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【手続補正書】
【提出日】平成28年6月24日(2016.6.24)
【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】
　呼吸デバイス内の圧力センサの正確さを判定する方法であって、前記呼吸デバイスは、
呼吸可能なガスの加圧された流れを生成するように構成されるモータを備える流れ発生器
を備えており、
　前記圧力センサを使用して、前記流れ発生器によって生成される呼吸可能なガスの前記
流れの圧力を測定するステップと、
　前記測定された圧力及び前記呼吸デバイスの高度に基づいて前記圧力センサの正確さを
、プロセッサによって判定するステップと
　を含んでなる、呼吸デバイス内の圧力センサの正確さを判定する方法。
【請求項２】
　前記呼吸デバイスの高度は、ユーザによって入力されるか、又は該呼吸デバイスの高度
計によって測定される、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記プロセッサは、前記呼吸デバイスの高度を計算し、前記計算された高度の評価に基
づいて前記圧力センサの正確さを判定する、請求項１又は２に記載の方法。
【請求項４】
　前記プロセッサは、（ａ）前記圧力センサによって測定された圧力と、（ｂ）（１）前
記呼吸可能なガスの流れの測定された流量、及び（ｂ）（２）前記流れ発生器の測定され
たモータ速度、の一方又は両方との関数として、前記呼吸デバイスの高度を計算する、請
求項３に記載の方法。
【請求項５】
　前記プロセッサは、前記呼吸可能なガスの流れの測定される温度の関数として、前記呼
吸デバイスの高度を計算する、請求項４に記載の方法。
【請求項６】
　前記プロセッサは、前記流れ発生器が前記呼吸可能ガスを一定の所定の流量又は一定の
所定のモータ速度に制御するときに前記呼吸デバイスの高度を計算する、請求項３～５の
いずれか１項に記載の方法。
【請求項７】
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　前記プロセッサは、前記計算された高度を所定の範囲の高度と比較することによって該
計算された高度を評価するものであり、前記所定の範囲の高度は、海面上で０フィートと
９０００フィートとの間であるか、又は海面下５００フィートと海面上１００００フィー
トとの間である、請求項４～６のいずれか１項に記載の方法。
【請求項８】
　前記プロセッサは、前記計算された高度が前記所定の範囲の高度の範囲内であるときに
前記計算された高度を受入れ可能であると見なす、及び／又は、前記計算された高度が前
記所定の範囲の高度の範囲外であるときに前記計算された高度を受入れ不可能であると見
なす、請求項７に記載の方法。
【請求項９】
　前記プロセッサは、所定の期間にわたって所定の周波数で前記呼吸デバイスの高度を計
算する、請求項３～８のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１０】
　前記プロセッサは、前記計算された高度の平均に基づいて前記圧力センサを評価する、
請求項９に記載の方法。
【請求項１１】
　前記プロセッサは、前記呼吸デバイスが患者に処置を提供する前の初期化プロセスにお
いて前記圧力センサを評価する、請求項１～１０のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１２】
　前記プロセッサは、
　前記呼吸デバイスによって生成される前記ガスの予想圧力を計算し、
　前記測定された圧力を前記予想圧力と比較する、
　ことによって、前記圧力センサの正確さを評価する、請求項１～１１のいずれか１項に
記載の方法。
【請求項１３】
　前記プロセッサは、前記呼吸デバイスの高度、呼吸可能なガスの前記流れの測定された
流量、及び前記流れ発生器の測定されたモータ速度から、前記予想圧力を計算する、請求
項１２に記載の方法。
【請求項１４】
　前記プロセッサは、前記測定された圧力と前記予想圧力との差を所定の閾値と比較する
ことによって、前記圧力センサの正確さを判定する、請求項１２又は１３に記載の方法。
【請求項１５】
　前記圧力の前記測定、前記予想圧力の前記計算、及び前記測定された圧力と前記予想圧
力との前記比較は、所定の期間にわたって所定の周波数で実施される、請求項１２～１４
のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１６】
　前記プロセッサは、前記測定された圧力と前記予想圧力との間の複数回の比較に基づい
て前記圧力センサを不正確であると判定する、請求項１５に記載の方法。
【請求項１７】
　前記呼吸デバイスの高度は第１の高度であり、前記プロセッサは、
　　前記呼吸デバイスの第２の高度を計算し、
　　前記呼吸デバイスの前記第２の高度を前記呼吸デバイスの前記第１の高度と比較する
ことによって、前記圧力センサの正確さを判定する、請求項１～１１のいずれか１項に記
載の方法。
【請求項１８】
　前記プロセッサは、所定の期間にわたって所定の周波数で前記第２の高度を計算する、
請求項１７に記載の方法。
【請求項１９】
　前記所定の周波数は１ヘルツと２ヘルツとの間である、請求項９、１０、１５、１６及
び１８のいずれか１項に記載の方法。
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【請求項２０】
　前記所定の期間は５秒である、請求項９、１０、１５、１６及び１８のいずれか１項に
記載の方法。
【請求項２１】
　前記プロセッサが前記圧力センサを不正確であると判定するときに、前記測定された圧
力に基づいて前記流れ発生器についてモータ速度を設定するステップを更に含む、請求項
１～２０のいずれか１項に記載の方法。
【請求項２２】
　速度制限閾値未満で前記モータ速度を維持するステップを更に含む、請求項２１に記載
の方法。
【請求項２３】
　モータ速度値と圧力値との間の所定の関連付けに基づいて、前記流れ発生器によって生
成される所望のガス圧力を決定するステップと、前記流れ発生器について所望のモータ速
度を決定するステップとを更に含む、請求項１～２２のいずれか１項に記載の方法。
【請求項２４】
　呼吸装置であって、
　大気圧を超える圧力で患者インタフェース用の呼吸可能なガスの流れを生成するブロワ
を内部に含んでいる流れ発生器と、
　前記流れ発生器に結合した圧力センサであって、前記呼吸可能なガスの流れの圧力を測
定するように構成される、圧力センサと、
　前記圧力センサに結合したプロセッサであって、前記測定された圧力及び該呼吸装置の
高度に基づいて前記圧力センサの正確さを判定するように構成される、プロセッサと
　を備えてなる、呼吸装置。
【請求項２５】
　（ｉ）前記呼吸可能なガスの流れの流量を測定するように構成される流量センサ、（ｉ
ｉ）前記流れ発生器のモータ速度を測定するように構成されるモータ速度センサ、（ｉｉ
ｉ）ユーザによって入力される前記呼吸装置の高度を受信するように構成されるユーザＩ
／Ｏデバイス、及び（ｉｖ）前記呼吸装置の高度を求める高度計のうちの少なくとも１つ
を更に備える、請求項２４に記載の呼吸装置。
【請求項２６】
　前記プロセッサは、呼吸装置の高度を計算するように構成され、前記計算された高度の
評価に基づいて前記圧力センサの正確さを判定する、請求項２４～２５のいずれか１項に
記載の呼吸装置。
【請求項２７】
　前記プロセッサは、（ａ）前記圧力センサによって測定された圧力と、（ｂ）（１）前
記呼吸可能なガスの流れの測定された流量及び（ｂ）（２）前記流れ発生器の測定された
モータ速度、の一方又は両方との関数として、前記呼吸装置の高度を計算するように構成
される、請求項２６に記載の呼吸装置。
【請求項２８】
　前記プロセッサは、前記呼吸可能なガスの流れの測定される温度の関数として前記呼吸
装置の高度を計算するように構成される、請求項２７に記載の呼吸装置。
【請求項２９】
　前記プロセッサは、前記流れ発生器が前記ガスを一定の所定の流量又は一定の所定のモ
ータ速度に制御するときに前記呼吸装置の高度を計算するように構成される、請求項２６
～２８のいずれか１項に記載の呼吸装置。
【請求項３０】
　前記プロセッサは、前記計算された高度を所定の範囲の高度と比較することによって該
計算された高度を評価するように構成される、請求項２６～２９のいずれか１項に記載の
呼吸装置。
【請求項３１】
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　前記プロセッサは、（ｉ）前記計算された高度が前記所定の範囲の高度の範囲内である
ときに前記計算された高度を受入れ可能とするように構成されるか、又は（ｉｉ）前記計
算された高度が前記所定の範囲の高度の範囲外であるときに前記計算された高度を受入れ
不可能とするように構成される、請求項３０に記載の呼吸装置。
【請求項３２】
　前記プロセッサは、所定の期間にわたって所定の周波数で前記呼吸装置の高度を計算す
るように構成される、請求項２６～３１のいずれか１項に記載の呼吸装置。
【請求項３３】
　前記プロセッサは、前記計算された高度の平均に基づいて前記圧力センサを評価するよ
うに構成される、請求項３２に記載の呼吸装置。
【請求項３４】
　前記プロセッサは、前記計算された高度の平均が閾値比較を満たすときに前記圧力セン
サが正確であると判定するように構成される、請求項３２又は３３に記載の呼吸装置。
【請求項３５】
　前記プロセッサは、前記呼吸装置が患者に処置を提供する前の初期化プロセスにおいて
前記圧力センサを評価するように構成される、請求項２４～３４のいずれか１項に記載の
呼吸装置。
【請求項３６】
　前記呼吸装置の高度を記憶するメモリを更に備える、請求項２４～３５のいずれか１項
に記載の呼吸装置。
【請求項３７】
　前記プロセッサは、
　前記呼吸装置によって生成される前記ガスの予想圧力を計算し、
　前記予想圧力を前記圧力センサによって測定された圧力と比較する
　ことによって、前記圧力センサの正確さを評価する、請求項２４～３６のいずれか１項
に記載の呼吸装置。
【請求項３８】
　前記プロセッサは、前記呼吸装置の高度、前記呼吸可能なガスの流れの測定された流量
、及び前記流れ発生器の測定されたモータ速度を用いて前記予想圧力を計算するように構
成される、請求項３７に記載の呼吸装置。
【請求項３９】
　前記プロセッサは、前記呼吸可能なガスの流れの測定された温度を用いて前記予想圧力
を計算するように構成される、請求項３８に記載の呼吸装置。
【請求項４０】
　前記プロセッサは、前記予想圧力と前記測定された圧力との差を所定の閾値と比較する
ことによって、前記圧力センサの正確さを判定する、請求項３７～３９のいずれか１項に
記載の呼吸装置。
【請求項４１】
　前記所定の閾値は５ｃｍＨ２Ｏである、請求項４０に記載の呼吸装置。
【請求項４２】
　前記プロセッサは、（ｉ）前記差が前記所定の閾値を超えているときに前記圧力センサ
を不正確であると判定するか、又は（ｉｉ）前記差が前記所定の閾値内にあるときに前記
圧力センサを正確であると判定する、請求項８０～８１のいずれか１項に記載の呼吸装置
。
【請求項４３】
　前記プロセッサは、所定の期間にわたって所定の周波数で、前記圧力センサからの前記
圧力の測定値を読み取り、前記予想圧力を計算し、前記予想圧力を前記測定された圧力と
比較するように構成される、請求項４０～４２のいずれか１項に記載の呼吸装置。
【請求項４４】
　前記プロセッサは、前記測定された圧力と前記予想圧力との間の複数回の比較に基づい
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て前記圧力センサを不正確であると判定するように構成される、請求項４３に記載の呼吸
装置。
【請求項４５】
　前記呼吸装置の高度は第１の高度であり、前記プロセッサは、
　　前記呼吸装置の第２の高度を計算し、
　　前記呼吸装置の前記第２の高度を前記呼吸装置の前記第１の高度と比較することによ
って、前記圧力センサの正確さを判定するように構成される、請求項２４～３６のいずれ
か１項に記載の呼吸装置。
【請求項４６】
　前記プロセッサは、前記呼吸可能なガスの流れの測定された流量、前記流れ発生器の測
定されたモータ速度、及び前記圧力センサによって測定された圧力から、前記呼吸装置の
前記第２の高度を計算するように構成される、請求項４５に記載の呼吸装置。
【請求項４７】
　前記プロセッサは、呼吸可能なガスの前記流れの測定された温度から前記呼吸装置の前
記第２の高度を計算するように構成される、請求項４６に記載の呼吸装置。
【請求項４８】
　前記プロセッサは、前記測定される第１の高度と前記第２の高度との差を所定の閾値と
比較することによって、前記圧力センサの正確さを判定するように構成される、請求項４
５～４７のいずれか１項に記載の呼吸装置。
【請求項４９】
　前記所定の閾値は６００フィートである、請求項４８に記載の呼吸装置。
【請求項５０】
　前記プロセッサは、前記差が前記所定の閾値を超えるときに前記圧力センサを不正確で
あると判定するように構成される、及び／又は、前記差が前記所定の閾値内にあるときに
前記圧力センサを正確であると判定する、請求項４８又は４９に記載の呼吸装置。
【請求項５１】
　前記プロセッサは、所定の期間にわたって所定の周波数で、前記圧力センサから圧力の
測定値を読み取り、該測定値に基づいて前記第２の高度を計算するように構成される、請
求項４５～５０のいずれか１項に記載の呼吸装置。
【請求項５２】
　前記プロセッサは、前記所定の期間中に計算される前記第２の高度の平均が所定の閾値
より大きいオフセットだけ前記第１の高度と異なるときに前記圧力センサを不正確である
と判定するように構成される、請求項５１に記載の呼吸装置。
【請求項５３】
　前記圧力センサは、前記所定の期間中に計算される前記第２の高度の平均が所定の閾値
より大きいオフセットだけ前記第１の高度と異なるときに正確であると判定される、請求
項５１又は５２に記載の呼吸装置。
【請求項５４】
　前記所定の周波数は１ヘルツと２ヘルツとの間である、請求項３２～３４、４３、４４
、及び５１～５３のいずれか１項に記載の呼吸装置。
【請求項５５】
　前記所定の期間は５秒である、請求項９５又は９６に記載の呼吸装置。
【請求項５６】
　前記プロセッサは、該プロセッサが前記圧力センサを不正確であると判定するときに前
記圧力センサによって測定される圧力に基づくモータ速度に前記流れ発生器を設定するよ
うに更に構成される、請求項２４～５５のいずれか１項に記載の呼吸装置。
【請求項５７】
　前記プロセッサは、速度制限閾値未満で前記モータ速度を維持するように更に構成され
る、請求項５６に記載の呼吸装置。
【請求項５８】
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　前記プロセッサは、モータ速度値と圧力値との所定の関連付けに基づいて、前記流れ発
生器によって生成される所望のガス圧力を決定し、前記流れ発生器について所望のモータ
速度を決定するように更に構成される、請求項２４～５７のいずれか１項に記載の呼吸装
置。
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