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(57)【要約】
　処置具の裏側の領域についても体腔内の組織を観察し
ながら、処置具により病変部の処置を行うことができる
内視鏡装置を提供する。被検体Ａの画像を生成する画像
生成部３１と、リアルタイム画像を保存する画像保存メ
モリ部３２と、リアルタイム画像から、鉗子が存在する
鉗子領域を抽出する鉗子領域抽出部３６と、画像保存メ
モリ部３２に保存された保存画像とリアルタイム画像と
の位置合わせを行う画像位置合わせ部３５と、画像保存
メモリ部３２に保存された保存画像から、鉗子領域に対
応する領域を抽出する鉗子領域抽出部３６と、鉗子領域
抽出部３６により抽出された領域の画像とリアルタイム
画像とを合成する画像合成部３８とを備える内視鏡装置
１を採用する。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被検体の画像を取得する画像取得部と、
　該画像取得部により取得された現在画像を保存する画像保存部と、
　前記画像取得部により取得された現在画像から、処置具が存在する処置具領域を抽出す
る処置具領域抽出部と、
　前記画像保存部に保存された保存画像と前記画像取得部により取得された現在画像との
位置合わせを行う画像位置合わせ部と、
　前記画像保存部に保存された保存画像から、前記処置具領域に対応する領域を抽出する
処置具対応領域抽出部と、
　該処置具対応領域抽出部により抽出された領域の画像と前記画像取得部により取得され
た現在画像とを合成する画像合成部とを備える内視鏡装置。
【請求項２】
　前記画像取得部により取得された現在画像から、前記処置具領域抽出部により抽出され
た処置具領域を除去した画像を生成する画像処理部を備え、
　前記画像合成部が、前記処置具対応領域抽出部により抽出された領域の画像と前記画像
処理部により生成された画像とを合成する請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項３】
　前記画像合成部が、合成した画像に前記処置具領域の位置情報を重畳する請求項１に記
載の内視鏡装置。
【請求項４】
　前記画像合成部が、前記処置具領域の位置情報として処置具の輪郭を重畳する請求項３
に記載の内視鏡装置。
【請求項５】
　前記画像合成部が、前記処置具領域の位置情報として処置具を半透明化して重畳する請
求項３に記載の内視鏡装置。
【請求項６】
　前記現在画像および前記保存画像の特徴点を検出する特徴点検出部を備え、
　前記画像位置合わせ部が、前記特徴点検出部により検出された特徴点を用いて前記現在
画像と前記保存画像との位置合わせを行う請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項７】
　前記現在画像において処置具の有無を検出する処置具検出部を備え、
　前記処置具領域抽出部が、前記処置具検出部が処置具を検出した場合に、前記現在画像
から前記処置具領域を抽出する請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項８】
　前記処置具検出部が、前記現在画像内の色情報から処置具を検出する請求項７に記載の
内視鏡装置。
【請求項９】
　前記現在画像において処置具の位置を検出する処置具位置検出部と、
　該処置具位置検出部により検出された処置具の位置に基づいて、処理具の移動量を算出
する移動量算出部とを備え、
　前記画像保存部が、前記移動量算出部により算出された移動量が所定距離以上の場合に
、保存する画像を更新する請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項１０】
　前記画像保存部が、所定周期毎に保存する画像を更新する請求項１に記載の内視鏡装置
。
【請求項１１】
　前記現在画像および前記保存画像を複数の領域に分割する領域分割部と、
　前記現在画像および前記保存画像について、前記領域分割部により分割された領域の階
調値のヒストグラムを算出する階調値解析部と、
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　該階調値解析部により算出された前記現在画像のヒストグラムを、前記保存画像のヒス
トグラムと重なる領域が増加する方向に、各領域の階調値を調整する階調値調整部とを備
える請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項１２】
　前記現在画像および前記保存画像を複数の領域に分割する領域分割部と、
　前記現在画像および前記保存画像について、前記領域分割部により分割された領域の階
調値を検出する階調値検出部とを備え、
　前記画像合成部が、前記現在画像において階調値が飽和した飽和領域が存在する場合に
、該飽和領域の画像を前記保存画像に置き換える請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項１３】
　前記現在画像の特徴点を検出する特徴点検出部と、
　該特徴点検出部により検出された特徴点を、前記画像保存部に保存された複数の保存画
像から検索する特徴点検索部とを備え、
　前記処置具対応領域抽出部が、前記特徴点検索部により特徴点が検索された保存画像か
ら、前記処置具領域に対応する領域を抽出する請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項１４】
　前記処置具対応領域抽出部が、前記保存画像を拡大または縮小し、拡大または縮小され
た保存画像から前記処置具領域に対応する領域を抽出する請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項１５】
　前記現在画像および前記保存画像の特徴点を複数検出する特徴点検出部と、
　前記現在画像および前記保存画像における、前記特徴点検出部により検出された複数の
特徴点間の距離から、前記現在画像に対する前記保存画像の拡大率を設定する拡大率設定
部とを備え、
　前記処置具対応領域抽出部が、前記拡大率設定部により設定された拡大率で前記保存画
像を拡大または縮小する請求項１４に記載の内視鏡装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、内視鏡装置に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来、体腔内に挿入される挿入部に、体腔内の画像を取得する対物光学系と鉗子等の処
置具とを備えた内視鏡装置が知られている（例えば、特許文献１参照）。このような内視
鏡装置によれば、対物光学系により取得した体腔内の画像を見ながら、処置具により病変
部の処置を行うことができるようになっている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００２－３４９０４号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、特許文献１に開示されている内視鏡装置によれば、対物光学系に対して
処置具の裏側の領域では、処置具が邪魔になって体腔内の組織を観察することができず、
病変部の処置作業に支障をきたすという不都合がある。
【０００５】
　本発明は、上述した事情に鑑みてなされたものであって、処置具の裏側の領域について
も体腔内の組織を観察しながら、処置具により病変部の処置を行うことができる内視鏡装
置を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
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【０００６】
　上記目的を達成するために、本発明は以下の手段を採用する。
　本発明は、被検体の画像を取得する画像取得部と、該画像取得部により取得された現在
画像を保存する画像保存部と、前記画像取得部により取得された現在画像から、処置具が
存在する処置具領域を抽出する処置具領域抽出部と、前記画像保存部に保存された保存画
像と前記画像取得部により取得された現在画像との位置合わせを行う画像位置合わせ部と
、前記画像保存部に保存された保存画像から、前記処置具領域に対応する領域を抽出する
処置具対応領域抽出部と、該処置具対応領域抽出部により抽出された領域の画像と前記画
像取得部により取得された現在画像とを合成する画像合成部とを備える内視鏡装置を採用
する。
【０００７】
　本発明によれば、画像取得部により被検体の画像が取得され、取得された画像は画像保
存部に保存される。一方、処置具領域抽出部により、画像取得部で取得された現在画像か
ら、処置具（例えば生検用の鉗子等）が存在する処置具領域が抽出される。そして、画像
位置合わせ部により、画像保存部に保存された保存画像と画像取得部により取得された現
在画像との位置合わせが行われ、処置具対応領域抽出部により、画像保存部に保存された
保存画像から処置具領域に対応する領域が抽出される。このように抽出された処置具領域
に対応する領域の画像と、画像取得部により取得された現在画像とが、画像合成部により
合成される。
【０００８】
　このようにすることで、生検対象の部位が処置具の裏側に隠れてしまう場合にも、画像
保存部に予め保存しておいた保存画像から、処置具の裏側に隠れてしまう部分の生体領域
（処置具領域に対応する領域）の情報を抽出して、画像取得部により取得された現在画像
に合成して表示することができる。これにより、処置具の裏側に隠れてしまう部分につい
ても、生検対象部位と処置具との位置関係を画像内で目視することができ、正確に生検を
行うことができる。
【０００９】
　上記発明において、前記画像取得部により取得された現在画像から、前記処置具領域抽
出部により抽出された処置具領域を除去した画像を生成する画像処理部を備え、前記画像
合成部が、前記処置具対応領域抽出部により抽出された領域の画像と前記画像処理部によ
り生成された画像とを合成することとしてもよい。
【００１０】
　このようにすることで、画像処理部により、現在画像から処置具領域を除去した画像、
すなわち処置具の領域が除去された生体部分のみの現在画像が生成される。そして、画像
合成部により、処置具対応領域抽出部により抽出された画像と、画像処理部により生成さ
れた画像とが合成される。これにより、完全に処置具の領域が除去された合成画像を生成
することができ、生検対象部位の観察精度を向上することができる。
【００１１】
　上記発明において、前記画像合成部が、合成した画像に前記処置具領域の位置情報を重
畳することとしてもよい。
　このようにすることで、合成した画像に処置具領域の位置情報を重ねて表示することが
でき、処置具の位置および２つの画像が合成された領域の位置を、ユーザが容易に把握す
ることができる。
【００１２】
　上記発明において、前記画像合成部が、前記処置具領域の位置情報として処置具の輪郭
を重畳することとしてもよい。
　このようにすることで、処置具の裏側の生体部分をユーザが目視で把握できるとともに
、合成された画像に処置具の位置が輪郭で表示されるので、生検対象部位と処置具との位
置関係を容易に把握することができる。
【００１３】
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　上記発明において、前記画像合成部が、前記処置具領域の位置情報として処置具を半透
明化して重畳することとしてもよい。
　このようにすることで、処置具の裏側の生体部分をユーザが目視で把握できるとともに
、合成された画像に処置具の位置を半透明化して表示することができる。これにより、処
置具の形状など立体的な情報も表示することができ、処置具の位置や向きが把握しやすく
、生検をより正確に行うことができる。
【００１４】
　上記発明において、前記現在画像および前記保存画像の特徴点を検出する特徴点検出部
を備え、前記画像位置合わせ部が、前記特徴点検出部により検出された特徴点を用いて前
記現在画像と前記保存画像との位置合わせを行うこととしてもよい。
　このようにすることで、特徴点検出部により、例えば、現在画像および保存画像におけ
る共通の特徴点を検出し、画像位置合わせ部により、これら特徴点の位置を合わせるよう
に、現在画像と保存画像との位置合わせを行うことができる。これにより、現在画像と保
存画像との位置合わせの精度を向上させることができる。
【００１５】
　上記発明において、前記現在画像において処置具の有無を検出する処置具検出部を備え
、前記処置具領域抽出部が、前記処置具検出部が処置具を検出した場合に、前記現在画像
から前記処置具領域を抽出することとしてもよい。
　このようにすることで、処置具検出部が処置具を検出した場合に、処置具領域抽出部に
より、画像取得部により取得された現在画像から処置具領域が抽出される。これにより、
処置具が検出されない場合において、処置具対応領域抽出部や画像合成部による処理を停
止させることができ、装置全体としての処理量を低減して、スムーズな内視鏡観察を行う
ことができる。
【００１６】
　上記発明において、前記処置具検出部が、前記現在画像内の色情報から処置具を検出す
ることとしてもよい。
　処置具と生体組織とは色が異なるので、色の違いを利用して処置具が画像内に入ってき
たかを検出することができる。これにより、画像内の色の分布を検出するだけで、処置具
の有無を容易に検出することができる。
【００１７】
　上記発明において、前記現在画像において処置具の位置を検出する処置具位置検出部と
、該処置具位置検出部により検出された処置具の位置に基づいて、処理具の移動量を算出
する移動量算出部とを備え、前記画像保存部が、前記移動量算出部により算出された移動
量が所定距離以上の場合に、保存する画像を更新することとしてもよい。
【００１８】
　このようにすることで、処置具が移動して今まで隠れていた場所の画像が取得できるよ
うになった場合に、隠れていた場所の新しい画像を画像取得部により取得して、その画像
を画像保存部に保存することができる。これにより、合成に用いられる保存画像を常に更
新することができ、できるだけ時間差の少ない画像を用いて処置具に隠れた場所の生体情
報を表示することができる。
【００１９】
　上記発明において、前記画像保存部が、所定周期毎に保存する画像を更新することとし
てもよい。
　このようにすることで、合成に用いられる保存画像を所定周期毎に更新することができ
、できるだけ時間差の少ない画像を用いて処置具に隠れた場所の生体情報を表示すること
ができる。また、処置具の位置を検出する必要がないので、装置全体としての処理量を低
減して、スムーズな内視鏡観察を行うことができる。
【００２０】
　上記発明において、前記現在画像および前記保存画像を複数の領域に分割する領域分割
部と、前記現在画像および前記保存画像について、前記領域分割部により分割された領域
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の階調値のヒストグラムを算出する階調値解析部と、該階調値解析部により算出された前
記現在画像のヒストグラムを、前記保存画像のヒストグラムと重なる領域が増加する方向
に、各領域の階調値を調整する階調値調整部とを備えることとしてもよい。
【００２１】
　このようにすることで、画像取得部により取得された現在画像のヒストグラムを、画像
保存部に保存された保存画像のヒストグラムに近づけることができる。これにより、現在
画像において、処置具の陰によって暗くなった領域や、処置具からの反射光により明るく
なった領域の階調値を補正することができる。これにより、処置具の位置による照明条件
の変化を抑えて、均一な条件での画像を表示することができる。
【００２２】
　上記発明において、前記現在画像および前記保存画像を複数の領域に分割する領域分割
部と、前記現在画像および前記保存画像について、前記領域分割部により分割された領域
の階調値を検出する階調値検出部とを備え、前記画像合成部が、前記現在画像において階
調値が飽和した飽和領域が存在する場合に、該飽和領域の画像を前記保存画像に置き換え
ることとしてもよい。
【００２３】
　このようにすることで、画像取得部により取得された現在画像において、サチレーショ
ン（飽和）が起こっている飽和領域については、画像保存部に保存された保存画像に置き
換えて表示を行うことができる。これにより、飽和により形態情報が失われている領域で
も、画像の入れ替えにより形態情報が取得できるので、照明条件にかかわらず、生体の状
態を把握することができる。
【００２４】
　上記発明において、前記現在画像の特徴点を検出する特徴点検出部と、該特徴点検出部
により検出された特徴点を、前記画像保存部に保存された複数の保存画像から検索する特
徴点検索部とを備え、前記処置具対応領域抽出部が、前記特徴点検索部により特徴点が検
索された保存画像から、前記処置具領域に対応する領域を抽出することとしてもよい。
【００２５】
　このようにすることで、現在画像の特徴点が画像保存部に保存された最新の保存画像の
中に見つからない場合にも、保存された複数の保存画像の中から特徴点のある保存画像を
探して、この保存画像から処置具領域を抽出して現在画像に合成することができる。これ
により、内視鏡先端部が大きく動いて画像が大きく変化した場合や、画角が変わった場合
でも、処置具領域の生体情報の表示が可能となる。
【００２６】
　上記発明において、前記処置具対応領域抽出部が、前記保存画像を拡大または縮小し、
拡大または縮小された保存画像から前記処置具領域に対応する領域を抽出することとして
もよい。
　このようにすることで、保存画像の大きさが現在画像の大きさと異なる場合にも、保存
画像を拡大または縮小して処置具領域に対応する領域を抽出し、画像取得部により取得さ
れた現在画像と合成することができる。
【００２７】
　上記発明において、前記現在画像および前記保存画像の特徴点を複数検出する特徴点検
出部と、前記現在画像および前記保存画像における、前記特徴点検出部により検出された
複数の特徴点間の距離から、前記現在画像に対する前記保存画像の拡大率を設定する拡大
率設定部とを備え、前記処置具対応領域抽出部が、前記拡大率設定部により設定された拡
大率で前記保存画像を拡大または縮小することとしてもよい。
【００２８】
　このようにすることで、現在画像における複数の特徴点間の距離と、保存画像において
対応する複数の特徴点間の距離とを比較することで、現在画像に対する保存画像の拡大率
を設定することができる。これにより、保存画像の大きさが現在画像の大きさと異なる場
合にも、設定された拡大率で保存画像を拡大または縮小して処置具領域に対応する領域を
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抽出し、画像取得部により取得された現在画像と合成することができる。
【発明の効果】
【００２９】
　本発明によれば、処置具の裏側の領域についても体腔内の組織を観察しながら、処置具
により病変部の処置を行うことができるという効果を奏する。
【図面の簡単な説明】
【００３０】
【図１】本発明の各実施形態に係る内視鏡装置の全体構成図である。
【図２】本発明の第１の実施形態に係る内視鏡装置の機能ブロック図である。
【図３】図２の内視鏡装置により実行される各処理における画像例を示す図であり、図３
（ａ）は鉗子挿入前のリアルタイム画像、図３（ｂ）は鉗子挿入後のリアルタイム画像、
図３（ｃ）は画像保存メモリ部３２に保存された鉗子挿入前の画像、図３（ｄ）は保存画
像から鉗子領域に対応する部分を切り取った画像、図３（ｅ）は図３（ｂ）の画像と図３
（ｄ）の切り取った画像とを合成した画像を示している。
【図４】図２の内視鏡装置により実行される処理を示すフローチャートである。
【図５】本発明の第２の実施形態に係る内視鏡装置の機能ブロック図である。
【図６】図５の内視鏡装置により実行される各処理における画像例を示す図であり、図６
（ａ）は鉗子挿入前のリアルタイム画像、図６（ｂ）は鉗子挿入後のリアルタイム画像、
図６（ｃ）はリアルタイム画像の鉗子領域に保存画像が合成された画像、図６（ｄ）およ
び図６（ｅ）は図６（ｃ）の画像において鉗子が移動した際の画像を示している。
【図７】図５の内視鏡装置により実行される処理を示すフローチャートである。
【図８】本発明の第３の実施形態に係る内視鏡装置の機能ブロック図である。
【図９】保存画像を複数の領域に分割した状態を示す画像例である。
【図１０】リアルタイム画像を複数の領域に分割した状態を示す画像例である。
【図１１】リアルタイム画像と保存画像の階調値のヒストグラムである。
【図１２】図８の内視鏡装置により実行される処理を示すフローチャートである。
【図１３】本発明の第４の実施形態に係る内視鏡装置の機能ブロック図である。
【図１４】図１３の内視鏡装置により実行される各処理における画像例を示す図であり、
図１４（ａ）は鉗子挿入前のリアルタイム画像、図１４（ｂ）は鉗子挿入後のリアルタイ
ム画像、図１４（ｃ）は撮影位置が変化した際のリアルタイム画像、図１４（ｄ）は特徴
点の位置検出方法を説明するための画像例、図１４（ｅ）は保存画像の拡大／縮小処理を
説明するための画像例である。
【図１５】図１３の内視鏡装置により実行される処理を示すフローチャートである。
【図１６】図１３の内視鏡装置により実行される処理を示すフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００３１】
［第１の実施形態］
　本発明の第１の実施形態に係る内視鏡装置１について図面を参照して以下に説明する。
　図１に示すように、本実施形態に係る内視鏡装置１は、被検体の画像を取得する内視鏡
１０と、内視鏡１０に照明光を射出する光源装置２０と、内視鏡１０により取得された画
像を処理するコントロールユニット３０と、コントロールユニット３０により処理された
画像を表示するモニタ２５とを備えている。
【００３２】
　内視鏡１０は、体腔内に挿入される細長い挿入部１１と、挿入部１１の基端側に設けら
れた把持部１２と、挿入部１１と把持部１２との間に設けられ、鉗子１３等の処置具が挿
入される鉗子口１４とを備えている。
【００３３】
　内視鏡１０（把持部１２の基端部）と光源装置２０とは、光源装置２０からの照明光を
導くライトガイドケーブル１５により接続されている。
　内視鏡１０（把持部１２の基端部）とコントロールユニット３０とは、ライトガイドケ
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ーブル１５を介して、内視鏡１０により取得された画像データを伝送する画像伝送ケーブ
ル１６により接続されている。
【００３４】
　ライトガイドケーブル１５と画像伝送ケーブル１６とは、電気コネクタ１７を介して接
続されている。
　画像伝送ケーブル１６とコントロールユニット３０とは、接続コネクタ１８を介して接
続されている。
　コントロールユニット３０とモニタ２５とは、コントロールユニット３０により処理さ
れた画像データを伝送するモニタケーブル１９により接続されている。
【００３５】
　このように構成することで、光源装置２０から射出された照明光が、ライトガイドケー
ブル１５により導光され、内視鏡１０の先端から体腔内の被検体に照射される。そして、
被検体の画像が内視鏡１０により取得され、その画像データが画像伝送ケーブル１６によ
りコントロールユニット３０に送られる。送られてきた画像データは、コントロールユニ
ット３０内で画像処理が施された後、モニタケーブル１９によってモニタ２５に伝送され
、モニタ画面上に表示される。
【００３６】
　次に、図２を用いて本実施形態の内視鏡装置１の詳細な構成について説明する。
　図２に示すように、光源装置２０の内部には、キセノンランプ（Ｘｅランプ）２１と、
リレーレンズ２２とが設置されている。Ｘｅランプ２１から発せられた光は、リレーレン
ズ２２を介して内視鏡１０内のライトガイドケーブル１５により導光され、内視鏡１０の
先端部に配置された照明光学系２３によって被検体Ａへ照射される。これにより生じた被
検体Ａからの反射光は、内視鏡１０の先端部に配置された撮像光学系２４に入射する。
【００３７】
　撮像光学系２４に入射した反射光は、リレーレンズ２６を介して、撮像光学系２４の後
段に設置されたカラーＣＣＤ２７によって検出され、画像データに変換される。カラーＣ
ＣＤ２７によって変換された画像データは、画像伝送ケーブル１６によってコントロール
ユニット３０内の画像生成部３１に送られる。
【００３８】
　コントロールユニット３０は、図２に示すように、画像生成部（画像取得部）３１と、
画像保存メモリ部（画像保存部）３２と、鉗子検出部（処置具検出部）３３と、画像内特
徴マーカー認識部（特徴点検出部）３４と、画像位置合わせ部３５と、鉗子領域抽出部（
処置具領域抽出部、処置具対応領域抽出部）３６と、鉗子領域画像処理部（画像処理部）
３７と、画像合成部３８とを機能として備えている。
【００３９】
　画像生成部３１は、カラーＣＣＤ２７によって変換された画像データから、被検体Ａの
画像を生成するようになっている。画像生成部３１で生成された画像は、画像保存メモリ
部３２と鉗子検出部３３に送られる。
【００４０】
　画像保存メモリ部３２は、送られてきた画像を順次保存するようになっている。画像保
存メモリ部３２には、数秒前から現在に至るまでのある程度の長さ、例えば５秒程度の画
像が保存される。後述するように、本実施形態の内視鏡装置１は、この画像保存メモリ部
３２に保存された保存画像から、鉗子１３が検出される前の画像を取得し、鉗子１３を検
出した後には、鉗子部分に対応する保存画像の一部をはめ込むことで、鉗子裏の生体情報
を表示するようになっている。
【００４１】
　鉗子検出部３３では、送られてきた画像を基に、画像内に鉗子１３が存在するかどうか
を色認識などで判断する。ここで、内視鏡装置の観察画面は、生体を観察するため、通常
は赤系統の色で構成されているのに対し、鉗子１３は銀色や白色である。したがって、通
常は赤系統である観察画面内に鉗子１３が存在すると、鉗子１３は銀色や白色といった生
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体とは異なる色を有するため、鉗子１３の存在を色によって検出することができる。
【００４２】
　鉗子検出部３３は、鉗子１３が画像内に存在しないと判断した場合には、画像生成部３
１により生成された画像をモニタ２５にそのまま送り、モニタ２５にはリアルタイム画像
（現在画像）を表示するとともに、画像保存メモリ部３２に順次新しい画像を保存してい
く。
【００４３】
　一方、鉗子検出部３３は、画像内に鉗子１３が存在すると判断した場合には、画像保存
メモリ部３２への新しい画像の書き込みを停止するとともに、画像保存メモリ部３２へ鉗
子１３が認識される直前の画像を保持する指示を出力する。この場合、画像保存メモリ部
３２で保持された保存画像は、画像保存メモリ部３２から画像内特徴マーカー認識部３４
へ送られる。また、鉗子検出部３３は、そのときのリアルタイム画像を画像内特徴マーカ
ー認識部３４へ送る。
【００４４】
　画像内特徴マーカー認識部３４では、リアルタイム画像と保存画像に関して、画像内で
特徴的なマーカーとなる部分を、例えば、それぞれの画像で周辺より輝度が高い点や、色
が異なる点などを選択することで決定するようになっている。
【００４５】
　具体的な特徴点の決定方法として、図３（ａ）～図３（ｅ）に示す例を用いて説明する
。図３（ａ）は鉗子挿入前のリアルタイム画像、図３（ｂ）は鉗子挿入後のリアルタイム
画像、図３（ｃ）は画像保存メモリ部３２に保存された鉗子挿入前の画像、図３（ｄ）は
保存画像から鉗子領域に対応する部分を切り取った画像、図３（ｅ）は図３（ｂ）の画像
と図３（ｄ）の切り取った画像とを合成した画像を示している。
【００４６】
　図３（ｂ）に示すリアルタイム画像および図３（ｃ）に示す保存画像において、×印５
１，５２が、特徴点とした特徴マーカー部分である。このようにして特徴マーカーが決定
されたリアルタイム画像と保存画像は、画像内特徴マーカー認識部３４から画像位置合わ
せ部３５に送られる。
【００４７】
　画像位置合わせ部３５では、特徴マーカーの情報をもとに、リアルタイム画像と保存画
像との位置合わせを行う。図３（ａ）～図３（ｅ）に示す例では、リアルタイム画像と保
存画像にそれぞれ×印５１，５２を付け、これら×印５１，５２の位置が一致するように
、リアルタイム画像と保存画像との位置合わせを行う。
【００４８】
　なお、ここでは、説明を簡単にするために、画面が平行移動した場合を想定して書いて
いるが、例えば、保存画像とリアルタイム画像が回転してしまっている場合には、位置合
わせのために特徴点を２点設定して、その２点の位置を一致させることで位置合わせを行
えばよい。
【００４９】
　画像位置合わせ部３５により位置合わせされたリアルタイム画像と保存画像は、鉗子領
域抽出部３６に送られる。
　鉗子領域抽出部３６は、リアルタイム画像について、鉗子検出部３３と同様に、色の違
いを利用して鉗子１３の輪郭を抽出する。つまり、鉗子領域抽出部３６は、鉗子１３と生
体の色の違いから、鉗子１３と生体部分の境界を判別することで鉗子領域（処置具領域）
の輪郭抽出を行う。
【００５０】
　また、鉗子領域抽出部３６は、抽出したリアルタイム画像における鉗子領域の情報を基
に、保存画像における鉗子領域に対応する部分を抽出しておく。これは後で、リアルタイ
ム画像の鉗子１３に対応する画像領域を保存画像から切り取るための準備である。
【００５１】
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　鉗子領域画像処理部３７では、鉗子領域抽出部３６から送られてきた画像と鉗子領域の
情報を基に、画像の切り抜き作業が行われる。リアルタイム画像に関しては、図３（ｅ）
に示すように、鉗子輪郭内の画像を切り取ることで、生体部分のみを残す。ここで、切り
取られた鉗子１３の画像は、生体の画像を見えなくしてしまっている生体情報を隠すもの
なので使用しない。
【００５２】
　保存画像に関しては、図３（ｄ）に示すように、鉗子領域抽出部３６により抽出された
、リアルタイム画像の鉗子領域に対応する部分を切り取る。すなわち、保存画像からは、
リアルタイム画像で鉗子１３の裏になって見えなかった部分が取り出されたことになる。
このように生成された、鉗子１３を取り除いたリアルタイム画像と、鉗子１３の裏になっ
て見えなかった部分に対応する領域を切り出した保存画像は、画像合成部３８に送られる
。
【００５３】
　画像合成部３８では、図３（ｅ）に示すように、鉗子領域画像処理部３７から送られて
きた２つの画像を合成することで、リアルタイム画像と保存画像との画像合成を行う。こ
のように、リアルタイム画像から鉗子１３を取り除いた部分に、鉗子１３の裏になって見
えなかった生体情報を保存画像から取り出してはめ込むことで、鉗子１３の裏が見える合
成画像が作成される。また、画像合成部３８は、２つの画像が合成された境界部分を、鉗
子１３の輪郭として、輪郭表示も行う。なお、輪郭表示は鉗子１３の輪郭部分を数ピクセ
ル残すことで表示しても良い。
【００５４】
　上記のように合成された画像をモニタ２５に送ることで、鉗子領域を示す輪郭の内部に
生体の画像がはめ込まれた合成画像がモニタ画面上に表示される。
　なお、本実施形態では、位置合わせをした後に画像の処理を行って鉗子裏の表示を行っ
ているが、鉗子裏の生体情報を最終的に表示できれば良い。したがって、例えば、鉗子領
域を抽出し、画像を処理した後にリアルタイム画像と保存画像との位置合わせを行うとい
う順番でも良い。
【００５５】
　上記構成を有する内視鏡装置１の作用について、図４に示すフローチャートに従って説
明する。図４は、本実施形態の内視鏡装置１を用いて、内視鏡の観察から患部を発見し、
生検までを行うまでの過程を示すフローチャートである。
【００５６】
　まず、本実施形態の内視鏡装置１を使用して観察を始めると、被検体Ａにレーザ光源２
０から照明光が照射され、被検体Ａからの反射光がカラーＣＣＤ２７により検出されて画
像データに変換される。この画像データに基づいて画像生成部３１により画像が生成され
、生成された被検体Ａの画像がモニタ２５に表示される（ステップＳ１）。
【００５７】
　モニタ２５上には画像が、図３（ａ）のように表示され、術者はその画像を観察して生
検する目的部を探していく。このとき、観察しているときから、例えば５秒前までの画像
が画像保存メモリ部３２に常に保存される（ステップＳ２）。
【００５８】
　この状態において、鉗子検出部３３により画像内に鉗子１３が存在するか否かが判断さ
れる（ステップＳ３）。
　ステップＳ３において鉗子１３が画像内にない場合には、リアルタイム画像がモニタ２
５にそのまま表示される（ステップＳ１０）。
【００５９】
　リアルタイム画像において、観察視野内に生検目的部が見つかった場合には、内視鏡１
０の鉗子口１４から鉗子１３を挿入し、挿入部１１の先端部まで鉗子１３を挿通させる。
これにより、図３（ｂ）に示すように、観察視野内に鉗子１３が現れる。鉗子検出部３３
は、観察視野における鉗子１３の有無を画像内の色の変化などで認識する。
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【００６０】
　ステップＳ３において鉗子１３が画像内にある場合には、鉗子１３が現れる直前の保存
画像が、画像保存メモリ部３２から読み出される（ステップＳ４）。
　次に、画像内特徴マーカー認識部３４により、読み出された保存画像およびリアルタイ
ム画像において、周辺より輝度が高い点や、色が異なる点などを利用して特徴マーカーが
設定される（ステップＳ５）。
【００６１】
　次に、画像位置合わせ部３５により、設定された特徴マーカーを基に、保存画像とリア
ルタイム画像との位置合わせが行われる（ステップＳ６）。
　次に、鉗子領域抽出部３６により、リアルタイム画像において、鉗子１３と生体の色の
違いから、鉗子１３の輪郭および鉗子領域が抽出される（ステップＳ７）。この鉗子領域
は、保存画像から切り抜き作業を行うときにも使用される。
【００６２】
　次に、鉗子領域画像処理部３７により、リアルタイム画像から鉗子領域が切り抜かれて
残りの生体部分を残すとともに、保存画像からは鉗子領域に対応する部分が切り取られる
（ステップＳ８）。そして、画像合成部３８により、保存画像から切り取った生体情報が
、リアルタイム画像の生体情報を残した画像にはめ込まれる。この際、２つの画像を合成
した境界部分は鉗子１３の輪郭になるので、輪郭表示も行われる。
【００６３】
　次に、画像の表示をリアルタイム表示から画像の重ね合わせモードに切り替える（ステ
ップＳ９）。画像の重ね合わせモードに切り替わると、図３（ｅ）に示すように、鉗子１
３が輪郭表示に切り替わり、鉗子１３に隠れている部分が見えるようになる。これにより
、術者は鉗子１３に隠れていた部分が見えるようになった画面を見ながら生検目的部に向
かって鉗子１３を進め、生検を行うことができる。
【００６４】
　なお、生検が終了した場合には、画面から鉗子１３が見えなくなるので、鉗子１３がな
くなったことを認識し、画面表示を画像の重ね合わせモードからリアルタイム表示に切り
替える。
【００６５】
　以上のように、本実施形態に係る内視鏡装置１によれば、生検対象の部位が鉗子１３の
裏側に隠れてしまう場合にも、画像保存メモリ部３２に予め保存しておいた保存画像から
、鉗子１３の裏側に隠れてしまう部分の生体領域（鉗子領域に対応する領域）の情報を抽
出して、リアルタイム画像に合成して表示することができる。これにより、鉗子１３の裏
側に隠れてしまう部分についても、生検対象部位と鉗子１３との位置関係を画像内で目視
することができ、正確に生検を行うことができる。
【００６６】
　また、鉗子領域画像処理部３７により、リアルタイム画像から鉗子領域を除去した画像
、すなわち鉗子１３の領域が除去された生体部分のみのリアルタイム画像が生成される。
そして、画像合成部３８により、鉗子領域抽出部３６により抽出された画像と、鉗子領域
画像処理部３７により生成された画像とが合成される。これにより、完全に鉗子１３の領
域が除去された合成画像を生成することができ、生検対象部位の観察精度を向上すること
ができる。
【００６７】
　また、画像合成部３８が、鉗子領域の位置情報として鉗子１３の輪郭を重畳することで
、鉗子１３の裏側の生体部分をユーザが目視で把握できるとともに、合成された画像に鉗
子１３の位置が輪郭で表示されるので、生検対象部位と鉗子との位置関係を容易に把握す
ることができる。
【００６８】
　また、画像内特徴マーカー認識部３４により、例えばリアルタイム画像および保存画像
における共通の特徴点を検出し、画像位置合わせ部３５により、これら特徴点を用いてリ
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アルタイム画像と保存画像との位置合わせを行うことで、リアルタイム画像と保存画像と
の位置合わせの精度を向上させることができる。
【００６９】
　また、鉗子領域抽出部３６が、鉗子検出部３３が鉗子１３を検出した場合に、リアルタ
イム画像から鉗子領域を抽出することで、鉗子１３が検出されない場合において、鉗子領
域抽出部３６や画像合成部３８による処理を停止させることができ、装置全体としての処
理量を低減して、スムーズな内視鏡観察を行うことができる。
【００７０】
　また、鉗子１３と生体組織とは色が異なるので、鉗子検出部３３が、リアルタイム画像
内の色情報から鉗子１３を検出することで、この色の違いを利用して鉗子１３が画像内に
入ってきたかを検出することができる。これにより、画像内の色の分布を検出するだけで
、鉗子１３の有無を容易に検出することができる。
【００７１】
［第２の実施形態］
　次に、本発明の第２の実施形態に係る内視鏡装置２について、図５から図７を用いて説
明する。
　図５は実施形態に係る内視鏡装置２の機能ブロック図であり、コントロールユニット３
０内の処理以外は第１の実施形態に係る内視鏡装置１と同様の構成である。
【００７２】
　第２の実施形態に係る内視鏡装置２は、観察画像を生成するところまでは、前述の第１
の実施形態に係る内視鏡装置１と同様である。
　ここで、第１の実施形態に係る内視鏡装置１では、合成画像を作成するために使用する
保存画像を決定して保持したら、その後のリアルタイム画像の鉗子領域は、その保持した
保存画像を使用して作成される。そのため、鉗子１３が画像内に出現している時間が長く
なるほど、保持した保存画像の情報はリアルタイム画像よりも時間的に古いものになって
しまう。そこで、鉗子１３の有無に関わらず、照明影響により生体部の見え方が変化した
場合や、患部の状態が刻々と変わる場合には、保持した保存画像が古い情報のため、現在
見ているリアルタイムの画像との不一致が生じる。この場合には、違いが大きくなった２
つの画像を合成することとなるため、不自然でみづらい画像を表示することとなる。
【００７３】
　そこで、本実施形態に係る内視鏡装置２では、保存画像を逐次更新することで、保存画
像とリアルタイム画像の時間差をできる限り少なくし、違和感を無くした最新の画像が提
供できるようにしている。以下、本実施形態に係る内視鏡装置２について、第１の実施形
態に係る内視鏡装置１と共通する点については説明を省略し、異なる点について主に説明
する。
【００７４】
　本実施形態に係る内視鏡装置２において、コントロールユニット３０は、図５に示すよ
うに、図２に示す構成（第１の実施形態の構成）の他に、特徴マーカーと鉗子間距離計算
部（処置具位置検出部）４１と、保存画像の書き換え判断部（移動量算出部）４２と、表
示用画像合成部４３と、保存用画像合成部４４とを機能として備えている。
【００７５】
　上記構成を有するコントロールユニット３０において、第１の実施形態と同様に画像生
成部３１により生成された画像は、鉗子検出部３３と画像保存メモリ部３２に送られる。
画像保存メモリ部３２は、送られてきた画像を、数秒前から現在に至るまでのある程度の
長さ、例えば５秒程度保存する。
【００７６】
　鉗子検出部３３は、第１の実施形態と同様に、送られてきた画像を基に画像内に鉗子１
３が存在するか否かを、色認識などで判断する。鉗子１３が画像内に存在しないと判断さ
れれば、画像生成部３１が生成した画像をモニタ２５にそのまま送り、モニタ２５にはリ
アルタイムの画像を表示するとともに、画像保存メモリ部３２に順次新しい画像を保存し
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ていく。
【００７７】
　一方、鉗子検出部３３は、画像内に鉗子１３が存在すると判断した場合には、画像保存
メモリ部３２への新しい画像の書き込みを停止するとともに、鉗子検出部３３から画像保
存メモリ部３２へ鉗子１３が認識される直前の画像を保持する指示を出力する。この場合
、画像保存メモリ部３２で保持された保存画像は、画像保存メモリ部３２から画像内特徴
マーカー認識部３４へ送られる。また、鉗子検出部３３は、そのときのリアルタイム画像
を画像内特徴マーカー認識部３４へ送る。
【００７８】
　画像内特徴マーカー認識部３４は、第１の実施形態と同様に、リアルタイム画像と保存
画像に関して、画像内で特徴的なマーカーとなる部分を、それぞれの画像で周辺より輝度
が高い点や、色が異なる点などを選択することで決定する。このようにして特徴マーカー
が決定されたリアルタイム画像と保存画像は、画像内特徴マーカー認識部３４から画像位
置合わせ部３５に送られる。また、特徴マーカーの情報に加えて、画像内特徴マーカー認
識部３４は、鉗子１３も色認識により判断し、特徴マーカーの位置情報と鉗子先端の位置
情報を、特徴マーカーと鉗子間距離計算部４１に送る。
【００７９】
　画像位置合わせ部３５は、第１の実施形態と同様に、特徴マーカーの情報を基に、リア
ルタイム画像と保存画像との位置合わせを行う。画像位置合わせ部３５により位置合わせ
されたリアルタイム画像と保存画像は、鉗子領域抽出部３６に送られる。
【００８０】
　鉗子領域抽出部３６は、リアルタイム画像について、鉗子検出部３３と同様に、色の違
いを利用して鉗子１３の輪郭を抽出する。つまり、鉗子領域抽出部３６は、鉗子１３と生
体の色の違いから、鉗子１３と生体部分の境界を判別することで、鉗子領域（処置具領域
）の輪郭抽出を行う。
【００８１】
　また、鉗子領域抽出部３６は、抽出したリアルタイム画像における鉗子領域の情報を基
に、保存画像における鉗子領域に対応する部分を抽出しておく。これは後で、リアルタイ
ム画像の鉗子１３に対応する画像領域を保存画像から切り取るための準備である。
【００８２】
　一方、特徴マーカーと鉗子間距離計算部４１では、図６（ｃ）に示すように、画像内特
徴マーカー認識部３４から送られてきた特徴マーカー（×印５１）の位置情報と鉗子１３
の先端の位置情報から、これらの２点間の距離が算出される。このようにして算出した距
離情報を、保存画像の書き換え判断部４２に送る。
【００８３】
　ここで、図６（ａ）は鉗子挿入前のリアルタイム画像、図６（ｂ）は鉗子挿入後のリア
ルタイム画像、図６（ｃ）はリアルタイム画像の鉗子領域に保存画像が合成された画像、
図６（ｄ）および図６（ｅ）は図６（ｃ）の画像において鉗子が移動した際の画像を示し
ている。
【００８４】
　保存画像の書き換え判断部４２は、鉗子１３が特徴マーカーに対して画像内でどれだけ
動いたかを判断し、その変化量によって、現在保存されている保存画像を更新するかを決
定する。この変化量に対して保存画像の書き換えを判断するための基準値は、任意に設定
可能である。具体的には、例えば、鉗子１３と特徴マーカー（×印５１）との距離が、は
じめの保存画像の距離に対して、１０ピクセル以上変化したら保存画像の更新を行うこと
としてもよい。これは、鉗子１３を認識してから、その鉗子１３がどれだけ動いているか
を認識するためのものであり、鉗子１３が動くということは、今までリアルタイム画像で
は取得できなかった鉗子裏の部分の情報が得られるということである。
【００８５】
　このようにリアルタイム画像の鉗子領域以外の情報を使用して、保存画像を更新してい
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くことで、保存画像が最新の情報を有することになる。つまり、リアルタイム画像におい
て鉗子１３が動いたことを検出し、これにより保存画像を逐次更新することで、保存画像
は常に現在のリアルタイム情報から得られる最新の情報で更新されていくこととなる。
【００８６】
　ここで、鉗子１３が認識されて初めての画像の場合、保存画像の基準となるデータが取
得されたことになる。つまり、移動距離はゼロのため、保存画像の書き換えは行わない。
この基準となるデータは、保存画像の書き換え判断部４２において、書き換え判断のため
の基準データとして保存される。つまり、この基準データから特徴点と鉗子１３の先端部
との距離が算出されて、この距離に対して、新しく送られてくる画像データでの距離が１
０ピクセル以上の場合には、保存画像の更新処理を行うことになる。ここでは、基準デー
タのため、保存画像の書き換えはしないという判断結果が得られ、その結果は鉗子領域画
像処理部３７へ送られる。
【００８７】
　鉗子領域画像処理部３７では、鉗子領域抽出部３６から送られてきた画像と鉗子領域の
情報を基に、画像の切り抜き作業が行われる。リアルタイム画像に関しては、鉗子１３の
輪郭内の画像を切り取ることで、生体部分のみを残す。ここで、切り取られた鉗子１３の
画像は、生体の画像を見えなくしてしまっている生体情報を隠すものなので使用しない。
【００８８】
　保存画像に関しては、リアルタイム画像との位置合わせをおこない、リアルタイム画像
の鉗子領域に対応する部分を抽出してあるので、その部分を切り取る。保存画像からは、
リアルタイム画像で鉗子１３の裏になって見えなかった部分が取り出されたことになる。
これらの、鉗子１３を取り除いたリアルタイム画像と、鉗子１３の裏になって見えなかっ
た部分に対応する領域を切り出した保存画像は、表示用画像合成部４３に送られる。
【００８９】
　表示用画像合成部４３は、送られてきた２つの画像の合成を行う。このように、リアル
タイム画像から鉗子１３を取り除いた画像に、鉗子１３の裏になって見えなかった生体情
報を保存画像から取り出した画像をはめ込むことで、鉗子１３の裏が見える合成画像が作
成されたことになる。
　そして、合成された画像をモニタ２５に送ることで、鉗子領域を示す輪郭の内部に生体
の画像がはめ込まれた合成画像が画面に表示される。
【００９０】
　次に、画像生成部３１で生成された画像が、先ほどと同様にして各処理部で処理され、
保存画像の書き換え判断部４２に新たな画像情報が送られてきた場合について説明する。
この場合には、その画像に関して、特徴マーカーと鉗子間距離計算部４１により、特徴マ
ーカーと鉗子１３の先端との距離がどれだけか算出し、現在保持されている保存画像の基
準データと比較することで、鉗子１３が移動しているかを判断する。そして、その結果（
鉗子１３の移動距離）によって保存画像を更新するかが決定される。
【００９１】
　特徴マーカーと鉗子間距離計算部４１により計算された結果は、保存画像の書き換え判
断部４２により比較される。鉗子１３の移動距離が設定した基準値、例えば１０ピクセル
に満たない場合には、特に見えているものに変化がないということで、保存画像の書き換
えはないとして鉗子領域画像処理部３７へ判断結果が送られる。
【００９２】
　一方、鉗子１３の移動距離が基準値の１０ピクセルを超えた場合には、鉗子１３が移動
したということである。つまり、今まで鉗子１３の裏で見えなかった生体情報が見えてい
るということなので、保存画像を更新するという指示を鉗子領域画像処理部３７に送る。
また、保存画像が更新されることになるので、基準値も新たに算出された値に更新する。
そして、次に送られてくる画像データとの比較用に使用する。
【００９３】
　鉗子領域画像処理部３７では、鉗子領域抽出部３６から送られてきた画像と鉗子領域の
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情報を基に、画像の切り抜き作業が行われる。リアルタイム画像に関しては、鉗子１３の
輪郭内の画像を切り取ることで、生体部分のみを残す。ここで切り取られた鉗子１３の画
像は生体の画像を見えなくしてしまっている生体情報を隠すものなので使用しない。
【００９４】
　保存画像に関しては、リアルタイム画像との位置合わせをおこない、リアルタイム画像
の鉗子領域に対応する部分を抽出してあるので、その部分を切り取る。保存画像からは、
リアルタイム画像で鉗子１３の裏になって見えなかった部分が取り出されたことになる。
これらの、鉗子１３を取り除いたリアルタイム画像と、鉗子裏になって見えなかった部分
に対応する領域を切り出した保存画像は、表示用画像合成部４３に送られる。また、保存
画像の書き換え判断部４２の結果を受けて、保存画像を更新するので、保存画像合成部４
４にも合成した画像を送る。
【００９５】
　鉗子領域画像処理部３７から表示用画像合成部４３に送られた２つの画像情報から、先
ほどと同様に合成画像が作成され、その合成された画像をモニタ２５に送ることで、鉗子
領域を示す輪郭の内部に生体の画像がはめ込まれた合成画像が画面に表示される。
【００９６】
　また、保存画像合成部４４にも同様に２つの画像が送られてきている。これらに対して
も、同様に合成を行うことで、鉗子領域以外が最新のリアルタイム画像である保存用画像
が作成される。ただし、表示用画像のような鉗子１３の輪郭の表示は行わない。ここで作
成された画像は、今後のリアルタイム画像に対して、鉗子１３の裏の情報を与える新規な
保存画像になる。作成された新規の保存画像は、画像保存メモリ部３２に送られ、それま
で保持されていた保存画像から、今回新たに作成された新規の保存画像に更新される。
【００９７】
　上記構成を有する内視鏡装置２の作用について、図７に示すフローチャートに従って説
明する。図７は、本実施形態の内視鏡装置２を用いて、内視鏡の観察から患部を発見し、
生検までを行うまでの過程を示すフローチャートである。
【００９８】
　まず、本実施形態の内視鏡装置２を使用して観察を始めると、被検体Ａにレーザ光源２
０から照明光が照射され、被検体Ａからの反射光がカラーＣＣＤ２７により検出されて画
像データに変換される。この画像データに基づいて画像生成部３１により画像が生成され
、生成された被検体Ａの画像がモニタ２５に表示される（ステップＳ１１）。
【００９９】
　モニタ２５上には画像が、図６（ａ）のように表示され、術者はその画像を観察して生
検する目的部を探していく。このとき、観察しているときから、例えば５秒前までの画像
が画像保存メモリ部３２に常に保存される（ステップＳ１２）。
【０１００】
　この状態において、鉗子検出部３３により画像内に鉗子１３が存在するか否かが判断さ
れる（ステップＳ１３）。
　ステップＳ１３において鉗子１３が画像内にない場合には、リアルタイム画像がモニタ
２５に表示される（ステップＳ２５）。
【０１０１】
　リアルタイム画像において、観察視野内に生検目的部が見つかった場合には、内視鏡１
０の鉗子口１４から鉗子１３を挿入し、挿入部１１の先端部まで鉗子１３を挿通させる。
これにより、図６（ｂ）に示すように、観察視野内に鉗子１３が現れる。鉗子検出部３３
は、観察視野における鉗子１３の有無を画像内の色の変化などで認識する。
【０１０２】
　ステップＳ１３において鉗子１３が画像内にある場合には、鉗子１３が現れる直前の保
存画像が、画像保存メモリ部３２から読み出される（ステップＳ１４）。
　次に、画像内特徴マーカー認識部３４により、読み出された保存画像およびリアルタイ
ム画像において、周辺より輝度が高い点や、色が異なる点などを利用して特徴マーカーが
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設定される（ステップＳ１５）。
【０１０３】
　次に、特徴マーカーと鉗子間距離計算部４１により、図６（ｃ）に示すように、保存画
像とリアルタイム画像のそれぞれについて、特徴マーカーと鉗子１３との距離が計算され
る（ステップＳ１６）。
　次に、保存画像の書き換え判断部４２により、その計算結果を基に、保存画像とリアル
タイム画像のそれぞれについて、特徴マーカーと鉗子１３との距離が基準値（例えば１０
ピクセル）以上であるか否かが判断される（ステップＳ１７）。
【０１０４】
　ステップＳ１７において、特徴マーカーと鉗子１３との距離が基準値未満の場合には、
今までの処理と同様にして、合成画像を作成する（ステップＳ２４）。
　一方、特徴マーカーと鉗子１３との距離が基準値以上の場合には、保存画像の更新を行
うという指示を出し、画像位置合わせ部３５により、設定された特徴マーカーを基に、保
存画像とリアルタイム画像との位置合わせが行われる（ステップＳ１８）。
【０１０５】
　次に、鉗子領域抽出部３６により、リアルタイム画像において、鉗子１３と生体の色の
違いから、鉗子１３の輪郭および鉗子領域が抽出される（ステップＳ１９）。この鉗子領
域は、保存画像から切り抜き作業を行うときにも使用される。
【０１０６】
　次に、リアルタイム画像から鉗子領域を切り抜き、残りの生体部分を残す（ステップＳ
２０）。
　次に、保存画像からは鉗子領域に対応する部分を切り取り、その切り取った生体情報を
リアルタイム画像の生体情報を残した画像にはめ込む（ステップＳ２１）。このように合
成した画像は新規の保存画像として画像保存メモリ部３２に保存される。
　次に、モニタ２５の画面には、２つの画像を合成した境界部分を、鉗子１３の輪郭とし
て表示する（ステップＳ２２）。
【０１０７】
　次に、画像の表示をリアルタイム表示から画像の重ね合わせモードに切り替える（ステ
ップＳ２３）。画像の重ね合わせモードに切り替わると、図６（ｅ）に示すように、鉗子
１３が輪郭表示に切り替わり、鉗子１３に隠れている部分が見えるようになる。これによ
り、術者は鉗子１３に隠れていた部分が見えるようになった画面を見ながら生検目的部に
向かって鉗子１３を進め、生検を行うことができる。
【０１０８】
　なお、生検が終了した場合には、画面から鉗子１３が見えなくなるので、鉗子１３がな
くなったことを認識し、画面表示を画像の重ね合わせモードからリアルタイム表示に切り
替える。
【０１０９】
　以上のように、本実施形態に係る内視鏡装置２は、生検目的部が鉗子１３によって見え
なくなるようなときでも、生検目的部と鉗子１３の位置関係が目視できるように表示を行
うだけでなく、鉗子１３の移動量から判断して保存画像の更新を行うところに特徴がある
。このようにすることで、鉗子１３が移動して今まで隠れていた場所の画像が取得できる
ようになった場合に、隠れていた場所の新しい画像を取得して、その画像を画像保存メモ
リ部３２に保存することができる。これにより、画像保存メモリ部３２に保存する保存画
像を常に更新することができ、これを用いて表示用画像合成部４３により画像を合成する
ことで、できるだけ時間差の少ない画像を用いて鉗子１３に隠れた場所の生体情報を表示
することができる。これにより、配光の影響変化や患部の変化等に対応した自然な画像を
得ることができ、観察精度を向上することができる。
【０１１０】
　なお、本実施形態に係る内視鏡装置２において、画像保存メモリ部３２が、所定周期毎
に保存する画像を更新することとしてもよい。
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　このようにすることで、表示用画像合成部４３によって合成に用いられる保存画像を所
定周期毎に更新することができ、できるだけ時間差の少ない画像を用いて鉗子１３に隠れ
た場所の生体情報を表示することができる。また、鉗子１３の位置を検出する必要がない
ので、装置全体としての処理量を低減して、スムーズな内視鏡観察を行うことができる。
【０１１１】
［第３の実施形態］
　次に、本発明の第３の実施形態に係る内視鏡装置３について、図８から図１２を用いて
説明する。
　図８は実施形態に係る内視鏡装置３の機能ブロック図であり、コントロールユニット３
０内の処理以外は第１の実施形態に係る内視鏡装置１と同様の構成である。
【０１１２】
　第３の実施形態に係る内視鏡装置３は、観察画像を生成するところまでは、前述の第１
の実施形態に係る内視鏡装置１と同様である。
　ここで、第１の実施形態では、鉗子１３が内視鏡１０の先端から出てくると、照明光の
分布に影響が出るため画像に影響が生じる。つまり、鉗子１３によって観察部位に対して
照明光が遮断されたり、散乱が起こることによって、鉗子１３の陰になって暗くなる部分
と、鉗子１３によって生じた散乱光が強くあたることで明るくなる部分が生じる。そのた
め、鉗子１３があるときと無いときで、観察対象の見え方に違いが出てしまう。また、鉗
子１３が存在することによって明るくなりすぎてしまい、飽和状態となる領域も生じる。
この領域に関してはその形態情報が失われてしまう。そこで、本実施形態においては、鉗
子１３の出現による照明光の遮断や散乱光の影響を少なくする。
【０１１３】
　まず、今回の状況は大きく２つのケースに分けられる。１つ目のケースは、鉗子１３の
出現によって観察部位の明るさが変化した領域が生じる（鉗子１３が無いときよりも明る
くなる、または暗くなる）場合である。２つ目のケースは、鉗子１３の出現によって飽和
してしまい形態情報が失われた（鉗子１３の影響で明るくなりすぎてしまった）場合であ
る。以下、本実施形態に係る内視鏡装置３について、第１の実施形態に係る内視鏡装置１
と共通する点については説明を省略し、異なる点について主に説明する。
【０１１４】
　本実施形態に係る内視鏡装置３において、コントロールユニット３０は、図８に示すよ
うに、図２に示す構成（第１の実施形態の構成）の他に、領域分割部５１と、領域ごとの
ヒストグラム生成部（階調値解析部、階調値検出部）５２と、対応領域ごとのヒストグラ
ム比較部５３と、対応領域ごとの調整部（階調値調整部）５４と、鉗子とサチレーション
領域抽出部５５と、鉗子とサチレーション領域画像処理部５６とを機能として備えている
。
【０１１５】
　上記構成を有するコントロールユニット３０において、第１の実施形態と同様に画像生
成部３１により生成された画像は、鉗子検出部３３と画像保存メモリ部３２に送られる。
画像保存メモリ部３２は、送られてきた画像を、数秒前から現在に至るまでのある程度の
長さ、例えば５秒程度保存する。
【０１１６】
　鉗子検出部３３は、送られてきた画像を基に画像内に鉗子１３が存在するか否かを、第
１の実施形態と同様に色認識などで判断する。鉗子１３が画像内に存在しないと判断され
れば、画像生成部３１が生成した画像をモニタ２５にそのまま送り、モニタ２５にはリア
ルタイムの画像を表示するとともに、画像保存メモリ部３２に順次新しい画像を保存して
いく。
【０１１７】
　一方、鉗子検出部３３は、画像内に鉗子１３が存在すると判断した場合、画像保存メモ
リ部３２への新しい画像の書き込みを停止するとともに、鉗子検出部３３から画像保存メ
モリ部３２へ鉗子１３が認識される直前の画像を保持する指示を出力する。この場合、画
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像保存メモリ部３２で保持された保存画像は、画像保存メモリ部３２から画像内特徴マー
カー認識部３４へ送られる。また、鉗子検出部３３は、そのときのリアルタイム画像を画
像内特徴マーカー認識部３４へ送る。
【０１１８】
　画像内特徴マーカー認識部３４は、リアルタイム画像と保存画像に関して、画像内で特
徴的なマーカーとなる部分を、第１の実施形態と同様に、それぞれの画像で周辺より輝度
が高い点や、色が異なる点などを選択することで決定する。このようにして特徴マーカー
が決定されたリアルタイム画像と保存画像は、画像内特徴マーカー認識部３４から画像位
置合わせ部３５に送られる。
【０１１９】
　画像位置合わせ部３５では、第１の実施形態と同様に、特徴マーカーの情報を基に、リ
アルタイム画像と保存画像との位置合わせを行う。画像位置合わせ部３５により位置合わ
せされたリアルタイム画像と保存画像は、領域分割部５１に送られる。
【０１２０】
　領域分割部５１では、送られてきた保存画像およびリアルタイム画像を、それぞれ図９
および図１０に示すように、複数の領域に分割する。分割数は解像度の面から適当な値に
設定し、保存画像およびリアルタイム画像に対して、同様の領域分割処理を行う。保存画
像とリアルタイム画像は、事前に位置合わせをおこなっているため、その分割領域はそれ
ぞれ対応した位置のものとなる。複数の領域に分割された保存画像およびリアルタイム画
像は、領域ごとのヒストグラム生成部５２に送られる。
【０１２１】
　ここで、図９は保存画像を複数の領域に分割した状態、図１０はリアルタイム画像を複
数の領域に分割した状態を示している。図９および図１０において、符号Ｂは患部、符号
６１は鉗子１３の陰になって暗くなった領域、符号６２は鉗子１３の反射により明るくな
った領域、符号６３は飽和領域（サチレーション領域）を示している。
【０１２２】
　領域ごとのヒストグラム生成部５２は、送られてきた保存画像およびリアルタイム画像
の各領域について、図１１に示すような階調値のヒストグラムを作成する。図１１におい
て、符号５８はリアルタイム画像における階調値のヒストグラム、符号５９は保存画像に
おける階調値のヒストグラムをそれぞれ示している。このように作成された階調値のヒス
トグラムは、対応領域ごとのヒストグラム比較部５３に送られる。
【０１２３】
　対応領域ごとのヒストグラム比較部５３は、保存画像およびリアルタイム画像に関して
、対応する領域ごとにヒストグラムの比較を行う。保存画像とリアルタイム画像で対応す
る領域の比較を行った際に、図１１に示すように、保存画像に対してリアルタイム画像の
ヒストグラムにずれがある場合、リアルタイム画像では鉗子１３が存在することによる影
響を受けてより明るい（または暗い）画像になっている。そこで、対応領域ごとのヒスト
グラム比較部５３では、そのずれを算出する。ここで算出された保存画像とリアルタイム
画像のヒストグラムずれ量は、対応領域ごとの調整部５４に送られる。
【０１２４】
　また、ヒストグラムの比較によって、階調値が飽和してしまっている飽和領域（サチレ
ーション領域）も分かる。そこで、対応領域ごとのヒストグラム比較部５３は、サチレー
ションにより形態情報が失われている領域も抽出し、その領域情報を鉗子とサチレーショ
ン領域抽出部５５に送る。
【０１２５】
　対応領域ごとの調整部５４は、送られてきた画像情報とヒストグラムずれ量を基に、リ
アルタイム画像および保存画像に対して、ヒストグラムの調整を行う。例えば、図１１に
示すように、リアルタイム画像において暗くなりすぎている領域は、保存画像の対応領域
と同程度になるように明るくする。同様に、リアルタイム画像において明るくなりすぎて
いる領域は、保存画像の対応領域と同程度になるように暗くする。ここで作成された画像
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は、鉗子とサチレーション領域抽出部５５に送られる。
【０１２６】
　鉗子とサチレーション領域抽出部５５は、リアルタイム画像について、鉗子検出部３３
と同様に、色の違いを利用して鉗子１３の輪郭を抽出する。つまり、鉗子１３と生体の色
の違いから、鉗子１３と生体部分の境界を判別することで、鉗子領域の輪郭抽出を行う。
このようにしてリアルタイム画像について鉗子１３の領域が抽出されたので、その情報を
基にヒストグラム調整をした保存画像から鉗子領域に対応する部分を抽出する。これは後
でリアルタイム画像の鉗子領域に対応する画像領域を、ヒストグラムを調整した保存画像
から切り取るための準備である。
【０１２７】
　また、鉗子とサチレーション領域抽出部５５は、対応領域ごとのヒストグラム比較部５
３により検出されたサチレーション領域情報を用いて、リアルタイム画像でサチレーショ
ンを起こしている領域の抽出を行う。その鉗子領域とサチレーション領域の情報を加えた
画像を、鉗子とサチレーション領域画像処理部５６へ送る。
【０１２８】
　鉗子とサチレーション領域画像処理部５６は、鉗子とサチレーション領域抽出部５５か
ら送られてきた画像と鉗子領域の情報を基に、鉗子１３の輪郭内の画像を切り取って、生
体部分のみを残す画像処理を行う。そして、サチレーション領域の情報を基に、形態情報
が損なわれている部分の切り取りを行い、生体部分でかつ、サチレーションが起こってい
ない形態情報が残っている部分のみを残す画像処理を行う。ここで処理された画像は画像
合成部３８に送られる。
【０１２９】
　画像合成部３８は、鉗子とサチレーション領域画像処理部５６から送られてきた画像情
報を用いて、リアルタイム画像と保存画像との合成を行う。このように、リアルタイム画
像から鉗子１３を取り除いた部分に、ヒストグラムの調整された保存画像から取り出した
鉗子裏の生体情報をはめ込むことで、鉗子１３の裏が見える合成画像が作成されたことに
なる。また、サチレーション領域部分にも、鉗子１３が認識される直前の保存画像を使っ
て、対応する部分をはめ込む画像合成を行うことで、リアルタイム画像において、鉗子１
３の出現によって飽和し、形態情報が失われた部分を補うことができる。
【０１３０】
　このように合成された画像をモニタ２５に送ることで、鉗子領域を示す輪郭の内部に生
体の画像がはめ込まれ、鉗子１３による明るさ変化の影響を抑える調整を行った合成画像
が画面に表示される。
【０１３１】
　上記構成を有する内視鏡装置３の作用について、図１２に示すフローチャートに従って
説明する。図１２は、本実施形態の内視鏡装置３を用いて、内視鏡の観察から患部を発見
し、生検までを行うまでの過程を示すフローチャートである。第３の実施形態では、鉗子
１３が画面内にあると判断されるまで、第１および第２の実施形態と同様の処理が実行さ
れる。
【０１３２】
　まず、本実施形態の内視鏡装置３を使用して観察を始めると、被検体Ａにレーザ光源２
０から照明光が照射され、被検体Ａからの反射光がカラーＣＣＤ２７により検出されて画
像データに変換される。この画像データに基づいて画像生成部３１により画像が生成され
、生成された被検体Ａの画像がモニタ２５に表示される（ステップＳ３１）。
【０１３３】
　モニタ２５上には画像が、図３（ａ）のように表示され、術者はその画像を観察して生
検する目的部を探していく。このとき、観察しているときから、例えば５秒前までの画像
が画像保存メモリ部３２に常に保存される（ステップＳ３２）。
【０１３４】
　この状態において、鉗子検出部３３により画像内に鉗子１３が存在するか否かが判断さ
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れる（ステップＳ３３）。
　ステップＳ３３において鉗子１３が画像内にない場合には、リアルタイム画像がモニタ
２５に表示される（ステップＳ４５）。
【０１３５】
　リアルタイム画像において、観察視野内に生検目的部が見つかった場合には、内視鏡１
０の鉗子口１４から鉗子１３を挿入し、挿入部１１の先端部まで鉗子１３を挿通させる。
これにより、図３（ｂ）に示すように、観察視野内に鉗子１３が現れる。鉗子検出部３３
は、観察視野における鉗子１３の有無を画像内の色の変化などで認識する。
【０１３６】
　ステップＳ３３において鉗子１３が画像内にある場合には、鉗子１３が現れる直前の保
存画像が、画像保存メモリ部３２から読み出される（ステップＳ３４）。
　次に、画像内特徴マーカー認識部３４により、読み出された保存画像およびリアルタイ
ム画像において、周辺より輝度が高い点や、色が異なる点などを利用して特徴マーカーが
設定される（ステップＳ３５）。また、画像位置合わせ部３５により、設定された特徴マ
ーカーを基に、保存画像とリアルタイム画像との位置合わせが行われる。
【０１３７】
　次に、保存画像とリアルタイム画像を同様の領域に分割し、それぞれの領域に関するヒ
ストグラムを作成して、これらヒストグラムを比較する（ステップＳ３６）。対応する領
域についてヒストグラムを比較することで、リアルタイム画像が、保存画像より明るくな
っているのか暗くなっているのか、それとも飽和して形態情報を失っているのかを判別す
ることができる。
【０１３８】
　ステップＳ３６において、リアルタイム画像において飽和領域と判断された領域につい
ては、保存画像における対応する領域の画像に入れ替えられる（ステップＳ４２）。そし
て、第１の実施形態と同様に、鉗子領域の切り取りとはめ込みが行われ、保存画像から対
応する部分が切り取られ、リアルタイム画像の鉗子領域にはめ込まれる（ステップＳ４３
）。
【０１３９】
　ステップＳ３６において、リアルタイム画像において飽和領域ではないと判断された領
域については、対応領域ごとに画像のヒストグラム調整が行われる（ステップＳ３７）。
具体的には、ヒストグラムを比較した結果、保存画像より暗くなってしまっている、もし
くは明るくなってしまっている領域は、保存画像と同等の明るさになるように、そのヒス
トグラムが調整される。
【０１４０】
　次に、ヒストグラムが調整されたリアルタイム画像において、鉗子１３と生体の色の違
いから、鉗子１３の輪郭を抽出するとともに鉗子１３の領域が抽出される（ステップＳ３
８）。この領域は保存画像から切り抜き作業を行うときにも使用される。
【０１４１】
　次に、ヒストグラムが調整されたリアルタイム画像から鉗子領域を切り抜き、残りの生
体部分を残す（ステップＳ３９）。
　そして、保存画像から鉗子領域に対応する部分を切り取り、その切り取った生体情報を
リアルタイム画像の生体情報を残した画像にはめ込む（ステップＳ４０）。また、モニタ
２５の画面では、２つの画像を合成した境界部分は鉗子１３の輪郭になるので、輪郭表示
も行う。
【０１４２】
　次に、画像の表示をリアルタイム表示から画像の重ね合わせモードに切り替える（ステ
ップＳ４１）。画像の重ね合わせモードに切り替わると、図３（ｅ）に示すように、鉗子
１３が輪郭表示に切り替わり、鉗子１３に隠れている部分が見えるようになる。これによ
り、術者は鉗子１３に隠れていた部分が見えるようになった画面を見ながら生検目的部に
向かって鉗子１３を進め、生検を行うことができる。
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【０１４３】
　なお、生検が終了した場合には、画面から鉗子１３が見えなくなるので、鉗子１３がな
くなったことを認識し、画面表示を画像の重ね合わせモードからリアルタイム表示に切り
替える。
【０１４４】
　以上のように、本実施形態に係る内視鏡装置３によれば、リアルタイム画像における階
調値のヒストグラムを、画像保存メモリ部３２に保存された保存画像における階調値のヒ
ストグラムに近づけることができる。これにより、リアルタイム画像において、鉗子１３
の陰によって暗くなった領域や、鉗子からの反射光により明るくなった領域の階調値を補
正することができる。これにより、鉗子１３の位置による照明条件の変化を抑えて、均一
な条件での画像を表示することができる。すなわち、鉗子１３が存在することで、照明光
の分布への影響や、鉗子１３による照明光の散乱影響による見え方の違いを少なくするこ
とができ、鉗子１３があるときでも違和感のない見やすい画像を提供することができる。
【０１４５】
　また、画像合成部３８により、リアルタイム画像において階調値が飽和した飽和領域が
存在する場合に、飽和領域の画像を保存画像に置き換えることができる。これにより、飽
和により形態情報が失われている領域でも、画像の入れ替えにより形態情報が取得できる
ので、照明条件にかかわらず、生体の状態を把握することができる。
　なお、本実施形態では、リアルタイム画像において保存画像による置き換えをおこなっ
たが、保存した分割した領域ごとに求めたヒストグラムから求められる代表値、例えば平
均値、などで分割した領域全体を置き換えても良い。
【０１４６】
［第４の実施形態］
　次に、本発明の第４の実施形態に係る内視鏡装置４について、図１３から図１６を用い
て説明する。
　図１３は実施形態に係る内視鏡装置４の機能ブロック図であり、コントロールユニット
３０内の処理以外は第１の実施形態に係る内視鏡装置１と同様の構成である。
【０１４７】
　本実施形態に係る内視鏡装置４は、観察画像を生成するところまでは、前述の第１の実
施形態に係る内視鏡装置１と同様である。
　ここで、第１～第３の実施形態では、内視鏡１０の先端が動くと、保存画像で対応すべ
き範囲を含んでいないために、鉗子１３の裏が表示できなくなる。例えば、第２の実施形
態では、保存画像の更新を行っているが、これは、リアルタイム画像と保存画像の視野が
同じで、比較できるような場合に適応可能である。しかし、鉗子１３の先端が大きく動く
と、保存画像の領域外の部分に鉗子１３が存在するため、鉗子１３の部分にはめ込む生体
情報が提供できず、鉗子裏の表示ができないという不都合があった。
【０１４８】
　そこで、本実施形態では、観察を始めたときから画像を保存し、その中かからリアルタ
イムで観察している視野範囲を含んだ、より画角の広い画像を探し出し、その画像からリ
アルタイム画像と対応するように、画像の取り出し、拡大を行ったのちに鉗子領域に生体
情報をはめ込む構成としている。これにより、内視鏡１０の先端が大きく動いたときに数
秒間の保存画像では対応できないものにも、対応して鉗子裏の画像を合成することができ
る。
【０１４９】
　本実施形態に係る内視鏡装置４において、コントロールユニット３０は、図１３に示す
ように、図２に示す構成（第１の実施形態の構成）の他に、画像内特徴マーカー探索部（
特徴点検索部）６５と、拡大率設定部６６と、画像拡大部６７とを機能として備えている
。
【０１５０】
　上記構成を有するコントロールユニット３０において、第１の実施形態と同様に画像生
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成部３１により生成された画像は、鉗子検出部３３と画像保存メモリ部３２に送られる。
画像保存メモリ部３２は、検査開始から作成されている画像を全て保存する。
【０１５１】
　鉗子検出部３３は、送られてきた画像を基に画像内に鉗子１３が存在するか否かを、第
１の実施形態と同様に色認識などで判断する。鉗子１３が画像内に存在しないと判断され
れば、画像生成部３１が生成した画像をモニタ２５にそのまま送り、モニタ２５にはリア
ルタイムの画像を表示するとともに、画像保存メモリ部３２に順次新しい画像を保存して
いく。
【０１５２】
　一方、鉗子検出部３３は、画像内に鉗子１３が存在すると判断した場合、画像保存メモ
リ部３２への新しい画像の書き込みを停止するとともに、鉗子検出部３３から画像保存メ
モリ部３２へ鉗子１３が認識される直前の画像を保持する指示を出力する。この場合、画
像保存メモリ部３２で保持された保存画像は、画像保存メモリ部３２から画像内特徴マー
カー認識部３４へ送られる。また、鉗子検出部３３は、そのときのリアルタイム画像を画
像内特徴マーカー認識部３４へ送る。
【０１５３】
　画像内特徴マーカー認識部３４は、リアルタイム画像と保存画像に関して、画像内で特
徴的なマーカーをそれぞれ２点ずつ、それぞれの画像で周辺より輝度が高い点や、色が異
なる点などを選択することで決定する。例えば、図１４に示す例において、リアルタイム
画像例が図１４（ｃ）、保存画像例が図１４（ａ）に対応している。また、図の中の○印
７１、△印７２が、特徴点としたマーカー部分という意味である。このようにして特徴マ
ーカーを同一画像内で２点決定したリアルタイム画像と保存画像は、画像内特徴マーカー
探索部６５に送られる。
【０１５４】
　画像内特徴マーカー探索部６５は、図１４（ｃ）に示すように、特徴マーカーを基に画
像内の２点のマーカー間の距離を求める。リアルタイム画像で算出された距離と保存画像
から算出された距離を比較することで、保存画像がリアルタイムの画像の何倍の拡大率か
が求められる。
【０１５５】
　また、画像内特徴マーカー探索部６５は、図１４（ｄ）に示すように、リアルタイム画
像の特徴マーカーと画像の四隅間の角度と距離を算出する。そして、その四隅に対する角
度と距離を、保存画像で先ほど求めた拡大率に直したとき、保存画像がリアルタイム画像
領域を含んでいるかを確認する。この結果がリアルタイムと保存画像で一致すれば（一致
するということは、内視鏡先端の動きによる視野のずれがゼロ）、現在保持している保存
画像はリアルタイム画像の鉗子裏の情報をもっていると判断できるので、これ以降は前述
の第１の実施形態と同様に処理されていく。
【０１５６】
　一方、リアルタイム画像と保存画像で四隅間の距離と角度が一致しなかった場合には、
画像保存メモリ部３２から新たに適当な保存画像を探し出す必要があるため、画像内特徴
マーカー探索部６５は、画像保存メモリ部３２からリアルタイム画像領域を含んだ画像を
探し出す。
【０１５７】
　画像内特徴マーカー探索部６５は、画像保存メモリ部３２から時間を遡るようにして、
特徴マーカーを含む画像を探し出す。そして、特徴マーカーが見つかった場合には、先ほ
どと同様に、特徴マーカー間の距離を測定し、保存画像がリアルタイム画像の何倍の拡大
率かを計算する。次に、先に求めたリアルタイム画像の特徴点から画像四隅に対する距離
および角度情報を基に、求めた拡大率に保存画像を設定したときリアルタイム画像領域を
含んだ画像なのかを判断する。
【０１５８】
　画像内特徴マーカー探索部６５は、探し出した保存画像がリアルタイム画像を含んでい
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なければ、続けて他の保存画像を探し、含んでいれば画像内特徴マーカー探索部６５から
拡大率設定部６６へ検索によって得られた保存画像を送る。
【０１５９】
　拡大率設定部６６は、リアルタイム画像の特徴点間の距離と保存画像の特徴点間の距離
とを比較した拡大率の設定を行う。
　画像拡大部６７は、図１４（ｅ）に示すように、拡大率設定部６６により設定された拡
大率に基づいて、検索によって得られた保存画像の拡大を行う。拡大された画像は、画像
位置合わせ部３５に送られる。
　ここから先の画像処理は前述の第１の実施形態と同様であるため省略する。
【０１６０】
　以上のようにして合成された画像をモニタ２５に送ることで、鉗子領域を示す輪郭の内
部に生体の画像がはめ込まれた合成画像が画面に表示される。また、過去の保存画像から
現在検出されている特徴マーカーを基に、最適な保存画像から合成画面を作成することが
できるため、内視鏡１０の先端が動いても、鉗子１３と目的部の位置関係が観察できるよ
うな表示が行うことができる。
【０１６１】
　上記構成を有する内視鏡装置４の作用について、図１５および図１６に示すフローチャ
ートに従って説明する。図１５および図１６は、本実施形態の内視鏡装置４を用いて、内
視鏡の観察から患部を発見し、生検までを行うまでの過程を示すフローチャートである。
第４の実施形態では、鉗子１３が画面内あると判断するまで、第１～第３の実施形態と同
様の処理が実行される。
【０１６２】
　まず、本実施形態の内視鏡装置４を使用して観察を始めると、被検体Ａにレーザ光源２
０から照明光が照射され、被検体Ａからの反射光がカラーＣＣＤ２７により検出されて画
像データに変換される。この画像データに基づいて画像生成部３１により画像が生成され
、生成された被検体Ａの画像がモニタ２５に表示される（ステップＳ５１）。
【０１６３】
　モニタ２５上には画像が図３（ａ）のように表示され、術者はその画像を観察して生検
する目的部を探していく。このとき画像は観察開始時から現在にいたるまで全て保存して
いる（ステップＳ５２）。
【０１６４】
　この状態において、鉗子検出部３３により画像内に鉗子１３が存在するか否かが判断さ
れる（ステップＳ５３）。
　ステップＳ５３において鉗子１３が画像内にない場合には、リアルタイム画像がモニタ
２５に表示される（ステップＳ６６）。
【０１６５】
　リアルタイム画像において、観察視野内に生検目的部が見つかった場合には、内視鏡１
０の鉗子口１４から鉗子１３を挿入し、挿入部１１の先端部まで鉗子１３を挿通させる。
これにより、図３（ｂ）に示すように、観察視野内に鉗子１３が現れる。鉗子検出部３３
は、観察視野における鉗子１３の有無を画像内の色の変化などで認識する。
【０１６６】
　ステップＳ５３において鉗子１３が画像内にある場合には、鉗子１３が現れる直前の保
存画像が、画像保存メモリ部３２から読み出される（ステップＳ５４）。
　次に、画像内特徴マーカー認識部３４により、読み出された保存画像およびリアルタイ
ム画像において、周辺より輝度が高い点や、色が異なる点などを利用して特徴マーカーが
２点設定される（ステップＳ５５）。
【０１６７】
　次に、保存画像がリアルタイム画像に対応できているか否かが判断される（ステップＳ
５６）。具体的には、２点の特徴マーカー間の距離をリアルタイム画像と保存画像で比較
し、リアルタイム画像に対する保存画像の拡大率を算出する。そして、リアルタイム画像
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の特徴マーカーから画像の四隅に対する距離と角度を算出し、その範囲が、保存画像内に
含まれるか拡大率を含めて判断する。
【０１６８】
　ステップＳ５６において、保存画像がリアルタイム画像に対応できる、すなわち、上記
の範囲が保存画像内に含まれていれば、リアルタイム画像に対応できていることになるの
で、第１の実施形態と同様にして画像を処理、合成し、表示を行う（ステップＳ６５）。
【０１６９】
　一方、ステップＳ５６において、保存画像がリアルタイム画像に対応できない、すなわ
ち、保存画像内にリアルタイム画像全領域を含むことができていないのであれば（少しで
も保存画像外に視野を持つリアルタイム画像であれば）、現在保持している保存画像では
対応できないとして、観察スタート時から保存し続けている画像保存メモリ部３２から適
した画像を検索する（ステップＳ５７）。
【０１７０】
　画像保存メモリ部３２からの検索も、先ほどと同様にして、特徴マーカー２点を含む保
存画像を探し、それについて２点間の距離を計算することで拡大率を算出する（ステップ
Ｓ５８）。そして、その拡大率で拡大した画像内にリアルタイム画像の領域を含むことが
できているかを判断する。
【０１７１】
　次に、検索してきた保存画像に対して拡大率が決定されているので、その拡大率によっ
て検索した保存画像の拡大を行う（ステップＳ５９）。
　次に、特徴マーカーを基に、拡大した保存画像とリアルタイム画像の位置合わせを行う
（ステップＳ６０）。
【０１７２】
　次に、リアルタイム画像において鉗子１３と生体の色の違いから、鉗子１３の輪郭を抽
出するとともに、鉗子１３の領域を抽出する（ステップＳ６１）。この領域は、拡大した
保存画像から切り抜き作業を行うときにも使用される。
【０１７３】
　次に、拡大した保存画像からは鉗子領域に対応する部分を切り取る（ステップＳ６２）
。
　そして、リアルタイム画像から鉗子領域を切り抜き、残りの生体部分を残すとともに、
保存画像から切り取った生体情報をリアルタイム画像の生体情報を残した画像にはめ込む
（ステップＳ６３）。また、モニタ２５表示用の画面では、合成した２つの画像の境界部
分は鉗子１３の輪郭になるので、輪郭表示も行う。
【０１７４】
　次に、画像の表示をリアルタイム表示から画像の重ね合わせモードに切り替える（ステ
ップＳ６４）。画像の重ね合わせモードに切り替わると、図３（ｅ）に示すように、鉗子
１３が輪郭表示に切り替わり、鉗子１３に隠れている部分が見えるようになる。これによ
り、術者は鉗子１３に隠れていた部分が見えるようになった画面を見ながら生検目的部に
向かって鉗子１３を進め、生検を行うことができる。
【０１７５】
　なお、生検が終了した場合には、画面から鉗子１３が見えなくなるので、鉗子１３がな
くなったことを認識し、画面表示を画像の重ね合わせモードからリアルタイム表示に切り
替える。
【０１７６】
　以上のように、本実施形態に係る内視鏡装置４によれば、リアルタイム画像の特徴点が
画像保存メモリ部３２に保存された最新の保存画像の中に見つからない場合にも、保存さ
れた複数の保存画像の中から特徴点のある保存画像を探して、この保存画像から鉗子領域
を抽出してリアルタイム画像に合成することができる。これにより、内視鏡１０の先端部
が大きく動いて画像が大きく変化した場合や、画角が変わった場合でも、鉗子領域の生体
情報の表示が可能となる。
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【０１７７】
　また、画像拡大部６７により保存画像を拡大または縮小し、拡大または縮小された保存
画像から鉗子領域に対応する領域を抽出することで、保存画像の大きさがリアルタイム画
像の大きさと異なる場合にも、保存画像を拡大または縮小して鉗子領域に対応する領域を
抽出し、リアルタイム画像と合成することができる。
【０１７８】
　以上、本発明の各実施形態について図面を参照して詳述してきたが、具体的な構成はこ
の実施形態に限られるものではなく、本発明の要旨を逸脱しない範囲の設計変更等も含ま
れる。
　例えば、各実施形態において、鉗子裏に隠れている生体部分の情報を表示するために、
鉗子１３の輪郭を表示することとしたが、鉗子１３の裏に隠れている生体部分の情報が見
えるような表示であればどのような表示方法でも良く、例えば、鉗子１３を半透明表示と
して生体部分の画像を重ねあわせることとしてもよい。
【０１７９】
　このようにすることで、鉗子１３の裏側の生体部分をユーザが目視で把握できるととも
に、合成された画像に鉗子１３の位置を半透明化して表示することができる。これにより
、鉗子１３の形状など立体的な情報も表示することができ、鉗子１３の位置や向きが把握
しやすく、生検をより正確に行うことができる。
【０１８０】
　また、各実施形態において、画像合成部３８または表示用画像合成部４３により、リア
ルタイム画像から鉗子領域を除去した画像と保存画像から鉗子に対応する領域を切り取っ
た画像とを合成することとして説明したが、鉗子領域が除去されていないリアルタイム画
像に、保存画像から鉗子１３に対応する領域を切り取った画像を合成することとしてもよ
い。
【０１８１】
　また、各実施形態において、処置具として生検用の鉗子を使用した説明をしたが、これ
に限られるものではなく、内視鏡観察を行う最中に視野を遮られるような処置具であれば
どれでもよい。例えば、生検鉗子の他に、把持鉗子、ナイフ、クリップ、チューブ、バス
ケット、スネアなどにおいても処置具裏を表示できるため、処置の正確性を向上すること
ができる。
【符号の説明】
【０１８２】
１，２，３，４　内視鏡装置
１０　内視鏡
２０　光源装置
２４　撮像光学系
２５　モニタ
２７　カラーＣＣＤ
３０　コントロールユニット
３１　画像生成部（画像取得部）
３２　画像保存メモリ部（画像保存部）
３３　鉗子検出部（処置具検出部）
３４　画像内特徴マーカー認識部（特徴点検出部）
３５　画像位置合わせ部
３６　鉗子領域抽出部（処置具領域抽出部、処置具対応領域抽出部）
３７　鉗子領域画像処理部（画像処理部）
３８　画像合成部
４１　特徴マーカーと鉗子間距離計算部（処置具位置検出部）
４２　保存画像の書き換え判断部（移動量算出部）
４３　表示用画像合成部
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４４　保存用画像合成部
５１　領域分割部
５２　領域ごとのヒストグラム生成部（階調値解析部、階調値検出部）
５３　対応領域ごとのヒストグラム比較部
５４　対応領域ごとの調整部（階調値調整部）
５５　鉗子とサチレーション領域抽出部
５６　鉗子とサチレーション領域画像処理部
６５　画像内特徴マーカー探索部（特徴点検索部）
６６　拡大率設定部
６７　画像拡大部
Ａ　被検体
Ｂ　患部

【図１】 【図２】



(27) JP WO2011/118287 A1 2011.9.29

【図３】 【図４】

【図５】 【図６】



(28) JP WO2011/118287 A1 2011.9.29

【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】



(29) JP WO2011/118287 A1 2011.9.29

【図１１】 【図１２】

【図１３】 【図１４】



(30) JP WO2011/118287 A1 2011.9.29

【図１５】 【図１６】



(31) JP WO2011/118287 A1 2011.9.29

10

20

30

40

【国際調査報告】



(32) JP WO2011/118287 A1 2011.9.29

10

20

30

40



(33) JP WO2011/118287 A1 2011.9.29

10

20

30

40



(34) JP WO2011/118287 A1 2011.9.29

10

20

30

40



(35) JP WO2011/118287 A1 2011.9.29

10

フロントページの続き

(81)指定国　　　　  AP(BW,GH,GM,KE,LR,LS,MW,MZ,NA,SD,SL,SZ,TZ,UG,ZM,ZW),EA(AM,AZ,BY,KG,KZ,MD,RU,TJ,T
M),EP(AL,AT,BE,BG,CH,CY,CZ,DE,DK,EE,ES,FI,FR,GB,GR,HR,HU,IE,IS,IT,LT,LU,LV,MC,MK,MT,NL,NO,PL,PT,RO,R
S,SE,SI,SK,SM,TR),OA(BF,BJ,CF,CG,CI,CM,GA,GN,GQ,GW,ML,MR,NE,SN,TD,TG),AE,AG,AL,AM,AO,AT,AU,AZ,BA,BB,
BG,BH,BR,BW,BY,BZ,CA,CH,CL,CN,CO,CR,CU,CZ,DE,DK,DM,DO,DZ,EC,EE,EG,ES,FI,GB,GD,GE,GH,GM,GT,HN,HR,HU,I
D,IL,IN,IS,JP,KE,KG,KM,KN,KP,KR,KZ,LA,LC,LK,LR,LS,LT,LU,LY,MA,MD,ME,MG,MK,MN,MW,MX,MY,MZ,NA,NG,NI,NO
,NZ,OM,PE,PG,PH,PL,PT,RO,RS,RU,SC,SD,SE,SG,SK,SL,SM,ST,SV,SY,TH,TJ,TM,TN,TR,TT,TZ,UA,UG,US,UZ,VC,VN,
ZA,ZM,ZW

Ｆターム(参考) 5B057 AA07  CA01  CA08  CA12  CA16  CB01  CB08  CB12  CB16  CD11 
　　　　 　　        CE08  DB02  DB06  DB09  DC25 
　　　　 　　  5C054 CA04  CC02  FE12  GB02  HA12 

（注）この公表は、国際事務局（ＷＩＰＯ）により国際公開された公報を基に作成したものである。なおこの公表に
係る日本語特許出願（日本語実用新案登録出願）の国際公開の効果は、特許法第１８４条の１０第１項(実用新案法 
第４８条の１３第２項）により生ずるものであり、本掲載とは関係ありません。



专利名称(译) 内视镜装置

公开(公告)号 JPWO2011118287A1 公开(公告)日 2013-07-04

申请号 JP2012506883 申请日 2011-02-16

[标]申请(专利权)人(译) 奥林巴斯株式会社

申请(专利权)人(译) 奥林巴斯公司

[标]发明人 志田裕美

发明人 志田 裕美

IPC分类号 A61B1/04 G03B15/00 G06T1/00 H04N7/18

CPC分类号 A61B1/018 A61B1/00009 A61B1/0005 A61B10/06 A61B17/29 A61B2090/365

FI分类号 A61B1/04.370 G03B15/00.T G06T1/00.290.Z H04N7/18.M

F-TERM分类号 4C161/AA00 4C161/BB00 4C161/CC06 4C161/DD00 4C161/GG15 4C161/JJ11 4C161/NN05 4C161
/NN07 4C161/WW02 4C161/WW03 4C161/WW04 4C161/YY12 5B057/AA07 5B057/CA01 5B057
/CA08 5B057/CA12 5B057/CA16 5B057/CB01 5B057/CB08 5B057/CB12 5B057/CB16 5B057/CD11 
5B057/CE08 5B057/DB02 5B057/DB06 5B057/DB09 5B057/DC25 5C054/CA04 5C054/CC02 5C054
/FE12 5C054/GB02 5C054/HA12

代理人(译) 上田邦夫
藤田 考晴

优先权 2010067409 2010-03-24 JP

其他公开文献 JP5771598B2

外部链接 Espacenet

摘要(译)

（EN）提供一种内窥镜装置，该内窥镜装置能够在利用处理器具背面侧
的区域中观察体腔内的组织的同时，利用处理器具对病变部位进行处
理。 图像生成单元31，其生成对象A的图像；图像存储存储器单元32，
其存储实时图像；钳子区域提取单元36，其从实时图像中提取存在钳子
的钳子区域；以及图像存储存储器单元。 图像配准单元35，其在存储在
32中的保存图像和实时图像之间进行配准；以及钳子区域提取单元36，
其从存储在图像存储存储器单元32中的保存图像中提取与钳子区域相对
应的区域。 内窥镜装置1具有图像合成部38，该图像合成部38对由钳子
区域提取部36提取出的区域的图像与实时图像进行合成。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/5001f568-74c3-481a-8b78-5b9ecfe08270
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/044672860/publication/JPWO2011118287A1?q=JPWO2011118287A1

