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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　１又は複数の光ファイバを有する形状検出可能機器であって、
　内部機構を包含する外面をもつカテーテル
を有し、
　前記内部機構は、
　　光学形状検出のための前記１又は複数の光ファイバを受けるように構成される光ファ
イバ内腔と、
　　前記カテーテルに沿って長手方向に延在する中空を提供するプルワイヤであって、前
記プルワイヤは、前記形状検出可能機器の動作中に前記光ファイバ内腔内における前記光
ファイバの回転及び並進を可能にするため及び少なくとも締めつけ及び／又はねじれに抵
抗するよう前記光ファイバを保護するため、前記プルワイヤの中に前記光ファイバ内腔を
含むように構成される、プルワイヤと
を有する、形状検出可能機器。
【請求項２】
　前記プルワイヤ、及び前記光ファイバ内腔は、共通の長軸を有する、請求項１に記載の
形状検出可能機器。
【請求項３】
　前記プルワイヤは、前記光ファイバ内腔における光ファイバの摩擦を低減し、前記光フ
ァイバにおける振動を低減する内部コーティングを有する、請求項１又は２に記載の形状
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検出可能機器。
【請求項４】
　前記プルワイヤは、振動減衰機構をもたらすように構成される減衰材、ブレイド、及び
ストランドの少なくとも一つを有する、請求項１乃至３のいずれか１項に記載の形状検出
可能機器。
【請求項５】
　１又は複数の光ファイバ、及び
　内部機構を包含する外面をもつカテーテル、
を有する形状検出可能装置を具備する形状検出システムであって、
　前記内部機構は、
　　光学形状検出のための前記１又は複数の光ファイバを受けるように構成される光ファ
イバ内腔、及び
　　前記カテーテルに沿って長手方向に延在する中空を提供するプルワイヤであって、前
記プルワイヤは、前記形状検出可能機器の動作中に前記光ファイバ内腔内における前記光
ファイバの回転及び並進を可能にするため及び少なくとも締めつけ及び／又はねじれに抵
抗するよう前記光ファイバを保護するため、前記プルワイヤの中に前記光ファイバ内腔を
含むように構成される、プルワイヤ
を有する、形状検出可能機器と、
　前記１又は複数の光ファイバから光学信号を受信し、前記光学信号を解釈して前記形状
検出可能機器の形状を決定するように構成される、コンソールと
を有する、形状検出システム。
【請求項６】
　前記カテーテルはワーキングチャネルを含み、前記プルワイヤは、前記カテーテル内に
、前記カテーテルの中心から外れて位置する、請求項５に記載のシステム。
【請求項７】
　前記プルワイヤは、前記光ファイバ内腔における光ファイバの摩擦を低減し、前記光フ
ァイバにおける振動を低減する内部コーティングを含む、請求項５又は６に記載のシステ
ム。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　この開示は、光学的形状検出機器に関し、特に光ファイバの回転を保護し、可能にする
形状検出光ファイバでの使用のための内腔に関する。
【背景技術】
【０００２】
　光学形状検出（ＯＳＳ）は外科的介入中の装置の位置確認及びナビゲーションのために
マルチコア光ファイバに沿って光を使用する。光ファイバに基づく形状検出は従来の光フ
ァイバにおける固有後方散乱を利用する。関与する原理は固有のレイリー後方散乱若しく
は制御されたグレーティングパターンを用いる光ファイバ内の歪分布測定を利用する。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　光学形状検出ファイバを医療機器に組み込むことは、体内のナビゲーション中の使用の
ために位置確認情報を提供し得る。多くの介入装置は小さな断面フットプリントを持ち、
これは光ファイバを含むために利用可能な空きスペースを制限する。加えて、ファイバが
装置に組み込まれる方法は、ＯＳＳ及び装置の性能両方に影響し得る。
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　本原理によると、形状検出可能機器は、内部機構を包含する外面を含む柔軟な長手方向
本体を含む。内部機構は光学形状検出のための一つ又はそれより多くの光ファイバを受け
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るように構成される光ファイバ内腔、及び本体の下に長手方向に延在する中空内腔を形成
する機械要素を含む。機械要素は、光ファイバの回転及び並進を可能にし、光ファイバを
保護するため、その中に光ファイバ内腔を受けるように構成される。
【０００５】
　形状検出システムは、内部機構を包含する外面を含む柔軟な長手方向本体を有する形状
検出可能機器を含む。一つ又はそれより多くの光ファイバを受けるように構成される光フ
ァイバ内腔を含む。内部機構は、光学形状検出のための一つ又はそれより多くの光ファイ
バを受けるように構成される光ファイバ内腔、及び本体の下に長手方向に延在する中空を
形成する機械要素を含む。機械要素は、光ファイバの回転及び並進を可能にし、光ファイ
バを保護するため、その中に光ファイバ内腔を受けるように構成される。コンソールは一
つ又はそれより多くの光ファイバから光学信号を受信し、光学信号を解釈して機器の形状
を決定するように構成される。
【０００６】
　形状検出可能機器の形状を検出するための方法は、内部機構を包含する外面を含む柔軟
な長手方向本体をもたらし、内部機構は、光学形状検出のために一つ又はそれより多くの
光ファイバを受けるように構成される光ファイバ内腔、及び本体の下に長手方向に延在す
る中空を形成する機械要素を含み、機械要素は、光ファイバの回転及び並進を可能にし、
光ファイバを保護するため、その中に光ファイバ内腔を受けるように構成される、ステッ
プと、一つ又はそれより多くの光ファイバから光学信号を受ける、ステップと、光学信号
を解釈して機器の形状を決定する、ステップとを含む。
【０００７】
　本開示のこれらの及び他の目的、特徴及び利点は添付の図面を参照して読まれるその実
施形態例の以下の詳細な記載から明らかとなる。
【０００８】
　本開示は以下の図面を参照して以下の好適な実施形態の記載を詳細に提示する。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】一実施例による、その中にファイバ内腔又はチャネルを受けるための機械要素を
使用する形状検出システムを示すブロック/フロー図である。
【図２】一実施例による、支持要素においてファイバ内腔を有する形状検出可能ガイドワ
イヤの断面図である。
【図３】他の実施例による、中空支持要素においてファイバ内腔を有する形状検出可能カ
テーテルの断面図である。
【図４】他の実施例による、中空プルワイヤ要素においてファイバ内腔を有する形状検出
可能カテーテルの断面図である。
【図５】一実施例による、形状検出可能機器において形状を検出するための方法を示すブ
ロック/フロー図である。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　本発明の原理によれば、光ファイバ保有内腔は、外部環境からの振動を抑制すること、
滑らかで連続的なピンチフリーの内腔を提供すること、及びファイバが内腔内を自由にス
ライドすることを可能にすることによって、形状検出性能を改良するように構成される。
形状検出性能は、装置のトルクをファイバのねじれから分離することによっても改良され
得る。
【００１１】
　本発明の原理によれば、ファイバ統合における少なくとも三つの課題を解決する多目的
内腔設計が介入装置のために利用される。これらは、装置内で利用可能な限られた断面エ
リア、外部環境からのファイバの保護と隔離、ファイバのねじれからの外部トルキングの
分離を含む。
【００１２】
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　限られた断面エリアは、多くの介入装置の内側で利用できる。ファイバによってもたら
される、介入装置の断面フットプリントにおいて利用できる限られたスペースに対して最
適な内腔をつくる重大な課題が提示される。 たとえば、ファイバディメンションは、外
径に関して数百ミクロンのオーダーになる。 多くの場合、介入装置は、小さい断面エリ
ア（例えば、6フレンチカテーテルの場合、約2.1mm）内におけるプルワイヤ（作動装置の
場合）、構造的編み込み、一つ又は複数の支持ロッド、及びガイドワイヤチャネルを含む
。本実施例は、光学形状検出ファイバに対する内腔をつくるように医療装置の既存の特徴
を構成することによって、このスペース制限を克服する。いくつかの場合、光学形状検出
性能はより大きな直径内腔で改善する。
【００１３】
　ファイバに沿って形状を再構成するためにマルチコア光ファイバに沿って歪の計算を使
用する、OSSにおいて、外部環境からの保護と隔離が必要とされる。このように、形状安
定性及び再構成精度は、張力、ねじれ、振動、及び締めつけにおける変化に影響されやす
い。 この技術を、脈管ナビゲーションのような、ダイナミックな環境において使われる
介入装置に統合することにより、少なくとも以下の効果、すなわち、1) 屈曲により誘発
された経路長の変化の間の、形状検出ファイバ及び内腔壁の間の摩擦に起因する長手方向
のスティックスリップ挙動（張力）、2）装置のトルキングの間の、ファイバ及び内腔壁
の間の摩擦に起因する回転スティックスリップ、3) 解剖学的構造を収容するための、装
置の湾曲による内腔の楕円化に起因するファイバの締め付け、4)機器の臨床医操作、装置
のまわりの血流、心拍運動、装置の先端の壁スクラッピング等に起因する振動、によるOS
S成績の重大な悪化がもたらされ得る。
【００１４】
　装置内において光ファイバを含む内腔は、ファイバに関する振動、締めつけ、ねじれ、
及び摩擦の負の効果を減らすように慎重に設計される必要がある。光学形状検出ファイバ
のための最適内腔は、好ましくは、大きな内腔直径、屈曲の間の内腔楕円化の低減のため
の、構造化された内腔横断面、振動抑制効果、及び変化又は締め付け点のない連続内腔を
含む。
【００１５】
　ねじれの分離について、光学形状検出位置の精度はセンサの長さ方向に沿ってねじれが
増加するにつれて低下する。医療機器のトルキングは多くの手術においてよく見られるの
で、センサのねじれから装置のトルキングを分離若しくは低減することが装置の設計にお
いてかなり価値がある。内腔位置及び特性の注意深い選択により、ファイバのねじれから
トルキングする機器を分離することが可能になる。
【００１６】
　本発明は医療機器に関して記載されるが、本発明の教示はもっと広く、いかなる光ファ
イバ機器にも適用可能であることが理解されるべきである。一部の実施形態において、本
発明の原理は複雑な生物学的若しくは機械的系を追跡若しくは分析するのに利用される。
特に、本発明の原理は生物学的系の内部追跡手術、肺、胃腸管、排出器官、血管などとい
った体の全領域における手術に適用可能である。図面に描かれる要素はハードウェアとソ
フトウェアの様々な組み合わせで実施され、単一要素若しくは複数要素に組み合され得る
機能を提供し得る。
【００１７】
　図面に示される様々な要素の機能は、専用ハードウェアだけでなく、適切なソフトウェ
アと関連してソフトウェアを実行することができるハードウェアの使用を通じて提供され
得る。プロセッサによって提供されるとき、機能は単一専用プロセッサによって、単一共
有プロセッサによって、若しくはその一部が共有され得る複数の個別プロセッサによって
、提供され得る。さらに、"プロセッサ"若しくは"コントローラ"という語の明示的使用は
、ソフトウェアを実行することができるハードウェアを排他的にあらわすものと解釈され
るべきではなく、限定されることなく、デジタル信号プロセッサ（"ＤＳＰ"）ハードウェ
ア、ソフトウェアを記憶するためのリードオンリーメモリ（"ＲＯＭ"）、ランダムアクセ
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スメモリ（"ＲＡＭ"）、不揮発性ストレージなどを非明示的に含み得る。
【００１８】
　さらに、本発明の原理、態様及び実施形態、並びにそれらの特定の実施例を列挙する本
明細書の全記述は、それらの構造的及び機能的均等物の両方を包含することが意図される
。加えて、かかる均等物は現在既知の均等物だけでなく将来開発される均等物（すなわち
構造に関わらず同じ機能を実行する開発される任意の要素）の両方を含むことが意図され
る。従って、例えば、本明細書に提示されるブロック図は本発明の原理を具現化する例示
的なシステム構成要素及び／又は回路の概念図をあらわすことが当業者によって理解され
る。同様に、当然のことながら任意のフローチャート、フロー図及び同様のものは、コン
ピュータ可読記憶媒体に実質的にあらわされ、コンピュータ若しくはプロセッサによって
、かかるコンピュータ若しくはプロセッサが明示的に示されるか否かを問わず、このよう
に実行され得る様々なプロセスをあらわす。
【００１９】
　さらに、本発明の実施形態はコンピュータ若しくは任意の命令実行システムによる若し
くはそれらと関連する使用のためのプログラムコードを提供するコンピュータ使用可能若
しくはコンピュータ可読記憶媒体からアクセス可能なコンピュータプログラム製品の形を
とり得る。この記載の目的で、コンピュータ使用可能若しくはコンピュータ可読記憶媒体
は命令実行システム、機器、若しくは装置による又はそれらと関連する使用のためのプロ
グラムを包含、記憶、通信、伝搬、若しくは輸送し得る任意の機器であり得る。媒体は電
子、磁気、光学、電磁、赤外、若しくは半導体システム（若しくは機器若しくは装置）又
は伝搬媒体であり得る。コンピュータ可読媒体の実施例は、半導体若しくはソリッドステ
ートメモリ、磁気テープ、リムーバブルコンピュータディスケット、ランダムアクセスメ
モリ（ＲＡＭ）、リードオンリーメモリ（ＲＯＭ）、固定磁気ディスク及び光ディスクを
含む。光ディスクの本実施例はコンパクトディスク‐リードオンリーメモリ（ＣＤ‐ＲＯ
Ｍ）、コンパクトディスク‐リード／ライト（ＣＤ‐Ｒ／Ｗ）、Ｂｌｕ‐Ｒａｙ（登録商
標）及びＤＶＤを含む。
【００２０】
　図面において類似する数字は同一若しくは同様の要素をあらわし、最初に図１を参照す
ると、形状検出可能装置を使用するためのシステム１００が一実施形態に従って例示され
る。システム１００は手術が監視及び／又は管理されるワークステーション若しくはコン
ソール１１２を含み得る。
【００２１】
　ワークステーション１１２は好適には一つ又はそれより多くのプロセッサ１１４とプロ
グラム及びアプリケーションを記憶するためのメモリ１１６とを含む。メモリ１１６は形
状検出装置若しくはシステム１０４からの光学フィードバック信号を解釈するように構成
される光学検出モジュール１１５を記憶し得る。光学検出モジュール１１５は光学信号フ
ィードバック（及び任意の他のフィードバック、例えば電磁（ＥＭ）トラッキング）を使
用／解釈して、医療装置若しくは光学形状検出可能装置１０２及び／又はその周辺領域に
関連する変形、偏向、及び他の変化を再構成するように構成される。医療装置１０２はカ
テーテル、ガイドワイヤ、プローブ、内視鏡、ロボット、電極、フィルタ装置、バルーン
装置、若しくは他の医療部品などを含み得る。
【００２２】
　本原理は、光学形状検出のためにファイバを一体化するため、医療装置102における既
存の構造を変更する。 具体的には、装置内において支持ロッド又はプルワイヤの内側に
光学センサを配置することは、利用可能な横断面の使用を最適化するだけでなく、振動を
抑制するファイバに適切な内腔をもたらし、ファイバの楕円化及び締め付けを防ぐために
構造的支持を有し、より多くの余地をファイバにもたらし得る（それによって光学センサ
を含む内腔のために直径が増やされる）。場合によっては、ファイバは内腔の多目的設計
を通じて外部的なトルキングから回転分離されることができる。
【００２３】
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　形状検出可能機器104は、内部機構を包含する外面を含む柔軟な長手方向本体103を含む
。内部機構は、光学形状検出のための一つ又はそれより多くの光ファイバを受けるように
構成される光ファイバ内腔105、及び本体の下に長手方向に延在する中空を形成する機械
要素107を含む。機械要素107は、光ファイバの回転を可能にし、光ファイバを保護するた
め、その中に光ファイバ内腔を受けるように構成される。
【００２４】
　装置１０２上の形状検出システム１０４はセットパターン若しくは複数パターンで装置
１０２に結合される一つ又はそれより多くの光ファイバ１２６を含む。光ファイバ１２６
はケーブル１２７を通じてワークステーション１１２に接続される。ケーブル１２７は必
要に応じて光ファイバ、電気接続、他の器具類を含み得る。
【００２５】
　光ファイバを備える形状検出システム１０４は光ファイバブラッググレーティングセン
サに基づき得る。光ファイバブラッググレーティング（ＦＢＧ）は特定波長の光を反射し
他の全てを透過する光ファイバの短セグメントである。これは波長特異的誘電体反射鏡を
生成する、ファイバコアに屈折率の周期的変動を加えることによって得られる。従ってフ
ァイバブラッググレーティングは特定波長をブロックするインライン光学フィルタとして
、若しくは波長特異的反射体として使用され得る。
【００２６】
　ファイバブラッググレーティングの動作の背景にある基本原理は、屈折率が変化してい
る界面の各々におけるフレネル反射である。一部の波長について、様々な周期の反射光は
、反射に対して建設的干渉が存在し、その結果として透過に対して相殺的干渉が存在する
ように、同相である。ブラッグ波長は歪及び温度に影響を受ける。これはブラッググレー
ティングが光ファイバセンサにおいて検出素子として使用され得ることを意味する。ＦＢ
Ｇセンサにおいて、測定量（例えば歪）はブラッグ波長におけるシフトを生じる。
【００２７】
　この技術の一つの利点は、ファイバの長さにわたって様々なセンサ素子が分散され得る
ことである。構造に埋め込まれるファイバの長さ方向に沿って様々なセンサ（ゲージ）を
持つ三つ又はそれより多くのコアを組み込むことは、かかる構造の三次元形状が正確に、
典型的には１ｍｍより正確な精度で決定されることを可能にする。ファイバの長さ方向に
沿って、様々な位置において、多数のＦＢＧセンサが位置付けられ得る（例えば三つ又は
それより多くのファイバ検出コア）。各ＦＢＧの歪測定から、構造の屈曲がその位置にお
いて推測され得る。多数の測定位置から、全三次元形状が決定される。
【００２８】
　光ファイバブラッググレーティングの代替案として、従来の光ファイバにおける固有後
方散乱が利用され得る。かかる方法の一つは標準単一モード通信ファイバにおけるレイリ
ー散乱を使用することである。レイリー散乱はファイバコア内の屈折率のランダム変動の
結果として生じる。これらのランダム変動はグレーティング長に沿った振幅及び位相のラ
ンダム変動を伴うブラッググレーティングとしてモデル化され得る。単一長のマルチコア
ファイバ内を走る三つ又はそれより多くのコアにおいてこの効果を使用することによって
、関心表面の３Ｄ形状及びダイナミクスがたどられ得る。
【００２９】
　一実施形態において、ワークステーション１１２は形状検出装置１０４からフィードバ
ックを受信し、検出装置１０４の場所、位置／回転（形状）についての位置データがボリ
ューム１３１（例えば患者）内に提供される。空間若しくはボリューム１３１内の形状検
出装置１０４の画像は、ディスプレイ装置１１８上に表示され得る。ワークステーション
１１２は被験者（患者）若しくはボリューム１３１の内部画像を見るためのディスプレイ
１１８を含み、検出装置１０４のオーバーレイ若しくは他のレンダリングとしての画像を
含み得る。ディスプレイ１１８は、ユーザがワークステーション１１２及びその構成要素
と機能、若しくはシステム１００内の何れかの他の要素と相互作用することも可能にし得
る。これはワークステーション１１２からのユーザフィードバック及びワークステーショ
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ン１１２との相互作用を可能にする、キーボード、マウス、ジョイスティック、触覚装置
、又は任意の他の周辺機器若しくは制御装置を含み得るインターフェース１２０によって
さらに容易にされる。
【００３０】
　図2、3及び4は、例えば、切断線A-Aから見た、異なる機器104の断面図を示す。 図2、3
及び4は、比較のために用意されたいくつかの例示ディメンションを示す。 ここに記載さ
れる機器及び装置が、これらのディメンションによって限定されるものとして解釈される
べきではない。
【００３１】
　図2を参照すると、ガイドワイヤ支持ロッド154及び光ファイバチャネル152を備えるガ
イドワイヤ150の断面図は、一つの実施例により図示される。 光学形状検出ファイバは、
ガイドワイヤ150内における支持ロッド154の内側に位置される、ガイドワイヤ150の光フ
ァイバチャネル152に含まれることができる。 このような装置において、支持ロッド154
の目的は、ガイドワイヤ150の近位端から遠位端までオペレータによってもたらされるト
ルクを伝導することにある。 別個の内腔を装置の各々のコンポーネントにもたらす代わ
りに、支持ロッド154は、光ファイバのための内腔として使用されることができる。 多く
の利点は、このような設計により達成される。
【００３２】
　たとえば設計は、より多くのスペースを、支持ロッド154及び光ファイバチャネル又は
内腔152の両方にもたらす。 また、ファイバチャネル152におけるファイバは、この場合
、例えば、NiTi、鋼の合金、又は類似材料を含み得る、支持ロッド154の中空ロッド内に
含まれる。支持ロッド154は、締めつけ及びねじれに抵抗することができる保護的環境を
提供する。 いくつかの設計上の考慮により、このロッド154は、振動を抑制し、その内面
上において摩擦を最小化するように構成されることもできる。 このような考慮は、支持
ロッド154の内径におけるコーティングの追加を含み得る。 これらのコーティングは、摩
擦を減らすために、Teflon(tm)(r)、PTFE(r)、MDX(r)、Pebax(tm)(r)又は他の物質を含み
得る。 支持ロッド154又は機械要素は、振動減衰機構を提供するように構成される減衰材
等、ブレイド、ストランドの少なくとも一つを含み得る。支持ロッド154又は機械要素は
、コイルで巻かれ、編み込まれ、減衰特性の備える物質から構成されること等によって振
動的に減衰され得る。
【００３３】
　多目的設計の他の利点は、光ファイバが、この場合、装置150（中立軸）の中心方向に
沿ってもたらされることにあり、装置の屈曲の間、ファイバに沿う最小経路長変化が存在
する（それによって、屈曲の間、ファイバにもたらされる歪、摩擦、及び運動の量が減ら
される）ことは意味される。更に、ファイバは、装置のトルキング要素内において、及び
中心軸に沿ってもたらされるため、それは、回転軸からオフセットされるため、装置のト
ルキングによりファイバがねじれることは必ず可能になる、ファイバが軸から外れる場合
とは異なり、支持ロッド154の内腔において、回転的に自由にスライドし、外部的なトル
キングから分離されるであろう。
【００３４】
　一つの実施例は、光ファイバのための支持ロッド154及び内腔152だけで実施されてもよ
い。 他の実施例において、カバーリング156（例えば、Pebax(tm)(r)カバーリング）は支
持ロッド154上に使用されてもよい。
【００３５】
　図3を参照すると、他の例が、カテーテル210の支持ロッド214内における光学形状検出
ファイバのための、光ファイバチャネル又は内腔212を断面図で示す。カテーテル210は、
それを通じてツール又は機器を通すために使用されるワーキングチャネル218を含む。 別
個の内腔を、装置の各々のコンポーネントにもたらす代わりに、支持ロッド214は、光フ
ァイバのための内腔212として使用されることもできる。 この設計の利点は以下を含む。
 設計は、支持ロッド214及び光ファイバチャネル212の両方により多くのスペースをもた



(8) JP 6446440 B2 2018.12.26

10

20

30

40

50

らす。 ファイバは、この場合、例えば、NiTi、鋼の合金、又は類似材料を含み得る、中
空ロッド(支持ロッド214)内に含まれる。中空支持ロッド214は、締めつけ及びねじれに抵
抗することができる最適環境を提供する。支持ロッド214は、振動を抑制し、その内面上
において（例えば、支持ロッド214の内径において一つ又は複数のコーティングを加える
ことによって）摩擦を最小化するように構成されることもできる。
【００３６】
　いくつかの設計上の考慮により、支持ロッド214は、振動を抑制し、その内面上におい
て摩擦を最小化するように構成されることもできる。 このような考慮は、支持ロッド214
の内径におけるコーティングの追加を含み得る。 これらのコーティングは、摩擦を減ら
すために、Teflon(tm)(r)、PTFE(r)、MDX(r)、Pebax(tm)(r)又は他の物質を含み得る。 
支持ロッド214又は機械要素は、振動減衰機構を提供するように構成される減衰材等、ブ
レイド、ストランドの少なくとも一つを含み得る。支持ロッド214又は機械要素は、コイ
ルで巻かれ、編み込まれ、減衰特性の備える物質から構成されること等によって振動的に
減衰され得る。
【００３７】
　図３の多目的設計の更なる利点は、光ファイバが、この場合、装置のトルキングを、光
ファイバのねじれから分離することが可能になるように、ほぼ装置のトルキング中心軸に
沿ってもたらされることにある。形状検出ファイバにおけるねじれの蓄積が、性能におけ
る劣化をもたらし得るため、このことは妥当である。カバーリング又はフィルタ物質216
（例えば、Pebax(tm)(r)）は、支持ロッド214の上に使用されてもよく、ワーキングチャ
ネル218を形成するために使用されてもよい。
【００３８】
　図4を参照すると、光学形状検出ファイバのためのファイバチャネル312又は内腔の例が
、カテーテル310のプルワイヤ320内において含まれる。 別個のチャネルを装置310の各々
のコンポーネントにもたらす代わりに、プルワイヤ320は、光ファイバのための内腔312と
して使われることもできる。 この設計に対する利点は、プルワイヤ320及び光ファイバチ
ャネル312の両方により多くのスペースをもたらすことにあり、それから、別個に使用さ
れる各々の特徴に利用可能である。 プルワイヤ320内において、ファイバは、この場合、
締めつけ及びねじれに抵抗することができる最適環境を提供する、中空メタル(又は他の
材料)内腔内に含まれる。プルワイヤ320は、振動を抑制し、その内面上において摩擦を最
小化するように構成されることもできる。
【００３９】
　いくつかの設計上の考慮により、プルワイヤ320は、振動を抑制し、その内面上におい
て摩擦を最小化するように構成されることもできる。 このような考慮は、プルワイヤ320
の内径におけるコーティングの追加を含み得る。 これらのコーティングは、摩擦を減ら
すために、Teflon(tm)(r)、PTFE(r)、MDX(r)、Pebax(tm)(r)又は他の物質を含み得る。 
プルワイヤ320又は機械要素は、振動減衰機構を提供するように構成される減衰材等、ブ
レイド、ストランドの少なくとも一つを含み得る。プルワイヤ320又は機械要素は、コイ
ルで巻かれ、編み込まれ、減衰特性の備える物質から構成されること等によって振動的に
減衰され得る。
【００４０】
　他の実施例において、カテーテル310は、1より多くの自由度でカテーテル310を動かす
ために、一つ又はそれより多くの中空プルワイヤを利用してもよい。 支持ロッド314及び
ワーキングチャネル318が含まれてもよい。カバーリング又はフィルタ物質322（例えば、
Pebax(tm)(r)）は、プルワイヤ320の上に使用されてもよく、ワーキングチャネル318を形
成するために使用されてもよい。 
【００４１】
　他の実施例によれば、ワイヤ、リード、電気生理学（EP）切除（アブレーション）カテ
ーテル等のコアのようなカテーテル導電要素は、光ファイバがカテーテルの導電要素内に
おいて含まれる、上記実施例に類似する中空ロッドとして使用されてもよい。本実施例が
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単一の検出ファイバに限定されないことは理解すべきである。 複数の検出ファイバが、
機器内において複数のプルワイヤ若しくはチャネル内に含まれてもよく、又は複数のファ
イバが、機器内において単一のプルワイヤ又はチャネル内に含まれてもよい。 形状検出
ファイバは、形状、歪、温度、流れ等を検出するために使われてもよい。
【００４２】
　本発明の原理はマニュアルカテーテル、作動カテーテル（マニュアル及びロボット両方
）、ガイドワイヤ、探り針、内視鏡及び気管支鏡、超音波プローブなどを含む医療機器、
又は何れかの他のガイド装置（医療若しくは非医療）への光学形状検出センサのいかなる
統合にも当てはまる。
【００４３】
　図５を参照すると、形状検出可能機器において形状を検出するための方法が図示される
。ブロック４０２において、形状検出可能機器がもたらされる。形状検出可能機器は、内
部機構を包含する外面を含む柔軟な長手方向本体を含み、内部機構は光学形状検出のため
の一つ又はそれより多くの光ファイバを受けるように構成される光ファイバ内腔、及び本
体の下に長手方向に延在する中空を形成する機械要素を含み、機械要素は、光ファイバの
回転を可能にし、光ファイバを保護するため、その中に光ファイバ内腔を受けるように構
成される。ブロック４０４において、一つ又はそれより多くの光ファイバから光学信号が
受信される。ブロック４０６において、機器の形状を決定するために光学信号が解釈され
る。
【００４４】
　添付の請求項を解釈するにあたり、
【００４５】
　ａ）"有する"という語は所与の請求項に列挙されるもの以外の要素若しくは動作の存在
を除外しない；
【００４６】
　ｂ）ある要素に先行する"ａ"若しくは"ａｎ"という語はかかる要素の複数の存在を除外
しない；
【００４７】
　ｃ）請求項における任意の参照符号はそれらの範囲を限定しない；
【００４８】
　ｄ）複数の"手段"は同じ項目又はハードウェア若しくはソフトウェア実施構造若しくは
機能によってあらわされ得る；
【００４９】
　ｅ）特に指定しない限り特定の動作順序が要求されることを意図しない
ことが理解されるべきである。
【００５０】
　光学形状検出のための多目的内腔設計について好適な実施形態が記載されているが（こ
れらは例示であって限定する意図ではない）、上記教示に照らして修正及び変更が当業者
によってなされ得ることが留意される。従って添付の請求項によって概説される本明細書
の開示の実施形態の範囲内にある変更が、開示の特定の実施形態においてなされ得ること
が理解されるものとする。従って特許法によって要求される細目及び詳細が記載されてい
るが、特許証によって保護されることが望まれる特許請求の範囲は添付の請求項に明記さ
れる。
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