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(57)【要約】
　モニタ２０の目視者依存的な位置決め及び位置合わせ
のための支持システム１０及び方法が開示される。当該
支持システム１０は、中央支持柱１４と、調整可能な長
さＬを有し、近位端が中央支持柱１４に回転可能に接続
され、遠位端がモニタ２０に枢動接続される、第１のア
ーム１６と、カメラ５０に遠位端が接続される、第２の
アーム１８と、目視者の角度位置に関係なく、（ｉ）モ
ニタ２０が基準位置の方を向いている目視者の視線に沿
って位置決めされ、（ｉｉ）モニタ２０から目視者４０
までの距離が一定に保たれ、且つ（ｉｉｉ）モニタ２０
が基準位置の方に向いている目視者４０の視線に対して
直角であるように、モニタ２０を位置決め及び位置合わ
せする制御手段とを備える。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　モニタ（２０）の目視者依存的な位置決め及び位置合わせのための支持システム（１０
）であって、
　中央支持柱（１４）と、
　調整可能な長さＬを有し、近位端が前記中央支持柱（１４）に回転可能に接続され、遠
位端が前記モニタ（２０）に枢動接続される、第１のアーム（１６）と、
　基準位置を定める対象物の画像データを前記モニタ（２０）に提供するカメラ（５０）
に遠位端が接続される、第２のアーム（１８）と、
　前記目視者（４０）の位置に関係なく、前記モニタ（２０）が前記基準位置の方を向い
ている前記目視者（４０）の視線に沿って位置決めされ、前記モニタ（２０）から前記目
視者（４０）までの距離が一定に保たれ、且つ前記モニタ（２０）が前記基準位置の方に
向いている前記目視者（４０）の視線に対して直角であるように、前記モニタ（２０）を
位置決め及び位置合わせする制御手段と、
を備える、支持システム。
【請求項２】
　前記制御手段は、以下のように、前記目視者（４０）の角度位置αの関数として前記第
１のアーム（１６）の前記長さＬを調整するように構成され、
【数１】

式中、Ｒ２は、前記基準位置から前記モニタ（２０）までの水平距離であり、Ａは、ｘ軸
に投影される前記基準位置から前記中央支持柱（１４）までの水平距離であり、Ｂは、ｙ
軸に投影される前記基準位置から前記中央支持柱（１４）までの水平距離であり、
　前記ｘ軸は、前記基準位置と前記カメラ（５０）とをつなぐ水平線によって定義され、
前記ｙ軸は、前記ｘ軸と垂直関係で水平に配置される、請求項１に記載の支持システム。
【請求項３】
　前記制御手段は、以下の式：
【数２】

のように、前記目視者（４０）の前記角度位置αの関数として、前記第１のアーム（１６
）と前記中央支持柱（１４）の中心を通る前記ｙ軸に対する平行線との間に定義される角
度βを調整するように構成される、請求項２に記載の支持システム。
【請求項４】
　前記制御手段は、以下の式：

【数３】

のように、前記目視者（４０）の前記角度位置αの関数として、前記第１のアーム（１６
）と前記モニタ（２０）の表面への垂線との間に定義される角度γを調整するように構成
される、請求項２に記載の支持システム。
【請求項５】
　前記中央支持柱（１４）は、ベース（１２）に取り付け固定されるか、又は壁若しくは
天井に取り付け固定されるように構成される、請求項１～４のいずれか１項に記載の支持
システム。
【請求項６】
　前記第１のアーム（１６）はテレスコープアームである、請求項１～５のいずれか１項
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に記載の支持システム。
【請求項７】
　前記第１のアーム（１６）は、固定長の２つのヒンジ接続されている棒を備える、請求
項１～６のいずれか１項に記載の支持システム。
【請求項８】
　安定化手段をさらに備える、請求項１～７のいずれか１項に記載の支持システム。
【請求項９】
　前記目視者（４０）の前記角度位置を監視して該角度位置を前記制御手段に伝送する位
置検出手段をさらに備える、請求項１～８のいずれか１項に記載の支持システム。
【請求項１０】
　前記目視者（４０）の前記角度位置は、音声コマンド、キーパッド、及び／又はチュー
ニングノブを用いて入力されて前記制御手段に伝送され得る、請求項１～９のいずれか１
項に記載の支持システム。
【請求項１１】
　前記目視者（４０）の前記角度位置に応じて前記モニタ（２０）によって表示される画
像の角度向きを調整する手段をさらに備える、請求項１～１０のいずれか１項に記載の支
持システム。
【請求項１２】
　前記モニタ（２０）によって表示される画像の前記角度向きは、前記制御手段によって
行われる画像回転を用いて調整される、請求項１１に記載の支持システム。
【請求項１３】
　前記モニタ（２０）によって表示される画像の前記角度向きは、前記カメラ（５０）に
よって行われる回転を用いて調整される、請求項１１に記載の支持システム。
【請求項１４】
　前記制御手段は、前記カメラ（５０）の視野が患者（３０）の歯領域に対応するように
該カメラを調整するように構成される、請求項１～１３のいずれか１項に記載の支持シス
テム。
【請求項１５】
　前記カメラ（５０）は、該カメラ（５０）の視野に対応する２つの２次元位置決めビー
ムを異なる中間色（additive colors）で撮像すべき領域に投射し、前記２つの２次元位
置決めビームが完全に重なり合っている場合に焦点が合っている、請求項１～１４のいず
れか１項に記載の支持システム。
【請求項１６】
　前記カメラ（５０）は、該カメラ（５０）の視野のみを照射するように配置及び構成さ
れる内部照明手段を備える、請求項１１に記載の支持システム。
【請求項１７】
　前記目視者（４０）の位置に応じて前記モニタ（２０）を位置決め及び位置合わせする
ステップを含む、請求項１～１６のいずれか１項に記載の支持システムを操作する方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、表示ユニット、好ましくはモニタを目視者の位置に応じて自動的に位置決め
及び位置合わせする支持システム及び方法に関する。特に、本発明は、歯科医によって有
益に用いられ得るこのようなシステム及び方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　通常の目視検査に加えて、歯科医又は歯科医師は、患者の歯領域を診察して適切な治療
を行うのを補助するために、カメラ及びモニタ等の撮像装置を用いることが多くなってき
ている。すなわち、多くの場合、歯科診察台に普通に座っている患者の歯領域は、患者の
片側に座っている歯科医によって直接的に、且つ患者の上方の或る位置に位置付けられて
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患者の歯領域に向けられていることが多いカメラによって「間接的に」視診される。カメ
ラによって取得される画像は、歯科医が見ることができるように適切に位置決めされてい
るモニタに表示される。しかしながら、従来、モニタの位置は、固定されているか又は歯
科医が手動調整しなければならない。換言すれば、手動調整しなければ、特定の位置でし
か歯科医の真正面にモニタが見えない。この最適位置から角度がずれた他の位置では、歯
科医はモニタを斜めから見ていることになる。しかしながら、モニタの位置を手動調整す
ることができるとしても、このような手間は歯科医の作業の妨げとなるため、歯科医が自
由に動き回って適切な治療を確実に行う能力が制限されてしまう。
【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、従来のシステムに関連する問題を克服するか又は少なくとも軽減する
ようなシステムを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　この目的は、本発明の請求項１に記載の支持システムによって達成される。
【０００５】
　歯科医の作業環境の状況では、本発明による支持システムを用いて、歯科医の位置に関
係なく、（ｉ）モニタが患者の歯領域の方向に向いている歯科医の視線に沿って位置決め
され、（ｉｉ）モニタから歯科医までの距離が一定であり、且つ（ｉｉｉ）モニタが患者
の歯領域の方向に向いている歯科医の視線に対して直角であるように、支持システムに取
り付けられるモニタの位置を自動的に調整及び位置合わせすることが可能である。
【０００６】
　さらなる好適で有益な実施形態は、従属請求項に記載されている。
【図面の簡単な説明】
【０００７】
【図１】本発明の好適な実施形態による支持システムの平面図を概略的に示す。
【図２】歯科医の直視による対象物の見え方と本発明による支持システムのモニタに表示
されている画像との対応を概略的に示す。
【図３】本発明のさらなる態様を概略的に示す。
【発明を実施するための形態】
【０００８】
　本発明による支持システム１０の第１の好適な実施形態を図１に示す。図示のように、
支持システム１０は、ベース１２とベース１２から上方に延びている中央支持柱１４とを
備え、ベース１２はさらに、床に取り付け固定され得る。代替的に、ベース１２が必要と
ならないように、支持システム１０の中央支持柱１４が同様に壁又は天井に取り付け固定
されてもよい。さらに、本発明による支持システム１０を所望の場所に移動させることが
できるように、支持システム１０の中央支持柱１４が可動ベースに載っていてもよい。
【０００９】
　支持システム１０の第１のアーム１６の近位端が、中央支持柱１４に回転可能に接続さ
れてそこから延びている。第１のアーム１６の他端すなわち遠位端は、モニタ２０に枢動
接続（pivotally connected）されている。モニタ２０は、第１のアーム１６とモニタ２
０への垂線との間の角度を変えることができるようにモニタ２０を枢動させることができ
るように、第１のアーム１６の遠位端に取着されている。さらに、より詳細にさらに後述
するように、第１のアーム１６の長さＬは、支持システム１０の一部であり好ましくは支
持システム１０に一体化されている適当な制御手段（図示せず）によって調整することが
できる。
【００１０】
　好ましくは、支持システム１０は、同じく支持システム１０の中央支持柱１４から延び
ている第２のアーム１８をさらに備える。第２のアーム１８のうち支持システム１０の中
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央支持柱１４の遠位側にある端には、カメラ５０が取り付けられている。好ましくは、第
２のアーム１８の長さも制御手段によって調整することができる。当業者には理解される
ように、第１のアーム１６及び第２のアーム１８は、これらの２つのアームを互いに干渉
させずに支持システム１０の中央支持柱１４の回りを自由に回転させることができるよう
に、支持システム１０の中央支持柱１４に接続されるべきである。例えば、これは、第１
のアーム１６及び第２のアーム１８を支持システム１０の中央支持柱１４に異なる高さで
接続することによって容易に達成することができる。好ましくは、第１のアーム１６及び
第２のアーム１８は、高さを調整可能である。第２のアーム１８の遠位端に取り付けられ
ているカメラ５０は、撮像すべき領域、好ましくは患者３０の歯領域に向いており、取得
された画像がモニタ２０に表示される。適当な支持システム１０及びその構成部品を支持
棒又はテレスコープアーム等の様々な要素、これらの要素を接続するヒンジ接続部等から
作ることができることが、当業者にはさらに理解されるであろう。したがって、これらの
要素の細部は本明細書ではこれ以上詳細に説明しない。
【００１１】
　図１を再び参照すると、患者３０が歯科診察台に座って／横たわっており、説明のため
に、原点すなわち基準位置を患者３０の歯領域と一致させてｘ軸を歯科診察台の対称軸と
一致させた２次元水平座標系を定義している。ｙ軸は、水平面内でｘ軸に対して垂直であ
る。このように定義された座標系に関して、本発明による支持システム１０のベース１２
の中心、ひいては中央支持柱１４は、座標ｘ＝Ａ及びｙ＝Ｂに位置付けられる。歯科医４
０は、図１に示すように、対象領域すなわち患者３０の歯領域の方向への歯科医の視線が
ｘ軸と角度α（アルファ）を定義するように原点から患者の右方の水平距離Ｒ１に位置付
けられ、角度αは、本明細書中以下では歯科医４０の「角度位置」とも呼ばれる。本発明
によれば、この視線の延長線は、さらに別の水平距離Ｒ２の後で患者３０の左方に無制限
に（in a non delimiting manner）位置付けられるモニタ２０に「ぶつかる」。本発明に
よる支持システム１０により、歯科医４０には、自身の位置に関係なく常に一定の水平距
離Ｒ１＋Ｒ２で真正面にモニタ２０が見えるようになる。本発明によれば、これは、歯科
医４０の位置に応じたモニタ２０の位置の適切な自動調整及び位置決めによって達成され
る。上述のように、本発明による支持システム１０は、後述するような方法でモニタ２０
を自動的に調整及び位置決めするように配置及び構成される制御手段を備える。
【００１２】
　本発明によれば、モニタ２０を中央支持柱１４と接続している支持システム１０の第１
のアーム１６の長さＬは、以下の式：
【００１３】
【数１】

（式１）
【００１４】
のように、歯科医４０の角度位置αの関数として支持システム１０の制御手段によって調
整され得る。
【００１５】
　固定のＡ、Ｂ（すなわち、患者３０に対する支持システム１０のベース１２及び中央支
持柱１４の固定位置）及びＲ２に関するこの式から分かり得るように、第１のアーム１６
の長さＬは、歯科医４０の角度位置αのみに応じて決まる。
【００１６】
　しかしながら、歯科医の位置が変わる場合、第１のアーム１６の長さＬだけでなく、図
１に示すように、あと２つの量、すなわち支持システム１０の第１のアーム１６とベース
１２の中心を通るｙ軸に対する平行線とによって定義される角度β（ベータ）、及び支持
システム１０の第１のアーム１６とモニタ２０の表面への垂線とによって定義される角度
γ（ガンマ）も調整しなければならない。歯科医４０の位置は、Ｒ１が増減するように患
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者３０に対し離接させることによって、所与の角度位置αで変わることもあり得る。好適
な実施形態によれば、固定の角度位置αでの歯科医４０の位置のこのような変化は、モニ
タ２０の位置決め及び位置合わせに影響を及ぼさないが、本発明による支持システム及び
その制御手段を、歯科医４０からモニタ２０までの距離すなわちＲ１＋Ｒ２が一定のまま
であるようにモニタ２０の位置及び位置合わせを調整するように構成することもできるこ
とが、当業者には理解されるであろう。
【００１７】
　本発明によれば、第１のアーム１６とベース１２の中心を通るｙ軸に対する平行線との
間の角度βは、以下の式：
【００１８】
【数２】

（式２）
【００１９】
のように、歯科医４０の角度位置αの関数として支持システム１０の制御手段によって調
整される。
【００２０】
　第１のアーム１６とモニタ２０の表面への垂線との間の角度γの調整は、以下の式：
【００２１】
【数３】

（式３）
【００２２】
に従って、支持システム１０の制御手段によって行われる。
【００２３】
　当業者には理解されるように、本発明による支持システム１０の制御手段による上記の
ような第１のアーム１６の長さＬ並びに角度β及びγの調整により、歯科医４０の位置に
関係なく、（ｉ）モニタ２０が患者３０の歯領域の方向に向いている歯科医４０の視線に
沿って位置決めされ、（ｉｉ）モニタ２０から歯科医４０までの距離Ｒ１＋Ｒ２が一定で
あり、且つ（ｉｉｉ）モニタ２０が患者３０の歯領域の方向に向いている歯科医４０の視
線に対して直角であることが確実となる。
【００２４】
　目視者４０の位置に応じた第１のアーム１６の長さＬの「機械的」調整の代わりに、Ｌ
を一定に保つこともでき、本発明による支持システム１０の制御手段を、目視者４０の位
置に関係なくモニタ２０に表示される画像のサイズと目視者４０からモニタ２０までの距
離との比が一定に保たれるように画像のサイズを調整するように構成してもよい。換言す
れば、目視者４０からモニタ２０までの距離が短くなるほど、モニタ２０に表示される画
像のサイズも小さくなるべきであり、またその反対でもある。このために、目視者４０の
位置に関係なく画像内の特徴が常に同じサイズで現れるように目視者４０の位置に対して
画像サイズを調整するために、制御システムにおいて適当な構成のソフトウェアアルゴリ
ズムが実施され得る。第１のアーム１６の長さＬが一定に保たれる場合でも、目視者４０
の位置に対するモニタ２０の位置及び位置合わせすなわち角度β及びγを計算するために
上記式２及び式３が依然として用いられ得ることが、当業者には理解されるであろう。
【００２５】
　図１は、モニタ２０及びカメラ５０を１つずつしか示していないが、本発明による支持
システム１０は、２つ以上の表示ユニット及び２つ以上の撮像ユニットを支持することが
できる。例えば、本発明による支持システム１０は、従来型モニタ及び立体モニタ、並び
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に従来型カメラ又は顕微鏡及びステレオカメラ又は顕微鏡を支持するように構成されても
よい。これらのユニットは、本発明による支持システム１０の各アームによってそれぞれ
が支持され得る。代替的に、本発明による支持システム１０は、一方の側が従来型モニタ
で他方の側が立体モニタとして構成されている表示ユニットを単一のアームによって支持
してもよい。このような場合、歯科医は、従来型モニタから立体モニタへ、また立体モニ
タから従来型モニタへ変えるために、表示ユニットを１８０度回転させるだけでよいこと
になる。
【００２６】
　図１に示すような第１のアーム１６は、支持システム１０の中央支持柱１４の回りを角
度を回転させることができる単一のテレスコープアームとして構成され、その長さＬは、
伸縮によって調整することができる。しかしながら、第１のアーム１６を固定長の２つの
ヒンジ接続されている棒によって提供することもできることが、当業者には理解されるで
あろう。さらに、カウンタウェイト、流体タンク等を用いて本発明による支持システム１
０を安定化するために適当な安定化手段が必要であり得ることが、当業者には理解される
であろう。
【００２７】
　好ましくは、歯科医４０の位置は、当該技術分野で既知の位置検出手段又は位置検出器
（図示せず）によって監視される。このような位置検出手段は、上記のように第１のアー
ム１６の長さＬ、角度β、及び角度γを求めるため、並びにそれに従ってモニタ２０を調
整及び位置決めするために、本発明による支持システム１０の制御手段に必要な情報すな
わち歯科医の角度位置αを提供する。したがって、好ましくは、本発明による支持システ
ム１０のモニタ２０の調整及び位置決めは、制御手段によって全自動で行われる。好まし
くは、支持システム１０の制御手段による歯科医４０の位置の判定及びそれに続くモニタ
２０の位置の調整は、毎秒等の特定の間隔で行われる。
【００２８】
　位置検出手段を用いない代替的な実施形態では、歯科医４０自身によって提供される情
報を用いて、支持システム１０の制御手段に歯科医の角度位置が提供され得る。例えば、
歯科医４０は、「１０時」（６０度の角度αに対応する）等の音声コマンドを出すことが
でき、これに従って、支持システム１０の制御手段に上記（式１～式３）のように第１の
アーム１６の長さＬ並びに角度β及びγを調整させる。音声コマンドの代わりに、歯科医
４０が本発明による支持システム１０の制御手段に接続されるキーパッド、チューニング
ノブ等を用いて自身の角度位置に関する情報を提供することもあり得ることが、当業者に
は理解されるであろう。歯科医が自身の角度位置を自ら判定してそれを制御手段に提供す
るのを補助するために、例えば、０度、３０度、６０度、及び９０度の角度位置αに対応
して「１２時」、「１１時」、「１０時」、「９時」等と記した線等の適当な細長い印が
歯科診察台を支持する床に設けられることが想定される（「Ｋａｌｔｅｎｂａｃｈ　Ｃｉ
ｒｃｌｅ」としても知られている構造）。
【００２９】
　本発明によるモニタ２０の上述の位置決め及び位置合わせを用いて、すでに上述したよ
うに、（ｉ）モニタ２０が患者３０の歯領域の方向に向いている歯科医４０の視線に沿っ
て位置決めされ、（ｉｉ）モニタ２０から歯科医４０までの距離が一定であり、且つ（ｉ
ｉｉ）モニタ２０が患者３０の歯領域の方向に向いている歯科医４０の視線に対して直角
に配置されることを確実にすることが可能である。モニタ２０の位置決め及び位置合わせ
が本発明による支持システム１０の制御手段によって達成されると、本発明のさらなる好
適な態様による上記制御手段が、モニタに表示される画像の角度向きの調整を可能にする
。
【００３０】
　本発明のこのさらなる態様は、以下の概念に基づいている。大抵の場合のように、図１
に示すようにカメラ５０が歯科診察台の対称軸又は長手方向軸に沿って位置決めされる場
合、カメラ５０は、患者３０の歯領域の特定部分を撮像して、患者の歯領域の上側部分が
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モニタ２０の上側部分に、すなわち「垂直向き」で表示されるようにモニタ２０に画像を
表示することになる。このとき、歯科医が例えば９０度に等しいαの角度位置に位置決め
されている場合、モニタ２０は、図１においてｙ軸に沿って患者３０の歯領域から距離Ｒ
２に、且つ歯科医４０から距離Ｒ１＋Ｒ２に位置決めされることになる。歯科医４０は、
この構成で患者の歯領域を「直接」見る場合、患者の歯領域の上側部分が自身の視野の左
側にあり下側部分が自身の視野の右側にある、すなわち「垂直」向きではなく「水平」向
きにあるように、患者の歯領域を認識することになる。さらに、例えば歯科用器具を持っ
た歯科医の手の動きが、カメラの視野内で例えば正のｙ軸方向に生じた場合、これは左か
ら右への対応の動きとしてモニタに表示されることになる。当業者には理解されるように
、患者３０の歯領域の「直」視とカメラ５０及びモニタ２０を介した「間接」視とがこの
ように異なる向きになることは、特に歯科医４０が治療中にこれらの２つの見方を切り替
えなければならないときに、歯科医にとって紛らわしく治療の成功に悪影響を及ぼすかも
しれない。
【００３１】
　したがって、支持システム１０の制御手段はさらに、モニタ２０に表示される見え方が
患者３０の歯領域の歯科医の直視に対応するように、モニタ２０に表示すべき画像の角度
向きを調整するようになっていることが好ましい。好適な実施形態によれば、これは、本
発明による支持システム１０の制御手段において実施される適当な構成のソフトウェアア
ルゴリズムを用いて達成される。カメラ５０によって取得されて制御手段に転送される画
像は、このソフトウェアアルゴリズムを用いて歯科医４０の角度位置αに従って処理され
、処理された画像は、モニタ２０に表示される。当業者には理解されるように、ソフトウ
ェアアルゴリズムは、本質的に、回転角が１８０度－αで与えられる画像回転アルゴリズ
ムによって提供され得る。代替的な実施形態では、表示すべき画像の角度向きの調整は、
本発明による支持システムの制御手段を用いてカメラ５０をその長手方向軸の回りを機械
的に回転させることによって達成される。
【００３２】
　図２は、歯科医４０の３つの異なる角度位置、すなわちα＝０度、４５度、及び９０度
での、歯科医４０の「直」視（上段の画像）と、カメラ５０を回転させずに取得される画
像（中段の画像）と、カメラ５０を回転させて取得されるか又は本発明による制御手段に
おいて実施される画像回転ソフトウェアアルゴリズムによって提供される画像（下段の画
像）との関係を概略的に示す。図２の下段に示す画像はまた、本発明に従ってモニタ２０
に実際に表示されるものをかなり概略的に示しており、図２の上段に示す歯科医の「直」
視に対応している。
【００３３】
　本発明のさらなる態様は、撮像すべき患者３０の歯領域へのカメラ５０の自動「ロック
イン」機構を提供する。このために、患者３０の歯領域には、患者３０の口の右端及び左
端に配置される２つのマーカ等の位置特定手段（locations means）が設けられる。支持
システム１０の制御手段は、カメラ５０によって提供される画像においてこれらのマーカ
の位置を特定するように構成され、２つのマーカがカメラ５０の視野の右端及び左端に位
置付けられるように距離及び／又は焦点を調整するために対応するフィードバックをカメ
ラ５０に提供する。
【００３４】
　支持システム１０の第２のアーム１８の、ひいてはその遠位端に接続されているカメラ
５０の手動調整の数をできる限り減らすために、本発明のさらなる態様は、２次元位置決
めビームを用いたカメラ５０の自動調整及び特に自動焦点合わせを提供する。図３ａ、図
３ｂ、及び図３ｃに概略的に示すように、カメラ５０は、２つの２次元光ビーム又は位置
決めビーム、例えば矩形光ビーム又は位置決めビームを、撮像すべき領域、すなわち患者
３０の歯領域に投射する。撮像すべき領域の適当な照射を用いてカメラの現在の視野を示
すためには、単一の２次元位置決めビームで十分であろう。しかしながら、好ましくは、
第２の２次元位置決めビームが撮像すべき領域に投射される。異なるハッチング角度を用
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青色等の異なる色を有することが好ましい。２つの２次元位置決めビームが重なり合う領
域は、緑色等の異なる色で現れることになる。２つの２次元位置決めビームが完全に重な
り合わない限り、すなわち異なる色が存在する限り、カメラ５０から撮像すべき領域まで
の距離及び／又はカメラ５０の内部光学系（internal optics）が手動又は自動で調整さ
れる。図３ｃに示すように、１色しか存在しなくなれば、すなわち２つのビームが完全に
重なり合えば、カメラ５０の焦点が合っている。この場合、２つの位置決めビームによっ
て照射されている場所は、焦点が合っているカメラ５０の視野に対応する。好ましくは、
カメラ５０は、カメラ５０の視野のみが照射されるようにカメラ５０を調整するためのそ
の内部照明の調整を可能にする。
【００３５】
　説明した特定の装置、使用、及び方法は変わり得るため、詳細に上述した本発明はこれ
らに限定されない。本明細書で用いられている用語は、特定の実施形態を説明するための
ものにすぎず、添付の特許請求の範囲によってのみ限定される本発明の範囲を限定する意
図はないことも理解されたい。別段の定義が無い限り、本明細書で用いられている技術用
語及び科学用語は全て、当業者によって一般的に理解されるのと同じ意味を有する。
【００３６】
　特に、図示されている空間的な向き、すなわち歯科医が患者の右に位置付けられて支持
システムが本質的に患者の左に位置付けられている状態は、例示を目的として選択されて
いるにすぎず、決して添付の特許請求の範囲によって定義される保護範囲を限定するもの
と解釈すべきではないことが、当業者には理解されるであろう。
【００３７】
　本明細書及び添付の特許請求の範囲の全体を通して、文脈上別段の要求がない限り、「
備える」という用語及びその変形（variations such as"comprises" and "comprising"）
は、１つの規定の整数若しくはステップ又は一群の整数若しくはステップの包括を示すの
であって、他の整数若しくはステップ又は一群の整数若しくはステップの除外を示すので
はないと理解されたい。
【００３８】
　本明細書の本文中では、いくつかの文献が引用されている。本明細書で引用されている
文献（全ての特許、特許明細書、科学出版物、製造者の仕様書、取扱説明書等を含む）は
それぞれ、上記又は下記を問わず、その全体が参照によって本明細書に援用される。本発
明が先発明を理由としてこうした開示に先行する権利がないことを認めるものとは解釈さ
れない。



(10) JP 2010-511902 A 2010.4.15

【図１】

【図２】

【図３】



(11) JP 2010-511902 A 2010.4.15

10

20

30

40

【国際調査報告】



(12) JP 2010-511902 A 2010.4.15

10

20

30

40



(13) JP 2010-511902 A 2010.4.15

10

20

30

40



(14) JP 2010-511902 A 2010.4.15

10

フロントページの続き

(81)指定国　　　　  AP(BW,GH,GM,KE,LS,MW,MZ,NA,SD,SL,SZ,TZ,UG,ZM,ZW),EA(AM,AZ,BY,KG,KZ,MD,RU,TJ,TM),
EP(AT,BE,BG,CH,CY,CZ,DE,DK,EE,ES,FI,FR,GB,GR,HU,IE,IS,IT,LT,LU,LV,MC,MT,NL,PL,PT,RO,SE,SI,SK,TR),OA(
BF,BJ,CF,CG,CI,CM,GA,GN,GQ,GW,ML,MR,NE,SN,TD,TG),AE,AG,AL,AM,AT,AU,AZ,BA,BB,BG,BH,BR,BW,BY,BZ,CA,CH,
CN,CO,CR,CU,CZ,DE,DK,DM,DO,DZ,EC,EE,EG,ES,FI,GB,GD,GE,GH,GM,GT,HN,HR,HU,ID,IL,IN,IS,JP,KE,KG,KM,KN,K
P,KR,KZ,LA,LC,LK,LR,LS,LT,LU,LY,MA,MD,ME,MG,MK,MN,MW,MX,MY,MZ,NA,NG,NI,NO,NZ,OM,PG,PH,PL,PT,RO,RS,RU
,SC,SD,SE,SG,SK,SL,SM,SV,SY,TJ,TM,TN,TR,TT,TZ,UA,UG,US,UZ,VC,VN,ZA,ZM,ZW

(72)発明者  ルーベル，ヨアヒム
            スイス，ツェーハー‐９４３０　エステー．マルガレーテン，アプフェルベルグエステーエル．２
            ９
(72)発明者  カルテンバッハ，ステファン
            ドイツ，８８４００　ビベラッハ，フォラールベルゲルストラッセ　２２／１
(72)発明者  ラクスフーベル，ルートヴィヒ
            ドイツ，８２２１１　ヘルシング，キエンバッハストラッセ　２８アー
Ｆターム(参考) 4C052 AA06  LL07 
　　　　 　　  5G435 AA01  BB00  DD09  DD10  EE13  EE16  EE17  EE18  EE50  FF12 
　　　　 　　        FF14  GG42  HH18 


	biblio-graphic-data
	abstract
	claims
	description
	drawings
	search-report
	overflow

