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(57)【要約】
　本発明は、対象に影響を及ぼすためのシステム１００
、及びトリガ信号に基づいて前記対象に影響を及ぼすこ
とができない第１の状態、又は前記トリガ信号に基づい
て前記対象に影響を及ぼすことができる第２の状態に設
定された生検銃１３０のような医療装置を有するシステ
ムを動作させるための方法に関し、前記状態は、前記医
療装置の提供された位置に基づいて設定され、すなわち
、例えば、標的領域までの前記医療装置の距離に基づい
て設定される。前記医療装置の位置は、例えば、超音波
システム１４２のような撮像ユニットを有する位置提供
ユニット１４０によって提供される。したがって、患者
の意図しない、起こりうる危険な負傷が防止され、介入
処置中の患者の安全が増大される。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　対象に影響を及ぼすためのシステムにおいて、
　前記対象に影響を及ぼすように構成された医療装置であって、前記医療装置が、第１の
状態又は第２の状態にあるように構成され、第１の状態では、前記医療装置が、提供され
たトリガ信号に応答して前記対象に影響を及ぼすことができず、第２の状態では、前記医
療装置が、前記トリガ信号に応答して前記対象に影響を及ぼすことができる、前記医療装
置と、
　前記医療装置の位置を提供するための装置位置提供ユニットと、
　前記医療装置を制御するための装置制御ユニットであって、前記装置制御ユニットが、
前記医療装置の前記提供された位置に基づいて前記医療装置を前記第１の状態又は前記第
２の状態に設定するように構成される、前記装置制御ユニットと、
を有するシステム。
【請求項２】
　前記システムが、前記対象内の標的領域を提供するための標的領域提供ユニットを更に
有し、前記標的領域は、前記医療装置が前記対象に影響を及ぼすべき領域であり、前記装
置制御ユニットは、前記医療装置の前記提供された位置が前記標的領域の外側にある場合
には、前記第１の状態に、前記医療装置の前記提供された位置が前記標的領域の内側にあ
る場合には、前記第２の状態に、前記医療装置を設定するように構成される、請求項１に
記載のシステム。
【請求項３】
　前記医療装置が、複数の第２の状態を有するように構成され、各第２の状態において、
前記医療装置は、前記トリガ信号に応答して前記対象に異なる影響を及ぼすことができ、
前記システムは、前記標的領域の特性に基づいて前記複数の第２の状態の１つの第２の状
態を決定するための第２の状態決定ユニットを有し、前記装置制御ユニットは、前記医療
装置の前記提供された位置が前記標的領域内にある場合に、前記医療装置を前記決定され
た第２の状態に設定するように構成される、請求項２に記載のシステム。
【請求項４】
　前記第１の状態が、第１の段階及び第２の段階を有し、前記第１の段階において、前記
医療装置は、前記医療装置の物理的状態を変化させることができず、前記第２の段階にお
いて、前記医療装置は、変化信号に基づいて前記物理的状態を変化させることができ、前
記装置制御ユニットは、前記医療装置の前記提供された位置に基づいて、前記医療装置を
前記第１の状態の前記第１の段階又は前記第１の状態の前記第２の段階に設定するように
更に構成される、請求項１に記載のシステム。
【請求項５】
　前記装置位置提供ユニットが、
　前記医療装置の画像を提供するための画像提供ユニットと、
　前記提供された画像内の前記医療装置の位置を前記位置として決定するための装置位置
決定ユニットと、
を有する、請求項１に記載のシステム。
【請求項６】
　前記システムが、前記提供された画像内の標的領域を提供するための標的領域提供ユニ
ットを更に有し、前記標的領域は、前記医療装置が前記対象に影響を及ぼすべき領域であ
り、前記装置制御ユニットは、前記医療装置の前記提供された位置が前記標的領域の外側
にある場合には前記第１の状態に、前記医療装置の前記提供された位置が前記標的領域内
にある場合には前記第２の状態に前記医療装置を設定するように構成される、請求項５に
記載のシステム。
【請求項７】
　前記標的領域提供ユニットが、前記提供された画像に基づいて前記標的領域を決定する
ように構成される、請求項６に記載のシステム。
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【請求項８】
　前記画像提供ユニットが、超音波装置又はＸ線装置である、請求項５に記載のシステム
。
【請求項９】
　前記医療装置が、生検銃又は近接照射療法アプリケータであり、前記第１の状態が、非
装備状態であり、前記第２の状態が、前記生検銃又は前記アプリケータの装備状態である
、請求項１に記載のシステム。
【請求項１０】
　前記医療装置が、ステント又はバルーンを有するステント又はバルーンアプリケータで
あり、前記第１の状態の前記第１の段階において、前記ステント又はバルーンアプリケー
タは、前記ステント又はバルーンの物理的状態を変化させることによって、物理的状態を
変化させることができず、前記第１の状態の前記第２の段階において、前記ステント又は
バルーンアプリケータは、前記ステント又はバルーンの物理的状態を変化させることによ
って、物理的状態を変化させることができ、前記第２の状態において、前記ステント又は
バルーンアプリケータは、前記トリガ信号に基づいて前記ステント又はバルーンを前記患
者に適用することができる、請求項４に記載のシステム。
【請求項１１】
　前記医療装置が、電気外科装置であり、前記第１の状態が、休止状態であり、前記第２
の状態が、前記電気外科装置のアクティブ状態である、請求項１に記載のシステム。
【請求項１２】
　前記システムが、医療ロボットを更に有し、前記医療ロボットが、
　前記医療装置をナビゲートするように構成された医療装置ナビゲーションユニットと、
　前記トリガ信号を前記医療装置に提供するためのトリガ信号提供ユニットであって、前
記トリガ信号が、前記医療ロボットが、前記提供された位置に基づいて、前記医療装置が
所定の位置にあると決定する場合に提供される、前記トリガ信号提供ユニットと、
を有する、請求項１に記載のシステム。
【請求項１３】
　対象に影響を及ぼすための医療装置を制御するための装置制御ユニットにおいて、前記
医療装置が、第１の状態又は第２の状態にあるように構成され、前記第１の状態では、前
記医療装置が、提供されたトリガ信号に応答して前記対象に影響を及ぼすことができず、
第２の状態では、前記医療装置が、前記トリガ信号に応答して前記対象に影響を及ぼすこ
とができ、前記装置制御ユニットが、前記医療装置の提供された位置に基づいて前記医療
装置を前記第１の状態又は前記第２の状態に設定するように構成される、装置制御ユニッ
ト。
【請求項１４】
　請求項１に記載のシステムを動作させるための方法において、
　装置位置提供ユニットによって前記医療装置の位置を提供するステップと、
　装置制御ユニットによって前記医療装置の前記提供された位置に基づいて前記医療装置
の前記第１の状態又は前記第２の状態を設定するステップと、
を有する方法。
【請求項１５】
　請求項１に記載のシステムを動作させるためのコンピュータプログラムにおいて、前記
コンピュータプログラムが前記システムを制御するコンピュータ上で実行される場合に、
前記システムに請求項１３に記載の方法のステップを実行させるプログラムコード手段を
有する、コンピュータプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、対象に影響を及ぼすためのシステム、対象に影響を及ぼすための医療装置を
制御するための装置制御ユニット、及び前記システムを動作させるための方法及びコンピ
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ュータプログラムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　生検を行うための生検銃など、患者の身体に影響を及ぼすことができる多くの医療装置
は、いつ身体が影響を及ぼされるべきか、例えばいつ生検が行われるべきか、を決定する
トリガ信号を使用して動作される。トリガ信号は、人間の施術者、例えば、医療装置をナ
ビゲートする医師、又は医療装置をナビゲートするロボットシステムのいずれかによって
提供される。医療装置の動作は、例えば、画像ガイダンスを使用することによって、常に
管理されるが、トリガ信号が誤った場所又は時間で偶然に提供されることは、排除される
ことができない。このような偶発的に供給されたトリガ信号は、介入の進行中に重度の合
併症を引き起こしうる患者の意図しない不必要な負傷につながる可能性がある。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　本発明の目的は、対象に影響を及ぼすためのシステム、対象に影響を及ぼすための医療
装置を制御するための装置制御ユニット、並びに介入処置中の患者の改善された安全性を
可能にする前記システムを動作させるための方法及びコンピュータプログラムを提供する
ことである。
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　本発明の第１の態様では、対象に影響を及ぼすためのシステムが提示され、前記システ
ムは、
－対象に影響を及ぼすように構成された医療装置であって、前記医療装置は、第１の状態
又は第２の状態にあるように構成され、第１の状態では、前記医療装置が、提供されたト
リガ信号に応答して前記対象に影響を及ぼすことができず、第２の状態では、前記医療装
置が、前記トリガ信号に応答して前記対象に影響を及ぼすことができる、前記医療装置と
、
－前記医療装置の位置を提供するための装置位置提供ユニットと、
－前記医療装置を制御するための装置制御ユニットであって、前記装置制御ユニットは、
前記医療装置の提供された位置に基づいて前記医療装置を第１の状態又は第２の状態に設
定するように構成される、前記装置制御ユニットと、
を有する。
【０００５】
　前記装置制御ユニットは、前記医療装置の提供された位置に基づいて、前記医療装置を
第１の状態又は第２の状態に設定するように構成され、第１の状態では、前記医療装置が
、提供されたトリガ信号に応答して対象に影響を及ぼすことができず、第２の状態では、
前記医療装置が、前記トリガ信号に応答して対象に影響を及ぼすことができるので、前記
医療装置は、前記対象に影響を及ぼすことが意図される領域又は前記医療装置が前記対象
に影響を及ぼすことが安全である領域においてのみ前記トリガ信号に応答するが、前記医
療装置が、前記対象に影響を及ぼすことが意図されない又は前記対象に影響を及ぼすこと
が安全でない領域にある場合、偶発的に提供されるトリガ信号は、前記医療装置の応答を
引き起こさず、すなわち、前記医療装置は、この場合、前記対象に影響を及ぼさない。し
たがって、前記患者の意図しない起こりうる危険な負傷が防止され、介入処置中の前記患
者の安全性が増大される。したがって、前記医療装置の第１の状態は、安全状態、すなわ
ち、前記医療装置が前記対象に影響を及ぼすことによって提供されたトリガ信号に応答し
ない状態と見なされることができる。
【０００６】
　好ましい実施形態では、前記装置制御ユニットは、前記医療装置が、前記医療装置の提
供された位置に基づいて、前記医療装置が前記対象に影響を及ぼすことが安全ではない位
置にあると決定する場合、前記医療装置を第１の状態、すなわち安全状態に設定し、前記
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医療装置が、前記医療装置の提供された位置に基づいて、前記医療装置が前記対象に影響
を及ぼすことが安全である位置にあると決定する場合、前記医療装置を第２の状態に設定
するように構成される。前記対象は、前記医療装置が前記対象に物理的に影響を及ぼす場
合、すなわち、前記医療装置が前記対象に影響を及ぼす前の前記対象の状態と比較した前
記対象の物理的状態の差を生じる場合、前記医療装置によって影響を及ぼされる。好まし
くは、前記医療装置の移動、例えば、ある位置から別の位置への前記医療装置のナビゲー
ションは、前記医療装置の第１又は第２の状態によって影響されない。更に、前記医療装
置は、１より多い第２の状態を有するように構成されることができ、各第２の状態におい
て、前記医療装置は、前記トリガ信号に応答して前記対象に異なる影響を及ぼすことがで
きる。例えば、前記医療装置が生検銃である場合、１つ目の第２の状態は、１０ｍｍの深
さで生検を行うことを指すことができ、２つ目の第２の状態は、前記トリガ信号が提供さ
れる場合に、１５又は２０ｍｍの深さで生検を行うことを可能にする。
【０００７】
　前記装置位置提供ユニットは、前記医療装置の位置を提供し、前記医療装置の位置は、
例えば、Ｘ線位置特定システム、電磁位置特定システム、米国特許出願公開第２０１３／
０３０８１３８号明細書等に開示されているような光学形状感知位置特定システム等のよ
うな位置特定システムによって提供されることができる。前記位置は、所定の座標系にお
ける座標として提供されることができ、又は所定の領域に対する差として提供されること
ができる。好ましくは、前記医療装置の提供された位置は、前記医療装置の先端を指す。
例えば、前記医療装置が生検銃である場合、前記提供された位置は、前記生検銃の針の先
端を指すことができる。他の実施形態では、前記提供された位置は、前記医療装置の他の
関連部分、すなわち、患者が影響を及ぼされることができる前記装置の部分を指すことが
できる。
【０００８】
　前記装置制御ユニットは、例えば、専用のハードウェアユニットとして、又はプロセッ
サ上で実行される場合に前記医療装置の制御を可能にするソフトウェアユニットとして実
現されることができる。好ましくは、前記装置制御ユニットが、前記医療装置内、例えば
、前記医療装置のハンドル内に配置される。代わりに、前記装置制御ユニットが、前記装
置位置提供ユニット内に配置されることができる。
【０００９】
　一実施形態では、前記位置提供ユニットが、前記装置の向きを提供するように構成され
ることもでき、前記装置制御ユニットは、前記医療装置の提供された向きに更に基づいて
、前記医療装置を第１の状態又は第２の状態に設定するように構成されることができる。
【００１０】
　一実施形態では、前記システムは、前記対象内に標的領域を提供するための標的領域提
供ユニットを更に有し、前記標的領域は、前記医療装置が前記対象に影響を及ぼすべき領
域であり、前記装置制御ユニットは、前記医療装置の提供された位置が前記標的領域の外
側である場合に前記医療装置を第１の状態に、前記医療装置の提供された位置が前記標的
領域の内側である場合に第２の状態に設定するように構成される。前記標的領域提供ユニ
ットは、例えば、前記標的領域として前記対象内の所定の位置を提供するように構成され
ることができ、又は前記標的領域として前記対象内の領域の２Ｄ又は３Ｄ境界を提供する
ことができる。前記標的領域は、前記対象の術前医療画像に基づいて決定され、ハードウ
ェア又はソフトウェアコンポーネントに保存され、次いで、介入処置中に提供されること
ができる。代わりに、前記標的領域が、介入処置中に撮影され、リアルタイムで提供され
る画像に基づいて決定されることができる。更に、前記標的領域提供ユニットは、前記医
療装置が前記対象に影響を及ぼすべき複数の領域を有する介入計画を更に提供することが
でき、介入処置中に、前記標的領域提供ユニットは、前記標的領域として前記医療装置に
よって次に影響を及ぼされるべき領域を提供する。前記標的領域提供ユニット及び前記位
置特定提供ユニットは、既知の位置合わせ技法のうちの１つを使用して介入処置の前に互
いに、すなわち共通の座標系に位置合わせされることができ、又は前記標的領域の位置は
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、前記標的領域及び前記医療装置の座標が同じ座標系で既知であるように、前記医療装置
も可視である画像内で決定されることができる。更に、前記標的領域提供ユニットは、前
記医療装置の標的配向を提供するように更に構成されることができ、前記装置制御ユニッ
トは、前記医療装置が前記標的領域にあるだけでなく、前記医療装置の標的配向にある場
合に、前記医療装置を第２の状態に設定するように構成される。特に、前記装置制御ユニ
ットは、介入装置の位置に加えて、前記装置の向きをもチェックするように更に構成され
ることができ、前記介入装置が標的領域内にあり、また所定の標的配向内にある場合に、
前記介入装置は、第２の状態に設定される。好ましくは、前記標的領域提供ユニットは、
また、危険領域、例えば、前記医療装置が前記対象に影響を及ぼすべきでない「危険ゾー
ン」を提供するように構成されることができる。前記装置制御ユニットは、前記医療装置
が前記危険領域に入ると決定される場合に、前記医療装置を第２の状態から第１の状態に
設定するように構成されることができる。好ましくは、危険領域において、前記医療装置
のユーザ、例えば外科医は、例えば前記医療装置を手動で第２の状態に設定することによ
って、前記医療装置の設定を覆すことができない。
【００１１】
　好ましくは、前記医療装置は、複数の第２の状態を有するように構成され、各第２の状
態において、前記医療装置は、前記トリガ信号に応答して前記対象に異なる影響を及ぼす
ことができ、前記システムは、前記標的領域の特性に基づいて、前記複数の第２の状態の
うちの１つの第２の状態を決定するための第２の状態決定ユニットを有し、前記装置制御
ユニットは、前記医療装置の提供された位置が前記標的領域内にある場合に、前記医療装
置を前記決定された第２の状態に設定するように構成される。前記標的領域の特性は、前
記標的領域内の組織の組織特性（組織の剛性又は粘度など）を有することができ、又は前
記標的領域の組織構造の特性（大血管又は小血管の存在及び位置、前記領域内の予想され
る癌性組織の量、又は前記標的領域の範囲など）を有することができる。前記第２の状態
決定ユニットは、例えば、前記標的領域の組織特性が記憶されるデータ記憶装置から、前
記標的領域の特性を受信するように構成されることができる。代わりに、前記標的領域の
特性が、医師によって提供されてることができ、又は前記標的領域の特性は、例えば、前
記標的領域の提供された医用画像に基づいて、前記第２の状態決定ユニットによって決定
されることができる。更に、前記標的領域の特性は、前記医療装置によって、例えば、前
記医療装置に設けられた測定ユニットを使用することによって決定されることができ、前
記測定ユニットは、前記組織の特性を測定するように構成される。前記測定ユニットは、
例えば、フォトニック測定ユニットであることができる。好ましくは、前記第２の状態決
定ユニットが、前記標的領域の特性に基づいて、第２の状態のすべてにおいて前記医療装
置を使用して前記対象に影響を及ぼす効果を決定し、この効果に基づいて複数の第２の状
態の中から前記標的領域に対する第２の状態を決定するように構成される。特に、前記第
２の状態決定ユニットは、前記決定された効果に基づいて、どの第２の状態が前記標的領
域内の患者に安全に影響を及ぼすかを決定するように構成される。
【００１２】
　一実施形態では、第１の状態が、第１の段階及び第２の段階を有し、第１の段階では、
前記医療装置が、その物理的状態を変化させることができず、第２の段階では、前記医療
装置が、変化信号に基づいてその物理的状態を変化させることができ、前記装置制御ユニ
ットは、前記医療装置の提供された位置に基づいて、前記医療装置を第１の状態の第１の
段階又は第１の状態の第２の段階に設定するように更に構成される。物理的状態の変化は
、一方の状態から他方の状態への前記装置の物理的特性の変化を指す。例えば、前記物理
的特性は、前記装置の構造、前記装置の外観、前記装置の体積、又は前記装置の材料特性
に対応することができる。前記変化した物理的状態において、前記医療装置は、前記装置
が第１の状態にある限り、前記対象に影響を及ぼすことができない。好ましくは、前記装
置制御ユニットが、前記医療装置を第２の状態に設定する前に、まず、前記医療装置を第
１の状態の第２の段階に設定するように更に構成される。より好ましくは、前記装置制御
ユニットは、前記医療装置が前記標的領域内にあると前記装置制御ユニットが決定した場
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合に、前記医療装置を第１の状態の第２の段階に設定し、前記医療装置が依然として前記
標的領域内にあることをチェックした後にのみ、前記医療装置を第２の状態に設定するよ
うに構成される。この実施形態では、前記装置制御ユニットは、前記医療装置が依然とし
て前記標的領域内にあることをチェックした後に、前記医療装置のユーザの要求に応じて
、前記医療装置を第２の状態に設定するように構成されることができる。加えて又は代わ
りに、前記標的領域は、標的サブ領域を有することができ、前記装置制御ユニットは、前
記医療装置が前記標的サブ領域内にあると前記装置制御ユニットが決定する場合に、第１
の状態の第２の段階から第２の状態に前記医療装置を設定するように構成されることがで
きる。
【００１３】
　この実施形態では、前記医療装置は、好ましくは、ステント又はバルーンを有するステ
ント又はバルーンアプリケータであり、第１の状態の第１の段階では、前記ステント又は
バルーンアプリケータが、前記ステント又はバルーンの物理的状態を変化させることによ
ってその物理的状態を変化させることができず、第１の状態の第２の段階では、前記ステ
ント又はバルーンアプリケータが、前記ステント又はバルーンの物理的状態を変化させる
ことによってその物理的状態を変化させることができ、第２の状態では、前記ステント又
はバルーンアプリケータが、前記トリガ信号に基づいて前記ステント又はバルーンを患者
に適用することができる。好ましくは、第２段階において、前記ステント又はバルーンア
プリケータは、前記ステント又はバルーンの物理的状態を、閉状態から、前記ステント又
はバルーンのみが部分的に展開する部分的に開いた状態に変化させることができる。更に
、前記ステント又はバルーンの適用は、好ましくは、部分的に開いた状態から完全に前記
ステント又はバルーンを開く、すなわち、展開することを有し、完全に開いた状態では、
前記ステント又はバルーンが、例えば、血管を開くことによって、又は血管の壁に薬物を
適用することによって、対象に影響を及ぼす。
【００１４】
　一実施形態では、前記装置位置提供ユニットが、前記医療装置の画像を提供するための
画像提供ユニットと、前記提供された画像内の前記医療装置の位置を前記位置として決定
するための装置位置決定ユニットとを有する。前記画像提供ユニットは、例えば、超音波
撮像システム、ＣＴシステム、ＭＲＩシステム、又はＸ線撮像システムであることができ
る。前記医療装置は、好ましくは、例えば、前記提供された画像において可視である前記
医療装置に取り付けられた少なくとも１つのマーカを提供することによって、それぞれの
画像提供ユニットの医療画像において良好な検出可能性を提供するように構成される。好
ましくは、前記画像提供ユニットが、前記医療装置の画像をリアルタイムで、すなわち介
入処置中に連続的に提供する。
【００１５】
　前記装置位置決定ユニットは、好ましくは、前記提供された画像内の前記医療装置を自
動的に検出し、前記提供された画像内の前記検出された医療装置に基づいて前記医療装置
の位置を決定するように構成される。前記医療装置の位置として、例えば、前記医療装置
の先端が、提供されることができる。好ましくは、前記装置位置決定ユニットが、前記提
供された画像内の前記医療装置の位置を連続的に追跡し、前記提供された画像内の前記医
療装置の現在位置を前記位置として提供するように構成される。
【００１６】
　前記システムは、前記提供された画像内に標的領域を提供するための標的領域提供ユニ
ットを更に有し、前記標的領域は、前記医療装置が前記対象に影響を及ぼすべき領域であ
り、前記装置制御ユニットは、前記医療装置の前記提供された位置が前記標的領域外であ
る場合には前記医療装置を第１の状態に、前記医療装置の前記提供された位置が前記標的
領域内である場合には第２の状態に設定するように構成されることが好ましい。前記標的
領域提供ユニットは、前記標的領域が前記提供された画像内に示されるように、前記提供
された画像に前記標的領域の所定の位置を位置合わせするように構成されることができる
。好ましい実施形態では、前記標的領域提供ユニットは、例えば色を使用して、前記提供
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された画像内の前記標的領域を強調表示し、前記提供された画像内の前記強調表示された
標的領域をユーザに対して表示するように構成される。この実施形態では、前記ユーザが
、前記標的領域をレビューし、必要であれば、前記標的領域の位置又は境界を修正する機
会を持つ。別の好ましい実施形態では、前記標的領域提供ユニットが、前記提供された画
像に基づいて前記標的領域を決定するように構成される。前記標的領域提供ユニットは、
既知のセグメンテーション技法を使用して前記提供された画像をセグメント化し、前記医
療装置によって影響を受けるべき前記提供された画像の組織セグメントを標的領域として
決定するように構成されることができる。
【００１７】
　好ましくは、前記システムは、前記装置位置提供ユニットから前記装置制御ユニットへ
、及び／又は前記装置制御ユニットから前記装置位置提供ユニットへ通信信号を提供する
通信信号提供ユニットを更に有し、前記装置位置提供ユニットから前記装置制御ユニット
への前記通信信号は、前記医療装置の位置を有する。前記通信信号提供ユニットは、有線
又は無線データ接続を介して、前記装置位置提供ユニットから前記装置制御ユニットへの
通信信号及び／又は前記装置制御部から前記装置位置提供部への通信信号を提供すること
ができる。更に、前記通信信号提供ユニットは、例えば、ＷＬＡＮ提供ユニット、ＬＡＮ
提供ユニット、Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ提供ユニット、赤外線提供ユニット等であることがで
きる。更に、前記装置位置提供ユニットから前記装置制御ユニットへの通信信号は、前記
標的領域の位置及び／又は前記提供された画像を更に有することができる。更に、一実施
形態では、前記装置位置提供ユニットから前記装置制御ユニットへの通信信号が、前記医
療装置の状態を変化させるように前記装置制御ユニットを促す信号、及び／又は前記対象
に影響を及ぼすように前記医療装置をトリガするための前記トリガ信号を有することがで
きる。一実施形態では、前記医療装置は、前記医療装置の周囲の特性を測定する、例えば
、温度、圧力、ｐＨなどを測定するためのセンサを更に有し、前記装置位置提供ユニット
から前記装置制御ユニットへの通信信号は、前記センサを使用して測定を行うように前記
医療装置を促す信号を有することができる。前記装置制御ユニットから前記装置位置提供
ユニットへの通信信号は、前記医療装置によって取得された複数の生検、前記医療装置の
現在の状態を示す信号、前記トリガ信号によって前記対象が影響を及ぼされたことの確認
及び／又は温度、圧力などの前記医療装置の周囲の特性を測定するために前記医療装置に
取り付けられた前記センサからの情報を有することができる。
【００１８】
　更に、好ましくは、前記装置制御ユニットから前記装置位置提供ユニットへの前記通信
信号は、装置信号を有し、前記装置信号は、前記医療装置の現在の状態を示し、前記装置
位置提供ユニットは、画像提供ユニットを有し、前記画像提供ユニットは、前記状態信号
に基づいて前記医療装置の画像を提供する。好ましくは、前記画像提供ユニットは、前記
装置信号が、前記医療装置が前記第１の状態にあることを示す場合に第１の撮像設定を有
する第１の画像を、前記装置信号が、前記医療装置が第２の状態にあることを示す場合に
第２の撮像設定を持つ第２の画像を提供するように構成される。好ましくは、第１の画像
は、第１の画像の第１の撮像設定が特にこの目的に対して構成されるように、前記標的領
域への医療装置のナビゲーション中に使用され、一方、前記標的領域が到達される場合に
、第２の撮像設定を有する第２の画像が使用され、第２の撮像設定は、特に前記医療装置
で前記対象に影響を及ぼすための最適な部位の決定を可能にするように構成される。好ま
しくは、第１の画像の第１の撮像設定が、第２の画像の第２の撮像設定よりも低い空間又
は時間解像度を有する。一実施形態では、前記画像提供ユニットは、Ｘ線システムであり
、第１の撮像設定は、第２の撮像設定よりも少ない放射線負荷を患者に提供する。代替の
実施形態では、前記画像提供ユニットは、超音波システムであり、第１の画像設定は、２
Ｄ超音波画像を取得するための設定を参照し、第２の画像設定は、３Ｄ超音波画像を取得
するための設定を参照する。
【００１９】
　好ましい実施形態では、前記画像提供ユニットは、超音波装置又はＸ線装置であり、前
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記医療装置は、生検銃又は近接照射療法アプリケータであり、第１の状態は、それぞれ、
非装備状態であり、第２の状態は、前記生検銃又は前記アプリケータの装備状態である。
前記Ｘ線装置は、医療画像を提供するためにＸ線を使用する任意の装置、例えばＣＴシス
テム、Ｘ］線カメラ、血管造影システム等であることができる。前記医療機器が、生検銃
である場合、前記生検銃は、所定の位置で生検を行うことによって前記対象に影響を及ぼ
す。前記医療装置が、近接照射療法アプリケータである場合、前記近接照射療法アプリケ
ータは、前記対象の体内の所定の位置に放射性シードを配置することによって前記対象に
影響を及ぼす。第１の状態、すなわち非装備状態は、前記生検銃又は近接照射両方アプリ
ケータに適用された場合、前記トリガ信号が、それぞれ、生検の実施又は放射性シードの
設定を引き起こさない状態である。第２の状態、すなわち装備状態は、前記トリガ信号の
提供が、前記生検銃又は近接照射療法アプリケータにそれぞれ生検を行わせるか又は放射
性シードを配置させる状態である。
【００２０】
　一実施形態では、前記医療装置は、電気外科装置であり、第１の状態は、休止状態であ
り、第２の状態は、前記電気外科装置のアクティブ状態である。前記休止状態は、前記電
気外科装置が前記患者に影響を与えるために使用されることができず、好ましくは、電力
が供給されない状態を指す。前記アクティブ状態は、前記電気外科装置が前記ユーザのト
リガ信号に基づいて前記患者に影響を及ぼすことができる状態である。好ましくは、前記
アクティブ状態において、前記電気外科装置は、前記電気外科装置が作動を開始すること
をトリガ信号が可能にするように、電力を供給される。好ましい実施形態において、前記
電気外科装置は、電気外科ナイフである。
【００２１】
　一実施形態では、前記医療装置は、好ましくは脊椎手術に適合された医療ドリルであり
、第１の状態は、前記医療ドリルがドリルビットを回転させることができない状態を指す
ことができ、第２の状態は、前記ドリルビットを回転させることができる状態を指すこと
ができる。
【００２２】
　一実施形態では、前記医療装置は、好ましくは肺の気管支経路に入ることによって肺生
検を行うように構成された介入装置であり、第１の状態では、前記介入装置が、生検を行
うことができず、例えば、生検針を組織内に射出することができず、第２の状態では、例
えば、前記針を組織内に射出することによって、生検を行うことができる。
【００２３】
　更に、前記医療装置は、また、局所麻酔薬、動脈又はアテローム切除装置、血栓摘出装
置、レーザ切除装置、又は凍結療法装置を注入するための画像ガイド手順において使用さ
れるように構成された注射針であることができる。
【００２４】
　一実施形態では、前記装置制御ユニットは、前記医療装置が第１の状態から第２の状態
に設定される場合、及び／又は前記医療装置が第２の状態から第１の状態に設定される場
合、アラームを提供するように構成される。更に、前記装置制御ユニットは、前記医療装
置の前記提供された位置に基づいて、かつ前記標的領域に基づいて、前記医療装置が前記
標的領域の内側の位置から前記標的領域の外側の位置に移動したことを決定する場合に、
アラームを提供するように構成されることができる。前記アラームは、音響信号及び／又
は視覚信号であることができる。
【００２５】
　一実施形態では、前記システムが、医療ロボットを有し、医療ロボットは、前記医療装
置をナビゲートするように構成された医療装置ナビゲーションユニットと、前記トリガ信
号を前記医療装置に提供するためのトリガ信号提供ユニットとを有し、前記トリガ信号は
、前記医療ロボットが、前記提供された位置に基づいて、前記医療装置が所定の位置にあ
ると決定する場合に提供される。前記医療ロボットは、完全自動又は半自動ロボットシス
テムであることができる。
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【００２６】
　本発明の更なる態様では、対象に影響を及ぼすための医療装置を制御するための装置制
御ユニットが、提示され、前記医療装置は、第１の状態又は第２の状態にあるように構成
され、第１の状態では、前記医療装置が、提供されたトリガ信号に応答して前記対象に影
響を及ぼすことができず、第２の状態では、前記医療装置が、前記トリガ信号に応答して
前記対象に影響を及ぼすことができ、前記装置制御ユニットは、前記医療装置の提供され
た位置に基づいて前記医療装置を第１の状態又は第２の状態に設定するように構成される
。
【００２７】
　本発明の更なる態様では、上で定義されたシステムを動作させるための方法が提示され
、前記方法は、
－装置位置提供ユニットによって前記医療装置の位置を提供するステップと、
－装置制御ユニットによって前記医療装置の前記提供された位置に基づいて前記医療装置
の第１の状態又は第２の状態を設定するステップと、
を有する。
【００２８】
　好ましくは、前記方法は、トリガ信号を提供するステップを更に有し、前記対象は、前
記医療装置が第１の状態にある場合には前記医療装置によって影響を及ぼされず、前記医
療装置が第２の状態にある場合には前記医療装置によって影響を及ぼされる。
【００２９】
　本発明の更なる態様では、請求項１に記載のシステムを動作させるためのコンピュータ
プログラムが、提供され、前記コンピュータプログラムは、前記システムを制御するコン
ピュータ上で前記コンピュータプログラムが実行される場合に、請求項１３に記載の方法
のステップを前記システムに実行させるためのプログラムコード手段を有する。
【００３０】
　請求項１の対象に影響を及ぼすためのシステム、請求項１２の対象に影響を及ぼすため
の医療装置を制御するための装置制御ユニット、請求項１４のシステムを動作させるため
の方法、及び請求項１５のコンピュータプログラムは、特に従属請求項に定義されるよう
に、類似及び／又は同一の好ましい実施形態を持つことを理解されたい。
【００３１】
　本発明の好ましい実施形態は、従属請求項又は上記の実施形態とそれぞれの独立請求項
との任意の組み合わせであることができることを理解されたい。
【００３２】
　本発明のこれら及び他の態様は、以下に記載される実施形態から明らかになり、それを
参照して説明される。
【図面の簡単な説明】
【００３３】
【図１】対象に影響を及ぼすためのシステムの実施形態を概略的かつ例示的に示す。
【図２】対象に影響を及ぼすためのシステムを操作するための方法の実施形態を例示的に
示すフローチャートを示す。
【発明を実施するための形態】
【００３４】
　図１は、対象に影響を及ぼすためのシステムの実施形態を概略的かつ例示的に示す。こ
の実施形態では、装置１００は、患者台のようなサポート手段 １２１上に横たわってい
る人１２０内で生検を行うように構成される。システム１００は、生検を行うことによっ
て、特に、対象１２０内の腫瘍の生検を行うことによって、対象１２０に影響を及ぼすよ
うに構成された医療装置である生検銃１３０を有する。生検を行うために、前記生検銃は
、生検針を有し、トリガ信号の提供により、前記生検針は、生検を行うために患者１２０
の組織内に延ばされる。生検銃１３０は、非装備状態である第１の状態、すなわち、トリ
ガ信号が生検の実施をもたらさない安全状態、又はトリガ信号の提供が生検の実施をもた
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らす装備状態である第２の状態にあるように構成される。非装備状態では、生検銃１３０
の生検針は、前記生検針の延伸が可能ではないように機械的又は電気的にロックされる。
装備状態では、生検銃１３０の生検針がトリガ信号が提供されたときに生検針を患者の組
織内に延ばすことができるように、機械的又は電気的にロック解除される。
【００３５】
　この実施形態では、生検銃１３０は、生検銃１３０をナビゲートするための医療装置ナ
ビゲーションユニット１７１と、生検銃１３０を制御するための装置制御ユニット１１０
と、生検銃１３０にトリガ信号を提供するためのトリガ信号提供ユニット１７２とを有す
る医療ロボット１７０によってナビゲートされる。医療装置ナビゲーションユニット１７
１は、医療ロボット１７０の手段、例えば、機械式ロボットアームを使用して、生検銃１
３０を前記患者の体内の標的領域にナビゲートする。生検銃１３０をナビゲートするため
に、医療装置ナビゲーションユニット１７１は、前記標的領域への所定の経路、又は任意
の他の既知の自動ナビゲーション技術を使用することができる。装置制御ユニット１１０
は、前記要求された状態を示す信号を生検銃１３０に提供して、生検銃１３０に前記指示
された状態を設定させることによって、生検銃１３０を非装備状態又は装備状態に設定す
るように構成される。トリガ信号供給ユニット１７２は、生検銃１３０に前記トリガ信号
を提供するように構成され、前記トリガ信号が、生検銃１３０に前記生検針を延伸させ、
生検を行わせる。
【００３６】
　システム１００は、更に、対象１２０内の前記医療装置の位置を提供するための装置位
置提供ユニット１４０を有する。装置位置提供ユニット１４０は、超音波データを画像提
供ユニット１４１に通信する超音波装置１４２を有し、画像提供ユニット１４１は、超音
波装置１４２からの前記超音波データに基づいて、対象１２０内の生検銃１３０の少なく
とも一部を有する超音波画像を提供する。画像提供ユニット１４１によって提供される前
記超音波画像は、例えば、２Ｄ又は３Ｄ超音波画像である。装置位置提供ユニット１４０
は、前記超音波画像内の生検銃１３０の位置を決定するための装置位置決定ユニット１４
３を更に有する。この実施形態では、装置位置決定ユニット１４３は、前記提供された超
音波画像内の生検銃１３０を自動的に認識するように構成され、生検銃１３０内の針の先
端は、前記超音波画像内の生検銃１３０の位置として決定される。この実施形態では、装
置位置提供ユニット１４０は、生検銃１３０の位置を有する通信信号を医療ロボット１７
０に提供するための通信信号提供ユニット１５０を更に有する。
【００３７】
　システム１００は、生検が行われるべき腫瘍などの標的領域を医療ロボット１７０に提
供するための標的領域提供ユニット１６０を更に有する。標的領域提供ユニット１６０は
、所定の標的位置に基づいて前記標的領域を提供することができ、前記所定の標的位置は
、生検が行われるべき位置である。特に、標的領域提供ユニット１６０は、前記標的位置
の周りに安全マージンを提供し、前記安全マージンは、前記標的位置と共に、前記標的領
域を形成する。
【００３８】
　この実施形態では、標的領域提供ユニット１６０、装置位置提供ユニット１４０、及び
医療ロボット１７０は、互いに位置合わせされ、すなわち、これらのユニットによって提
供される位置は、同じ座標系で提供される。前記位置合わせは、既に知られている位置合
わせ技術を使用して、介入処置の開始前に、例えば、前記医療装置を示す画像提供ユニッ
ト１４１によって提供される術前画像において前記医療装置をマーキングすることによっ
て、及び／又は、術前画像及び超音波画像のような術中画像におけるマーカを使用するこ
とによって、既知の位置で実行されることができ、較正又は位置合わせファントムも、使
用されることができる。
【００３９】
　医療用ロボット１７０の装置制御ユニット１１０は、前記提供された標的領域の位置と
、前記提供された画像における生検銃１３０の位置とに基づいて、生検銃１３０の位置が
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前記標的領域の外側である場合には非装備状態である第１の状態に、生検銃１３０が前記
標的領域の内側である場合には装備状態である第２の状態に生検銃１３０を設定する。医
療ロボット１７０が、更に、生検銃１３０が生検を行うのに最適な場所、特に前記標的位
置において前記標的領域内に位置していると決定する場合、トリガ信号提供ユニット１７
２は、前記トリガ信号を生検銃１３０に提供し、前記トリガ信号に基づいて、生検銃１３
０は、生検を行う。
【００４０】
　上述の実施形態では、前記医療装置、例えば前記生検銃は、医療ロボットによってナビ
ゲート及びトリガされるが、別の実施形態では、前記医療装置は、医療従事者によってナ
ビゲート及びトリガされる。このような実施形態では、前記装置制御ユニットが、前記医
療装置内に、例えば、前記医療装置のハンドル内に、又は前記医療装置に接続されたコン
ポーネント内に提供されることができる。次いで、前記位置提供ユニットは、前記医療装
置の位置を前記医療装置内の前記装置制御ユニットに直接的に提供する。更に、前記標的
領域提供部も、前記標的領域を前記医療機器の前記装置制御ユニットに直接的に提供する
。この実施形態における前記装置制御ユニットは、前記医療装置が前記標的領域の内側又
は外側に位置するかどうかを決定し、これに応じて第１又は第２の状態に設定するための
手段を有する。
【００４１】
　上述の実施形態では、前記医療装置の第１及び第２の状態が、前記対象に影響を及ぼす
べき前記医療装置の部分をロック及びロック解除するための機械的又は電気的手段を提供
することによって実現されるが、別の実施形態では、第１の状態及び第２の状態が、仮想
的な第１の状態及び仮想的な第２の状態として実現されることができる。仮想的な第１の
状態は、トリガ信号が前記医療装置に提供される場合に、前記医療装置による前記対象の
影響を防止するソフトウェア手段によって実現される。第２の仮想的な状態は、前記トリ
ガ信号が提供される場合に、前記医療装置を介して前記対象に影響を及ぼすことを可能に
するソフトウェア手段によって実現される。一実施形態では、第１及び第２の仮想的な状
態は、前記装置制御ユニットの一部として実現されることができ、前記装置制御ユニット
は、第２の仮想状態が設定される場合にのみ、前記トリガ信号を前記医療装置に送信する
。
【００４２】
　上述の実施形態では、画像提供ユニットが、前記医療装置の画像を提供するために企図
され、前記装置位置決定ユニットは、前記提供された画像に基づいて前記医療装置の位置
を決定するように構成されるが、別の実施形態では、前記装置位置決定ユニットが、前記
医療装置上に提供される光学形状感知システム、又は電磁追跡システムに基づいて前記医
療装置の位置を決定するように構成されることができる。
【００４３】
　第１の状態、すなわち安全状態における上述の実施形態では、前記医療装置は、前記ト
リガ信号が提供される場合に前記対象に影響を及ぼさないように構成されていたが、別の
実施形態では、前記医療装置は、オーバライドモードを有することができ、前記装置制御
ユニットは、ユーザ、すなわち医療従事者によって提供される入力に基づいて、前記医療
装置を前記オーバライドモードに設定する。前記オーバライドモードは、第１の状態にお
いて、前記トリガ信号の提供に基づいて前記医療装置が前記対象に影響を及ぼすように前
記医療装置を構成する。この実施形態では、前記医療装置がオーバライドモードに設定さ
れているという標示を有する信号が、前記装置制御ユニットによって更に提供される。前
記信号は、前記ユーザに通知するためのアラームを提供するために、又は前記オーバライ
ドモードが使用されたこと、すなわち、前記医療装置が所定の計画外で前記対象に影響を
及ぼしたことを通知するプロトコルを提供するために使用されることができる。この実施
形態は、特定の状況がこのような逸脱を要求する場合に、ユーザの柔軟性が所定の治療計
画から逸脱することを可能にする。好ましくは、この実施形態では、前記標的領域提供ユ
ニットによって危険領域が提供される場合、前記医療装置は、前記装置制御ユニットが前
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記医療装置が前記危険領域内にあると決定した場合に、前記オーバライドモードに設定さ
れることができない。したがって、この場合にも、前記対象に影響を及ぼさないことが非
常に重要な領域が影響を及ぼされることができないことが、保証されることができる。
【００４４】
　上述の実施形態では、前記標的領域提供ユニットが、例えば、生検が行われるべき１つ
の標的領域のみを提供されたが、他の実施形態では、前記標的領域提供ユニットが、１よ
り多い、好ましくは複数の標的領域を提供するように構成されることができる。前記装置
制御ユニットは、次いで、前記医療装置がこれらの標的領域のいずれかに位置する場合に
、前記医療装置を第２の状態、例えば、装備状態に設定するように構成されることができ
る。
【００４５】
　上述の実施形態では、前記医療装置は、生検銃であるが、第１の状態、すなわち非装備
状態、及び第２の状態、すなわち装備状態に設定されるように構成される他の医療装置も
企図されることができる。別の好ましい実施形態では、前記医療装置は、トリガ信号が提
供される場合に、患者内の所定の位置に放射性シードを設定するための近接照射療法アプ
リケータである。
【００４６】
　更に、他の例示的な実施形態では、前記医療装置は、ステント又はバルーンアプリケー
タであることができる。例えば、心臓血管又は神経血管用途では、ステント又はバルーン
、好ましくは薬物被覆バルーンは、患者の血管系の病変をブリッジするように、健康な組
織から健康な組織に適用されるべきである。この目的を達成するために、前記ステント又
はバルーンの遠位端は、前記ステント又はバルーンを開く場合に、前記ステント又はバル
ーンの遠位端が、健康な組織内にあり、前記ステント又はバルーンの近位端も、健康な組
織内に再び到達するように、特定のランディングゾーン内に配置されなければならない。
前記ステント又はバルーンの長さは限られているので、前記遠位端が、前記ランディング
ゾーン内に非常に正確に配置されることが重要である。前記医療装置が、ステント又はバ
ルーン、好ましくは薬物コーティングバルーンである場合、前記標的領域提供ユニットは
、前記ステント又はバルーンの遠位端のランディングゾーンを標的領域として提供するよ
うに構成されることができ、次いで、前記装置制御ユニットは、前記ステント又はバルー
ンの遠位端が前記ランディングゾーン内にあると前記装置制御ユニットが決定する場合に
、前記ステント又はバルーンを開く及び／又は配置することによって、前記患者が影響を
及ぼされることができない第１の状態から、前記アプリケータが前記患者に影響を及ぼす
ことができる第２の状態に、前記ステント又はバルーンアプリケータを設定するように構
成される。好ましくは、このような応用において、第１の状態は、第１の段階及び第２の
段階を有することができ、第１の段階において、前記アプリケータは、ステント又はバル
ーンを開く又は配置することができないが、前記標的領域にナビゲートされることだけで
き、すなわち、例えば、医療ロボット又はユーザによって、１つの位置から別の位置に移
動されることができ、第２の段階において、前記アプリケータは、前記ステント又はバル
ーンを部分的に開くことができるが、前記ステント又はバルーンを配置することができず
、すなわち、前記ステント又はバルーンを用いて前記患者に影響を及ぼすことができない
。好ましくは、この場合、前記装置制御ユニットは、前記ステント又はバルーンの遠位端
が前記ランディングゾーンに到達する場合に、前記アプリケータを第１の状態の第２の段
階に設定するように構成される。次いで、外科医は、変化信号を提供することによって前
記ステント又はバルーンを部分的に開くことができるが、前記外科医は、前記ステント又
はバルーンをまだ配置することができない。前記ステント又はバルーンが部分的に開かれ
た後、又は前記外科医又はロボットからの更なる要求信号に応じて、前記装置制御ユニッ
トは、次いで、部分的に開かれたステント又はバルーンが依然として前記決定されたラン
ディングゾーン、すなわち標的領域内にあるかどうかをチェックし、上記の場合には、前
記外科医又はロボットが前記トリガ信号を提供する場合に、前記ステント又はバルーンが
完全に開かれ、配置されるように、前記アプリケータを第２の状態に設定するように構成
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されることができる。加えて又は代わりに、前記標的領域提供ユニットは、また、前記標
的領域のサブ領域を提供することができ、これにより、前記医療制御ユニットが、前記標
的領域に到達すると第２の段階に、及び前記サブ領域に到達すると第２の状態にアプリケ
ータを設定することができる。
【００４７】
　他の例示的な実施形態では、前記医療装置は、電気外科装置、好ましくは電気外科ナイ
フであることができる。このような実施形態では、第１の状態において、前記電気外科装
置は、電力が前記電気外科装置に供給されない休止状態にあることができ、第２の状態に
おいて、前記電気外科装置は、外科医がトリガ信号を供給することによって前記患者の組
織に高周波電流を印加することができるような、電力が前記電気外科装置に印加されるア
クティブ状態にあることができる。これは、前記電気外科用装置が第２の状態に設定され
る前に、電流が印加されるべき前記標的領域内に前記電気外科用装置を、前記外科医が安
全にナビゲートすることを可能にする。好ましくは、前記電気外科装置は、脳外科手術中
に使用される。脳外科手術中に、例えば、脳内の腫瘍組織に沿うような所定の領域におい
て、前記患者の脳内の組織を除去することによって、前記患者の脳にのみ影響を及ぼすこ
とが極めて重要である。このような応用では、前記標的領域は、例えば、前記患者の脳の
ＭＲ画像に基づいて決定されることができ、前記電気外科装置の位置は、前記患者の脳の
ＭＲ画像と位置合わせされた、電磁的位置特定システムのような位置特定システムに基づ
いて提供されることができる。この例示的な実施形態では、前記装置制御ユニットは、前
記電気外科装置が、所定の組織以外の組織が影響を及ぼされないことが保証される場合に
のみトリガ信号に基づいて組織に電流を提供するように、前記電気外科装置、特に前記電
気外科装置の先端が所定の脳領域内に位置する場合にのみ、前記電気外科装置に電流を提
供するように、すなわち、前記電気外科装置を第２の状態に設定するように構成されるこ
とができる。この実施形態は、脳外科手術を患者にとってより確実かつ安全にすることを
可能にする。この実施形態の別の好ましい応用は、好ましくは、不整脈を治療するために
心臓組織を切除する、心臓手術にある。また、この応用でも、上述の原理に基づいて、ト
リガ信号が前記装置に提供される場合に、所定の領域内の心臓組織のみが前記電気外科装
置によって影響を及ぼされることができることを保証するすることは、有利である。
【００４８】
　更なる実施形態では、前記医療装置は、肺生検中に使用されるように構成された介入装
置であることができる。好ましくは、この場合、前記介入装置は、患者の肺の気管支気道
を通って標的領域にナビゲートされることができるカテーテル様装置である。更に、前記
介入装置は、生検針を備えることができ、第２の状態において、前記生検針は、前記トリ
ガ信号に基づいて、前記患者の組織、例えば腫瘍に刺されることができる。好ましくは、
前記装置制御ユニットは、更に前記医療装置の向きに基づいて、前記介入装置を第２の状
態に設定するように構成される。特に、前記装置制御ユニットは、前記介入装置の位置に
加えて、前記装置の向きをもチェックするように更に構成されることができ、前記介入装
置が、前記標的領域内にあり、また所定の標的向きにある場合に、前記介入装置は、第２
の状態に設定される。これは、前記針が前記患者にとって安全である領域及び向きにおい
てのみ使用されることを保証することを可能にする。
【００４９】
　別の実施形態では、前記医療装置は、好ましくは脊椎手術に適合された、医療用ドリル
又はスクリュードライバであることができ、第１の状態において、前記医療用ドリル又は
スクリュードライバは、それぞれドリルビット又はスクリューを回転させることができな
い。脊椎手術では、スクリューは、重篤な副作用を避けるために脊椎を通過する神経を損
傷しないことが重要である脊椎に挿入されなければならない。このような実施形態では、
前記装置制御ユニットは、前記医療用ドリル又はスクリュードライバの位置が標的領域と
は異なるか、又は所定の危険領域内にあると前記装置制御ユニットが決定する場合、前記
医療用ドリル又はスクリュードライバを第１の状態に設定するように構成されることがで
きる。したがって、前記ドリル又はスクリュードライバが、危険な可能性のある場所、す
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なわち重要な神経の近くで脊椎を損傷することができないことが、保証されることができ
る。
【００５０】
　また、本発明の他の応用も考えられる。例えば、前記医療装置は、局所麻酔を適用する
ための画像ガイダンス下で神経領域に麻酔薬を注入するための注入装置であることもでき
る。このような場合には、前記麻酔薬は、神経の近くに注入されるが、同時に、血管が損
傷されず、前記麻酔薬が血管や神経自体に注入されないことが重要である。この場合、前
記装置制御ユニットは、例えば、超音波画像に基づいて、前記針の先端が神経の近くの標
的領域内にあると決定される場合に、前記麻酔薬を注入することができる第２の状態に注
入針を設定するように構成されることができる。更に、前記装置制御ユニットは、前記針
の先端が標的ゾーンを離れたか、又は所定の危険領域の近く、例えば、血管又は神経自体
の周囲にあると前記装置制御ユニットが決定する場合に、前記麻酔薬を注入することがで
きない第１の状態に前記注射針を設定するように構成されることができる。
【００５１】
　更に、前記医療装置は、動脈又はアテローム切除装置、血栓摘出装置、レーザ切除装置
、又は凍結療法装置であることができる。
【００５２】
　以下では、上述のシステムを動作させるための方法の実施形態が、図２に示されるフロ
ーチャートを参照して例示的に説明される。
【００５３】
　ステップ２１０において、前記医療装置の位置は、前記装置位置提供ユニットによって
提供される。前記医療装置の位置は、例えば、上述のような画像提供ユニットの画像に基
づいて提供される。
【００５４】
　前記医療装置の前記提供された位置に基づいて、前記医療装置は、ステップ２２０にお
いて、第１の状態又は第２の状態に設定される。特に、標的領域が提供され、前記医療装
置は、前記医療装置が前記標的領域の外側にあると決定される場合に第１の状態に設定さ
れ、前記医療装置が前記標的領域内にあると決定される場合に第２の状態に設定される。
【００５５】
　ステップ２３０において、トリガ信号が提供され、前記トリガ信号は、好ましくは、前
記医療装置が第２の状態にある場合に提供される。
【００５６】
　対象に影響を及ぼすためのシステムの本発明の主要な要素は、情報が、装置位置提供ユ
ニット、すなわち画像提供ユニットと、生検銃のような医療装置との間で転送されること
である。この情報は、行われている生検の数／識別子、又は前記医療装置の位置などのデ
ータであることができる。特に、以前に規定された治療計画、すなわち、生検実施計画は
、前記医療装置、すなわち、生検針先端が、事前計画位置に十分に近い場合にのみ、前記
医療装置が、装備状態に設定され、この装備状態においてのみ、医学的治療処置を実行す
る人が、前記医療装置をトリガする、すなわち、生検を行うことができるように、実行さ
れる。前記医療装置は、前記医療装置の位置が、事前計画位置から所定の量より少なく逸
脱する場合に、前記事前計画位置に十分に近いと見なされ、前記事前計画位置の周りのこ
の所定の逸脱は、前記標的領域を規定する。前記所定の逸脱、したがって前記標的領域は
、前記事前計画位置の周りの組織の特性及び／又は構造に基づいて決定されることができ
る。
【００５７】
　本発明は、医学的治療、特に生検銃のナビゲーション中に、画像ガイダンス下であって
も、意図された所定のナビゲーション又は治療計画からの逸脱が、完全に除外されること
ができないことを認識する。したがって、上述した本発明の原理を使用することは、治療
、すなわち患者への効果が、例えば術前ＭＲＩ画像によって規定されるような意図された
領域にのみ提供されることを保証するという利点を有する。更に、前記医療装置の位置の
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善するのに役立ち得る。更に、本発明のシステムは、例えば、生検採取プロセス中に、前
記医療装置のナビゲーション及び制御を安全に自動化することを可能にする。
【００５８】
　開示された実施形態に対する他の変形は、図面、開示、及び添付の特許請求の範囲の検
討から、計画された発明を実施する当業者によって理解及び実施されることができる。
【００５９】
　特許請求の範囲において、単語「有する」は、他の要素又はステップを排除するもので
はなく、不定冠詞「ａ」又は「ａｎ」は、複数を排除するものではない。
【００６０】
　単一のユニット又は装置は、特許請求の範囲に列挙されるいくつかの項目の機能を満た
してもよい。特定の手段が相互に異なる従属請求項に記載されているという単なる事実は
、これらの手段の組み合わせが有利に使用されることができないことを示すものではない
。
【００６１】
　前記医療装置の位置の提供、又は１つ又は複数のユニット又は装置によって実行される
第１の状態又は第２の状態の設定などの手順は、任意の他の数のユニット又は装置によっ
て実行されることができる。これらの手順及び／又はシステムの動作は、コンピュータプ
ログラムのプログラムコード手段として、及び／又は専用ハードウェアとして実施される
ことができる。
【００６２】
　コンピュータプログラムは、他のハードウェアと一緒に、又はその一部として供給され
る、光記憶媒体又はソリッドステート媒体などの適切な媒体に記憶／配布されてもよいが
、インターネット又は他の有線若しくは無線電気通信システムなどを介して、他の形態で
配布されてもよい。
【００６３】
　特許請求の範囲におけるいかなる参照符号も、範囲を限定するものとして解釈されるべ
きではない。
【００６４】
　本発明は、対象に影響を及ぼすためのシステム及びトリガ信号に基づいて対象に影響を
及ぼすことができない第１の状態、又は前記トリガ信号に基づいて前記対象に影響を及ぼ
すことができる第２の状態に設定された生検銃のような医療装置を有するシステムを動作
させるための方法に関し、前記状態は、前記医療装置の提供された位置に基づいて設定さ
れ、すなわち、例えば、標的領域までの前記医療装置の距離に基づいて設定される。前記
医療装置の位置は、例えば、超音波システムのような撮像ユニットを有する位置提供ユニ
ットによって提供される。したがって、患者の意図しない、可能性のある危険な負傷が防
止され、介入処置中の患者の安全が増大される。
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