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(57)【要約】
【課題】利便性の向上を図ること。
【解決手段】内視鏡装置１は、被写体像を撮像する撮像
部５４と、光軸に沿って移動することで焦点を調整する
フォーカスレンズ５１１を有するレンズユニット５１と
、撮像部５４にて撮像された撮像画像内の一部の領域で
ある検波枠内の画像に基づいて、フォーカスレンズ５１
１の位置を当該検波枠内の被写体像が合焦状態となる合
焦位置に位置付けるための検波処理を実行する検波処理
部９２２と、検波処理部９２２による処理結果に基づい
て、フォーカスレンズ５１１を合焦位置に位置付けるレ
ンズ制御部９４１と、撮像画像に基づいて、当該撮像画
像内の被写体像に含まれる処置具の先端を検出する先端
検出部９２３と、撮像画像内での処置具の先端の位置に
基づいて、当該撮像画像内の検波枠の位置を設定する設
定処理を実行する検波枠設定部９４２とを備える。
【選択図】図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被検体内に挿入され、先端から当該被検体内の被写体像を取り込む挿入部と、
　前記被写体像を撮像する撮像部と、
　光軸に沿って移動することで焦点を調整するフォーカスレンズを有し、前記挿入部にて
取り込まれた前記被写体像を前記撮像部に結像するレンズユニットと、
　前記撮像部にて撮像された撮像画像内の一部の領域である検波枠内の画像に基づいて、
前記フォーカスレンズの位置を当該検波枠内の前記被写体像が合焦状態となる合焦位置に
位置付けるための検波処理を実行する検波処理部と、
　前記検波処理部による処理結果に基づいて、前記フォーカスレンズを前記合焦位置に位
置付けるレンズ制御部と、
　前記撮像画像に基づいて、当該撮像画像内の前記被写体像に含まれる処置具の先端を検
出する先端検出部と、
　前記撮像画像内での前記処置具の先端の位置に基づいて、当該撮像画像内での前記検波
枠の位置を設定する設定処理を実行する検波枠設定部とを備える
　ことを特徴とする内視鏡装置。
【請求項２】
　前記被検体内の特定部位と前記処置具の先端との距離を測定する距離測定部を備え、
　前記検波枠設定部は、
　前記距離が既定距離以下である場合に、前記設定処理を実行する
　ことを特徴とする請求項１に記載の内視鏡装置。
【請求項３】
　前記先端検出部は、
　前記処置具の先端を検出するとともに、当該処置具の種類を判別し、
　前記検波枠設定部は、
　前記先端検出部にて前記処置具が特定の種類の処置具であると判別された場合に、前記
設定処理を実行する
　ことを特徴とする請求項１または２に記載の内視鏡装置。
【請求項４】
　ユーザ操作を受け付ける操作入力部と、
　前記検波枠設定部にて設定された前記検波枠の位置を記憶する位置記憶部とを備え、
　前記検波枠設定部は、
　前記操作入力部が前記検波枠の位置を維持するユーザ操作を受け付けた場合には、前記
位置記憶部に記憶され、直前に設定した前記検波枠の位置を前記撮像画像内での前記検波
枠の位置に設定する
　ことを特徴とする請求項１～３のいずれか一つに記載の内視鏡装置。
【請求項５】
　ユーザ操作を受け付ける操作入力部と、
　画像を表示する表示部と、
　前記撮像画像を前記表示部に表示させる表示制御部とを備え、
　前記表示制御部は、
　前記先端検出部にて複数の前記処置具の先端が検出され、前記検波枠設定部にて当該複
数の先端の位置に基づいて複数の検波枠の位置が設定された場合には、前記撮像画像内で
当該複数の検波枠の位置を識別可能に前記表示部に表示させ、
　前記検波処理部は、
　前記操作入力部が前記表示部に表示された前記複数の検波枠の位置のうちいずれかの検
波枠の位置を選択するユーザ操作を受け付けた場合に、当該選択された検波枠内の画像に
基づいて、前記検波処理を実行する
　ことを特徴とする請求項１～４のいずれか一つに記載の内視鏡装置。
【請求項６】
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　ユーザ操作を受け付ける操作入力部と、
　画像を表示する表示部と、
　前記撮像画像を前記表示部に表示させる表示制御部と、
　前記検波枠設定部にて設定された前記検波枠の位置を記憶する位置記憶部とを備え、
　前記表示制御部は、
　前記位置記憶部に記憶された前記検波枠の位置を前記撮像画像内で識別可能に前記表示
部に表示させ、
　前記検波処理部は、
　前記操作入力部が前記表示部に表示された前記検波枠の位置を選択するユーザ操作を受
け付けた場合に、当該検波枠内の画像に基づいて、前記検波処理を実行する
　ことを特徴とする請求項１～５のいずれか一つ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。
【背景技術】
【０００２】
　従来、人等の被検体内（生体内）を観察する内視鏡装置が知られている（例えば、特許
文献１参照）。
　特許文献１に記載の内視鏡装置は、生体内に挿入され、先端から当該生体内の被写体像
を取り込む挿入部と、当該被写体像を撮像する撮像装置と、当該撮像装置にて撮像された
撮像画像を処理して表示用の映像信号を生成する制御装置と、当該映像信号に基づく画像
を表示する表示装置とを備える。また、撮像装置は、光軸方向に移動可能に構成されたレ
ンズユニットと、当該レンズユニットを光軸に沿って移動させる駆動用モータとを有する
。そして、特許文献１に記載の内視鏡装置では、当該レンズユニットの位置（フォーカス
位置）を変更することで、撮像画像内の被写体像を合焦状態に設定可能（マニュアルフォ
ーカス可能）とする。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１５－１３４０３９号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、特許文献１に記載の内視鏡装置において、所謂オートフォーカス（ＡＦ）機
能を設ける場合には、以下のように構成することが考えられる。
　すなわち、撮像画像内において、中心位置を含む一部の領域（以下、中央領域と記載）
に検波枠を設定する。また、当該検波枠内の画像に基づいて、フォーカス位置を当該検波
枠内の被写体像が合焦状態となる合焦位置に位置付けるための検波処理を実行する。そし
て、検波処理の結果に基づいて、フォーカス位置を合焦位置に位置付ける。
　しかしながら、当該内視鏡装置を用いて手術を行う術者等のユーザは、撮像画像内の中
央領域ではなく、当該中央領域から外れた領域（以下、注目領域）に焦点を合わせたいと
考える場面もある。このような場合には、ユーザは、当該注目領域が撮像画像内の中央に
位置するように（当該注目領域が検波枠内に位置するように）挿入部を移動させ、観察視
野を変更する煩雑な作業を行う必要がある。したがって、利便性の向上を図ることができ
ない、という問題がある。
【０００５】
　本発明は、上記に鑑みてなされたものであって、利便性の向上を図ることができる内視
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】
　上述した課題を解決し、目的を達成するために、本発明に係る内視鏡装置は、被検体内
に挿入され、先端から当該被検体内の被写体像を取り込む挿入部と、前記被写体像を撮像
する撮像部と、光軸に沿って移動することで焦点を調整するフォーカスレンズを有し、前
記挿入部にて取り込まれた前記被写体像を前記撮像部に結像するレンズユニットと、前記
撮像部にて撮像された撮像画像内の一部の領域である検波枠内の画像に基づいて、前記フ
ォーカスレンズの位置を当該検波枠内の前記被写体像が合焦状態となる合焦位置に位置付
けるための検波処理を実行する検波処理部と、前記検波処理部による処理結果に基づいて
、前記フォーカスレンズを前記合焦位置に位置付けるレンズ制御部と、前記撮像画像に基
づいて、当該撮像画像内の前記被写体像に含まれる処置具の先端を検出する先端検出部と
、前記撮像画像内での前記処置具の先端の位置に基づいて、当該撮像画像内での前記検波
枠の位置を設定する設定処理を実行する検波枠設定部とを備えることを特徴とする。
【０００７】
　また、本発明に係る内視鏡装置では、上記発明において、前記被検体内の特定部位と前
記処置具の先端との距離を測定する距離測定部を備え、前記検波枠設定部は、前記距離が
既定距離以下である場合に、前記設定処理を実行することを特徴とする。
【０００８】
　また、本発明に係る内視鏡装置では、上記発明において、前記先端検出部は、前記処置
具の先端を検出するとともに、当該処置具の種類を判別し、前記検波枠設定部は、前記先
端検出部にて前記処置具が特定の種類の処置具であると判別された場合に、前記設定処理
を実行することを特徴とする。
【０００９】
　また、本発明に係る内視鏡装置では、上記発明において、ユーザ操作を受け付ける操作
入力部と、前記検波枠設定部にて設定された前記検波枠の位置を記憶する位置記憶部とを
備え、前記検波枠設定部は、前記操作入力部が前記検波枠の位置を維持するユーザ操作を
受け付けた場合には、前記位置記憶部に記憶され、直前に設定した前記検波枠の位置を前
記撮像画像内での前記検波枠の位置に設定することを特徴とする。
【００１０】
　また、本発明に係る内視鏡装置では、上記発明において、ユーザ操作を受け付ける操作
入力部と、画像を表示する表示部と、前記撮像画像を前記表示部に表示させる表示制御部
とを備え、前記表示制御部は、前記先端検出部にて複数の前記処置具の先端が検出され、
前記検波枠設定部にて当該複数の先端の位置に基づいて複数の検波枠の位置が設定された
場合には、前記撮像画像内で当該複数の検波枠の位置を識別可能に前記表示部に表示させ
、前記検波処理部は、前記操作入力部が前記表示部に表示された前記複数の検波枠の位置
のうちいずれかの検波枠の位置を選択するユーザ操作を受け付けた場合に、当該選択され
た検波枠内の画像に基づいて、前記検波処理を実行することを特徴とする。
【００１１】
　また、本発明に係る内視鏡装置では、上記発明において、ユーザ操作を受け付ける操作
入力部と、画像を表示する表示部と、前記撮像画像を前記表示部に表示させる表示制御部
と、前記検波枠設定部にて設定された前記検波枠の位置を記憶する位置記憶部とを備え、
前記表示制御部は、前記位置記憶部に記憶された前記検波枠の位置を前記撮像画像内で識
別可能に前記表示部に表示させ、前記検波処理部は、前記操作入力部が前記表示部に表示
された前記検波枠の位置を選択するユーザ操作を受け付けた場合に、当該検波枠内の画像
に基づいて、前記検波処理を実行することを特徴とする。
【発明の効果】
【００１２】
　本発明に係る内視鏡装置は、撮像部にて撮像した撮像画像に基づいて、当該撮像画像内
の被写体像に含まれる処置具の先端を検出する。そして、内視鏡装置は、撮像画像内での
処置具の先端の位置に基づいて、当該撮像画像内での検波枠の位置を設定する。
　このため、当該内視鏡装置を用いて手術を行う術者等のユーザは、処置具を移動するこ
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とで、撮像画像内の焦点を合わせたい注目領域に検波枠を設定させ、当該注目領域に焦点
を合わせることができる。すなわち、処置具を検波枠設定用のポインタとして利用するこ
とができる。したがって、本発明に係る内視鏡装置によれば、注目領域に焦点を合わせる
ために挿入部を移動させて観察視野を変更する煩雑な作業を行う必要がなく、利便性の向
上を図ることができる、という効果を奏する。
【図面の簡単な説明】
【００１３】
【図１】図１は、本実施の形態１に係る内視鏡装置の概略構成を示す図である。
【図２】図２は、カメラヘッド及び制御装置の構成を示すブロック図である。
【図３】図３は、内視鏡装置の動作を示すフローチャートである。
【図４Ａ】図４Ａは、図３に示した内視鏡装置の動作に応じて設定される検波枠の一例を
示す図である。
【図４Ｂ】図４Ｂは、図３に示した内視鏡装置の動作に応じて設定される検波枠の一例を
示す図である。
【図５】図５は、本実施の形態２に係る内視鏡装置の構成を示すブロック図である。
【図６】図６は、内視鏡装置の動作を示すフローチャートである。
【図７Ａ】図７Ａは、図６に示した内視鏡装置の動作に応じて設定される検波枠の一例を
示す図である。
【図７Ｂ】図７Ｂは、図６に示した内視鏡装置の動作に応じて設定される検波枠の一例を
示す図である。
【図８】図８は、本実施の形態３に係る内視鏡装置の構成を示すブロック図である。
【図９】図９は、内視鏡装置の動作を示すフローチャートである。
【図１０】図１０は、本実施の形態４に係る内視鏡装置の構成を示すブロック図である。
【図１１】図１１は、内視鏡装置の動作を示すフローチャートである。
【図１２Ａ】図１２Ａは、図１１に示した内視鏡装置の動作に応じて設定される検波枠の
一例を示す図である。
【図１２Ｂ】図１２Ｂは、図１１に示した内視鏡装置の動作に応じて設定される検波枠の
一例を示す図である。
【図１３】図１３は、本実施の形態５に係る内視鏡装置の構成を示すブロック図である。
【図１４】図１４は、内視鏡装置の動作を示すフローチャートである。
【図１５】図１５は、図１４に示した内視鏡装置の動作に応じて設定される検波枠の一例
を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１４】
　以下に、図面を参照して、本発明を実施するための形態（以下、実施の形態）について
説明する。なお、以下に説明する実施の形態によって本発明が限定されるものではない。
さらに、図面の記載において、同一の部分には同一の符号を付している。
【００１５】
（実施の形態１）
　〔内視鏡装置の概略構成〕
　図１は、本実施の形態１に係る内視鏡装置１の概略構成を示す図である。
　内視鏡装置１は、医療分野において用いられ、生体内を観察する装置である。この内視
鏡装置１は、図１に示すように、挿入部２と、光源装置３と、ライトガイド４と、カメラ
ヘッド５と、第１伝送ケーブル６と、表示装置７と、第２伝送ケーブル８と、制御装置９
と、第３伝送ケーブル１０とを備える。
【００１６】
　挿入部２は、硬性鏡で構成されている。すなわち、挿入部２は、硬質または少なくとも
一部が軟質で細長形状を有し、生体内に挿入される。この挿入部２内には、１または複数
のレンズを用いて構成され、被写体像を集光する光学系が設けられている。
　光源装置３は、ライトガイド４の一端が接続され、制御装置９による制御の下、当該ラ
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イトガイド４の一端に生体内を照明するための光を供給する。
　ライトガイド４は、一端が光源装置３に着脱自在に接続されるとともに、他端が挿入部
２に着脱自在に接続される。そして、ライトガイド４は、光源装置３から供給された光を
一端から他端に伝達し、挿入部２に供給する。挿入部２に供給された光は、当該挿入部２
の先端から出射され、生体内に照射される。生体内に照射され、当該生体内で反射された
光（被写体像）は、挿入部２内の光学系により集光される。
【００１７】
　カメラヘッド５は、挿入部２の基端（接眼部２１（図１））に着脱自在に接続される。
そして、カメラヘッド５は、制御装置９による制御の下、挿入部２にて集光された被写体
像を撮像し、当該撮像による画像信号（ＲＡＷ信号）を出力する。当該画像信号は、例え
ば、４Ｋ以上の画像信号である。
　なお、カメラヘッド５の詳細な構成については、後述する。
【００１８】
　第１伝送ケーブル６は、一端がコネクタＣＮ１（図１）を介して制御装置９に着脱自在
に接続され、他端がコネクタＣＮ２（図１）を介してカメラヘッド５に着脱自在に接続さ
れる。そして、第１伝送ケーブル６は、カメラヘッド５から出力される画像信号等を制御
装置９に伝送するとともに、制御装置９から出力される制御信号、同期信号、クロック、
及び電力等をカメラヘッド５にそれぞれ伝送する。
　なお、第１伝送ケーブル６を介したカメラヘッド５から制御装置９への画像信号等の伝
送は、当該画像信号等を光信号で伝送してもよく、あるいは、電気信号で伝送しても構わ
ない。第１伝送ケーブル６を介した制御装置９からカメラヘッド５への制御信号、同期信
号、クロックの伝送も同様である。
【００１９】
　表示装置７は、本発明に係る表示部に相当する。この表示装置７は、液晶または有機Ｅ
Ｌ（Electro Luminescence）等を用いた表示ディスプレイを用いて構成され、制御装置９
による制御の下、当該制御装置９からの映像信号に基づく表示画像を表示する。
　第２伝送ケーブル８は、一端が表示装置７に着脱自在に接続され、他端が制御装置９に
着脱自在に接続される。そして、第２伝送ケーブル８は、制御装置９にて処理された映像
信号、及び制御装置９から出力される制御信号を表示装置７に伝送する。
【００２０】
　制御装置９は、ＣＰＵ（Central Processing Unit）等を含んで構成され、光源装置３
、カメラヘッド５、及び表示装置７の動作を統括的に制御する。
　なお、制御装置９の詳細な構成については、後述する。
　第３伝送ケーブル１０は、一端が光源装置３に着脱自在に接続され、他端が制御装置９
に着脱自在に接続される。そして、第３伝送ケーブル１０は、制御装置９からの制御信号
を光源装置３に伝送する。
【００２１】
　〔カメラヘッドの構成〕
　次に、カメラヘッド５の構成について説明する。
　図２は、カメラヘッド５及び制御装置９の構成を示すブロック図である。
　なお、図２では、説明の便宜上、制御装置９及びカメラヘッド５と第１伝送ケーブル６
との間のコネクタＣＮ１，ＣＮ２、制御装置９及び表示装置７と第２伝送ケーブル８との
間のコネクタの図示を省略している。
　カメラヘッド５は、図２に示すように、レンズユニット５１と、レンズ駆動部５２と、
レンズ位置検出部５３と、撮像部５４と、通信部５５とを備える。
【００２２】
　レンズユニット５１は、挿入部２で集光された被写体像を撮像部５４の撮像面に結像す
る。このレンズユニット５１は、図２に示すように、フォーカスレンズ５１１を備える。
　フォーカスレンズ５１１は、１または複数のレンズを用いて構成され、光軸に沿って移
動することにより、焦点を調整する。
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　また、レンズユニット５１には、フォーカスレンズ５１１を光軸に沿って移動させるフ
ォーカス機構（図示略）が設けられている。
　レンズ駆動部５２は、図２に示すように、上述したフォーカス機構を動作させるモータ
５２１と、当該モータ５２１を駆動するドライバ５２２とを備える。そして、レンズ駆動
部５２は、制御装置９による制御の下、レンズユニット５１の焦点を調整する。
　レンズ位置検出部５３は、フォトインタラプタ等の位置センサを用いて構成され、フォ
ーカスレンズ５１１のレンズ位置（以下、フォーカス位置と記載）を検出する。そして、
レンズ位置検出部５３は、第１伝送ケーブル６を介して、フォーカス位置に応じた検出信
号を制御装置９に出力する。
【００２３】
　撮像部５４は、制御装置９による制御の下、生体内を撮像する。この撮像部５４は、挿
入部２にて集光され、レンズユニット５１が結像した被写体像を受光して電気信号に変換
するＣＣＤ（Charge Coupled Device）またはＣＭＯＳ（Complementary Metal Oxide Sem
iconductor）等の撮像素子（図示略）、及び当該撮像素子からの電気信号（アナログ信号
）に対して信号処理（Ａ／Ｄ変換等）を行って画像信号を出力する信号処理部（図示略）
等が一体形成されたセンサチップを用いて構成され、Ａ／Ｄ変換後の画像信号（デジタル
信号）を出力する。なお、上述した信号処理部（図示略）は、撮像素子と一体形成せずに
別体としても構わない。
【００２４】
　通信部５５は、第１伝送ケーブル６を介して、撮像部５４から出力される画像信号を制
御装置９に送信するトランスミッタとして機能する。この通信部５５は、例えば、第１伝
送ケーブル６を介して、制御装置９との間で、１Ｇｂｐｓ以上の伝送レートで画像信号の
通信を行う高速シリアルインターフェースで構成されている。
【００２５】
　〔制御装置の構成〕
　次に、制御装置９の構成について図２を参照しながら説明する。
　制御装置９は、図２に示すように、通信部９１と、信号処理部９２と、表示制御部９３
と、制御部９４と、入力部９５と、出力部９６と、記憶部９７とを備える。
　通信部９１は、第１伝送ケーブル６を介して、カメラヘッド５（通信部５５）から出力
される画像信号を受信するレシーバとして機能する。この通信部９１は、例えば、通信部
５５との間で、１Ｇｂｐｓ以上の伝送レートで画像信号の通信を行う高速シリアルインタ
ーフェースで構成されている。
【００２６】
　信号処理部９２は、制御部９４による制御の下、カメラヘッド５（通信部５５）から出
力され、通信部９１にて受信した画像信号（ＲＡＷ信号）を処理する。この信号処理部９
２は、図２に示すように、画像処理部９２１と、検波処理部９２２と、先端検出部９２３
とを備える。
　画像処理部９２１は、通信部９１にて受信した画像信号（ＲＡＷ信号）に対してオプテ
ィカルブラック減算処理、デモザイク処理等のＲＡＷ処理を施し、当該ＲＡＷ信号（画像
信号）をＲＧＢ信号（画像信号）に変換する。また、画像処理部９２１は、当該ＲＧＢ信
号（画像信号）に対して、ホワイトバランス、ＲＧＢガンマ補正、及びＹＣ変換（ＲＧＢ
信号を輝度信号及び色差信号（Ｙ，ＣＢ／ＣＲ信号）に変換）等のＲＧＢ処理を施す。さ
らに、画像処理部９２１は、当該Ｙ，ＣＢ／ＣＲ信号（画像信号）に対して、色差補正及
びノイズリダクション等のＹＣ処理を実行する。
【００２７】
　検波処理部９２２は、画像処理部９２１にて処理された画像信号（Ｙ，ＣＢ／ＣＲ信号
）に対して、ＡＦ（オートフォーカス）処理用の検波処理を実行する。
　例えば、検波処理部９２２は、撮像部５４にて撮像された１フレームの撮像画像全体に
おける一部の領域である検波枠内の画素毎の画素情報（輝度信号（Ｙ信号））に基づいて
、当該検波枠内の画像のコントラストや周波数成分を検出する。そして、検波処理部９２
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２は、当該検出により得られた検波情報（コントラストや周波数成分）を制御部９４に出
力する。
【００２８】
　先端検出部９２３は、画像処理部９２１にて処理された画像信号に基づく撮像画像内の
被写体像に含まれる処置具（生体内に挿入される電気メス等の処置具）の先端を検出する
先端検出処理を実行する。
　例えば、先端検出部９２３は、パターンマッチング等の公知の手法を用いて、撮像画像
内の被写体像に処置具の先端が含まれているか否かを判定する。そして、先端検出部９２
３は、当該撮像画像内の被写体像に処置具の先端が含まれていると判定した場合には、当
該撮像画像内での当該処置具の先端の位置を示す検出信号を制御部９４に出力する。一方
、先端検出部９２３は、当該撮像画像内の被写体像に処置具の先端が含まれていないと判
定した場合には、その旨を示す検出信号を制御部９４に出力する。
【００２９】
　表示制御部９３は、制御部９４による制御の下、画像処理部９２１にて処理された画像
信号（Ｙ，ＣＢ／ＣＲ信号）に基づいて、表示用の映像信号を生成する。そして、表示制
御部９３は、第２伝送ケーブル８を介して、当該映像信号を表示装置７に出力する。
　制御部９４は、例えば、ＣＰＵ等を用いて構成され、第１～第３伝送ケーブル６，８，
１０を介して制御信号を出力することで、光源装置３、カメラヘッド５、及び表示装置７
の動作を制御するとともに、制御装置９全体の動作を制御する。この制御部９４は、図２
に示すように、レンズ制御部９４１と、検波枠設定部９４２とを備える。
【００３０】
　レンズ制御部９４１は、レンズ駆動部５２を動作させ、検波処理部９２２による処理結
果（検波情報）に基づいて、レンズユニット５１の焦点を調整（フォーカス位置を変更）
するＡＦ処理を実行する。
　例えば、レンズ制御部９４１は、以下に示すように、所謂、山登り法（コントラストＡ
Ｆ）によりＡＦ処理を実行する。
　すなわち、レンズ制御部９４１は、検波処理部９２２から出力された検波情報（コント
ラストや周波数成分）に基づいて、検波枠内における被写体像の合焦状態を評価するため
の合焦評価値を算出する。ここで、レンズ制御部９４１は、検波処理部９２２にて検出さ
れたコントラストや、検波処理部９２２にて検出された周波数成分のうち高周波成分の和
を合焦評価値とする。なお、合焦評価値は、値が大きいほどフォーカスが合っていること
を示す。そして、レンズ制御部９４１は、レンズ駆動部５２を動作させ、フォーカス位置
を変更しながら、順次、検波処理部９２２から出力された検波情報に基づいて合焦評価値
を算出する。また、レンズ制御部９４１は、レンズ位置検出部５３にて検出されたフォー
カス位置と当該フォーカス位置に対応した合焦評価値とを関連付けたフォーカス情報を記
憶部９７に順次、記憶させる。この後、レンズ制御部９４１は、記憶部９７に記憶させた
複数のフォーカス情報に基づいて、合焦評価値が最大値となるピーク位置（フォーカス位
置）を算出する。また、レンズ制御部９４１は、当該ピーク位置（フォーカス位置）とレ
ンズ位置検出部５３にて検出された現時点のフォーカス位置とに基づいて、当該現時点の
フォーカス位置から当該ピーク位置（フォーカス位置）にフォーカスレンズ５１１を移動
させるための移動方向（近点への方向または遠点への方向）と移動量とを算出する。そし
て、レンズ制御部９４１は、当該移動方向及び当該移動量に応じた制御信号をレンズ駆動
部５２に出力し、当該ピーク位置（フォーカス位置）にフォーカスレンズ５１１を位置付
ける。これにより、撮像画像において、検波枠内の被写体像が合焦状態となる。
　なお、上述したＡＦ処理としては、コントラストＡＦに限らず、その他の方式（例えば
位相差ＡＦ等）を採用してもよい。
【００３１】
　検波枠設定部９４２は、先端検出部９２３にて撮像画像内の被写体像に処置具の先端が
含まれていると判定された場合に、当該先端検出部９２３にて検出された撮像画像内での
処置具の先端の位置の周辺に、検波処理で用いられる検波枠の位置を設定する設定処理を
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実行する。また、検波枠設定部９４２は、先端検出部９２３にて撮像画像内の被写体像に
処置具の先端が含まれていないと判定された場合には、検波処理で用いられる検波枠の位
置をデフォルト位置（例えば撮像画像内の中心位置）に設定する。
【００３２】
　入力部９５は、マウス、キーボード、及びタッチパネル等の操作デバイスを用いて構成
され、ユーザによる操作を受け付ける。
　出力部９６は、スピーカやプリンタ等を用いて構成され、各種情報を出力する。
　記憶部９７は、制御部９４が実行するプログラムや、制御部９４の処理に必要な情報等
を記憶する。
【００３３】
　〔内視鏡装置の動作〕
　次に、上述した内視鏡装置１の動作について説明する。
　図３は、内視鏡装置１の動作を示すフローチャートである。
　先ず、先端検出部９２３は、先端検出処理を実行する（ステップＳ１）。
　ステップＳ１の後、検波枠設定部９４２は、先端検出部９２３にて撮像画像内の被写体
像に処置具の先端が含まれていると判定された場合（ステップＳ２：Ｙｅｓ）に、設定処
理を実行する（ステップＳ３）。一方、検波枠設定部９４２は、先端検出部９２３にて撮
像画像内の被写体像に処置具の先端が含まれていないと判定された場合（ステップＳ２：
Ｎｏ）には、検波処理（ステップＳ５）で用いられる検波枠の位置をデフォルト位置に設
定する（ステップＳ４）。
　ステップＳ３またはステップＳ４の後、検波処理部９２２は、撮像画像全体における当
該ステップＳ３またはステップＳ４にて設定された検波枠内の画素毎の画素情報（輝度信
号（Ｙ信号））に基づいて、検波処理を実行する（ステップＳ５）。
　ステップＳ５の後、レンズ制御部９４１は、検波処理部９２２による処理結果（検波情
報）に基づいて、ＡＦ処理を実行する（ステップＳ６）。この後、内視鏡装置１は、ステ
ップＳ１の処理に移行する。
【００３４】
　図４Ａ及び図４Ｂは、図３に示した内視鏡装置１の動作に応じて設定される検波枠Ｆｒ
の一例を示す図である。
　撮像画像ＣＩ内の被写体像に処置具Ｔｔの先端Ｔｉが含まれている場合（ステップＳ２
：Ｙｅｓ）には、図４Ａに実線で示すように、撮像画像ＣＩ内での先端Ｔｉの位置の周辺
に検波枠Ｆｒ１（Ｆｒ）が設定される（ステップＳ３）。そして、検波枠Ｆｒ１内で検波
処理が実行され（ステップＳ５）、当該検波枠Ｆｒ１内の被写体像が合焦状態となる（ス
テップＳ６）。
　一方、撮像画像ＣＩ内の被写体像に処置具Ｔｔの先端Ｔｉが含まれていない場合（ステ
ップＳ２：Ｎｏ）には、図４Ａに一点鎖線で示すように、撮像画像ＣＩ内の略中心位置（
デフォルト位置）に検波枠Ｆｒ２（Ｆｒ）が設定される（ステップＳ４）。そして、検波
枠Ｆｒ２内で検波処理が実行され（ステップＳ５）、当該検波枠Ｆｒ２内の被写体像が合
焦状態となる（ステップＳ６）。
　また、ステップＳ１～Ｓ６が繰り返し実行されることにより、図４Ａ及び図４Ｂに示す
ように、処置具Ｔｔの位置が変更された場合であっても、撮像画像ＣＩ内での当該処置具
Ｔｔの先端Ｔｉの位置の周辺に検波枠Ｆｒ１が追従されることとなる。
　なお、図４Ａ及び図４Ｂにおいて、検波枠Ｆｒ１，Ｆｒ２の位置及び形状（円形状）は
、あくまでも一例であり、その他の位置及び形状としても構わない。すなわち、図４Ａで
は、処置具Ｔｔの先端Ｔｉを含む位置（範囲）に検波枠Ｆｒ１を設けているが、これに限
らず、当該先端Ｔｉの位置の周辺であれば、当該処置具Ｔｔを含まない位置（範囲）に設
けても構わない。以降の図でも同様である。
【００３５】
　以上説明した本実施の形態１によれば、以下の効果を奏する。
　本実施の形態１に係る内視鏡装置１は、撮像部５４にて撮像した撮像画像ＣＩに基づい
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て、当該撮像画像ＣＩ内の被写体像に含まれる処置具Ｔｔの先端Ｔｉを検出する。そして
、内視鏡装置１は、撮像画像ＣＩ内での処置具Ｔｔの先端Ｔｉの位置に基づいて、撮像画
像ＣＩ内での検波枠Ｆｒ１（Ｆｒ）の位置を設定する。
　このため、内視鏡装置１を用いて手術を行う術者等のユーザは、処置具Ｔｔを移動する
ことで、撮像画像ＣＩ内の焦点を合わせたい注目領域に検波枠Ｆｒ１を設定させ、当該注
目領域に焦点を合わせることができる。すなわち、処置具Ｔｔを検波枠設定用のポインタ
として利用することができる。したがって、本実施の形態１に係る内視鏡装置１によれば
、注目領域に焦点を合わせるために挿入部２を移動させて観察視野を変更する煩雑な作業
を行う必要がなく、利便性の向上を図ることができる、という効果を奏する。
【００３６】
（実施の形態２）
　次に、本発明の実施の形態２について説明する。
　以下の説明では、上述した実施の形態１と同様の構成には同一符号を付し、その詳細な
説明は省略または簡略化する。
　図５は、図２に対応した図であって、本実施の形態２に係る内視鏡装置１Ａの構成を示
すブロック図である。
　本実施の形態２に係る内視鏡装置１Ａでは、図５に示すように、上述した実施の形態１
で説明した内視鏡装置１（図２）に対して、カメラヘッド５に距離センサ５６を追加した
カメラヘッド５Ａと、制御装置９（制御部９４）に距離測定部９４３を追加した制御装置
９Ａ（制御部９４Ａ）とを採用している。
【００３７】
　距離センサ５６は、処置具Ｔｔの先端Ｔｉから生体内の特定部位までの距離を測定する
ために用いられる。本実施の形態２では、距離センサ５６は、ＴＯＦ（Time Of Flight）
方式で距離を測定するセンサモジュールで構成されている。すなわち、具体的な図示は省
略したが、距離センサ５６は、光源部、受光部、及び信号処理部を備える。当該光源部か
ら出射された光は、挿入部２を介して、当該挿入部２の先端から生体内に照射される。当
該生体内で反射された反射光は、挿入部２を介して当該受光部にて受光される。そして、
当該信号処理部は、当該受光部から出力される電気信号に基づいて、画素毎に生体内の各
位置までの距離を示す距離画像を生成する。当該生成された距離画像は、第１伝送ケーブ
ル６を介して制御装置９Ａ（制御部９４Ａ）に出力される。
　距離測定部９４３は、距離センサ５６から出力された距離画像に基づいて、処置具Ｔｔ

の先端Ｔｉから生体内の特定部位までの距離を測定する。
　また、本実施の形態２に係る検波枠設定部９４２Ａは、上述した距離センサ５６及び距
離測定部９４３を設けたことに伴い、上述した実施の形態１で説明した検波枠設定部９４
２に対して、以下に示すように、処理（ステップＳ３，Ｓ４）を実行するタイミングが異
なる。
【００３８】
　図６は、内視鏡装置１Ａの動作を示すフローチャートである。
　本実施の形態２に係る内視鏡装置１Ａの動作では、図６に示すように、上述した実施の
形態１で説明した内視鏡装置１の動作（図３）に対して、ステップＳ７，Ｓ８を追加した
点が異なる。このため、以下では、ステップＳ７，Ｓ８を主に説明する。
【００３９】
　ステップＳ７は、先端検出部９２３にて撮像画像ＣＩ内の被写体像に処置具Ｔｔの先端
Ｔｉが含まれていると判定された場合（ステップＳ２：Ｙｅｓ）に実行される。具体的に
、距離測定部９４３は、ステップＳ７において、距離センサ５６から出力された距離画像
に基づいて、処置具Ｔｔの先端Ｔｉから生体内の特定部位までの距離を測定する。
　ステップＳ７の後、検波枠設定部９４２Ａは、ステップＳ７で測定された距離が既定距
離以下であるか否かを判定する（ステップＳ８）。そして、当該距離が既定距離以下であ
ると判定した場合（ステップＳ８：Ｙｅｓ）には、検波枠設定部９４２Ａは、設定処理を
実行する（ステップＳ３）。一方、当該距離が既定距離を超えていると判定した場合（ス
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テップＳ８：Ｎｏ）には、検波枠設定部９４２Ａは、検波枠Ｆｒ２（Ｆｒ）の位置をデフ
ォルト位置に設定する（ステップＳ４）。
【００４０】
　図７Ａ及び図７Ｂは、図６に示した内視鏡装置１Ａの動作に応じて設定される検波枠Ｆ
ｒの一例を示す図である。
　撮像画像ＣＩ内の被写体像に処置具Ｔｔの先端Ｔｉが含まれている場合（ステップＳ２
：Ｙｅｓ）には、図７Ａまたは図７Ｂに示すように、先端Ｔｉから生体内の特定部位Ｓｐ

までの距離Ｄｉが測定される（ステップＳ７）。なお、特定部位Ｓｐとしては、ユーザに
よる入力部９５やカメラヘッド５Ａに設けられた操作部（図示略）等への入力操作に応じ
て表示装置７に表示された表示画像（撮像画像ＣＩ）内から任意に選択された位置として
もよく、あるいは、撮像画像ＣＩ内の予め決められた位置としても構わない。
　ここで、図７Ａに示すように、当該距離Ｄｉが既定距離を超えている場合（ステップＳ
８：Ｎｏ）には、撮像画像ＣＩ内の略中心位置（デフォルト位置）に検波枠Ｆｒ２（Ｆｒ
）が設定される（ステップＳ４）。一方、図７Ｂに示すように、当該距離Ｄｉが既定距離
以下である場合（ステップＳ８：Ｙｅｓ）には、撮像画像ＣＩ内での先端Ｔｉの位置の周
辺に検波枠Ｆｒ１（Ｆｒ）が設定される（ステップＳ３）。
【００４１】
　以上説明した本実施の形態２によれば、上述した実施の形態１と同様の効果の他、以下
の効果を奏する。
　本実施の形態２に係る内視鏡装置１Ａは、撮像画像ＣＩ内の特定部位Ｓｐと処置具Ｔｔ

の先端Ｔｉとの距離Ｄｉが既定距離以下である場合に、設定処理（ステップＳ３）を実行
する。このため、処置具Ｔｔの移動に伴って、検波枠Ｆｒ１が不要に追従してしまうこと
を回避することができる。
【００４２】
（実施の形態３）
　次に、本発明の実施の形態３について説明する。
　以下の説明では、上述した実施の形態１と同様の構成には同一符号を付し、その詳細な
説明は省略または簡略化する。
　図８は、図２に対応した図であって、本実施の形態３に係る内視鏡装置１Ｂの構成を示
すブロック図である。
　本実施の形態３に係る内視鏡装置１Ｂでは、図８に示すように、上述した実施の形態１
で説明した内視鏡装置１（図２）に対して、先端検出部９２３とは異なる先端検出処理を
実行する制御装置９Ｂ（信号処理部９２Ｂ（先端検出部９２３Ｂ））を採用している。
【００４３】
　先端検出部９２３Ｂは、撮像画像ＣＩ内の被写体像に含まれる処置具Ｔｔの先端Ｔｉを
検出する他、当該処置具Ｔｔの種類を判別する先端検出処理を実行する。
　ここで、処置具Ｔｔとしては、エネルギ処置具（高周波エネルギ、熱エネルギ、及び超
音波エネルギ等を生体組織に付与する処置具）、把持・剥離鉗子、剪刀鉗子、ステープラ
、穿刺針、バスケット、スネア、ドリル等を例示することができる。そして、先端検出部
９２３Ｂは、処置具Ｔｔの色や形状等をパラメータとして、撮像画像ＣＩ上で当該処置具
Ｔｔの種類を判別する。なお、本実施の形態３では、エネルギ処置具は、本発明に係る特
定の種類の処置具に相当する。
　そして、先端検出部９２３Ｂは、先端検出処理を実行した結果、撮像画像ＣＩ内の被写
体像に処置具Ｔｔの先端Ｔｉが含まれていると判定した場合には、当該撮像画像ＣＩ内で
の当該処置具Ｔｔの先端Ｔｉの位置を示す検出信号とともに、当該処置具Ｔｔの種類を示
す検出信号を制御部９４Ｂに出力する。一方、先端検出部９２３Ｂは、撮像画像ＣＩ内の
被写体像に処置具Ｔｔの先端Ｔｉが含まれていないと判定した場合には、その旨を示す検
出信号を制御部９４Ｂに出力する。
　また、本実施の形態３に係る検波枠設定部９４２Ｂ（制御部９４Ｂ）は、先端検出部９
２３Ｂによる先端検出処理を異なるものとしたことに伴い、上述した実施の形態１で説明
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した検波枠設定部９４２に対して、以下に示すように、処理（ステップＳ３，Ｓ４）を実
行するタイミングが異なる。
【００４４】
　図９は、内視鏡装置１Ｂの動作を示すフローチャートである。
　本実施の形態３に係る内視鏡装置１Ｂの動作では、図９に示すように、上述した実施の
形態１で説明した内視鏡装置１の動作（図３）に対して、ステップＳ１の代わりにステッ
プＳ１Ｂを採用し、ステップＳ９を追加した点が異なる。このため、以下では、ステップ
Ｓ１Ｂ，Ｓ９を主に説明する。
【００４５】
　先ず、先端検出部９２３Ｂは、先端検出処理を実行する（ステップＳ１Ｂ）。この後、
内視鏡装置１Ｂは、ステップＳ２の処理に移行する。
　ステップＳ９は、先端検出部９２３Ｂにて撮像画像ＣＩ内の被写体像に処置具Ｔｔの先
端Ｔｉが含まれていると判定された場合（ステップＳ２：Ｙｅｓ）に実行される。具体的
に、検波枠設定部９４２Ｂは、先端検出部９２３Ｂにて処置具Ｔｔがエネルギ処置具であ
ると判別された場合（ステップＳ９：Ｙｅｓ）には、設定処理を実行する（ステップＳ３
）。一方、検波枠設定部９４２Ｂは、先端検出部９２３Ｂにて処置具Ｔｔがエネルギ処置
具ではないと判別された場合（ステップＳ９：Ｎｏ）には、検波枠Ｆｒ２（Ｆｒ）の位置
をデフォルト位置に設定する（ステップＳ４）。
【００４６】
　以上説明した本実施の形態３によれば、上述した実施の形態１と同様の効果の他、以下
の効果を奏する。
　ところで、例えば、把持・剥離鉗子（処置具）としては、焦点を合わせたい（観察（処
置）したい）注目領域に対して当該観察を妨げる不要な部位を把持し、当該注目領域から
当該不要な部位を遠ざける使用を想定することができる。このような使用において、把持
・剥離鉗子の先端の位置の周辺に常時、検波枠Ｆｒ１を設定した場合には、当該把持・剥
離鉗子にて把持した不要な部位に焦点が合ってしまい、注目領域に焦点が合わないことと
なる。
　本実施の形態３に係る内視鏡装置１Ｂは、処置具Ｔｔが特定の種類の処置具（本実施の
形態３では、エネルギ処置具）である場合に、設定処理（ステップＳ３）を実行する。こ
のため、上述した不要な部位に焦点が合ってしまうことがなく、注目領域に焦点を合わせ
ることができる。
【００４７】
（実施の形態４）
　次に、本発明の実施の形態４について説明する。
　以下の説明では、上述した実施の形態１と同様の構成には同一符号を付し、その詳細な
説明は省略または簡略化する。
　図１０は、図２に対応した図であって、本実施の形態４に係る内視鏡装置１Ｃの構成を
示すブロック図である。
　本実施の形態４に係る内視鏡装置１Ｃでは、図１０に示すように、上述した実施の形態
１で説明した内視鏡装置１（図２）に対して、カメラヘッド５にスコープスイッチ５７を
追加したカメラヘッド５Ｃを採用している。
【００４８】
　スコープスイッチ５７は、本発明に係る操作入力部に相当する。このスコープスイッチ
５７は、カメラヘッド５Ｃに設けられた押しボタンスイッチで構成され、第１伝送ケーブ
ル６を介して、ユーザによる操作に応じた操作信号を制御装置９Ｃ（制御部９４Ｃ）に出
力する。
　また、本実施の形態４に係る検波枠設定部９４２Ｃ（制御装置９Ｃ（制御部９４Ｃ））
は、スコープスイッチ５７を設けたことに伴い、上述した実施の形態１で説明した検波枠
設定部９４２に対して、以下に示すように、異なる処理を実行する。
【００４９】
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　図１１は、内視鏡装置１Ｃの動作を示すフローチャートである。
　本実施の形態４に係る内視鏡装置１Ｃの動作では、図１１に示すように、上述した実施
の形態１で説明した内視鏡装置１の動作（図３）に対して、ステップＳ１０～Ｓ１２を追
加した点が異なる。このため、以下では、ステップＳ１０～Ｓ１２を主に説明する。
　ステップＳ１０は、ステップＳ１の後に実行される。具体的に、検波枠設定部９４２Ｃ
は、ステップＳ１０において、スコープスイッチ５７がＯＮ（押下）されているか否かを
判定する。スコープスイッチ５７がＯＮされていると判定した場合（ステップＳ１０：Ｙ
ｅｓ）には、検波枠設定部９４２Ｃは、ステップＳ２の処理に移行する。
【００５０】
　ステップＳ１１は、ステップＳ３、ステップＳ４、またはステップＳ１２の後に実行さ
れる。具体的に、検波枠設定部９４２Ｃは、ステップＳ１１において、ステップＳ３、ス
テップＳ４、またはステップＳ１２で設定した検波枠Ｆｒの位置を記憶部９７に記憶させ
る。なお、記憶部９７は、本発明に係る位置記憶部に相当する。この後、内視鏡装置１Ｃ
は、ステップＳ５の処理に移行する。
【００５１】
　ステップＳ１２は、スコープスイッチ５７がＯＦＦされた（スコープスイッチ５７に検
波枠Ｆｒ１の位置を維持するユーザ操作がなされた）と判定された場合（ステップＳ１０
：Ｎｏ）に実行される。具体的に、検波枠設定部９４２Ｃは、ステップＳ１１で記憶部９
７に記憶され、直前に設定した検波枠Ｆｒの位置を読み出し、検波処理（ステップＳ５）
で用いられる検波枠Ｆｒの位置を当該読み出した検波枠Ｆｒの位置に設定する。
【００５２】
　図１２Ａ及び図１２Ｂは、図１１に示した内視鏡装置１の動作に応じて設定される検波
枠Ｆｒの一例を示す図である。
　スコープスイッチ５７がＯＮされている場合（ステップＳ１０：Ｙｅｓ）には、図１２
Ａに示すように、上述した実施の形態１と同様に、処置具Ｔｔの先端Ｔｉの検出結果に応
じて（ステップＳ２）、当該先端Ｔｉの位置の周辺やデフォルト位置に検波枠Ｆｒ（Ｆｒ
１，Ｆｒ２）が設定される（ステップＳ３，Ｓ４）。そして、当該検波枠Ｆｒ（Ｆｒ１，
Ｆｒ２）の位置が記憶部９７に記憶される（ステップＳ１１）。
　一方、先端Ｔｉの位置の周辺に検波枠Ｆｒ１が設定（ステップＳ３）された後、次のル
ープでスコープスイッチ５７がＯＦＦされた場合（ステップＳ１０：Ｎｏ）には、図１２
Ｂに示すように、検波枠Ｆｒ１は、直前の位置に維持される（ステップＳ１２）。すなわ
ち、スコープスイッチ５７がＯＦＦされた場合には、処置具Ｔｔの位置が変更された場合
であっても、撮像画像ＣＩ内での当該処置具Ｔｔの先端Ｔｉの位置の周辺に検波枠Ｆｒ１
が追従されることがない。
【００５３】
　以上説明した本実施の形態４によれば、上述した実施の形態１と同様の効果の他、以下
の効果を奏する。
　本実施の形態４に係る内視鏡装置１Ｃは、検波枠Ｆｒ１の位置を維持するユーザ操作を
受け付けた場合には、記憶部９７に記憶され、直前に設定した検波枠Ｆｒ１の位置を撮像
画像ＣＩ内での検波枠の位置に設定する。このため、処置具Ｔｔの移動に伴って、検波枠
Ｆｒ１が不要に追従してしまうことを回避することができる。
【００５４】
（実施の形態５）
　次に、本発明の実施の形態５について説明する。
　以下の説明では、上述した実施の形態１と同様の構成には同一符号を付し、その詳細な
説明は省略または簡略化する。
　図１３は、図２に対応した図であって、本実施の形態５に係る内視鏡装置１Ｄの構成を
示すブロック図である。
　本実施の形態５に係る内視鏡装置１Ｄでは、上述した実施の形態１で説明した内視鏡装
置１に対して、撮像画像ＣＩ内に複数の処置具Ｔｔの各先端Ｔｉが検出された場合に対応
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させた構成としている。すなわち、内視鏡装置１Ｄ（制御装置９Ｄ（制御部９４Ｄ））で
は、図１３に示すように、上述した実施の形態１で説明した検波枠設定部９４２の代わり
に検波枠設定部９４２Ｄを採用し、上述した実施の形態１で説明した表示制御部９３の代
わりに表示制御部９３Ｄを採用している。
【００５５】
　図１４は、内視鏡装置１Ｄの動作を示すフローチャートである。
　本実施の形態５に係る内視鏡装置１Ｄの動作では、図１４に示すように、上述した実施
の形態１で説明した内視鏡装置１の動作（図３）に対して、ステップＳ１３～Ｓ１６を追
加した点が異なる。このため、以下では、ステップＳ１３～Ｓ１６を主に説明する。
　ステップＳ１３は、先端検出部９２３にて撮像画像ＣＩ内の被写体像に処置具Ｔｔの先
端Ｔｉが含まれていると判定された場合（ステップＳ２：Ｙｅｓ）に実行される。具体的
に、検波枠設定部９４２Ｄは、先端検出部９２３にて処置具Ｔｔの先端Ｔｉが複数、検出
されていないと判定された場合（ステップＳ１３：Ｎｏ）、すなわち、処置具Ｔｔの先端
Ｔｉが一つのみ検出された場合には、上述した実施の形態１と同様に、設定処理を実行す
る（ステップＳ３）。一方、検波枠設定部９４２Ｄは、先端検出部９２３にて処置具Ｔｔ

の先端Ｔｉが複数、検出されたと判定された場合（ステップＳ１３：Ｙｅｓ）には、当該
複数の先端Ｔｉの位置の周辺にそれぞれ検波枠Ｆｒ１を設定する（ステップＳ１４）。な
お、図１４では、ステップＳ３，Ｓ１４の設定処理を区別するために、ステップＳ３の設
定処理を「第１の設定処理」とし、ステップＳ１４の設定処理を「第２の設定処理」と記
載している。
【００５６】
　ステップＳ１４の後、表示制御部９３Ｄは、当該ステップＳ１４で設定された複数の検
波枠Ｆｒ１の位置を撮像画像ＣＩ内で識別可能とする表示用の映像信号を生成する（ステ
ップＳ１５）。そして、表示装置７は、当該映像信号に基づく表示画像を表示する。
　ステップＳ１５の後、制御部９４Ｄは、ユーザによる入力部９５やカメラヘッド５に設
けられた操作部（図示略）等への入力操作に応じて、ステップＳ１４で表示された表示画
像内の複数の検波枠Ｆｒ１からいずれか一つの検波枠Ｆｒ１（図１５の例では、検波枠Ｆ
ｒ１ａ）が選択されたか否かを常時、監視する（ステップＳ１６）。なお、入力部９５や
カメラヘッド５に設けられた操作部（図示略）は、本発明に係る操作入力部に相当する。
　そして、検波処理部９２２は、ステップＳ３で設定された検波枠Ｆｒ１内、ステップＳ
４で設定された検波枠Ｆｒ２内、あるいは、ステップＳ１６で選択された検波枠Ｆｒ１（
図１５の例では、検波枠Ｆｒ１ａ）内で検波処理を実行する（ステップＳ５）。
【００５７】
　図１５は、図１４に示した内視鏡装置１Ｄの動作に応じて設定される検波枠Ｆｒ１の一
例を示す図である。
　撮像画像ＣＩ内の被写体像に複数の処置具Ｔｔの先端Ｔｉが含まれている場合（ステッ
プＳ１３：Ｙｅｓ）には、図１５に示すように、各先端Ｔｉの位置の周辺にそれぞれ検波
枠Ｆｒ１が設定される。そして、表示装置７の表示画像上では、当該複数の検波枠Ｆｒ１
の位置が識別可能に表示される（ステップＳ１５）。
　なお、図１５では、ステップＳ１５において、上述した複数の検波枠Ｆｒ１の位置の他
、検波枠Ｆｒ３の位置を識別可能に表示した状態を示している。ここで、検波枠Ｆｒ３の
位置は、従前のループにおいて、第１の設定処理（ステップＳ３）や第２の設定処理（ス
テップＳ１４）にて設定され、記憶部９７に記憶された検波枠Ｆｒ１の位置に相当する。
この際、当該記憶部９７は、本発明に係る位置記憶部に相当する。そして、ステップＳ１
６において、検波枠Ｆｒ３の位置が選択された場合には、当該検波枠Ｆｒ３内で検波処理
が実行される（ステップＳ５）。
【００５８】
　以上説明した本実施の形態５によれば、上述した実施の形態１と同様の効果の他、以下
の効果を奏する。
　本実施の形態５に係る内視鏡装置１Ｄは、複数の処置具Ｔｔの先端Ｔｉを検出し、当該
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複数の先端Ｔｉの位置に基づいて複数の検波枠Ｆｒ１の位置を設定した場合には、撮像画
像ＣＩ内で当該複数の検波枠Ｆｒ１の位置を識別可能に表示装置７に表示する。そして、
内視鏡装置１Ｄは、表示装置７に表示された複数の検波枠Ｆｒ１の位置のうちいずれかの
検波枠Ｆｒ１ａの位置を選択するユーザ操作を受け付けた場合に、当該選択された検波枠
Ｆｒ１ａ内の画像に基づいて、検波処理（ステップＳ５）を実行する。
　このため、内視鏡装置１Ｄを用いて手術を行う際に、複数の処置具Ｔｔを用いた場合で
あっても、所望の注目領域（選択した検波枠Ｆｒ１ａ内の被写体像）に焦点を合わせるこ
とができる。
【００５９】
　また、本実施の形態５に係る内視鏡装置１Ｄは、記憶部９７に記憶された検波枠Ｆｒ３
の位置を撮像画像ＣＩ内で識別可能に表示装置７に表示する。そして、内視鏡装置１Ｄは
、表示装置７に表示された検波枠Ｆｒ３の位置を選択するユーザ操作を受け付けた場合に
、当該検波枠Ｆｒ３内の画像に基づいて、検波処理（ステップＳ５）を実行する。
　このため、内視鏡装置１Ｄを用いて手術を行っている際に、従前に処置を行い、気にな
っている領域（検波枠Ｆｒ３内の被写体像）に改めて焦点を合わせることができる。
【００６０】
（その他の実施の形態）
　ここまで、本発明を実施するための形態を説明してきたが、本発明は上述した実施の形
態１～５によってのみ限定されるべきものではない。
　上述した実施の形態１～５において、カメラヘッド５，５Ａ，５Ｃに設けられていた構
成の少なくとも一部を挿入部２内の先端に設けても構わない。また、挿入部２としては、
硬性鏡に限らず、軟性鏡としても構わない。
　また、上述した実施の形態１～５において、制御装置９，９Ａ～９Ｄに設けられていた
構成の少なくとも一部を当該制御装置９，９Ａ～９Ｄの外部（例えば、カメラヘッド５，
５Ａ，５Ｃ、コネクタＣＮ１，ＣＮ２等）に設けても構わない。
【００６１】
　上述した実施の形態２において、特定部位Ｓｐと処置具Ｔｔの先端Ｔｉとの距離Ｄｉを
ＴＯＦ方式で測定していたが、これに限らない。例えば、カラーフィルタと画像処理を利
用して当該距離Ｄｉを測定する技術（例えば、特開２０１７－４０６４２号公報参照）を
採用してもよく、３Ｄカメラの視差を利用して当該距離Ｄｉを測定しても構わない。
　上述した実施の形態３では、本発明に係る特定の種類の処置具をエネルギ処置具として
いたが、これに限らず、その他の処置具を特定の種類の処置具としても構わない。
　上述した実施の形態４では、本発明に係る操作入力部としてスコープスイッチ５７を採
用したが、これに限らず、検波枠Ｆｒ１の位置を維持するユーザ操作を受け付ける構成で
あれば、カメラヘッド５Ｃに限らず、その他の箇所に本発明に係る操作入力部を設けても
構わない。例えば、入力部９５を本発明に係る操作入力部としても構わない。
【符号の説明】
【００６２】
　１，１Ａ～１Ｄ　内視鏡装置
　２　挿入部
　３　光源装置
　４　ライトガイド
　５，５Ａ，５Ｃ　カメラヘッド
　６　第１伝送ケーブル
　７　表示装置
　８　第２伝送ケーブル
　９，９Ａ～９Ｄ　制御装置
　１０　第３伝送ケーブル
　２１　接眼部
　５１　レンズユニット
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　５２　レンズ駆動部
　５３　レンズ位置検出部
　５４　撮像部
　５５　通信部
　５６　距離センサ
　５７　スコープスイッチ
　９１　通信部
　９２，９２Ｂ　信号処理部
　９３，９３Ｄ　表示制御部
　９４，９４Ａ～９４Ｄ　制御部
　９５　入力部
　９６　出力部
　９７　記憶部
　５１１　フォーカスレンズ
　５２１　モータ
　５２２　ドライバ
　９２１　画像処理部
　９２２　検波処理部
　９２３，９２３Ｂ　先端検出部
　９４１　レンズ制御部
　９４２，９４２Ａ～９４２Ｄ　検波枠設定部
　９４３　距離測定部
　ＣＩ　撮像画像
　ＣＮ１，ＣＮ２　コネクタ
　Ｄｉ　距離
　Ｆｒ，Ｆｒ１～Ｆｒ３，Ｆｒ１ａ　検波枠
　Ｓｐ　特定部位
　Ｔｉ　先端
　Ｔｔ　処置具
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摘要(译)

本发明的一个目的是提高便利性。 内窥镜装置1包括：成像单元54，用
于对被摄体图像成像;透镜单元51，具有用于通过沿光轴移动来调节焦点
的聚焦透镜511，以及成像单元54的成像。用于基于作为捕获图像中的部
分区域的检测帧中的图像将聚焦透镜511的位置定位在检测框中的被摄体
图像聚焦的聚焦位置的检测处理基于要执行的检测处理单元922，镜头控
制单元941基于检测处理单元922的处理结果将聚焦镜头511定位在对焦
位置，并且基于捕获图像将对象图像定位在捕获图像中用于检测治疗工
具的尖端的尖端检测单元923和用于执行用于基于捕获图像中的治疗的尖
端的位置来设置捕获图像中的检测框的位置的设置处理的检测框设置单
元942设置有门。 [选择图]图2
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