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【手続補正書】
【提出日】平成23年5月19日(2011.5.19)
【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】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　物体を第１の姿勢から第２の姿勢に位置決めするための方法であって、前記方法はコン
ピュータによって実行され、
　前記物体の前記第１の姿勢を表す第１の画像及び前記物体の前記第２の姿勢を表す第２
の画像を表示装置上に同時に表示するステップと、
　前記表示装置上の前記第１の画像及び前記第２の画像の位置合わせが前記表示装置の姿
勢の変化に依拠するように、前記表示装置の姿勢の変化に応じて前記第２の画像を更新す
るステップと、
　前記表示装置の姿勢の変化に基づいて前記物体を前記第１の姿勢から前記第２の姿勢に
位置決めするステップと
　を含む、物体を第１の姿勢から第２の姿勢に位置決めするための方法。
【請求項２】
　前記第１の姿勢を有する前記物体から取得された画像から前記第１の画像をレンダリン
グするステップと、
　前記第２の姿勢を有する前記物体から取得された体積画像から前記第２の画像をレンダ
リングするステップとをさらに含む
　請求項１記載の方法。
【請求項３】
　前記更新するステップは、
　　前記表示装置の姿勢の変化を求めること、
　　前記表示装置の姿勢の変化に対応する、前記第２の姿勢の変化の結果生じる姿勢を有
する前記物体を表すビューパラメータを求めること、及び
　　前記ビューパラメータに従って前記体積画像から前記第２の画像をレンダリングする
ことをさらに含む
　請求項２記載の方法。
【請求項４】
　前記物体は、治療のために位置決めされる患者であり、前記第１の画像は前記患者から
取得されるＸ線画像からレンダリングされる
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　請求項２記載の方法。
【請求項５】
　前記体積画像は、コンピュータ断層撮影、磁気共鳴撮像、又は陽電子放出型断層撮影を
使用して前記患者から取得される体積データから構築される
　請求項４記載の方法。
【請求項６】
　前記表示装置の姿勢の変化に基づいて、前記表示装置上で前記第２の画像を前記第１の
画像と重ね合わせるステップをさらに含む
　請求項１記載の方法。
【請求項７】
　前記表示装置の姿勢の変化に基づいて、前記物体の位置決めに適した変換パラメータを
求めるステップをさらに含む
　請求項１記載の方法。
【請求項８】
　前記表示装置は、タッチセンサ式スクリーンを備え、
　前記第１の画像及び前記第２の画像は、前記タッチセンサ式スクリーンを使用して前記
表示装置上で操作されるのに適しており、
　前記方法は、
　前記表示装置上の第１の画像及び第２の画像の操作に基づいて前記変換パラメータを補
正するステップをさらに含む
　請求項７記載の方法。
【請求項９】
　前記第１の画像と前記第２の画像とを比較して、比較結果を生成するステップと、
　前記比較結果を前記表示装置上に表示するステップとをさらに含む
　請求項１記載の方法。
【請求項１０】
　前記比較結果は、ずれの方向を示す
　請求項９記載の方法。
【請求項１１】
　前記比較結果は、類似度メトリックである
　請求項９記載の方法。
【請求項１２】
　前記表示装置に無重力緩衝を提供するように構成される緩衝機構を備える、６自由度を
有するマニピュレータ上に、前記表示装置を、前記表示装置が６自由度を有するように固
定で配置するステップをさらに含む
　請求項１記載の方法。
【請求項１３】
　物体を第１の姿勢から第２の姿勢に位置決めするためのシステムであって、
　前記物体の前記第１の姿勢を表す第１の画像及び前記物体の前記第２の姿勢を表す第２
の画像を同時に表示するように構成される表示装置と、
　前記表示装置上の前記第１の画像及び前記第２の画像の位置合わせが前記表示装置の姿
勢の変化に依拠するように、前記表示装置の姿勢の変化に応じて前記第２の画像を更新す
るように構成されるレンダリングエンジンと、
　前記表示装置の姿勢の変化に基づいて前記物体を前記第１の姿勢から前記第２の姿勢に
位置決めするように構成される位置決めモジュールと
　を備える、物体を第１の姿勢から第２の姿勢に位置決めするためのシステム。
【請求項１４】
　タッチセンサ式スクリーンであって、前記第２の画像が、前記タッチセンサ式スクリー
ンを使用して前記表示装置上で操作されるのに適しているように、前記表示装置上に搭載
される、タッチセンサ式スクリーンと、
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　前記表示装置の姿勢に基づいて変換パラメータを求める手段と、
　前記タッチセンサ式スクリーンを使用して前記第２の画像の操作に基づいて前記変換パ
ラメータを補正する手段とをさらに備える
　請求項１３記載のシステム。
【請求項１５】
　カメラであって、前記表示装置の姿勢の変化によって前記カメラの姿勢の変化が求めら
れるように前記表示装置に接続される、カメラと、
　前記カメラの焦点内に位置決めされる較正パターンと、
　前記カメラによって取得される前記較正パターンの画像に基づいて、前記カメラの姿勢
の変化を求めるように構成される姿勢測定モジュールとをさらに備える
　請求項１３記載のシステム。
【請求項１６】
　前記表示装置に固定で接続される、６自由度を有するマニピュレータをさらに備える
　請求項１３記載のシステム。
【請求項１７】
　前記マニピュレータは、前記表示装置に無重力緩衝を提供するように構成される
　請求項１６記載のシステム。
【請求項１８】
　物体を第１の姿勢から第２の姿勢に位置決めするためのシステムであって、
　前記物体の前記第１の姿勢を表す第１の画像及び前記物体の前記第２の姿勢を表す第２
の画像を同時に表示するように構成される表示装置に固定で接続されるように構成される
、６自由度を有するマニピュレータと、
　前記表示装置上の前記第１の画像及び前記第２の画像の位置合わせが前記マニピュレー
タの姿勢の変化に依拠するように、前記マニピュレータの姿勢の変化に応じて前記第２の
画像を更新するように構成されるレンダリングエンジンと、
　前記マニピュレータの姿勢の変化を求めるように構成される位置決めモジュールであっ
て、前記物体は、前記マニピュレータの姿勢の変化に基づいて前記第１の姿勢から前記第
２の姿勢に位置決めされるのに適している、位置決めモジュールと
　を備える、物体を第１の姿勢から第２の姿勢に位置決めするためのシステム。
【請求項１９】
　前記マニピュレータの姿勢の変化に対応する、前記第２の姿勢の変化の結果生じる姿勢
を有する前記物体を表すビューパラメータを求める手段と、
　前記ビューパラメータに従って体積画像から前記第２の画像をレンダリングするように
構成されるグラフィック処理ユニットとをさらに備える
　請求項１８記載のシステム。
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