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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第１部門第２区分
【発行日】令和3年7月29日(2021.7.29)

【公表番号】特表2020-518403(P2020-518403A)
【公表日】令和2年6月25日(2020.6.25)
【年通号数】公開・登録公報2020-025
【出願番号】特願2019-560766(P2019-560766)
【国際特許分類】
   Ａ６１Ｂ   6/14     (2006.01)
   Ａ６１Ｂ   6/02     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ａ６１Ｂ    6/14     ３１１　
   Ａ６１Ｂ    6/02     ３０３Ａ

【手続補正書】
【提出日】令和3年4月27日(2021.4.27)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００９】
【図１】[0005]３ＤＩＯイメージングシステムのいくつかの実施形態を示す図である。
【図２】[0006]シミュレートされた虫歯と周囲の歯との間の高コントラストを実証するた
めに選択された平面におけるサンプル３Ｄスライスを含む３ＤＩＯイメージングシステム
によって生成されるイメージの、いくつかの実施形態を示す別の図である。左側イメージ
は１５度、右側イメージは３０度の円錐角で撮影された。ｚ面アーチファクトに起因する
イメージ欠陥を右側イメージ内に見ることができる。
【図３】[0007]３ＤＩＯイメージングシステムにおけるいくつかのコンポーネントのジオ
メトリの、いくつかの実施形態を示す図である。
【図４】[0007]３ＤＩＯイメージングシステムにおけるいくつかのコンポーネントのジオ
メトリの、いくつかの実施形態を示す図である。
【図５】[0008]３ＤＩＯイメージングシステムにおけるＸ線源の動きの、いくつかの実施
形態を示す図である。
【図６】[0008]３ＤＩＯイメージングシステムにおけるＸ線源の動きの、いくつかの実施
形態を示す図である。
【図７】[0009]歯科医院内の機器に搭載された３ＤＩＯイメージングシステムの、いくつ
かの実施形態を示す図である。
【図８】[0009]歯科医院内の機器に搭載された３ＤＩＯイメージングシステムの、いくつ
かの実施形態を示す図である。
【図９】[0010]３ＤＩＯイメージングシステムのハウジング及びハウジング内に格納され
たコンポーネントの、いくつかの実施形態を示す図である。
【図１０】[0011]３ＤＩＯイメージングシステムのハウジング内において複数のＸ線源を
使用する、いくつかの実施形態を示す図である。
【図１１】[0012]３ＤＩＯイメージングシステムの更に他の実施形態を示す図である。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１６
【補正方法】変更
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【補正の内容】
【００１６】
[0019]　３ＤＩＯシステムのいくつかの実施形態は、図１から図１１に示されている。図
１は、回転軸の周囲のポイントＡ及びポイントＢにおける放射源を用いて示される回転ス
キームを有する３ＤＩＯシステムのジオメトリを示す。図１において、３ＤＩＯシステム
１０は、口の内部に、及び患者の歯（又は複数の歯）４０に近接して相対的に定常に配置
される、イメージング検出器２０を備える。３ＤＩＯシステム１０は、ハウジング５０内
に配置されるＸ線源３０も含む。ハウジング５０は支持アーム６０に接続することができ
る。
 
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２２】
[0025]　図９に詳細に示されるように、Ｘ線源３０はハウジング５０内に収納可能である
。ハウジング５０は、図９に示されるように、Ｘ線源３０を封入する第１の部分と共に構
成可能である。ハウジング５０は、Ｘ線源３０とパワーエレクトロニクス１９０と他のコ
ンポーネントとのための釣り合いおもり２６０を含み、Ｘ線源３０の平滑で無振動の回転
運動を容易にする第２の部分をも封入する。Ｘ線源３０及びその関連付けられたパワーエ
レクトロニクス１９０と釣り合いおもり２６０とは、Ｘ線源３０とパワーエレクトロニク
ス１９０と釣り合いおもり２６０と他のコンポーネント（図示せず）とを支持する回転機
械式アセンブリ２５０の実質的に反対側に配置される。回転機械式アセンブリ２５０は、
機械式アセンブリ２５０の回転駆動を可能とするために、ベアリング及び／又は電気モー
タアセンブリ２３０を使用して、回転軸２４０を伴う車軸２２０（又機械式アセンブリを
支持するための他の機械デバイス）に取り付けられる。
 
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４１】
[0044]　図３から図４に示されるように、３ＤＩＯシステムは、幾何学的較正機構を含む
ように修正することもできる。いくつかの構成において、較正機構は、基準マーカとして
歯の特徴を使用する。他の構成において、幾何学的較正は、基準マーカに対立するものと
して、較正のためにイメージデータを使用することができる。図３は、検出器２０が、歯
４０に実質的に平行であり、かつ、位置Ａから位置ＢへのＸ線源３０の回転軸に実質的に
垂直である、理想的なジオメトリを示す。Ｘ線源３０からのＸ線ビームは、検出器２０の
中心にある回転中心に配置された回転軸から角度θで歯４０に衝突する。図４は、Ｘ線源
３０のアライメントが歯４０又は検出器２０に対して完全でない実世界の例を示す。図４
においては、回転中心が検出器２０上の中心ではない。（検出器２０に垂直な）軸は、回
転軸から角度βでアライメントされている。図４においては、歯４０及び検出器２０に対
する回転軸のアライメント及び回転中心の配置は、較正技法を使用して決定されなければ
ならない。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５０
【補正方法】変更
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【補正の内容】
【００５０】
[0053]　Ｘ線源は、図５から図６に示されるように、患者の頬の後ろに配置された検出器
２０にほぼ平行な平面内に配置された円上で、約０度から約３６０度までの角度の任意の
増分周辺で移動する（回転する）ことが可能である。その角度θは任意であり、最良のイ
メージ品質を提供することに基づいて、０°付近から１８０°付近までの値を取ることが
できる。この実施形態では、ハウジング５０は、機械の仕組みが見えないように隠すとと
もに、Ｘ線源とモータとＸ線源が軸８０の周囲を回転できるようにする他の要素とを支持
する機械構造の一部となる。図５及び図６においては、Ｘ線源が患者の頭部の周囲を水平
に回転するＣＢＣＴプロセスとは異なり、Ｘ線源３０は、歯４０の縦軸にほぼ平行であり
、患者の頭部の一方の側のみに配置された、平面内の円内を回転する。検出器２０は、歯
の背後に固定され、いくつかの構成では歯の縦軸にほぼ平行である。したがって、機械式
ガントリー７０を使用して検出器の平面にほぼ平行な平面内でＸ線源自体が回転するよう
に、Ｘ線源３０は、検出器２０の平面とほぼ垂直な回転軸８０の周辺を回転することがで
きる。図６に示されるように、Ｘ線源３０は、回転速度Ｖで回転軸８０の周囲を回転する
が、必ずしも一定ではない。角度９５は、円の周囲に均等に分散されるイメージ獲得点（
“Ｘ”）間の角度変位を示している。任意数のイメージを撮ることができる。イメージ獲
得点の各々の位置は、円を、等しいセグメントの数で割ることによって決定される。Ｘ線
源３０は、イメージ獲得のために物理的には停止しないが、各イメージ獲得点でパルスが
発せられる。回転軸８０は検出器２０の中心に配置されることができ、好ましくは検出器
法線に対して垂直である。しかし、これを実際に完璧に達成することは困難であるため、
再構築アルゴリズムが、品質の再構築を可能にするために、補正方法を組み込むことがで
きる。実際には、Ｘ線源３０は、患者の歯が垂直方向を向いている場合、実質的に垂直な
その平面内で０度から３６０度の範囲内の円弧の任意の部分を介して回転可能である。し
たがって、本明細書で説明する３ＤＩＯシステムを使用して、オペレータは、考えられる
限りでは、Ｘ及びＹのデカルト座標ではなく、シータ及びファイの極座標内で位置を変更
することによって、平行面内の任意の位置から２Ｄイメージを撮ることができる。代替と
して、この同じ位置のセットを、半径Ｒ及び角度シータからなる平面内の円座標を使用し
て記述することができる。したがって、３ＤＩＯシステムは、放射源が検出器の表面に対
して垂直な平面内で限定された弧内を移動する、マンモグラフィ又は胸部Ｘ線のための従
来のトモシンセシスとは異なる。
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