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1. はじめに 

経蝶形骨洞手術は脳下垂体腫瘍(下垂体腺腫)の摘出

手術である．鼻腔より内視鏡及び手術器具を挿入，鼻腔内

部の粘膜を切除し，下垂体の摘出を行う．術者は内視鏡か

らの映像を映し出したモニターを頼りに手術を行う．限られ

た視野での手術となる為に術者には高度な技術が要求さ

れる．そのため，これまで術者の技能トレーニング手法[1]

や 2D 術中ナビゲーション手法などが提案されてきている．

我々もこれまで３D 術中ナビゲーション実現のために内視

鏡カメラ先端位置姿勢推定手法などを検討してきた[2]． 

本稿では，従来の内視鏡カメラ先端位置姿勢推定手法

を実際の臨床で利用するために測定マーカを小型化し，よ

り高解像度の測定カメラによる認識手法を検討した結果を

述べる．  

2. 映像支援システム 

提案する映像支援システムは内視鏡の映像に合わせて

リアルタイムで患部に 3D モデルを重畳表示するシステムを

検討しており，これは，内視鏡カメラの位置姿勢を推定す

るシステムと，内視鏡カメラ映像に３D 臓器モデルを重畳表

示するシステムの２つのサブシステムで構成されている．ま

ず，内視鏡カメラ位置姿勢推定システムについて説明する．

机上にあらかじめマーカを設置し，その上部にカメラを設

置する．カメラを用いてマーカが保持している座標値を読

み取り内視鏡に設置してあるマーカから机上の先端のマ

ーカに向けての相対ベクトルを取得する事で，先端の位置

姿勢の推定を行っている．相対ベクトルの様子を図 1 に示

す． 

次に，内視鏡カメラ映像への 3D モデルの重畳表示シス

テムについて説明する．取得した相対ベクトルを用いて，

内視鏡のカメラ映像に対してリアルタイムに 3D モデルの重

畳表示を行う．この時座標系を統一するために，内視鏡の

先端を基準点として外部カメラの座標系における内視鏡の

先端位置姿勢と腫瘍や器官などの位置姿勢をそれぞれ統

一されたバーチャル空間座標に変換を行う． 

3. 評価実験 

 試作システムの先端位置推定手法について精度の検証

を行った．各軸に対してそれぞれ一定量の平行移動を行

い，実空間上と仮想空間上における座標値の誤差を求め

た．その結果 x 軸と y 軸においてはある程度の有用性を確

認することが出来た．実験環境を図 2 に示す． 

4. まとめ 

本研究では経蝶形骨洞手術における術者の負担軽減

を目的とした映像支援システムの開発を行った．システム

の開発にあたってマーカを用いての内視鏡先端位置姿勢

推定システムと 3D モデルの重畳表示システムの構築を行

った．また，試作システムの精度評価実験においては特定

の軸に対してはある程度の有用性を確認することが出来

た． 
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図 1. 相対ベクトル概要 
 

図 1. 実験環境 

情報・システムソサイエティ特別企画　学生ポスターセッション予稿集

Copyright © 2020 IEICE2020/3/17 〜 18　東広島市
-151-

ISS-P-072


