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賛助会員の活動紹介

１．マイクロマシンプロジェクトの成果

産業科学技術研究開発制度の下で（株）東芝は、（株）
デンソー殿と三洋電機（株）殿と共に、発電施設の狭隘
箇所への適用を想定した「管内自走環境認識システム」
の開発を行ってきました。これはφ10mm配管内をマイク
ロ波とレーザにより外部からエネルギ供給を受け、無線
で移動しながら傷や異物の画像検査を行うものです。当
社はシステム先端に装着するCCD方式の「マイクロ視覚
（φ8.9×25mmの雲台と焦点調節内蔵カラー動画カメ
ラ）」開発を担当し、実際に限られたエネルギーと伝送容
量の下で、良好な画像取得と共に当該カメラサイズとして
は例を見ない、様 な々高機能化を実現しています。
この開発過程ではマイクロ視覚の実現に必要な要素
技術として、微細加工技術、高密度三次元実装技術、微
小静電モータ構築技術、極薄反射屈折光学系構築技術
などを創出すると共に、これらを一体化する組立技術や
小伝送容量下での映像構築技術など、システム化に関わ
る技術開発を併せて行ってきました。

２．その後の活動状況

今後は、管内自走環境認識システムへの搭載のみなら
ず、マイクロ視覚全体あるいは要素技術単独で、新しいア
プリケーションへの適用を図りたいと考えています。
まず、想定されるのがセキュリティと医用分野への応用
です。前者では家庭内や社会インフラとしての情報ネット
の整備に伴い、近い将来、任意地点から無線による画
像伝送が可能になると思われます。撮影方向が自由に変
えられ容積比で従来機の1/1000のマイクロ視覚は、設置
場所/数量の制限が少ない点で優れた性能を期待できま
す。医用分野では予後が良い低侵襲手術として脚光を
浴びている腹腔鏡／内視鏡手術用の観察装置に応用で
きると思われます。特にマイクロ視覚に塔載した超小形
のCCD部と静電リニアモータを併用すれば、立体感を細

かく調整できる立体カメラの構築ができ、手術／検査に
大きな貢献が可能でしょう。
また実用機の検証試作としてマイクロ視覚で培った要
素技術の一部を適用した新たなシステム開発も行ないま
した。図３は微小静電モータを車輪移動式の配管内検
査ロボットに応用したものです。φ7mmの40万画素CCD
の筐体にφ5mmの電磁モータを装着して遊星車輪を駆
動し、形状記憶合金製の焦点調節機構で微妙な配管内
壁観察を実現します。最小φ20mm（一円玉大）の配管
内で20μmの異物を観察でき、有線ですのでマイクロ波
やレーザを使えない環境でも利用可能です。
以上の例以外にも、マイクロ視覚はPDA、ロボットの眼

など様々への応用が考えられます。

３．今後の取り組み

今後は社会ニーズに応じて、適宜検討を続ける予定です。

株式会社東芝

図1 管内自走環境認識システムとマイクロ視覚

図3 配管内検査ロボットへの応用例

図2 腹腔鏡システムへの応用例
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