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(54) 발명의 명칭 점진적 치아교정에 대한 잇몸 적응들의 가상 모델링 및 연관된 기구 제조 방법

(57) 요 약

환자의 잇몸의 형상의 적응을 고려하는 디지털 모델들의 생성을 위한 시스템 및 연관된 방법이 제공된다.  예시

적인 시스템은 치아들의 유형 및 형태, 잇몸 내부에서의 치근들의 형상, 배향 및 움직임들, 및 치료의 모든 단계

전체에 걸친 잇몸의 형상에서의 변화들의 더 정확한 예측을 위한 다른 요인들을 고려하여, 환자의 잇몸의 초기

스캔을 기본 모델로서 사용한다.  특히, 그 시스템은 얼라이너에 의해 커버될 모델의 영역들을 선행적으로 결정

하고 이러한 영역들에 대한 변화들을 방지하는 한편, 이들 영역들 외부의 모델의 형상은 모델의 사이즈를 최소화

하는 그리고 얼라이너들의 제조를 위한 임의의 필요한 특징들을 추가하는 방식으로 개조된다.
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

컴퓨터 프로세서에 의해 실행되는 하기 단계들을 포함하는 방법.

a) 환자의 치아 및 잇몸 공간적 정보(teeth and gingiva spatial information)를 포함하는 구강 프로파일(oral

profile)을 수신하는 단계;

b) 상기 구강 프로파일로부터 초기 몰드 프로파일(initial mold profile) ― 상기 초기 몰드 프로파일은 상기

환자의 상기 치아 및 잇몸 공간적 정보의 수치적 표현들(numerical representations)을 포함함 ― 을 생성하는

단계;

c) 상기 초기 몰드 프로파일에 복수의 치아 제어 지점들과 복수의 잇몸 제어 지점들 ―상기 복수의 잇몸 제어

지점들은 상기 초기 몰드 프로파일의 잇몸의 벽의 표면들에 배정되고, 상기 복수의 치아 제어 지점들의 제1 부

분은 상기 초기 몰드 프로파일의 제1 치아 상에 배치됨 ― 을 배정하는 단계;

d) 이웃하는 잇몸 및 치아 제어 지점들의 제1 그룹에서의 이웃하는 제어 지점의 움직임에 기초하여 제1 잇몸 제

어 지점 ― 상기 제1 잇몸 제어 지점은 상기 복수의 잇몸 제어 지점들의 멤버(member)임 ― 에 대한 제1 역장

벡터(force field vector)를 식별하는 단계;

e) 상기 이웃하는 잇몸 및 치아 제어 지점들의 제1 그룹에서의 나머지 제어 지점들의 움직임들에 기초하여 상기

제1 잇몸 제어 지점에 대한 나머지 역장 벡터들을 식별하기 위해 단계 d)를 반복하는 단계;

f) 상기 복수의 잇몸 제어 지점들에서의 나머지 잇몸 제어 지점들에 대해 단계 d) 및 e)를 반복하는 단계;

g) 상기 복수의 치아 제어 지점들에 대해 치아 제어 지점들의 움직임들(tooth control points movements)을 수

신하는 단계 ― 상기 복수의 치아 제어 지점들의 상기 제1 부분에서의 임의의 치아 제어 지점과 상기 복수의 치

아 제어 지점들의 상기 제1 부분에서의 모든 다른 치아 제어 지점 사이의 거리가 변화 없이 유지됨 ― ;

h) 수신된 치아 제어 지점들의 움직임들에 응답하여 상기 복수의 잇몸 제어 지점들의 상기 움직임들을 계산하기

위해 유한 요소 분석(finite element analysis)을 수행하는 단계; 및

i) 새로운 몰드 프로파일을 생성하는 단계

청구항 2 

제1항에 있어서, 상기 새로운 몰드 프로파일을 사용하여 몰드(400)를 생성하는 단계를 추가로 포함하는, 방법.

청구항 3 

제2항에 있어서, 상기 몰드(400)는 상기 환자의 잇몸선에서부터 2 밀리미터의 잇몸을 포함하거나, 또는 상기 몰

드(400)를 사용하여 얼라이너(aligner)를 생성하는 단계를 추가로 포함하고, 상기 얼라이너는 상기 환자의 잇몸

선에서부터 적어도 2 밀리미터 연장된 에지를 포함하는, 방법.

청구항 4 

제1항 내지 제3항 중 어느 한 항에 있어서, 상기 구강 프로파일을 수신하는 단계는 원격 컴퓨터로부터 상기 구

강 프로파일을 수신하는 단계를 추가로 포함하거나, 또는 상기 구강 프로파일을 수신하는 단계는 상기 환자의

초기  몰드(400)를  3-D  스캐닝하는  단계를  추가로  포함하거나,  또는  여섯 개의 상이한 몰드 프로파일들(six

different mold profiles)을 생성하기 위해 적어도 여섯 번 단계 a) 내지 i)를 반복하는 단계를 추가로 포함하

는, 방법.

청구항 5 

제1항 내지 제3항 중 어느 한 항에 있어서, 
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여섯 개의 상이한 몰드 프로파일들의 생성을 유도하기 위해 적어도 여섯 번 단계 a) 내지 i)를 반복하는 단계,

상기 여섯 개의 상이한 몰드 프로파일들로부터 여섯 개의 몰드들(400)의 생성을 유도하는 단계, 및

상기 여섯 개의 몰드들(400)로부터 여섯 개의 얼라이너들의 생성을 유도하는 단계

를 추가로 포함하는, 방법.

청구항 6 

제1항 내지 제3항 중 어느 한 항에 있어서, 상기 유한 요소 분석을 수행하는 단계는,

상기 환자의 잇몸의 부분을 경계로 하는 잇몸 제어 지점들의 세트 ― 상기 복수의 잇몸 제어 지점들은

상기 잇몸 제어 지점들의 세트를 포함함 ― 의 움직임들을 컴퓨팅하는 것, 및

상기 잇몸 제어 지점들의 세트의 상기 움직임들을 평균화하는 것

에 의해 상기 환자의 잇몸의 부분의 움직임을 추정하는 단계를 추가로 포함하는, 방법.

청구항 7 

제1항 내지 제3항 중 어느 한 항에 있어서, 상기 유한 요소 분석을 수행하는 단계는,

상기 환자의 잇몸의 부분을 경계로 하는 잇몸 제어 지점들의 세트 ― 상기 복수의 잇몸 제어 지점들은

상기 잇몸 제어 지점들의 세트를 포함함 ― 의 움직임들을 컴퓨팅하는 것, 및

상기 잇몸 제어 지점들의 세트의 상기 움직임들을 사용하여 상기 잇몸의 부분 내의 샘플링 지점들의 가

중된 평균 움직임들(weighted average movements)을 컴퓨팅하는 것

에 의해 상기 환자의 잇몸의 부분의 움직임을 추정하는 단계를 추가로 포함하는, 방법.

청구항 8 

저장된 명령들을 갖는 비-일시적 컴퓨터 판독가능 매체로서,

상기 명령들은, 프로세서(102)에 의해 실행될 때, 상기 프로세서(102)로 하여금,

a) 환자의 치아 및 잇몸 공간적 정보를 포함하는 구강 프로파일을 수신하게 하며;

b) 상기 구강 프로파일로부터 초기 몰드 프로파일 ― 상기 초기 몰드 프로파일은 상기 환자의 상기 치아 및 잇

몸 공간적 정보의 수치적 표현들을 포함함 ― 을 생성하게 하며;

c) 상기 초기 몰드 프로파일에 복수의 치아 제어 지점들과 복수의 잇몸 제어 지점들 ― 상기 복수의 잇몸 제어

지점들은 상기 초기 몰드 프로파일의 잇몸의 벽의 표면들에 배정되고, 상기 복수의 치아 제어 지점들의 제1 부

분은 상기 초기 몰드 프로파일의 제1 치아 상에 배치됨 ― 을 배정하게 하며;

d) 이웃하는 잇몸 및 치아 제어 지점들의 제1 그룹에서의 이웃하는 제어 지점의 움직임에 기초하여 제1 잇몸 제

어 지점 ― 상기 제1 잇몸 제어 지점은 상기 복수의 잇몸 제어 지점들의 멤버임 ― 에 대한 제1 역장 벡터를 식

별하게 하며;

e) 상기 이웃하는 잇몸 및 치아 제어 지점들의 제1 그룹에서의 나머지 제어 지점들의 움직임들에 기초하여 상기

제1 잇몸 제어 지점에 대한 나머지 역장 벡터들을 식별하기 위해 단계 d)를 반복하게 하며;

f) 상기 복수의 잇몸 제어 지점들에서의 나머지 잇몸 제어 지점들에 대해 단계 d) 및 e)를 반복하게 하며;

g) 상기 복수의 치아 제어 지점들에 대해 치아 제어 지점들의 움직임들을 수신하게 하며 ― 상기 복수의 치아

제어 지점들의 상기 제1 부분에서의 임의의 치아 제어 지점과 상기 복수의 치아 제어 지점들의 상기 제1 부분에

서의 모든 다른 치아 제어 지점 사이의 거리가 변화 없이 유지됨 ― ;

h) 수신된 치아 제어 지점들의 움직임들에 응답하여 상기 복수의 잇몸 제어 지점들의 상기 움직임들을 계산하기

위해 유한 요소 분석을 수행하게 하며; 그리고

i) 새로운 몰드 프로파일을 생성하게 하는, 컴퓨터 판독가능 매체.
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청구항 9 

제8항에 있어서, 상기 프로세서(102)에 의해 실행될 때, 상기 프로세서(102)로 하여금, 원격 컴퓨터로부터 상기

구강 프로파일을 수신하게 하는 명령들을 더 포함하거나, 또는 상기 프로세서(102)에 의해 실행될 때, 상기 프

로세서(102)로 하여금, 상기 환자의 초기 몰드(400)의 3-D 스캐닝으로부터 상기 구강 프로파일을 수신하게 하는

명령들을 더 포함하고, 상기 프로세서(102)에 의해 실행될 때, 상기 프로세서(102)로 하여금, 여섯 개의 상이한

몰드 프로파일들을 생성하기 위해 적어도 여섯 번 단계 a) 내지 i)를 반복하게 하는 명령들을 더 포함하는, 컴

퓨터 판독가능 매체.

청구항 10 

제8항 또는 제9항에 있어서, 상기 프로세서(102)에 의해 실행될 때, 상기 프로세서(102)로 하여금,

상기 환자의 잇몸의 부분을 경계로 하는 잇몸 제어 지점들의 세트 ― 상기 복수의 잇몸 제어 지점들은

상기 잇몸 제어 지점들의 세트를 포함함 ― 의 움직임들을 컴퓨팅하는 것, 및

상기 잇몸 제어 지점들의 세트의 상기 움직임들을 평균화하는 것

에 의해 상기 환자의 잇몸의 부분의 움직임을 추정하게 하는 명령들을 더 포함하는, 컴퓨터 판독가능 매체.

청구항 11 

제8항 또는 제9항에 있어서, 상기 프로세서(102)에 의해 실행될 때, 상기 프로세서(102)로 하여금,

상기 환자의 잇몸의 부분을 경계로 하는 잇몸 제어 지점들의 세트 ― 상기 복수의 잇몸 제어 지점들은

상기 잇몸 제어 지점들의 세트를 포함함 ― 의 움직임들을 컴퓨팅하는 것, 및

상기 잇몸 제어 지점들의 세트의 상기 움직임들을 사용하여 상기 잇몸의 부분 내의 샘플링 지점들의 가

중된 평균 움직임들을 컴퓨팅하는 것

에 의해 상기 환자의 잇몸의 부분의 움직임을 추정하게 하는 명령들을 더 포함하는, 컴퓨터 판독가능 매체.

청구항 12 

삭제

청구항 13 

삭제

청구항 14 

삭제

청구항 15 

삭제

청구항 16 

삭제

청구항 17 

삭제

청구항 18 

삭제

청구항 19 

삭제
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청구항 20 

삭제

발명의 설명

기 술 분 야

관련 출원에 대한 상호 참조[0001]

본 출원은 2016년 5월 24일자로 출원된 미국 가출원 제62/340,960호를 우선권 주장한다.[0002]

배 경 기 술

치아교정 얼라이너들(orthodontic aligners)은 치아들의 재정렬을 위해 와이어들에 의해 연결되는 브래킷들을[0003]

통상적으로 채용하는 전통적인 교정기에 대한 대안을 제공한다.  얼라이너들은 가볍거나 또는 적당히 빽빽한 치

아들, 또는 치아들 사이에 작은 간격 문제들을 갖는 환자들에게 적합하다.  치아교정 치료를 위해 얼라이너들을

사용하는 환자가 얼라이너를 새로운, 점진적으로 상이한 얼라이너로 주기적으로 교체하여 치아들을 제1 위치에

서부터 제2 위치로 점진적으로 그리고, 궁극적으로, 원하는, 최종 위치로 이동시킨다.  치료 과정은, 치아들의

오정렬의 중증도(severity)에 의존하여, 여러 달에서 수년간 계속될 수 있다.  얼라이너들은 아크릴과 같은 플

라스틱 재료들, 이를테면 본원의 양수인인, 텍사스 주, 라운드 록의 ClearCorrect® LLC에 의해 제조된 것들로

이루어질 수 있다.

치아교정 치료 동안 사용되는 플라스틱 얼라이너들을 생성하기 위해 이용 가능한 현재 기술들은, 환자의 현재[0004]

치열(dentition)의 3D 스캐닝, 컴퓨터 시스템에서 치아들의 움직임을 정의함으로써 치료 과정을 계획하는 것,

치료의 각각의 단계에 대응하는 장래의 또는 예상되는 치아들의 모델들을 인쇄하는 것, 및 인쇄된 모델들을 열

성형함으로써 그리고/또는 3D 인쇄와 같은 다른 제조 기술들을 통해 플라스틱 얼라이너들을 제작하는 모델들을

사용하는 것에 주로 기초한다.

치아들의 모델들을 생성함에 있어서의 가장 큰 도전과제들 중 하나가 치료의 각각의 단계에 대해 환자의 잇몸[0005]

("치은(gums)")의 현실적인 3D 모델을 예측하고 포함시키는 것이다.  컴퓨터 시스템에서 치료의 다양한 스테이

지들 동안 치아들을 재위치시키고 이동시킬 때, 치아들의 기하학적 형상은 변화하지 않는데, 그것이 유한한 방

향들로 이동되는 견고한 물체이기 때문이다.  그러나, 뼈들과 잇몸은 형상이 처리 내내 변화되고 발전된다.  플

라스틱 얼라이너들이 잇몸의 부분들뿐만 아니라 치아들을 덮으며; 그러므로, 환자의 입에 적절히 맞을 얼라이너

들을 만드는 것이 가능하기 위해, 치아들의 3D 모델들을 만들 때 잇몸의 정밀한 형상들 및 치수들을 정확하게

예측하고 생성하는 것이 중요하다.

치료 계획을 생성하기 위해 치아들이 이동될 때 잇몸 모델들을 생성하는 것을 보조하는 다양한 소프트웨어 기술[0006]

들이 현재 존재한다.  현존 기술들의 일부는 표면 상에 주름들 및 뒤틀림이 없는 완전히 가상적인 잇몸 형상들

을 생성하지만, 처리의 초기의 단계에 대해서도 장래의 단계에 대해서도, 환자의 입에서의 잇몸의 사실적인 형

상을 정확하게 나타내지 않는다.  이러한 시스템들의 예들은 캘리포니아 주, 산호세의 얼라인 테크놀로지(Align

Technology)의 ClinCheck®를 포함한다.  다른 시스템들은 초기 모델들을 완벽하게 맞추는 치료의 시작 지점으

로서 환자의 잇몸의 실제 형상들을 사용하지만, 치아들이 움직이기 시작함에 따라 잇몸 형상들에 대한 업데이트

들은 정확하지 않고, 잇몸 형상에 주름들을 야기한다.  이러한 시스템들의 예들은 덴마크, 코펜하겐의 3Shape®

에 의한 오르토 애널라이저(Ortho Analyzer)를 포함한다.

이들 공지된 시스템들은 잇몸 및 치아들의 기하구조들을 엄격하게 스티칭되고 함께 부착되는 단일 메시로서 다[0007]

룬다.  결과적으로, 이들 시스템들은, 치아들이 재위치됨에 따라, 환자의 입에서의 실제 잇몸 변화들에 일치하

지 않을 방식으로 잇몸 형상을 업데이트시킨다.  그 결과, 심지어 얼라이너들이 치료의 초기 단계들에서 적절히

맞추어지더라도, 잇몸 형상들에 대한 부정확한 업데이트들은 치료의 나중의 단계들을 위한 얼라이너들이 맞춤에

서 점진적으로 악화되게 한다.

선행기술문헌

특허문헌

(특허문헌 0001) 미국특허공개공보 US 2009/0029310 A1호 (2009.01.29; 치과용 모델 및 치과용 모델의 시리즈,
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그리고 그 제조 및 사용을 위한 방법 및 기구(DENTAL MODELS AND SERIES OF DENTAL MODELS, AND METHODS AND

APPARATUS FOR MAKING AND USING SAME)) 

(특허문헌 0002) 미국특허공개공보 US 2004/0197728 A1호 (2004.10.07; 치아 치료를 위한 구조물(Architecture

for treating teeth)) 

(특허문헌 0003) 미국특허공개공보 US 2009/0098502 A1호 (2009.04.16; 치과 치료 계획을 위한 소프트웨어 및

방법(Software and Methods for Dental Treatment Planning)) 

발명의 내용

얼라이너들을 사용할 때 치아교정 치료에서 가장 중요한 단계들 중의 하나는 치료 계획의 모든 단계에 대해 정[0008]

밀한 3D 치아 모델들의 예측 및 생성이다.  이러한 모델들을 생성하기 위해, 치아들의 장래의 배치와 적응하는

잇몸의 장래의 치수/형상이 정확하게 예측되는 것이 필요하다.  본 발명의 예시적인 실시예가 치료 계획, 환자

기록들 및 치아 형태(dental morphology)에 기초하여 환자의 잇몸의 형상의 적응을 고려하는 디지털 모델들의

생성을 위한 시스템 및 연관된 방법을 제공한다.  예시적인 시스템은 치아들의 유형 및 형태, 잇몸 내부에서의

치근들의 형상, 배향 및 움직임들, 및 치료의 모든 단계의 전체에 걸친 잇몸의 형상에서의 변화들의 더 정확한

예측을 위한 다른 요인들을 고려하여, 환자의 잇몸의 초기 스캔을 기본 모델로서 사용한다.  특히, 그 시스템은

얼라이너에 의해 커버될 모델의 영역들을 선행적으로 결정하고 이러한 영역들에 대한 변화들을 방지하는 한편,

이들 영역들 외부의 모델의 형상은 모델의 사이즈를 최소화하는 그리고 얼라이너들의 제조를 위한 임의의 필요

한 특징들을 추가하는 방식으로 개조된다.

그 방법은 잇몸의 치수/형상을 생성하고 업데이트하며, 결과적으로 잇몸의 모델들이 더 정밀해지게 한다.  치아[0009]

교정 치료 동안 잇몸의 형상의 적응을 고려하는 능력은 얼라이너 끼워맞춤(aligner fitting)을 향상시켜, 치열

의 부분들에 대한 재작업을 감소시킨다.

본원의 발명적 시스템에서, 개개의 치아들은 잇몸 내부에서 부유하는 별개의 물체들로서 취급된다.  치아들의[0010]

유형 및 배치, 치근들의 형태, 그리고 뼈 내부에서의 치근 움직임들의 유형과 같은 정보가 치근 모델들과 잇몸

사이에 역장 벡터(force field vector)를 생성하는데 사용된다.  유한 요소 분석(finite element analysis) 방

법들이 그 다음에 잇몸의 업데이트된 형상을 계산하는데 사용된다.  통계 데이터는 치근들과 잇몸 사이에서 정

의된 힘들에 관련된 파라미터들을 미세 튜닝하기 위해 또한 평가되고 사용된다.  그 결과, 치아 움직임들이 잇

몸 치수/형상에서의 변화들에 영향을 미치는 방법에 관한 현실적인 모델이 만들어진다.  게다가, 이들 모델들의

각각으로부터 생성되는 대응하는 얼라이너들이 치료의 초기 단계 및 나중의 단계 둘 다에서 적절히 맞추어진다.

본 발명의 예시적인 실시예의 양태들은, 다음을 포함한다:                       a) 환자의, 치아 및 잇몸 공[0011]

간적 정보를 포함하는, 초기 구강 프로파일을 수신하는 단계, b) 구강 프로파일로부터 초기 몰드 프로파일 ―

초기 몰드 프로파일은 환자의 치아 및 잇몸 공간적 정보의 수치적 표현들을 포함함 ― 을 생성하는 단계, c) 초

기 몰드 프로파일에 복수의 치아 제어 지점들과 복수의 잇몸 제어 지점들을 배정하는 단계, d) 이웃하는 잇몸

및 치아 제어 지점들의 제1 그룹에서의 이웃하는 제어 지점의 움직임에 기초하여 제1 잇몸 제어 지점 ― 제1 잇

몸 제어 지점은 복수의 잇몸 제어 지점들의 멤버임 ― 에 대한 제1 역장 벡터를 식별하는 단계, e) 이웃하는 잇

몸 및 치아 제어 지점들의 제1 그룹에서의 나머지 제어 지점들의 움직임들에 기초하여 제1 잇몸 제어 지점에 대

한 나머지 역장 벡터들을 식별하기 위해 단계 d)를 반복하는 단계, f) 복수의 잇몸 제어 지점들에서의 나머지

잇몸 제어 지점들에 대해 단계 d) 및 e)를 반복하는 단계, g) 복수의 치아 제어 지점들에 대한 치아 제어 지점

들의 움직임들을 수신하는 단계, h) 수신된 치아 제어 지점들의 움직임들에 응답하여 복수의 잇몸 제어 지점들

의 움직임들을 계산하기 위해 유한 요소 분석을 수행하는 단계, 및 i) 새로운 몰드 프로파일을 생성하는 단계.

얼라이너에 의해 커버될 잇몸의 영역은 검출되고 정확하게 보존되는 한편, 이 영역 외부의 모델의 형상은 모델[0012]

의  사이즈를  최소화하는  그리고  얼라이너들의  제조를  위한  임의의  필요한  특징들을  추가하는  방식으로

개조된다.  기본 모델을 생성하기 위한 상이한 가능성들 중에서 하나의 가능성은 최적화 알고리즘을 사용하는

것을 포함하며, 3D 모델의 볼륨을 최소화하는 것이 모델의 상이한 영역들에서 기초의 높이에 대한 기준들을 유

의하면서 선택된다.  이는 3D 치아들의 모델들의 인쇄 동안 인쇄 재료들의 최소 소비로 이어진다.

치아교정 치료 동안 잇몸의 형상에서의 변화들을 검출하기 위한 더 정확한 모델들로, 얼라이너들은 잇몸의 일부[0013]

영역들을 커버하고 환자의 입에 적절히 맞추어지도록 제작될 수 있다.  이는 구조적으로 강건한 얼라이너들과

등록특허 10-2146178

- 7 -



명확한 플라스틱 얼라이너들을 사용하여 치아교정 치료를 하면서 치아들을 움직임에 있어서의 성공으로 이어질

것이다.

도면의 간단한 설명

도 1은 환자의 잇몸의 형상의 적응을 고려하는 디지털 모델들을 생성하기 위한 시스템의 예시적인 실시예를 도[0014]

시하며;

도 2는 환자의 잇몸의 형상의 적응을 고려하는 디지털 모델들을 생성하기 위한 방법의 예시적인 실시예의 흐름

도이며;

도 3은 치아 및 잇몸 프로파일의 예시적인 단면도를 도시하며;

도 4는 도 2에서 설명되는 방법을 사용하여 만들어지는 몰드의 사시도를 도시하며; 그리고

도 5는 예시적인 얼라이너들의 정면도를 도시한다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

본 출원은 치아교정 치료 동안 환자의 잇몸의 형상의 적응을 고려하는 디지털 모델들을 생성하기 위한 시스템[0015]

및 방법을 설명한다.  초기 치아들 및 잇몸 프로파일은 환자의 치아들 및 잇몸 복제물의 3-D 스캐닝, 또는 환자

의 치아들 및 잇몸 자국(impression)의 CT 스캔으로부터 획득된다.  초기 프로파일은, 원하는 치아 움직임들과

함께, 새로운 치아들 및 잇몸 프로파일을 산출하는 소프트웨어에 전송된다.  그 소프트웨어는, 수집된 통계 및

해부학적 데이터에 기초하여, 다수의 잇몸 제어 지점들과 치아 제어 지점들 사이에 힘 벡터들을 배정한다.  각

각의 힘 벡터는 이웃하는 잇몸 제어 지점에 대한 치아/잇몸 제어 지점 움직임의 영향을 나타낸다.  원하는 치아

들의 움직임들과 초기 프로파일을 통합함으로써, 소프트웨어는 원하는 치아들의 움직임들과 새로운 잇몸 토폴로

지를 포함하는 새로운 프로파일을 생성할 수 있다.  새로운 프로파일은 새로운 몰드를 제작하기 위해 3-D 프린

터에 전송될 수 있다.

도 1은 치아교정 치료 동안 환자의 잇몸의 형상의 적응을 고려하는 디지털 모델들을 생성하기 위한 예시적인 시[0016]

스템(100)을 도시한다.  시스템(100)은 중앙 서버(102), 데이터베이스(104), 의사 포털(106), 스캐닝 컴퓨터

(110), 및 인쇄 컴퓨터(120)를 포함한다.  물리적 포털(106)은 인터넷(108)에 접속될 수 있다.  시스템(100)은

다수의 컴퓨터들 상에 구현되거나, 또는 단일 컴퓨터 상에 통합될 수 있다.

일부 구현예에서, 중앙 서버(102)는 데이터베이스(104), 의사 포털(106), 스캐닝 컴퓨터(110), 및 인쇄 컴퓨터[0017]

(120)에 접속될 수 있다.  중앙 서버(102)는 데이터베이스(104)에 적절히 그리고 안전하게 액세스하기 위한 인

터페이스를 나머지 시스템들에 제공한다.  중앙 서버(102), 데이터베이스(104), 의사 포털(106), 스캐닝 컴퓨터

(110), 및 인쇄 컴퓨터(120)는 지리적으로 동일한 로케이션에 배치될 수 있다.  대안적으로, 컴포넌트들의 일부

또는 전부가 가상 사설 네트워크를 통해 원격으로 통신할 수 있다.

특정 실시예들에서, 의사 포털(106)은 디지털 파일들을 중앙 서버(102)에 대해 전송하고 수신하기 위한 인터페[0018]

이스를 외부 사용자들에게 제공할 수 있다.  의사 포털(106)은 원격 액세스를 조절하고 시스템(100)을 적대적인

네트워크 침입으로부터 보호하기 위한 프록시 서버 또는 방화벽을 포함할 수 있다.  외부 사용자들은 인터넷

(108)을 가로질러 의사 포털(106)에 디지털 파일들을 송신할 수 있다.  적절한 인가 및 인증으로, 의사 포털

(106)은 특정한 외부 사용자들에게 스캐닝 컴퓨터(110) 및 인쇄 컴퓨터(120)에 대한 제한된 액세스를 허락할 수

있다.

예시적인 실시예들에서, 데이터베이스(104)는 시스템(100) 내에서 사용되는 디지털 데이터를 저장할 수 있다.[0019]

저장된 데이터는 중앙 서버(102)를 통해 제공될 수 있다.  데이터베이스(104)는 저장된 데이터에 대한 국부 및/

또는 원격 루틴 백업 특징들을 구현할 수 있다.

일부 실시예들에서, 스캐닝 컴퓨터(110)는 이미지 캡처링 디바이스(112) 및 이미지 출력 디바이스(114)에 접속[0020]

될 수 있다.  이미지 캡처링 디바이스(112)는 포지셔너(116) 상에 위치된 환자의 치아들 및 잇몸 프로파일의 복

제물을 나타내는 몰드(118)를 스캔할 수 있다.  예를 들어, 스크린, 모니터, 디스플레이, 프로젝터 또는 프린터

와 같은 이미지 출력 디바이스(114)는 몰드(118)의 스캔된 이미지를 디스플레이할 수 있다.  이미지 캡처링 디

바이스(112)는 3D 카메라, 둘 이상의 2D 카메라들, CT 스캐너, 또는 엑스선들을 포함할 수 있다.  이미지들을

획득하기 위한 다른 디바이스들이 가능하다.
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예시적인 구현예들에서, 포지셔너(116)는 포지셔너 상에 또는 내에 있는 라인들을 포함하는 시각적 기준 가이드[0021]

를 포함한다.  시각적 기준 가이드는 포지셔너(116) 내의 몰드의 로케이션들을 추적하는데 이용될 수 있다.

특정한 구현예들에서, 인쇄 컴퓨터(120)는 몰드 제작 디바이스(122)와 얼라이너 제작 디바이스(122)에 접속될[0022]

수 있다.  몰드 제작 디바이스(122)와 얼라이너 제작 디바이스(124)는, 예를 들어, 3D 프린터들일 수 있다.

도 2는 치아교정 얼라이너들을 생성하는데 사용될 수 있는, 치아교정 치료 동안 환자의 잇몸의 형상의 적응을[0023]

고려하는 디지털 모델들을 생성하기 위한 예시적인 방법(200)을 도시하는 흐름도이다.  중앙 서버(102)는 스캐

닝 컴퓨터 또는 원격 소스로부터 환자 치아들 및 잇몸 프로파일을 먼저 수신한다(202).  예를 들어, 스캐닝 컴

퓨터(110)는 몰드(118)에 관한 공간적 정보를 사진측량으로 수집하기 위해 이미지 캡처링 디바이스(112)에 의존

할 수 있다.  특정 실시예들에서, 스캐닝 컴퓨터(110)는 3-D 스캐너를 이용하여 몰드(118)에 관련한 공간적 정

보를 캡처할 수 있다.  3-D 스캐너는 접촉 기반 또는 광학 기반일 수 있다.  대안적으로, 스캐닝 컴퓨터(110)는

CT 컴퓨터 단층촬영술(computerized tomography)(CT) 스캐너를 사용하여 환자 치아들 및 잇몸의 자국을 조각 방

식으로 스캔할 수 있다.  스캐닝 컴퓨터(110)는 CT 스캔으로부터 획득되는 복수의 엑스선 이미지들을 통합하여

환자 치아들 및 잇몸 프로파일을 구축한다.  3D 또는 CT 스캔의 완료 시, 프리-프로세싱이 중앙 서버(102)와의

호환성을 보장하기 위해 스캔된 이미지에 대해 수행될 수 있다.

다른 실시예들에서, 중앙 서버(102)는 원격 시스템으로부터 의사 포털(106)을 통해 디지털 포맷으로 환자 치아[0024]

들 및 잇몸 프로파일을 수신할 수 있다(202).  그 프로파일은 환자로부터 그 프로파일을 직접 추출하였던 치아

교정의에 의해 인터넷(108)을 통해 의사 포털(106)에 전송될 수 있다.  그 프로파일은 데이터베이스(104) 상에

저장될 수 있다.  대안적으로, 중앙 서버(102)는 그 프로파일을 데이터베이스(104)로부터 획득할 수 있다.  치

아들 및 잇몸 프로파일 데이터를 수신하는 다른 방법들이 가능하다.

특정한 구현예들에서, 환자 치아들 및 잇몸 프로파일을 수신한 후, 중앙 서버(102)는 초기 몰드 프로파일을 생[0025]

성할 수 있다(204).  초기 몰드 프로파일은, 필요하다면, 환자의 치아들 및 잇몸 프로파일을 나타내는 몰드와

동일한 재현 몰드를 생성하는 시스템(100)을 위한 충분한 공간적 정보를 포함한다.  생성된 초기 몰드 프로파일

은 시스템(100)에 의해 (데이터베이스(104) 상에) 국부적으로, 또는 원격으로 중 어느 하나로 디지털적으로 저

장될 수 있다.

도 3은 치아 및 잇몸 프로파일(300)의 예시적인 단면도를 도시한다.  도 2 및 도 3을 참조하면, 일부 실시예들[0026]

에서, 중앙 서버(102)는 초기 몰드 프로파일의 치아들 및 잇몸 상에 수많은 제어 지점들을 배정한다(206).  각

각의 제어 지점은 치아들 또는 잇몸의 표면들 상의 공간 지점을 나타낸다.  초기 몰드 프로파일을 위한 배정된

제어 지점들의 수는 100, 200, 500, 1000, 2000, 5000, 10000, 20000, 50000, 또는 100000일 수 있다.  제어

지점들의 다른 수들이 특정 치료 및 원하는 정확도에 의존하여 가능하다.

일부 구현예들에서, 중앙 서버(102)는 잇몸(306)의 내벽(306a) 및 외벽(306b)의 표면들에 잇몸 제어 지점들을[0027]

배정할 수 있다.  다른 실시예들에서, 중앙 서버(102)는 잇몸(306)의 내벽(306a) 및 외벽(306b)의 표면들과 잇

몸(306) 내에 잇몸 제어 지점들을 배정할 수 있다.

중앙 서버(102)는 각각의 제어 지점을 수치적으로 나타내는 좌표계를 제공할 수 있다.  예시적인 좌표계들은 데[0028]

카르트 좌표, 원기둥 좌표, 및 구 좌표를 포함한다.  다른 좌표계들이 사용될 수 있다.

도 2 및 도 3을 여전히 참조하면, 예시적인 실시예들에서, 중앙 서버(102)는 제1 치아 제어 지점(t1)에 관련한[0029]

제1 잇몸 제어 지점(g1)에 대한 제1 역장 벡터 f(g1,  t1)을 식별한다(208).  제1 잇몸 제어 지점(g1)은 잇몸

(306)의 내벽(306a) 근처에 있다.  제1 치아 제어 지점(t1)은 제1 치아의 하부 부분의 표면 상의 공간 지점을

나타낼 수 있다.  대안적으로, 제1 치아 제어 지점(t1)은 제1 치아의 다른 부분들 상의 공간 지점을 나타낼 수

있다.  제1 역장 벡터는 제1 치아 제어 지점(t1)의 움직임에 응답하여 제1 잇몸 제어 지점(g1)의 움직임을 나타

낸다.  예를 들어, 제1 치아의 상부 부분이 안쪽으로(302) (즉, 몰드의 중간을 향해) 이동하면, 제1 치아의 하

부 부분은 바깥쪽으로(304) (즉, 몰드의 중간으로부터 멀어지게) 이동할 수 있다.  결과적으로, 제1 치아 제어

지점(t1)은 바깥쪽으로 이동한다.  제1 치아 제어 지점(t1)의 이 바깥쪽 움직임은 제1 잇몸 제어 지점(g1)이 바

깥쪽으로 이동하게 할 수 있다.  제1 역장 벡터는 제1 치아 제어 지점(t1)의 움직임에 응답하여 제1 잇몸 제어

지점(g1)의 움직임을 나타낸다.  다른 예시적인 실시예들에서, 중앙 서버(102)는 치아 제어 지점들(t2, t3, 또는

t4)과 같은 상이한 이웃하는 치아 제어 지점에 관련한 제1 잇몸 제어 지점(g1)에 대한 상이한 역장 벡터를 식별
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할 수 있다(208).

도 2 및 도 3을 여전히 참조하면, 일부 실시예들에서, 중앙 서버(102)는 이웃하는 잇몸 제어 지점의 움직임에[0030]

응답하여 제1 잇몸 제어 지점(g1)의 움직임을 나타내는 제1 잇몸 제어 지점(g1)에 대한 역장 벡터를 또한 식별할

수 있다(208).  제1 잇몸 제어 지점(g1)에 대해, 중앙 서버(102)는 잇몸 제어 지점들(g2 및 g3)의 움직임들에 관

련한 역장 벡터들 f(g1, g2), f(g1, g3)를 식별할 수 있거나, 또는 대안적으로, 잇몸 제어 지점들(g2, g3, 및 g

4)의 움직임들에 관련한 역장 벡터들 f(g1, g2), f(g1, g3), f(g1, g4)를 식별할 수 있다.  제1 시나리오에서, 중

앙 서버(102)는 잇몸(306)의 내벽(306a) 상의 이웃하는 잇몸 제어 지점들에 관련한 역장 벡터들을 식별한다.

제2 시나리오에서, 중앙 서버(102)는 잇몸(306)의 내벽(306a) 및 외벽(306b) 상의 이웃하는 잇몸 제어 지점들에

관련한 역장 벡터들을 식별한다.  이웃하는 잇몸 제어 지점들을 선택하기 위한 다른 기준들이 가능하다.

도 2 및 도 3에 도시된 바와 같이, 특정한 구현예들에서, 중앙 서버(102)는 제1 잇몸 제어 지점(g1)에 대해 더[0031]

많은 역장 벡터들을 식별할 수 있다(210).   제1 잇몸 제어 지점(g1)에 대한 예시적인 역장 벡터들의 세트가

f(g1, t1), f(g1, t2), f(g1, t3), f(g1, t4), f(g1, g2), 및 f(g1, g3)를 포함할 수 있다.  제1 잇몸 제어 지점

(g1)에 대한 다른 예시적인 역장 벡터들의 세트가 f(g1, t1), f(g1, t2), f(g1, t3), f(g1, t4), f(g1, g2), f(g1,

g3), 및 f(g1, g4)를 포함할 수 있다.  제1 잇몸 제어 지점(g1)을 위한 또 다른 예시적인 역장 벡터들의 세트가

f(g1, t1), f(g1, t4), 및 f(g1, g3)를 포함할 수 있다.  제1 잇몸 제어 지점(g1)을 위한 또 다른 예시적인 역장

벡터들의 세트가 f(g1, t1), f(g1, t4), f(g1, g3), 및 f(g1, g4)를 포함할 수 있다.  제1 잇몸 제어 지점(g1)을

위한 예시적인 역장 벡터들의 세트가 f(g1, t1), f(g1, t4), f(g1, g2), 및 f(g1, g3)를 포함할 수 있다.  제1 잇

몸 제어 지점(g1)을 위한 추가의 예시적인 역장 벡터들의 세트가 f(g1, t1), f(g1, t4), f(g1, g2), f(g1, g3), 및

f(g1, g4)를 포함할 수 있다.  제1 잇몸 제어 지점(g1)을 위한 다른 예시적인 역장 벡터들의 세트가 f(g1, t1),

f(g1, t2), f(g1, t3), ... f(g1, tN), f(g1, g2), f(g1, g3), 및 f(g1, g4)를 포함할 수 있으며, 여기서 N은 양의

정수이다.  제1 잇몸 제어 지점(g1)을 위한 또 다른 예시적인 역장 벡터들의 세트가 f(g1, t1), f(g1, t2), ...

f(g1, tN), f(g1, g2), f(g1, g3), ... 및 f(g1, gM)을 포함할 수 있으며, 여기서 M은 N와는 동일하거나 또는 상

이한 양의 정수이다.  그 세트를 위한 다른 조합들이 가능하다.

다음으로, 도 2 및 도 3을 참조하면, 중앙 서버(102)는 다른 잇몸 제어 지점들에 대한 역장 벡터들을 식별할 수[0032]

있다(212).  예를 들어, 잇몸 제어 지점들(g2, g3, g4, ... gM) 및 치아 제어 지점들(t1, t2, t3, ... tN)에 대해,

중앙 서버(102)는 잇몸 제어 지점(g2)에 대한 힘 벡터들 f(g2,  t1),  f(g2,  t2),  f(g2,  t3),  ...  f(g2,  tN) 및

f(g2, g1), f(g2, g3), f(g2, g4), ... f(g2, gM), 잇몸 제어 지점(g3)에 대한 f(g3, t1), f(g3, t2), f(g3, t3),

... f(g3, tN) 및 f(g3, g1), f(g3, g2), f(g3, g4), ... f(g3, gM), 잇몸 제어 지점(g4)에 대한 f(g4, t1), f(g4,

t2), f(g4, t3), ... f(g4, tN) 및 f(g4, g1), f(g4, g2), f(g4, g3), ... f(g4, gM), ... 그리고 잇몸 제어 지점

(gM)에 대한 f(gM, t1), f(gM, t2), f(gM, t3), ... f(gM, tN) 및 f(gM, g1), f(gM, g2), f(gM, g3), ... f(gM, gM-

1)을 식별하며, 여기서 아래첨자들(M 및 N)은 동일하거나 또는 상이한 양의 정수들이다.  다른 실시예들에서,

중앙 서버(102)는 위에서 설명된 바와 같은 잇몸 제어 지점들에 대한 역장 벡터들의 서브세트들을 식별할 수 있

다.

각각의 잇몸 제어 지점(g1, g2, g3, ... gM)에 대해, 중앙 서버(102)는 치아 제어 지점들(t1, t2, t3, ... tN), 및[0033]

잇몸 제어 지점들(g1, g2, g3, g4, ... gM)의 움직임들에 응답하여 각각의 잇몸 제어 지점의 움직임을 나타내는 L

개 벡터들의 세트를 식별하며, 여기서 L≤M+N 이다.  특정 실시예들에서, 벡터들의 일부는 대수방정식들로서 표

현될 수 있다.  다른 수식들이 가능하다.

특정 실시예들에서, 역장 벡터들은 데이터베이스(104) 내에 저장되는 통계 데이터를 사용하여 식별될 수 있다.[0034]

통계 데이터는 이전의 치아교정 수술들, 치아교정 연구 데이터, 환자들의 해부학적 레코드, 및 컴퓨터 시뮬레이

션들에 관련될 수 있다.

도 2를 참조하면, 예시적인 구현예들에서, 중앙 서버(102)는 치아 제어 지점들(t1, t2, t3, tN)에 대한 치아 제어[0035]
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지점들의 움직임들을 수신한다(214).  치아 제어 지점들의 움직임들은 그래픽 사용자 인터페이스를 통해 중앙

서버(102) 속으로 오퍼레이터에 의해 수동으로 입력될 수 있다.  중앙 서버(102)가 치아 제어 지점들의 움직임

들을 수신하는(214) 다른 예시적인 방법이 원격 시스템으로부터 의사 포털(106)을 통해 치아 제어 지점들의 움

직임들을 수신하는 것이다.  원격 시스템에서의 치아교정의가 원하는 치아 제어 지점들의 움직임들을 디지털 파

일에 입력할 수 있다.  움직임들은 초기 치아들 및 잇몸 프로파일에 연관되는 환자의 치아들에 대한 원하는 로

케이션들을 나타낼 수 있다.  동일한 치아에 대한 임의의 두 개의 치아 제어 지점들 사이의 거리는 일정하게 남

아 있을 수 있다(즉, 각각의 치아는 확고한, 단단한 유닛으로서 이동한다).  대안으로, 중앙 서버(102)는 치아

제어 지점들의 움직임들에 응답하여 치아의 형상에서의 작은 변화들을 허용할 수 있다.

특정 실시예들에서, 치아 제어 지점들의 움직임들을 수신한 후, 중앙 서버(102)는 식별된 역장 벡터들을 사용하[0036]

여 유한 요소 분석(FEA)을 수행한다(216).  연관된 치아 제어 지점들의 개개의 움직임들 및 식별된 역장 벡터들

에 기초하여, 중앙 서버(102)는 각각의 잇몸 제어 지점의 전체 움직임을 컴퓨팅할 수 있다.  FEA를 사용함으로

써, 중앙 서버(102)는 잇몸 상의 또는 내의 제어 지점들의 움직임들에 기초하여 잇몸, 또는 잇몸의 부분의 움직

임을 추정할 수 있다. 예를 들어, 중앙 서버(102)는 잇몸 제어 지점들(g1, g2, 및 g3)의 평균 움직임들을 사용하

여 내벽(306a)의 움직임을 근사화할 수 있다.  다른 예에서, 중앙 서버(102)는 잇몸 제어 지점들(g1 및 g3)의 평

균 움직임들을 사용하여 잇몸 제어 지점들(g1 및 g3) 사이의 내벽(306a)의 제1 부분의 움직임을 근사화할 수 있

다.  대안적으로, 중앙 서버(102)는 g1과 g3 사이의 지점이 g1 및 g3의 가중된 평균에 따라 움직인다고 가정함으

로써 g1과 g3 사이의 내벽(306a)의 제1 부분을 추정할 수 있다.  예를 들어, g1에서부터 g3까지의 x의 거리와,

그 지점이 g1에서부터 0.4x이라고 가정하면, 그 지점의 움직임은 0.6(g1의 움직임) + 0.4(g3의 움직임)일 수 있

다.  또 다른 예에서, 잇몸 제어 지점들(g1, g3 및 g4)에 의해 경계가 정해지는 잇몸(306)의 제2 부분의 움직임

은 g1, g3 및 g4의 움직임들을 평균함으로써 근사화될 수 있다.  근사화들의 다른 방법들이 가능하다.

도 2, 도 4, 및 도 5를 이제 참조하면, 배정된 잇몸 제어 지점들의 유한 요소 분석을 수행한 후, 예시적인 실시[0037]

예들에서, 중앙 서버(102)는 치아들 및 잇몸의 움직임들을 포함하는 새로운 몰드 프로파일을 생성한다(218).

새로운 몰드 프로파일은 새로운 몰드(400)를 생성하는 데 사용될 수 있으며, 이는 결국 초기 치아들 및 잇몸 프

로파일에 연관된 환자를 위한 새로운 얼라이너를 생성하는데 사용될 수 있다.  새로운 얼라이너는, 환자가 착용

한다면, 새로운 몰드 프로파일에서의 치아들의 로케이션들에 유사한 로케이션들로 자신의 치아들을 점진적으로

이동시킬 수 있다.  완비된 치료 계획이 5, 10, 20, 50, 및 100개의 얼라이너를 포함할 수 있다.  다른 수의 얼

라이너들이 가능하다.

예시적인 실시예들에서, 중앙 서버(102)는 새로운 몰드 프로파일을 인쇄 컴퓨터(120)에 새로운 몰드(400)를 생[0038]

성하기 위해 전송할 수 있다.  인쇄 컴퓨터(120)는 새로운 몰드 프로파일에 기초하여 새로운 몰드(400)를 생성

할 것을 몰드 제작 디바이스(122)에 지시할 수 있다.

일부 실시예들에서, 새로운 몰드 프로파일은 데이터베이스(104)에 저장될 수 있다.  대안적으로, 시스템(100)은[0039]

새로운 몰드 프로파일을, 의사 포털(106)을 통해, 원격 시스템에 전송할 수 있다.

새로운 몰드 프로파일을 사용하여 시스템(100)의 몰드 제작 디바이스(122)에 의해 생성된 새로운 몰드(400)는[0040]

치아들 및 잇몸의 복제물을 포함할 수 있다.  일부 구현예들에서, 잇몸은 잇몸선(402)에서부터 2 밀리미터 연장

할 수 있다.  대안적으로, 잇몸은 잇몸선(402)에서부터 1 밀리미터, 3 밀리미터, 5 밀리미터, 10 밀리미터, 또

는 15 밀리미터 연장할 수 있다.

도 5를 이제 참조하면, 새로운 몰드(400)는 얼라이너 제작 디바이스(124)를 사용하여 새로운 얼라이너를 생성하[0041]

는 시스템(100)에 의해 이용될 수 있다.  일부 실시예들에서, 제1 얼라이너(502)가 윤곽선형 에지(contoured

edge)(502a)를 포함하는 제1 얼라이너는 새로운 몰드(400)를 사용하여 생성될 수 있다.  대안적으로, 제2 얼라

이너(504)가 빨개진(flushed) 에지(504a)를 포함하는 제2 얼라이너는 새로운 몰드(400)를 사용하여 생성될 수

있다.  다른 예에서, 제3 얼라이너(506)가 연장된 에지(506a)를 포함하는 제3 얼라이너는 새로운 몰드(400)를

사용하여 시스템에 의해 생성될 수 있다.  얼라이너의 에지에 대한 다른 설계들이 가능하다.

다수의 구현예들이 설명되었다.  그럼에도 불구하고, 다양한 변형들이 본 개시내용의 정신 및 범위로부터 벗어[0042]

남 없이 이루어질 수 있다는 것이 이해될 것이다.  예를 들어, 개시된 기법들의 단계들이 상이한 시퀀스로 수행

되었다면, 개시된 시스템들에서의 컴포넌트들이 상이한 방식으로 조합되었다면, 또는 컴포넌트들이 다른 컴포넌

트들에 의해 대체 또는 보충되었다면, 바람직한 결과들이 성취될 수 있다.  본 명세서에서 설명되는 기능들, 프
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로세스들 및 알고리즘들은 본 명세서에서 설명되는 기능들, 프로세스들 및 알고리즘들을 실행하는 프로그램 코

드 및/또는 컴퓨터 명령들을 실행하도록 구성되는 컴퓨터 프로세서들 및/또는 프로그램가능 회로들을 포함한 하

드웨어 또는 하드웨어에 의해 실행되는 소프트웨어로 수행될 수 있다.  덧붙여, 일부 구현예들은 설명된 것들과

동일하지 않은 모듈들 또는 하드웨어 상에서 수행될 수 있다.  따라서, 다른 구현예들이 청구될 수 있는 범위

내에 있다.

도면

도면1
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도면2
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도면3
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도면4

도면5

등록특허 10-2146178

- 15 -


	문서
	서지사항
	요 약
	대 표 도
	청구범위
	발명의 설명
	기 술 분 야
	배 경 기 술
	발명의 내용
	도면의 간단한 설명
	발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

	도면
	도면1
	도면2
	도면3
	도면4
	도면5




문서
서지사항 1
요 약 1
대 표 도 1
청구범위 3
발명의 설명 6
 기 술 분 야 6
 배 경 기 술 6
 발명의 내용 7
 도면의 간단한 설명 8
 발명을 실시하기 위한 구체적인 내용 8
도면 12
 도면1 12
 도면2 13
 도면3 14
 도면4 15
 도면5 15
