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(57)【要約】
　患者の呼吸による動きを補正することができる放射線
治療システム及びその制御方法が開示される。前記方法
は、（ａ）患者の呼吸による放射線治療部位の動きを補
正する移動ファントム（１００）上に横たわる患者の治
療部位に放射線を照射する段階、（ｂ）該患者の治療部
位から各超音波センサ（１０１）までの距離を、超音波
を用いて測定する段階、（ｃ）該測定された距離に基づ
いて前記患者の治療部位の動きを抽出する段階、（ｄ）
該抽出された治療部位の動きを補正するための動き補正
情報を生成する段階、及び（ｅ）該動き補正情報に基づ
いて前記移動ファントムを移動させて前記治療部位の動
きを補正する段階を含む。前記放射線治療システムは、
超音波センサを用いて患者の呼吸による動きを獲得し、
獲得した値の逆値を用いて、移動ファントム（例えば、
患者ベッド）の位置を調節することで、患者の自然な呼
吸による動きを把握し、放射線の照射体積を減少させて
患者の安全を保証する。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムの制御方法であって
、
　（ａ）患者の呼吸による放射線治療部位の動きを補正する移動ファントム（１００）上
に横たわる患者の治療部位に放射線を照射する段階、
　（ｂ）該患者の治療部位から各超音波センサ（１０１）までの距離を、超音波を用いて
測定する段階、
　（ｃ）該測定された距離に基づいて前記患者の治療部位の動きを抽出する段階、
　（ｄ）該抽出された治療部位の動きを補正するための動き補正情報を生成する段階、及
び
　（ｅ）該動き補正情報に基づいて前記移動ファントムを移動させて前記治療部位の動き
を補正する段階を含むことを特徴とする、放射線治療システムの制御方法。
【請求項２】
　前記（ｂ）段階は、
　前記患者の治療部位に対応する皮膚（表皮）に前記超音波を既定の周期で複数回送信す
る段階、
　該皮膚から反射される超音波を受信する段階、及び
　該皮膚と前記超音波センサの各々との距離を測定する段階
を含むことを特徴とする、請求項１記載の放射線治療システムの制御方法。
【請求項３】
　請求項１又は２の方法を実行可能なコンピュータプログラムを記録したコンピュータ読
取り可能な記録媒体。
【請求項４】
　患者の呼吸による動きを補正する機能を備えた放射線治療システムであって、
　患者の所定の治療部位に対応する皮膚部位の位置が該患者の呼吸によって変わらないよ
うに該患者の位置を補正する動き補正部（１０３）と、
　超音波センサ（１０１）を用いて該皮膚部位と該超音波センサとの距離を測定するデー
タ収集部（１０２１）、及び該測定された距離に対応する該皮膚部位の動きを補正するた
めの動き補正情報を受信して前記動き補正部を制御する駆動部（１０２２）を含む制御部
（１０２）を備えた移動ファントム部（１００）と、
　該データ収集部（１０２１）から前記測定された距離に関する情報を受信し、該受信し
た情報に基づいて該皮膚部位の動きを抽出する動き分析部（２０１）と、
　該動き分析部（２０１）から前記抽出された動きの情報を受信し、該動きと反対方向の
動き補正情報を生成し、該生成された動き補正情報を前記駆動部（１０２２）に提供する
補正情報提供部（２００）と、
　前記患者の治療部位に放射線を照射する放射線照射部（９００）と
を備えることを特徴とする放射線治療システム。
【請求項５】
　前記超音波センサ（１０１）は、前記患者の皮膚部位と該超音波センサ各々との距離を
Ｘ軸、Ｙ軸及びＺ軸の方向で測定できるように複数の超音波センサからなり、
　前記動き補正部（１０３）は、前記患者の位置を前記Ｘ軸、Ｙ軸又はＺ軸の方向で補正
することを特徴とする、請求項４記載の放射線治療システム。
【請求項６】
　前記移動ファントム（１００）は、
　前記患者が横たわることができるベッド部（１０３１２）及び前記制御部（１０２）の
制御信号に従ってＸ軸又はＹ軸の方向に移動可能な第１移動手段（１０３１１）を含む第
１移動部（１０３１）と、
　該第１移動部（１０３１）を下側で支持し、該制御部（１０２）の制御信号に従って該
第１移動部（１０３１）の移動方向と直交するＸ軸又はＹ軸の方向に移動可能な第２移動
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手段を含む第２移動部（１０３２）と、
　該第２移動部（１０３２）を下側で支持し、前記患者の皮膚部位と前記超音波センサの
各々との距離を、互いに隣接する二面のＸ軸、Ｙ軸及びＺ軸の方向で測定する超音波セン
サ（１０１）を支持するセンサ支持部（１０１１）を含む底部（１０４）と
を備えることを特徴とする、請求項４記載の放射線治療システム。
【請求項７】
　前記第２移動部（１０３２）を下側で支持し、垂直方向を示すＺ軸方向に前記制御部（
１０２）の制御信号に従って移動可能な第３移動手段（１０３３１）を含む第３移動部（
１０３３）と、該第３移動部を下側で支持する前記底部（１０４）とを含むことを特徴と
する、請求項６記載の放射線治療システム。
【請求項８】
　前記第１移動手段（１０３１１）、第２移動手段（１０３２１）又は第３移動手段（１
０３３１）は、ラック／ピニオン、傘歯車、ウォームギア、ピストンのうち何れか一つに
対応することを特徴とする、請求項７記載の放射線治療システム。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、患者の呼吸による動きを補正する機能を備えた放射線治療システム及びその
制御方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　放射線治療において、治療間（ｉｎｔｅｒ－ｆｒａｃｔｉｏｎ）と治療中（ｉｎｔｒａ
－ｆｒａｃｔｉｏｎ）に腫瘍の位置を正確に測ることは、放射線治療の精度を向上させる
上で非常に重要な要素である。
【０００３】
　腫瘍位置の正確さに影響を与える要素としては、解剖学的対象と表面標識子との対応、
治療間の内部臓器変化、治療中の内部臓器の動きなどがある。このうち、内部臓器の動き
は、患者の呼吸によって引き起こされる。
【０００４】
　特に、肺や肝臓のような、患者の上腹部に位置した腫瘍に対して放射線治療を適用する
場合には、患者の呼吸による腫瘍の変位（例えば、気道腫瘍の変位）が生じ、標的の体積
が増加することで、正常組職に対する放射線の毒性及び線量が増加する。
【０００５】
　また、放射線治療中、患者の姿勢は、該患者の呼吸などによって変化することを避けら
れないので、腫瘍の正確な位置を把握しにくいという問題がある。したがって、病巣部位
を正確に特定して、標的に適切な線量を集中的に投入できるシステムが要求されている。
【０００６】
　患者の呼吸による内部臓器の動きを補正できる呼吸補正型の放射線治療技術としては、
定量された呼吸データに基づく放射線治療、Ｘ線画像に基づく放射線治療、人工追跡子で
誘導する放射線治療、皮膚標識子で誘導する放射線治療などが存在する。
【０００７】
　しかし、このような技術は、高価な治療装置を別に備える必要があり、特定の放射線治
療装置と共に用いるしかないので、これらの技術を一般に適用するのは制限される。
【０００８】
　更に、既存の呼吸補正型放射線治療システムは、放射線の照射においてオン／オフ切換
え方式を採用しており、これはシステムの寿命を縮めるので、地域での使用に適していな
い。
【０００９】
　特に、定量された呼吸データを用いる放射線治療は、人工呼吸制御のようないくらかの
危険要素を伴う。このことから、いかなる危険要素も含まず、効果的に患者の正常な呼吸
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を考慮して放射線治療を行うことができるシステムが要求されている。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【００１０】
　本発明は、上記の問題に鑑み、患者の呼吸による動きを補正することができる放射線治
療システム及びその制御方法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】
【００１１】
　かかる目的を達成するため、本発明は、患者の呼吸による動きを補正する機能を備える
放射線治療システムの制御方法であって、（ａ）患者の呼吸による放射線治療部位の動き
を補正する移動ファントム（１００）に横たわる該患者の治療部位に放射線を照射する段
階、（ｂ）該患者の治療部位と各超音波センサ（１０１）との距離を、超音波を用いて測
定する段階、（ｃ）該測定された距離に基づいて前記患者の治療部位の動きを抽出する段
階、（ｄ）該抽出された治療部位の動きを補正する動き補正情報を生成させる段階、及び
（ｅ）該動き補正情報に基づいて前記移動ファントムを移動させて前記治療部位の動きを
補正する段階を含むことを特徴とする。
【００１２】
　前記（ｂ）段階には、前記患者の治療部位に対応する皮膚（表皮）に前記超音波を既定
の周期で複数回送信する段階、該皮膚から反射される超音波を受信する段階、及び該皮膚
と各超音波センサとの距離を測定する段階を含むことが好ましい。
【００１３】
　本発明のもう１つの態様は、患者の呼吸による動きを補正する機能を備えた放射線治療
システムであって、患者の所定の治療部位に対応する皮膚部位の位置が該患者の呼吸によ
って変わらないように該患者の位置を補正する動き補正部（１０３）と、超音波センサ（
１０１）を用いて該皮膚部位と該超音波センサとの距離を測定するデータ収集部（１０２
１）、及び該測定された距離に対応する該皮膚部位の動きを補正する動き補正情報を受信
して該動き補正部を制御する駆動部（１０２２）を含む制御部（１０２）を備えた移動フ
ァントム部（１００）と、前記データ収集部（１０２１）から前記測定された距離につい
ての情報を受信し、該受信した情報に基づいて該皮膚部位の動きを抽出する動き分析部（
２０１）と、該動き分析部（２０１）から該抽出された動きについての情報を受信し、該
動きと反対方向の動き補正情報を生成し、該生成された動き補正情報を前記駆動部（１０
２２）に提供する補正情報提供部（２００）と、該患者の治療部位に放射線を照射する放
射線照射部（９００）とを備えることを特徴とする。
【００１４】
　前記超音波センサ（１０１）は、Ｘ軸、Ｙ軸及びＺ軸方向に該患者の皮膚部位と各超音
波センサとの距離を測定できるように複数の超音波センサからなり、前記動き補正部（１
０３）は、該Ｘ軸、Ｙ軸及びＺ軸方向に該患者の位置を補正することが好ましい。
【００１５】
　前記移動ファントム（１００）は、前記患者が横たわることができるベッド部（１０３
１２）及び前記制御部（１０２）の制御信号に従ってＸ軸又はＹ軸方向に移動可能な第１
移動手段（１０３１１）を含む第１移動部（１０３１）と、該第１移動部（１０３１）を
下側で支持し、前記制御部（１０２）の制御信号に従って前記第１移動部（１０３１）の
移動方向と直交するＸ軸又はＹ軸方向に移動可能な第２移動手段を含む第２移動部（１０
３２）と、該第２移動部（１０３２）を下側で支持し、前記制御部（１０２）の制御信号
に従って、垂直方向を示すＺ軸方向に移動可能な第３移動手段（１０３３１）を含む第３
移動部（１０３３）と、該第３移動部（１０３３）を下側で支持し、互いに隣接する二面
のＸ軸、Ｙ軸及びＺ軸方向で該患者の皮膚部位と前記超音波センサ各々との距離を測定す
る超音波センサ（１０１）を支持するセンサ支持部（１０１１）を含む底部（１０４）と
を備えることが好ましい。
【００１６】
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　前記第１移動手段（１０３１１）、第２移動手段（１０３２１）又は第３移動手段（１
０３３１）は、ラック／ピニオン、傘歯車、ウォームギア、ピストンのうち何れか一つで
あることが好ましい。
【発明の効果】
【００１７】
　本発明の放射線治療システム及び方法によれば、超音波センサによって獲得した呼吸に
よる患者の動きの逆値を用いて移動ファントム（例えば、患者ベッド）の位置を調節する
ことによって、患者の自然な呼吸による動きを把握し、放射線の照射体積を減少させて患
者の安全を保証できる。 
【発明を実施するための最良の形態】
【００１８】
　以下、添付図面を参照して、本実施形態について詳細に説明する。
【００１９】
　図１は、本発明により患者の呼吸による動きを補正することができる放射線治療システ
ムを説明するための外観図である。
【００２０】
　図１を参照すると、本発明の好ましい実施形態による放射線治療システムは、移動ファ
ントム部１００及び補正情報提供部２００を含む。
【００２１】
　前記移動ファントム部１００は、患者の治療部位に対応する皮膚部位の動きを測定して
、該患者の動きが相殺されるように該患者の位置を変化させる。
【００２２】
　前記補正情報提供部２００は、前記測定された皮膚部位の動き情報を受信し、該皮膚部
位の動き情報に基づいて該患者の位置を変化させうる動き補正情報を生成し、生成した動
き補正情報を前記移動ファントム部１００に提供する。
【００２３】
　また、本発明による放射線治療システムには、患者の患部（治療標的部位）に放射線を
照射する放射線照射部９００（図１には示さず）を含む。前記放射線照射部９００は、従
来の放射線治療器の放射線照射装置と同等であるから、以下では詳細な説明を省略する。
【００２４】
　図２は、本発明の好ましい実施形態による放射線治療システムのブロック構成図である
。
【００２５】
　図２を参照して、前記移動ファントム部１００は、超音波センサ１０１、制御部１０２
、動き補正部１０３を含む。前記制御部１０２は、データ収集部１０２１及び駆動部１０
２２を含む。前記動き補正部１０３は、第１移動部１０３１及び第２移動部１０３２を含
む。必要であれば、前記動き補正部１０３は、第３移動部１０３３を含んでもよい。
【００２６】
　本発明によれば、補正情報提供部２００は、動き分析部２０１及び動き補正情報生成部
２０２を含む。必要であれば、前記動き補正情報提供部２００は、動きパターン入力部２
０３をさらに含んでもよい。
【００２７】
　前記超音波センサ１０１は、放射線治療を受ける患者の患部に対応する皮膚部位と超音
波センサ自体との距離を、超音波を用いて測定する。必要であれば、Ｘ軸、Ｙ軸及びＺ軸
に対応する方向に複数個の超音波センサ１０１を配置してもよい。
【００２８】
　前記データ収集部１０２１は、上述した超音波センサ１０１を制御して、上述した皮膚
部位と超音波センサ１０１との距離を測定する。必要であれば、前記データ収集部１０２
１は、既定の周期（例えば、１０ｍｓ）で複数回、前記超音波センサと上述した皮膚部位
の距離を測定し、結果値に基づいて前記超音波センサ１０１と前記皮膚部位との最終的な
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距離を決定する。
【００２９】
　前記駆動部１０２２は、動き補正情報生成部２０２又は動きパターン入力部２０３から
動き補正情報を受信し、動き補正部１０３を制御して、Ｘ軸、Ｙ軸又はＺ軸方向に前記患
者の位置を変化させる。
【００３０】
　前記動き補正部１０３は、前記駆動部１０２２の制御信号に従って患者の位置を変化さ
せる。
【００３１】
　前記第１移動部１０３１及び第２移動部１０３２は、Ｘ軸又はＹ軸方向に前記患者の位
置を変化させる。前記第３移動部１０３３は、Ｚ軸方向に患者の位置を変化させる。
【００３２】
　前記動き分析部２０１は、前記データ収集部１０２１から測定された距離情報を受信し
、該受信した距離情報に基づいて、前記皮膚部位のＸ軸、Ｙ軸及びＺ軸方向への各動きを
抽出する。
【００３３】
　前記動き補正情報生成部２０２は、前記動き分析部２０１により抽出されたＸ軸、Ｙ軸
及びＺ軸方向への皮膚部位の動き情報を受信し、該Ｘ軸、Ｙ軸及びＺ軸方向と反対方向に
前記患者を移動させることができる動き補正情報を生成させる。
【００３４】
　患者の位置を一定のパターンで患者の位置を調整又は変化させる必要がある場合、前記
動きパターン入力部２０３は、外部から患者の位置を移動させる動き補正情報を受信し、
該動き補正情報を前記駆動部１０２２に提供する。
【００３５】
　前記放射線照射部９００は、患者の治療部位に放射線を照射する。
【００３６】
　図３は、本実施形態により患者の呼吸による動きを補正することができる放射線治療シ
ステムの制御方法を説明するフローチャートである。
【００３７】
　図３を参照して、前記超音波センサを用いて、患者の患部（例えば、皮膚）と該超音波
センサとの距離を測定する（ステップ３０２）。前記放射線治療システムは、従前に測定
された距離情報と現在測定された距離情報とを用いてＸ軸、Ｙ軸又はＺ軸方向への患者の
患部の動きを分析する（ステップ３０３）。
【００３８】
　その後、前記放射線治療システムは、前記患部の動きと反対方向に前記患者の位置を変
化させることができる動き補正情報を生成（ステップ３０４）させた後、該患者の患部の
動きを補正するような該生成された動き補正情報に基づいて患者が横たわっている移動フ
ァントムを移動させる（ステップ３０５）。
【００３９】
　この場合、前記放射線治療システムは、前記ステップ３０２～３０５を実行する間に、
患者の患部に放射線を照射するステップ３０１を実行する。
【００４０】
　図４のＡ及びＢは、それぞれ本発明により患者の呼吸による動きを補正することができ
る放射線治療システムの移動ファントムの斜視図及び側面図である。図４Ａ～図４Ｂを参
照して、本発明における移動ファントムの構造を説明する。
【００４１】
　図４Ａ～Ｂに示すように、前記第１移動部１０３１は、その上部に患者が横たわるベッ
ド部１０３１２を備え、その下部には制御部１０２の制御信号に従ってＸ軸又はＹ軸方向
に移動できる第１移動手段１０３１１を備えている。
【００４２】
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　図４Ａ～Ｂは、第１移動手段１０３１１として、ラックとピニオンを用いた例を示す。
この場合、ラックは、第２移動手段の上部面に形成されているピニオンに沿って、第１移
動部１０３１をＸ軸又はＹ軸の方向に移動させうる車輪の形態で構成される。前記ラック
の軸には、制御部１０２から受信した電力及び制御信号に従って駆動されるサーボモータ
が接続される。前記サーボモータは、第１移動部１０３１内に備えられる。
【００４３】
　前記第２移動部１０３２は、第１移動部１０３１を下側で支持する。前記第２移動部１
０３２は、第２移動手段１０３２１を備える。前記第２移動手段１０３２１は、前記制御
部１０２の制御信号に従って、前記第１移動部１０３１の移動方向と直交する水平方向に
移動させることができる。例えば、前記第１移動部１０３１がＸ軸方向に移動する場合、
前記第２移動部１０３２はＹ軸方向に移動する。
【００４４】
　図４Ａ～４Ｂは、第２移動手段１０３２１をラックとピニオンで構成した例を示す。こ
の場合、前記ラックは、前記第３移動手段又は前記底部１０４のどちらかの上部面に形成
されたピニオンに沿って、前記第２移動部１０３２をＸ軸又はＹ軸に移動させうる車輪の
形態で構成される。前記ラックの軸には制御部１０２から受信した電力及び制御信号に従
って、駆動されるサーボモータが接続される。前記サーボモータは、前記第２移動部１０
３１内に備えられる。
【００４５】
　第３移動部１０３３は、前記第２移動部１０３２を下側で支持する。前記第３移動部１
０３３は、第３移動手段１０３３１を備える。前記第３移動手段１０３３１は、前記制御
部１０２の制御信号に従って垂直方向（Ｚ軸方向）に移動する。図４Ａ～４Ｂは、前記第
３移動部１０３３としてピストンを用いた例を示す。
【００４６】
　前記第１移動手段１０３１１、第２移動手段１０３２１又は第３移動手段１０３３１は
、傘歯車、ラック／ピニオン、ウォームギア又はピストンなどを用いて実施してもよい。
【００４７】
　前記底面部１０４は、前記第２移動部１０３２又は第３移動部１０３３を下側で支持す
る。二方向（例えば、Ｘ軸及びＹ軸方向）の側面には前記超音波センサ１０１を支持する
センサ支持部１０１１が備えられる。
【００４８】
　図５は、患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムにより得ら
れた動き情報と、本発明による動き補正情報とを比較・説明するためのグラフである。図
６は、患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムによって得られ
た動き情報と、本発明による動き補正情報とを比較・説明するための三次元グラフである
。図７は、患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムにより得ら
れた動き情報と、本発明による動き補正情報との経時的な変化を説明するグラフである。
図８は、患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムによって得ら
れた動き情報と、本発明による動き補正情報との経時的な変化を説明する表である。
【００４９】
　図５～８における実験結果は、モルモット（Ｇｕｉｎｅａ－ｐｉｇ、約５００ｇ）の呼
吸による体表面の動きを取得し又は補正したものである。より詳しくは、前記モルモット
の周期的な呼吸による体表面の動きデータを得るために、局部麻酔下で、該動きデータを
８０秒の間獲得した。
【００５０】
　上述した実験の結果、前記獲得データと、それに対応する補正データ間の遅延時間は、
超音波センサが超音波を放出－受信する時間と動き補正情報を生成させる時間との和に等
しく、約２．３４ｘ１０－４秒である。
【００５１】
　図５を参照すれば、前記動き測定データと前記動き補正データとの間の正確さを、時間
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に対してＸ軸、Ｙ軸及びＺ軸方向の各動きと比較すると、各方向別の獲得データと補正デ
ータとが一対一に対応することが分かる。
【００５２】
　図６は、前記獲得－補正されたデータを３次元空間上に表示するグラフである。その為
、各方向別の動きを視覚的に評価することができる。
【００５３】
　図７は、モルモットの前記呼吸により引き起こされる体表面の動きの獲得データの変化
と、前記動きの側面からの獲得データの逆値によって得られた補正データの変化を説明す
るための動きの経時変化を示すグラフである。図８は、上述した獲得データ及び補正デー
タの変化を系時的に説明するための表である。
【００５４】
　図７及び８に示すように、上述の獲得データは、左右、上下方向の動きはほとんどなく
、前後方向の動きは最大５ｍｍであり、呼吸周期は１．１秒である。
【００５５】
　獲得データ及び補正データ間の正確さを時間に対する距離値で比較すると、該獲得デー
タ及び該補正データは、各方向別に±１％以内の正確性を有しながら一対一に対応するこ
とが分かる。
【００５６】
　本発明による方法は、コンピュータで実行させうるコンピュータプログラムとして実施
することができる。前記コンピュータプログラムは、コンピュータで読取り可能な記録媒
体（例えば、コンパクトディスク、ハードディスクドライブ、フロッピーディスク、及び
各種メモリ装置など）に記録することができる。
【産業上の利用可能性】
【００５７】
　本発明の放射線治療システム及びその制御方法は、超音波センサを用いて、患者の呼吸
による動きを取得し、その動きの逆値を用いて、移動ファントム（患者ベッド）の位置を
調節するものである。そのため、患者の自然な呼吸によって生じる動きを認識し、標的の
体積を減少させて患者の安全を保証することができる。
【００５８】
　本発明の好ましい実施形態は、説明を目的として開示されているが、当業者であれば、
特許請求の範囲に記載した発明の範囲及び趣旨から逸脱することなく、様々な改良、追加
及び置換が可能である。
【図面の簡単な説明】
【００５９】
【図１】本発明により患者の呼吸による動きを補正することができる放射線治療システム
の外観図。
【図２】本発明の好ましい実施形態による放射線治療システムのブロック図。
【図３】本発明の好ましい実施形態による放射線治療システムの制御方法を説明するため
のフローチャート。
【図４】本発明により患者の呼吸による動きを補正することができる放射線治療システム
の移動ファントムの斜視図（Ａ）及び側面図（Ｂ）。
【図５】患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムで得られた動
き情報と本発明による動き補正情報との比較を説明するためのグラフ。
【図６】患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムにより得られ
た動き情報と本発明による動き補正情報との比較を説明するための３次元グラフ。
【図７】患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムにより得られ
た動き情報と、本発明による動き補正情報との、経時的な変化を説明するためのグラフ。
【図８】患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムにより得られ
た動き情報と、本発明による動き補正情報との、経時的な変化を説明するための表。
【符号の説明】
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【００６０】
　１００・・・移動ファントム部、１０１・・・超音波センサ、１０２・・・制御部、１
０３・・・動き補正部、１０４・・・底面部、２００・・・補正情報提供部、２０１・・
・動き分析部、２０２・・・動き補正情報生成部、２０３・・・動きパターン入力部、９
００・・・放射線照射部、１０１１・・・センサ支持部、１０２１・・・データ収集部、
１０２２・・・駆動部、１０３１・・・第１移動部、１０３２・・・第２移動部、１０３
３・・・第３移動部、１０３１１・・・第１移動手段、１０３１２・・・ベッド部、１０
３２１・・・第２移動手段、１０３３１・・・第３移動手段。
 

【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】

【図５】
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【図６】

【図７】
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【図８】

【手続補正書】
【提出日】平成19年2月7日(2007.2.7)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】請求項１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【請求項１】
　患者の呼吸による動きを補正する機能を備える放射線治療システムの制御方法であって
、
　（ａ）患者の呼吸による放射線治療部位の動きを補正する移動ファントム（１００）上
に横たわる患者の治療部位に放射線を照射する段階、
　（ｂ）該患者の治療部位から各超音波センサ（１０１）までの距離を、超音波を用いて
測定する段階、
　（ｃ）該測定された距離に基づいて前記患者の治療部位の動きを抽出する段階、
　（ｄ）該抽出された治療部位の動きを補正するための動き補正情報を生成する段階、及
び
　（ｅ）呼吸周期の間、該動き補正情報に基づいて該動きと反対方向に前記移動ファント
ムを移動させて前記治療部位の動きを補正する段階を含むことを特徴とする、放射線治療
システムの制御方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】請求項４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【請求項４】
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　患者の呼吸による動きを補正する機能を備えた放射線治療システムであって、
　呼吸周期の間、患者の所定の治療部位に対応する皮膚部位の位置が該患者の呼吸によっ
て変わらないように該動きと反対方向に該患者の位置を補正する動き補正部（１０３）と
、
　超音波センサ（１０１）を用いて該皮膚部位と該超音波センサとの距離を測定するデー
タ収集部（１０２１）、及び該測定された距離に対応する該皮膚部位の動きを補正するた
めの動き補正情報を受信して前記動き補正部を制御する駆動部（１０２２）を含む制御部
（１０２）を備えた移動ファントム部（１００）と、
　該データ収集部（１０２１）から前記測定された距離に関する情報を受信し、該受信し
た情報に基づいて該皮膚部位の動きを抽出する動き分析部（２０１）と、
　該動き分析部（２０１）から前記抽出された動きの情報を受信し、該動きと反対方向の
動き補正情報を生成し、該生成された動き補正情報を前記駆動部（１０２２）に提供する
補正情報提供部（２００）と、
　前記患者の治療部位に放射線を照射する放射線照射部（９００）と
を備えることを特徴とする放射線治療システム。
【手続補正書】
【提出日】平成19年9月4日(2007.9.4)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４２】
　図４Ａ～Ｂは、第１移動手段１０３１１として、ラックとピニオンを用いた例を示す。
この場合、ピニオンは、第２移動手段の上部面に形成されているラックに沿って、第１移
動部１０３１をＸ軸又はＹ軸の方向に移動させうる車輪の形態で構成される。前記ピニオ
ンの軸には、制御部１０２から受信した電力及び制御信号に従って駆動されるサーボモー
タが接続される。前記サーボモータは、第１移動部１０３１内に備えられる。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４４】
図４Ａ～４Ｂは、第２移動手段１０３２１をラックとピニオンで構成した例を示す。この
場合、前記ピニオンは、前記第３移動手段又は前記底部１０４のどちらかの上部面に形成
されたラックに沿って、前記第２移動部１０３２をＸ軸又はＹ軸に移動させうる車輪の形
態で構成される。前記ピニオンの軸には制御部１０２から受信した電力及び制御信号に従
って、駆動されるサーボモータが接続される。前記サーボモータは、前記第２移動部１０
３１内に備えられる。
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