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(57)【要約】
【課題】柔軟関節機構の機械的強度を強くして屈曲時の
曲率を大きくすること。
【解決手段】柔軟関節機構は、軸方向に配設された平板
リング状の関節子であって、周辺部の直交する４箇所に
形成され軸方向に貫通する制御ワイヤ貫通孔と、周辺部
から中央部に向けて形成されたリムの中央部に形成され
軸方向に貫通するテンションワイヤ貫通孔とを有した複
数の関節子を有する。さらに、関節孔の中央部で隣接す
る関節子間に配設され貫通孔を有した球体と、各関節子
の対応位置に存在する制御ワイヤ貫通孔を貫通し、保護
管体の屈曲姿勢を制御する制御ワイヤと、各関節子の各
テンションワイヤ貫通孔及び球体の貫通孔を軸方向に貫
通するテンションワイヤとを有する。
【選択図】図２．Ａ
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　軸方向を屈曲可能とする柔軟関節機構において、
　前記軸方向に配設された平板リング状の関節子であって、周辺部の直交する４箇所に形
成され前記軸方向に貫通する制御ワイヤ貫通孔と、周辺部から中央部に向けて形成された
リムの中央部に形成され前記軸方向に貫通するテンションワイヤ貫通孔とを有した複数の
関節子と、
　前記関節孔の前記中央部で隣接する前記関節子間に配設され貫通孔を有した球体と、
　前記各関節子の対応位置に存在する前記制御ワイヤ貫通孔を貫通し、前記柔軟関節機構
の屈曲姿勢を制御する制御ワイヤと、
　前記各関節子の前記各テンションワイヤ貫通孔及び前記球体の前記貫通孔を前記軸方向
に貫通するテンションワイヤと
　を有することを特徴とする柔軟関節機構。
【請求項２】
　軸方向を屈曲可能とする柔軟関節機構において、
　前記軸方向に配設された平板リング状の関節子であって、周辺部の直交する４箇所に形
成され前記軸方向に貫通する制御ワイヤ貫通孔と、周辺部から中央部に向けて形成された
リムの中央部に形成され、中央部の一方面側には凹部が他方面側には隣接する関節子の凹
部と摺動可能に係合する凸部とが形成され、前記凹部及び前記凸部を前記軸方向に貫通す
るテンションワイヤ貫通孔とを有した複数の関節子と、
　前記各関節子の対応位置に存在する前記制御ワイヤ貫通孔を貫通し、前記柔軟関節機構
の屈曲姿勢を制御する制御ワイヤと、
　前記各関節子の前記各テンションワイヤ貫通孔を前記軸方向に貫通するテンションワイ
ヤと
　を有することを特徴とする柔軟関節機構。
【請求項３】
　前記関節子の前記制御ワイヤ貫通孔は、屈曲の根元部では前記制御ワイヤを操作する側
に近づくに連れて、前記軸の中心に近づく位置に形成されていることを特徴とする請求項
１又は請求項２に記載の柔軟関節機構。
【請求項４】
　前記軸方向に配設された一連の前記関節子は、屈曲性の管状体の中に挿入されているこ
とを特徴とする請求項１乃至請求項３の何れか１項に記載の柔軟関節機構。
【請求項５】
　最先端にある関節子又はその関節子に接続された台子に、前記制御ワイヤ及び前記テン
ションワイヤの先端が固定されていることを特徴とする請求項１乃至請求項４の何れか１
項に記載の柔軟関節機構。
【請求項６】
　先端部には、照明用のＬＥＤ、撮像カメラが設けられていることを特徴とする請求項１
乃至請求項５の何れか１項に記載の柔軟関節機構。
【請求項７】
　前記撮像カメラは、前記軸の先端に設けられて軸方向を撮像する正面カメラと、前記軸
の周囲方向を撮像する側視カメラとを有することを特徴とする請求項６に記載の柔軟関節
機構。
【請求項８】
　先端部には、被撮像物を洗浄し又は蛍光体を塗布するための液噴射口が設けられ、液噴
射口に液を輸送するパイプが前記関節子を前記軸方向に貫通していることを特徴とする請
求項１乃至請求項７の何れか１項に記載の柔軟関節機構。
【請求項９】
　前記関節子の前記軸方向の厚さは０．２ｍｍ以上、１．０ｍ以下であることを特徴とす
る請求項１乃至請求項８の何れか１項に記載の柔軟関節機構。
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【請求項１０】
　前記関節子の直径は、２ｍｍ以上、１０ｍｍ以下であることを特徴とする請求項１乃至
請求項９の何れか１項に記載の柔軟関節機構。
【請求項１１】
　請求項１乃至請求項１０の何れか１項に記載の柔軟関節機構を有したボアスコープ。
【請求項１２】
　請求項１乃至請求項１０の何れか１項に記載の柔軟関節機構を有した内視鏡。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、軸方向を屈曲可能とした柔軟関節機構に関する。特に、内視鏡やボアスコー
プに用いることができる。
【背景技術】
【０００２】
　従来、狭間部を観察する内視鏡には柔軟関節機構が用いられている。下記特許文献１～
５に開示の技術が知られている。特許文献１－３に開示されている技術では、中心軸方向
に一定の長さのある円筒状の関節駒（節輪、湾曲駒）が用いられている。説明を分かり易
くするため、柔軟関節機構の中心軸をｚ軸、柔軟関節機構の先端方向を＋ｚ軸方向とし、
関節駒の＋ｚ軸側の端面を表端面、－ｚ軸側の端面を裏端面とする。
【０００３】
　この関節駒の表端面には、ｚ軸に垂直な方向の一対の位置において、外周側面から＋ｚ
軸方向に伸びた一対の表突起が設けられている。これらの表突起にはｚ軸に垂直な方向に
貫通した係合孔が形成されている。また、同一の関節駒の裏端面には、表突起の形成位置
に対してｚ軸の周りに９０度回転した一対の位置において、外周側面から－ｚ軸方向に伸
びた一対の裏突起が設けられている。これらの突起にはｚ軸に垂直な方向に貫通した係合
孔が形成されている。
【０００４】
　任意の隣接する３連の関節駒に注目し、真ん中の関節駒を注目関節駒、この注目関節駒
に対して＋ｚ軸側に位置する関節駒を＋ｚ軸側関節駒、－ｚ軸側に位置する関節駒を－ｚ
軸側関節駒と定義する。＋ｚ軸側関節駒の裏突起の係合孔と注目関節駒の表突起の係合孔
とが一致するように、＋ｚ軸側関節駒はｚ軸周りに回転されて配置されている。そして、
これらの係合孔はリベットとピンとで、回動可能に連結されている。これらの係合孔の法
線はｚ軸に垂直な方向であり、この方向をｘ軸とする。したがって、回動軸はｘ軸となる
。
【０００５】
　また、－ｚ軸側関節駒の表突起の係合孔と特定関節駒の裏突起の係合孔とが一致するよ
うに、－ｚ軸側関節駒はｚ軸周りに回転されて配置されている。そして、これらの係合孔
はリベットとピンとで、回動可能に連結されている。これらの係合孔の法線はｚ軸に垂直
な方向であり、この方向をｙ軸とする。したがって、回動軸はｙ軸となる。
【０００６】
　上記の柔軟関節機構においては、注目関節駒に対して、＋ｚ軸側関節駒はｘ軸の周りに
回動し、－ｚ軸側関節駒はｙ軸の周りに回動する。これにより、柔軟関節機構は、そのｚ
軸方向が任意の方位に向かうように屈曲可能となる。
【０００７】
　また、特許文献４に開示の技術では、上記の特許文献１－３の開示の技術が、突起の係
合孔により関節駒をｘ軸又はｙ軸の周りに回動自在としているのに対して、各関節駒の表
端面が、ｚ軸に垂直な一方向における一対の位置において＋ｚ軸方向に突出させて山部を
形成し、裏端面は平坦面としたことを特徴としている。そして、注目関節駒の一対の山部
がｘ軸方向に配設され、＋ｚ軸側関節駒及び－ｚ軸関節駒の一対の山部はｙ軸方向に配設
されている。このような構造の関節駒が連接して配設されることで、＋ｚ軸側関節駒は注
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目関節駒に対してｘ軸回りに回動し、－ｚ軸側関節駒は注目関節駒に対してｙ軸回りに回
動することになる。これにより、柔軟関節機構は、そのｚ軸方向が任意の方位に向かうよ
うに屈曲可能となる。
【０００８】
　また、特許文献５には、軸方向に一定の長さを有した円筒状で円筒内部に十字状壁を有
した節輪による連接構造が開示されている。その節輪は十字状壁の交点部の＋ｚ軸側端面
に＋ｚ軸方向に伸びた細長い軸体とその先端に球体部とを有し、－ｚ軸側端面には－ｚ軸
方向に伸びた細長い軸体とその先端に球状の穴部とを有している。そして、隣接する節輪
の一方の軸体の球体部を他方の軸体の穴部に係合させることで、一方の節輪を他方の節輪
に対して回動可能としている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００９】
【特許文献１】平成１０－１４８６２
【特許文献２】特開２０１２－１９６２６９
【特許文献３】特開２００８－４８７８８
【特許文献４】特開平１１－２５３３８７
【特許文献５】特開２００７－９７８８３
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１０】
　しかしながら、上記特許文献１～３に開示の技術では、円筒状の関節駒の表端面におい
ては外周側面から＋ｚ軸方向に表突起が突出し、裏端面においては－ｚ軸方向に裏突起が
突出する構造となっている。このため、関節駒のｚ軸方向の長さがある程度必要となり、
ｘ軸とｙ軸とのｚ軸方向の間隔が長くなり、しかも、隣接するｘ軸間の間隔及びｙ軸間の
間隔はｘ軸とｙ軸との間隔の２倍と長くなる。すなわち、任意方向の屈曲には隣接する２
つの関節駒が必要となり、柔軟関節機構の曲率半径を小さくできないという欠点があった
。
【００１１】
　また、特許文献４に開示の技術では、山部を形成するために関節駒のｚ軸方向の厚さに
傾斜を付ける必要があることから、関節駒の厚さをある程度必要とした。また、一連の関
節駒においてｘ軸とｙ軸とのｚ軸方向の位置が交互に表れ、隣接するｘ軸間の間隔及びｙ
軸間の間隔はｘ軸とｙ軸との間隔の２倍と長くなる。すなわち、任意方向の屈曲には隣接
する２つの関節駒が必要となり、柔軟関節機構の曲率半径を小さくできないという欠点が
あった。
【００１２】
　また、特許文献５に開示の技術では、一方の節輪における先端に球体部を有する細長い
軸体と、隣接する他方の節輪の先端に球状の穴部を有する細長い軸体とを係合させている
。このため、屈曲させる時の隣接する節輪間の最大傾斜角は節輪の半径に対する軸体の長
さの比で決定され、曲率半径はこの傾斜角と節輪のｚ軸方向の長さとの比で決定される。
軸体は十字状壁の端面に形成されており、軸体の機械的強度を保持するには十字状壁のｚ
軸方向の長さ、すなわち、節輪のｚ軸方向の厚さをある程度必要とした。この結果として
、大きな曲率を実現することは困難であった。また、軸体は細くて長いものであるので、
その強度も課題であった。
　さらには、特許文献１－５の技術では、屈曲した後に直線へ復帰する復元力がなく、直
線への復元精度や直線の精度の高い姿勢保持が困難である。
【００１３】
　そこで、本発明は、上記の課題を解決するために成されたものであり、その目的は機械
的強度を強くして屈曲時の曲率を大きくすることである。
【課題を解決するための手段】
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【００１４】
　上記の課題を解決するための発明の構成は、軸方向を屈曲可能とする柔軟関節機構にお
いて、軸方向に配設された平板リング状の関節子であって、周辺部の直交する４箇所に形
成され軸方向に貫通する制御ワイヤ貫通孔と、周辺部から中央部に向けて形成されたリム
の中央部に形成され軸方向に貫通するテンションワイヤ貫通孔とを有した複数の関節子と
、関節孔の中央部で隣接する関節子間に配設され貫通孔を有した球体と、各関節子の対応
位置に存在する制御ワイヤ貫通孔を貫通し、柔軟関節機構の屈曲姿勢を制御する制御ワイ
ヤと、各関節子の各テンションワイヤ貫通孔及び球体の貫通孔を軸方向に貫通するテンシ
ョンワイヤとを有することを特徴とする。
【００１５】
　また、他の本発明は、軸方向を屈曲可能とする柔軟関節機構において、軸方向に配設さ
れた平板リング状の関節子であって、周辺部の直交する４箇所に形成され軸方向に貫通す
る制御ワイヤ貫通孔と、周辺部から中央部に向けて形成されたリムの中央部に形成され、
中央部の一方面側には凹部が他方面側には隣接する関節子の凹部と摺動可能に係合する凸
部とが形成され、凹部及び凸部を軸方向に貫通するテンションワイヤ貫通孔とを有した複
数の関節子と、各関節子の対応位置に存在する制御ワイヤ貫通孔を貫通し、柔軟関節機構
の屈曲姿勢を制御する制御ワイヤと、各関節子の各テンションワイヤ貫通孔を軸方向に貫
通するテンションワイヤとを有することを特徴とする。
【００１６】
　上記両発明において、周辺部と中央部とを結ぶリムは１８０度の間隔で設けられていて
も、周辺と中央部とを結ぶリムが９０度の間隔で設けられていても良い。周辺と中央部と
を結ぶリムは１２０度の間隔で設けられていても、任意の角度間隔で設けられてていも良
い。リムが存在しない空間は、柔軟関節機構の先端に設けられる電子機器に対する給電線
や電子機器からの信号線や洗浄液などを輸送するパイプを配置するために利用される。リ
ムの形状は短冊形状、台形形状、その他、中央部に向かうに連れて幅が広くなる又は逆に
狭くなるような、輪郭の平行な２線が双曲線、放物線などであっても良い。
【００１７】
　上記の両発明において、関節子の制御ワイヤ貫通孔は、屈曲の根元部では制御ワイヤを
操作する側に近づくに連れて、軸の中心に近づく位置に形成することが望ましい。このよ
うに構成すると制御装置に接続される細いライナーチューブに制御ワイヤを容易に導入で
きる。また、軸方向に配設された一連の関節子は露出していても良いが、屈曲性の管状体
の中に挿入されていることが望ましい。関節子を外部から保護することができる。
【００１８】
　また、最先端にある関節子又はその関節子に接続された台子に、制御ワイヤ及びテンシ
ョンワイヤの先端が固定されている。台子は関節子と同形の円筒物や、その他、カメラや
ＬＥＤ等の先端機器が装着される任意の基台一般を含む。これにより、一対の制御ワイヤ
を制御器に導いてループとして、このループを回転させることで、柔軟関節機構を屈曲さ
せることができる。
【００１９】
　先端部に設けられる機器は任意であるが、照明用のＬＥＤ、撮像カメラなどである。狭
間部に挿入して内部を観察する峡間観察器とすることができる。撮像カメラは、軸の先端
に設けられて軸方向を撮像する正面カメラと、軸の周囲方向を撮像する側視カメラとを有
するようにしても良い。正面カメラは柔軟関節機構の挿入方向を制御するための画像の取
得に用いられる。側視カメラは環境の撮像に用いられる。また、先端部には、被撮像物を
洗浄し又は蛍光体を塗布するための液噴射口が設けられ、液噴射口に液を輸送するパイプ
が関節子を軸方向に貫通しているようにしても良い。環境の被測定物を洗浄し又は蛍光体
を塗布して被測定物の鮮明な画像を得ることができる。
【００２０】
　関節子の軸方向の厚さは０．２ｍｍ以上、１．０ｍ以下とすることができる。これによ
り柔軟関節機構の曲率をより大きくすることができる。また、関節子の直径は、２ｍｍ以
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上、１０ｍｍ以下とすることができる。関節子は平板リング状であることから直径の小さ
な精度良い加工が可能となる。これにより、より狭い空間の撮像や操作などが可能となる
。本発明の柔軟関節機構は峡間部に挿入して撮像するボアスコープや内視鏡に用いること
ができる。
【発明の効果】
【００２１】
　本発明によると、関節子を平板リング状に形成しているので、関節子の軸方向の厚さに
より曲率が制限されることがない。したがって、屈曲の曲率を大きくすることができる。
また、隣接する関節子の間隔は中央部に設けられた球体又は凸部の大きさで決定でき、こ
の間隔を適正に設定することで曲率を大きくすることができる。また、関節子の軸方向の
厚さが薄いので、軸方向に関節子を多数配置することができ、滑らかな屈曲を実現するこ
とができる。また、関節子の中央部をテンションワイヤが貫通しているので、柔軟関節機
構を屈曲した後の直線に戻るときに復元力を発生させることができ、屈曲が滑らかにでき
ると共に直線への精度高い復帰が容易となる。また、屈曲させないときに精度の高い直線
姿勢を保持することができる。さらには、テンションワイヤにより多数回の屈曲に対して
も破損を防止できる。
【図面の簡単な説明】
【００２２】
【図１】本発明の具体的な一実施例に係る柔軟関節機構を用いたボアスコープの全体を示
した構成図。
【図２．Ａ】同実施例に係る柔軟関節機構の構成図。
【図２．Ｂ】同実施例に係る柔軟関節機構の構成図。
【図３】柔軟関節機構の一要素の関節子の構成図。
【図４】関節子の結合関係を示した説明図。
【図５】柔軟関節機構を作動させたときの形状を示した説明図。
【図６】他の実施例に係る柔軟関節機構における関節子の結合関係を示した説明図。
【図７】同実施例に係る柔軟関節機構の全体を示した構成図。
【図８】変形例に係る関節子の形状を示した構成図。
【発明を実施するための形態】
【００２３】
　以下、本発明の具体的な実施例について図を参照して説明するが、本発明は実施例に限
定されるものではない。
【実施例１】
【００２４】
　本実施例は、本発明の柔軟関節機構をボアスコープに応用した例である。図１は本実施
例に係るボアスコープ１の全体の構成を示している。ボアスコープ１は、本体７０、ライ
ナーチューブ７１、柔軟関節機構１０、先端機器６０を有している。本体７０には撮像し
た画像を表示するためのディスプレイ７２、柔軟関節機構１０の屈曲姿勢を指令するため
のトラックボール７３が設けられている。柔軟関節機構１０と本体７０とはライナーチュ
ーブ７１で接続されている。柔軟関節機構１０の先端には先端機器６０が配設されている
。円筒状の筐体を有する先端機器６０は、先端に設けられた正面カメラ６１、側面に設け
られた側視カメラ６２、環境を照明するＬＥＤ６３、洗浄液や蛍光体液を噴射する噴射口
６４が設けられている。正面カメラ６１は撮像環境である峡間に先端機器６０と柔軟関節
機構１０を円滑に導く経路を撮像し、ディスプレイ７２に表示するためのカメラである。
作業者はディスプレイ７２の画像を確認しながら柔軟関節機構１０の姿勢を制御し先端機
器６０の進入経路を決定する。側視カメラ６２は、ＬＥＤ６３で照明された環境の目的と
する画像を撮像しディスプレイ７２に表示するカメラである。
【００２５】
　次に、柔軟関節機構１０について詳しく説明する。図２．Ａ、図２．Ｂは柔軟関節機構
１０の全体の構成を示している。多数枚の平板リング状の関節子１１が軸（ｚ軸）方向に
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連続して配設されている。先端部分は先端機器６０が配設される先端台子１３、後端部分
はライナーチューブ７１と接続するための後端台子１４が設けられている。
【００２６】
　関節子１１は、図２．Ａ、図２．Ｂ、図３、図４に示す構造をしている。図３に示すよ
うに、関節子１１は円形リング状の周辺部２１と周辺部２１から中央部に伸びた直線状の
リム２２とで構成されている。周辺部２１にはｚ軸の回りに９０度間隔で４個の制御ワイ
ヤ貫通孔２３ａ、２３ｃ、２３ｂ、２３ｄが形成されている。リム２２の中央部にはテン
ションワイヤ貫通孔２４が形成されている。テンションワイヤ貫通孔２４の直径は後述す
る球体２７の一部が係合するように
図３に示すように、各関節子１１の制御ワイヤ貫通孔２３ａ～２３ｄの半径方向の形成位
置は、柔軟関節機構１０の根元部（－ｚ軸側）に近づくに連れて、中心軸（ｚ軸）に接近
するように形成されている。これにより後述する制御ワイヤが中心軸方向に変位して、径
の細いライナーチューブ７１に挿通し易くしている。なお、図３に表示されているリング
１３は先端台子１３の一部の部品であり、リング１４は後端台子１４の一部の部品である
。
【００２７】
　図２．Ａ、図２．Ｂ、図４に示すように、一連の関節子１１の隣接する関節子１１の間
で関節子１１の中央部には、貫通孔を有した球体２７が配設されている。テンションワイ
ヤ貫通孔２４の直径は関節子１１の両端面（＋ｚ軸側端面、－ｚ軸側端面）に向かうに連
れて拡大している。これにより、隣接する２つの関節子１１の間に位置する球体２７は、
その表面の一部が両テンションワイヤ貫通孔２４に摺動可能に係合している。最先端の関
節子１１とその手前（－ｚ軸側）の関節子１１との間には球体２７に代えて、リング状の
圧縮コイルバネ２８が配設されている。これにより姿勢制御の安定化が図られている。そ
して、テンションワイヤ２６が一連の関節子１１の中央部に形成されたテンションワイヤ
貫通孔２４と球体２７の貫通孔を挿通している。テンションワイヤ２６の先端は、ｚ軸方
向の長さが長い筒状体の側壁から中央にリムが形成された先端台子１３（図示略）のリム
の中央部に固定され、後端は中央にリムが形成された後端台子１４（図示略）の中央部に
固定されている。
【００２８】
　一連の関節子１１の制御ワイヤ貫通孔２３ａには制御ワイヤ２５ａが貫通し、制御ワイ
ヤ貫通孔２３ｂには制御ワイヤ２５ｂが貫通している。制御ワイヤ２５ａと制御ワイヤ２
５ｂの先端は台子１３に固定されている。制御ワイヤ２５ａと制御ワイヤ２５ｂはライナ
ーチューブ７１の中を通り本体７０内の図示しないｘ軸プーリに接続されている。このプ
ーリがトラックボール７３の指示により図示しないｘ軸パルスモータにより回転駆動され
る。また、一連の関節子１１の制御ワイヤ貫通孔２３ｃには制御ワイヤ２５ｃが貫通し、
制御ワイヤ貫通孔２３ｄには制御ワイヤ２５ｄが貫通している。制御ワイヤ２５ｃと制御
ワイヤ２５ｄの先端は台子１３に固定されている。制御ワイヤ２５ｃと制御ワイヤ２５ｄ
はライナーチューブ７１の中を通り本体７０内の図示しないｙ軸プーリに接続されている
。このｙ軸プーリがトラックボール７３の指示により図示しないｙ軸パルスモータにより
回転駆動される。
【００２９】
　なお、関節子１１はステンレス、制御ワイヤ２５ａ～２５ｄはステンレス、テンション
ワイヤ２６はチタンで形成されている。制御ワイヤ、テンションワイヤは、ステンレス、
チタン、ピヤノ線（鋼）を用いることができる。また、関節子１１の厚さ（ｚ軸方向の長
さ）は０．５ｍｍ、直径は３．７ｍｍ、隣接する関節子１１の間隔は０．４５ｍｍ、制御
ワイヤ貫通孔２３ａ～２３ｄの直径は０．２５ｍｍ、テンションワイヤ貫通孔２４の直径
は０．４５ｍｍである。また、球体２７の直径は０．８ｍｍ、その貫通孔の直径は０．３
５ｍｍである。球体２７と開口部の径が拡大されたテンションワイヤ貫通孔２４との係合
深さは０．１７５ｍｍである。関節子１１の厚さは０．２ｍｍ以上、１．０ｍ以下、直径
は２ｍｍ以上、１０ｍｍ以下、球体の直径は０．３ｍｍ～１．５ｍｍ、隣接する関節子１
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１間の間隔は０．１ｍｍ～０．５ｍｍであることが望ましい。この範囲にあるとき軸方向
の単位長さ当たりの関節子の数を多くとることができ、柔軟関節機構の曲率が小さくでき
、屈曲を滑らかにすることができる。この実施例での柔軟関節機構の屈曲時の最大曲率は
０．１／ｍｍ（最小曲率半径１０ｍｍ）である。屈曲角度は１８０度以上が実現できる。
【００３０】
　トラックボール７３の操作により図示しないｘ軸パルスモータとｙ軸パルスモータが指
令量だけ回転する。ｘ軸パルスモータの回転により制御ワイヤ２５ａ、２５ｂがループ状
に回転することで、図５に示すように柔軟関節機構１０はｚ軸に垂直な１方向であるｘ軸
方向に屈曲する。同様に、ｙ軸パルスモータの回転により制御ワイヤ２５ｃ、２５ｄがル
ープ状に回転することで、柔軟関節機構１０はｚ軸及びｘ軸に垂直なｙ軸方向に屈曲する
。トックボール７３の操作により、ｘ軸パルスモータとｙ軸パルスモータとが同時に、そ
れぞれの所定量だけ回転することにより、柔軟関節機構１０は、ｚ軸の回りの任意方向に
屈曲することになる。
【００３１】
　柔軟関節機構１０はテンションワイヤ２６が関節子１１の中央部をｚ軸方向に貫通して
いるので、柔軟関節機構１０には、それが直線となるように復元力が常時、印加されてい
ることになる。これにより、ｘ軸パルスモータとｙ軸パルスモータを駆動していないとき
に、柔軟関節機構１０の精度の高い直線姿勢を保持することができる。また、直線に戻る
復元力が印加されているので、直線に復帰させる操作が滑らかとなる。また、テンション
ワイヤ２６により関節子１１の一連の配設機構の機械的強度が強く保持される。
【実施例２】
【００３２】
　本実施例は、実施例１が関節子１１の間に球体２７を用いたのに対して、図６に示すよ
うに、関節子１１の表面（＋ｚ軸側）の中央部に凹部３０、裏面の中央部に凸部３１を設
けたことが特徴である。凸部３１はリム２２と連続して形成された半球台の形状をしてい
る。すなわち、リム２２との境界面の半径が最も大きい。凸部３１にはテンションワイヤ
貫通孔２４が形成されている。凹部３０はテンションワイヤ貫通孔２４の一部として形成
され、＋ｚ軸側に近い程、半径がテンションワイヤ貫通孔２４の半径から徐々に大きくな
る半球台形状をしている。凹部３０の端面はリム２２の端面と同一面である。凸部や凹部
の形状は半球、放物錐、放物錘台など任意である。
【００３３】
　一つの関節子１１の裏面の凸部３１は、その関節子１１の一つ手前（後端台子１４側（
－ｚ側））の関節子１１の表面の凹部３０と回動自在に係合する。一連の関節子１１の凸
部３１と凹部３０を貫通するテンションワイヤ貫通孔２４をテンションワイヤ２６がｚ軸
方向に貫通している。図７に示すように、テンションワイヤ２６、制御ワイヤ１５ａ～２
５ｄが、実施例１と同様に、一連の関節子１１のテンションワイヤ貫通孔２４、制御ワイ
ヤ貫通孔２３ａ～２３ｄを貫通している。その他の構成は実施例１と同一である。
【００３４】
　なお、凸部３１の高さは０．４ｍｍであり、凹部３０の深さは０．２ｍｍ、凸部３１が
凹部３０と係合したときの関節子１１間の間隔は０．２ｍｍである。凸部３１の高さは０
．２ｍｍ～１．０ｍｍ凹部３０の深さは０．１ｍｍ～０．５ｍｍで、関節子１１間の間隔
は０．１ｍｍ～０．５ｍｍであることが望ましい。この範囲のときに、軸方向の単位長さ
当たりの関節子１１の配設枚数を多くすることができ、曲率を大きくできる。この実施例
においても、柔軟関節機構の屈曲時の最大曲率は０．１／ｍｍ（最小曲率半径１０ｍｍ）
である。屈曲角度は１８０度以上が実現できる。
【００３５】
　［変形例］
　図８は、関節子１１のリム２２の形状、配置位置の他の例を示している。図８（ａ）に
示すように短冊形状のリム２２を十字形状、すなわち、リム２２を９０度間隔で配置して
も良い。図８（ｂ）に示すようにリム２２を１２０度間隔で配置しても良い。この場合に
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制御ワイヤ貫通孔２３は図３のように９０度間隔で４箇所に設けても良いが、図８（ｂ）
に示すようにリム２２と周辺部２１との接続位置に１２０度間隔で３箇所に設けても良い
。また、図８（ｃ）に示すようにリム２２の形状を長方形ではなく幅が中央部に向けて広
くなるように、輪郭を曲線形状にしても良い。
【産業上の利用可能性】
【００３６】
　本発明は、内視鏡、ポアスコープなど峡間部を撮像する装置の柔軟関節機構として用い
ることができる。
【符号の説明】
【００３７】
　１…ボアスコープ
　１０…柔軟関節機構
　１１…関節子
　２１…周辺部
　２２…リム
　２３ａ～２３ｄ…制御ワイヤ貫通孔
　２４…テンションワイヤ貫通孔
　２５ａ～２５ｄ…制御ワイヤ
　２６…テンションワイヤ
　２７…球体
　３０…凹部
　３１…凸部
　６０…先端機器
　７０…本体
　７２…ディスプレイ
　７３…トラックボール
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摘要(译)

要解决的问题：增加柔性关节机构的机械强度，以增加弯曲时的曲率。
柔性关节机构是一个沿轴向设置SekiSetsuko的扁平环形状，并贯通形成
正交的通孔的控制线在四个位置的周边部分的轴向方向上，外周部并
且，形成在边缘的中央部分中的张力线通孔朝向中心部分形成并且沿轴
向穿透。此外，具有通孔设置在所述接合孔的中心相邻SekiSetsuko之间
的球体，通过存在于通过每个SekiSetsuko的相应位置的孔的控制线，控
制所述保护管的弯曲姿态并且，张力线通过各个连接元件的孔和球体的
通孔轴向地穿过张力线。 点域2。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/fb6b8660-506e-4bbd-b850-f497faf4eaee
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/063590192/publication/JP2018143653A?q=JP2018143653A

