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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　機器を移動させる駆動装置であって、
　モータ駆動されるポジショニングユニットと、
　中央処理ユニットと、
　少なくとも１つのセンサユニットを有するユーザインタフェースと、
を有し、
　前記モータ駆動されるポジショニングユニットは、可動機器の移動を行うように構成さ
れ、
　前記中央処理ユニットは、前記モータ駆動されるポジショニングユニットによって前記
可動機器の移動を制御し、
　前記少なくとも１つのセンサユニットは、前記可動機器に配された少なくとも１つのタ
ッチセンシティブ領域を有し、それにより、力が、ユーザによって、前記タッチセンシテ
ィブ領域の表面に触れる際、意図される移動方向に一致する作用方向に達成可能であり、
　前記タッチセンシティブ領域は、前記力のひずみ及び方向を検出し及びその情報を提供
する変形可能な容量性センサであり、前記タッチセンシティブ領域の前記表面が変形可能
であり、前記表面の変形により検出される前記力が押圧力及びせん断力であり、
　前記少なくとも１つのセンサユニットは、前記力に依存して制御信号を前記中央処理ユ
ニットに供給し、
　前記少なくとも１つのセンサユニットは、前記可動機器に固定的に取り付けられる、駆
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動装置。
【請求項２】
　前記センサユニットは、ｉ）圧力、及びｉｉ）圧力の作用方向、の少なくとも１つに依
存して前記制御信号を供給する、請求項１に記載の駆動装置。
【請求項３】
　前記センサユニットは、前記力のベクトル成分に対応する移動ベクトル成分をもつ移動
制御信号を供給する、請求項１に記載の駆動装置。
【請求項４】
　前記ユーザインタフェースは、ユーザが前記センサユニットに触れている間ユーザに触
覚信号を提供する触覚フィードバックユニットを有する、請求項１に記載の駆動装置。
【請求項５】
　衝突制御ユニットが、前記可動機器の近づきつつある衝突を検出するために設けられ、
フィードバックが、前記タッチセンシティブ領域を通じて触覚警告信号として提供される
、請求項１又は４に記載の駆動装置。
【請求項６】
　前記可動機器が医療装置であり、前記モータ駆動されるポジショニングユニットは、検
査室内において前記医療機器の移動を行うように構成される、請求項１乃至５のいずれか
１項に記載の駆動装置。
【請求項７】
　医用検査システムであって、イメージング装置、患者支持体、及びディスプレイを含む
グループからの少なくとも１つの可動医療機器を有し、前記可動医療機器のうち少なくと
も１つが、可動支持体であるとともに、請求項１乃至６のいずれか１項に記載の駆動装置
を具備し、前記少なくとも１つのセンサユニットが、前記可動医療機器に取り付けられる
、医用検査システム。
【請求項８】
　前記イメージング装置が、ＣアームＸ線イメージングシステムのＣアーム装置であり、
前記センサ表面が、Ｘ線検出器又はＸ線源の２つの側面に少なくとも設けられる、請求項
７に記載の医用検査システム。
【請求項９】
　前記患者支持体が患者テーブルであり、前記センサ表面が、前記患者テーブルの２つの
側面に少なくとも設けられる、請求項７又は８に記載の医用検査システム。
【請求項１０】
　前記センサ表面が、前記可動医療機器上に大きい表面として提供され、前記大きい表面
は、少なくとも医療機器のエッジに沿った半分の長さ、少なくとも３０ｃｍの長さ、及び
少なくとも２０ｃｍ×２０ｃｍの表面面積を含むグループのうちの少なくとも１つを有す
る、請求項７乃至９のいずれか１項に記載の医用検査システム。
【請求項１１】
　作動力の方向を検出するためのタッチセンシティブ領域をもつセンサであって、
　第１及び第２の電極層と、
　誘電エラストマと、
を有し、前記第１及び前記第２の層は、前記誘電エラストマによって、前記センサに作用
する圧力に従う可変の距離隔てられており、前記第１及び前記第２の電極層の一方は、前
記第１及び前記第２の電極層の他方の少なくとも２つの電極と少なくとも部分的に重なる
少なくとも１つの電極を有し、局所的な容量変化が、作用する力に関するひずみ及び方向
を検出し及びその情報を提供し、前記タッチセンシティブ領域の表面が変形可能であり、
前記表面の変形により検出される前記力が押圧力及びせん断力であり、前記表面に作用す
る前記力の方向が前記センサに固定的に取り付けられる可動機器の意図される移動方向に
一致する、センサ。
【請求項１２】
　前記作用する力の方向は、前記第２の層の前記少なくとも２つの電極のうち第1の電極
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と前記第1の層の電極との間の距離と、前記第２の層の前記少なくとも２つの電極のうち
第２の電極と前記第1の層の電極との間の距離との差から決定される、請求項１１に記載
のセンサ。
【請求項１３】
　機器を移動させる方法であって、
　ａ）ユーザインタフェースのセンサユニットのタッチセンシティブ領域の変形可能な表
面に触れるステップであって、前記センサユニットは可動機器に取り付けられるものであ
る、ステップと、
　ｂ）ユーザによって前記タッチセンシティブ領域の前記表面に印加される力のひずみ及
び方向に依存して制御信号を生成するステップであって、前記タッチセンシティブ領域は
、ユーザによって印加される前記力のひずみ及び方向を検出し及びその情報を提供する変
形可能な容量性センサであり、前記表面の変形により検出される前記力が押圧力及びせん
断力であり、前記表面に印加される前記力の方向が前記可動機器の意図される移動方向に
一致する、ステップと、
　ｃ）前記生成された制御信号を中央処理ユニットに供給するステップと、
　ｄ）前記制御信号に基づいて、モータ駆動されるポジショニングユニットを作動させる
ステップと、
を含む方法。
【請求項１４】
　請求項１乃至６のいずれか１項に記載の駆動装置又は請求項７乃至１０のいずれか１項
に記載の医用検査システムを制御するためのコンピュータプログラムであって、請求項１
３に記載の方法の各ステップを処理ユニットに実施させるコンピュータプログラム。
【請求項１５】
　請求項１４に記載のコンピュータプログラムを記憶したコンピュータ可読媒体。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、医療検査システムのような機器を移動させるための駆動装置、作動力の方向
を検出するためのタッチセンシティブ領域を有するセンサ、機器を移動させる方法、コン
ピュータプログラム要素、及びコンピュータ可読媒体に関する。
【背景技術】
【０００２】
　対象を移動させるために、例えば医用イメージングシステム又は患者テーブルのような
医療機器を検査室内において移動させるために、ベース構造は、フロア全体において機器
を手動で移動させるためのホイールを具備することができ、又はベース構造は、空間内に
おいて機器を移動させるために、壁又は天井又は装置に固定された機械的構造を有する。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　更に、機器は、機械的移動のためにモータ駆動されるホイールを備えることもができ、
かかるホイールは、例えばジョイスティック又はスイッチのようなインタフェースによっ
て制御される。手動での機器の移動は、移動される必要があるかなり重いコンポーネント
の場合には特に扱いにくい。米国特許第5,339,350号明細書は、ステアリングハンドルを
有する可動Ｘ線装置を記述している。更に、ジョイスティック等による移動制御は、機器
の正しい精確な移動のために、このようなインタフェースに関する特定の経験を必要とす
ることが示されている。
【０００４】
　高い正確さをもって機器を移動させるための容易にされたやり方を提供する必要がある
。
【課題を解決するための手段】
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【０００５】
　本発明の目的は、独立請求項の内容によって解決され、更なる実施形態が、従属請求項
に組み込まれる。本発明の以下に記述される見地は、医療検査システムのような機器を移
動させるための駆動装置、作動力の方向を検出するためのタッチセンシティブ領域をもつ
センサ、機器を移動させる方法、コンピュータプログラム要素、及びコンピュータ可読媒
体にも適用されることに注意すべきである。
【０００６】
　本発明の第１の見地によれば、機器を移動させる駆動装置であって、モータ駆動される
ポジショニングユニット、中央処理ユニット、及び少なくとも１つのセンサユニットを具
えるユーザインタフェース、を有する駆動装置が提供される。モータ駆動されるポジショ
ニングユニットは、可動機器の移動を実施するように構成される。中央処理ユニットは、
モータ駆動されるポジショニングユニットによって提供される機器の移動を制御するよう
に構成される。少なくとも１つのセンサユニットは、少なくとも１つのタッチセンシティ
ブ領域を有するとともに、例えばユーザによって少なくとも１つのタッチセンシティブ領
域に印加される圧力のような力に依存して制御信号を中央処理ユニットに供給するように
構成される。少なくとも１つのセンサユニットは、可動機器に固定的に取り付けられるよ
うに構成される。
【０００７】
　圧力、すなわち力は、センサの表面に対し垂直に印加されることができる。圧力は、せ
ん断力として表面に沿って与えられてもよい。
【０００８】
　センサユニットは、可動機器に搭載されるように提供されるので、センサは、適当な位
置で常に利用可能であり、すなわち移動する機器のところで直接に利用可能である。更に
、制御信号が、ユーザによって印加される力に従って提供され又は生成されるので、ユー
ザは、機器を移動させるための直観的なやり方を提供される。センサが、可動機器に固定
的に取り付けられるようにして提供されるので、センサ自体が、センサ上に圧力のような
力が印加される間、移動し、それにより、手が、部屋の中で移動しているセンサユニット
、すなわち入力装置の近くに保たれるとき、人の視覚と手の良好な協調関係の形で正確で
速いフィードバックループが提供される。移動自体は、移動方向－ポジショニングユニッ
トによって実施され達成されるにもかかわらず、ユーザは、重さが低減されること以外は
、まるで自分が自然に対象を移動させているのと同じような感覚をもつ。移動の力は、モ
ータ駆動されるポジショニングユニットによって提供される。従って、ジョイスティック
又はスイッチのような特別なインタフェースに関する任意の特定の技術又は経験は必要と
されない。これは、上述の駆動装置を、例えば検査室又は病院の部屋のように、不必要な
注意が他のタスクからの注意をそらすものであることを意味する環境における使用に特に
適したものにする。センサは、細菌が成長することができない特別な材料によってカバー
されることができる。提供される移動は、周囲空間への及びユーザに対する機器の相対移
動を生じさせる。しかしながら、センサユニット自体は、機器と共に移動する。
【０００９】
　「機器」という語は、さまざまな異なる種類のコンポーネント及びユニットに関する。
例えば、コンポーネント及びユニットは、職人の店、製造現場又は作業場における可動マ
シンを含みうる。例えば、機器は、部屋の中で移動される。別の例は、例えば医用イメー
ジング装置、患者支持体、患者テーブル、監視装置、生命維持装置等の医療分野における
機器である。
【００１０】
　「移動する」という語は、３Ｄ空間において、又は空間内の予め決められた面又は表面
（例えばフロア上）に沿って、移動すること及び／又はポジショニングすることを含む。
「移動する」という語は更に、天井又は壁から支持される機器を移動させることをも含む
。
【００１１】
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　移動方向－ポジショニングユニットは、機器のモータ支援される懸架ユニット又はベー
ス構造として提供されることができる。移動方向－ポジショニングユニットは、機器の少
なくとも一部を移動させるためのモータ支援される駆動ユニットとして提供されることが
できる。
【００１２】
　一例によれば、機器は、医用装置であり、モータ駆動のポジショニングユニットは、検
査室内において医療機器の移動を実施するように構成される。
【００１３】
　他の例によれば、センサユニットは、ｉ）圧力、及びｉｉ）圧力の作用方向のグループ
の中の少なくとも１つに依存して制御信号を供給するように構成される： 
【００１４】
　「力」及び例えば「圧力」という語は、ユーザによってセンサ表面に作用する作動力に
関連する。作動時に、センサ表面が機器と共に移動している場合、力は変化しうる。「圧
力方向」又は「力方向」という語は、センサ表面に作用する、ユーザにより印加される作
動力の方向又は結果として得られるベクトルである。
【００１５】
　例えば、機器がフロア表面全体の特定の方向に移動されるべきである場合、ユーザは、
所望の方向においてセンサ表面上に作動力又は圧力を提供しなければならない。移動が、
かなり速く行われるべきである場合、ユーザは、加速を速める及びゆえに移動を速めるた
めに、増大される圧力により圧力を印加しなければならない。従って、圧力の増加又は減
少が移動に対し即時の効果を与えるので、直接のフィードバック可能性が提供され、また
、センサ自体が機器と共に移動するので、そのような移動は、押圧している間、すなわち
センサを作動させている間、ユーザによって経験される。機器を減速させるために、ユー
ザは、動きの方向と反対方向に圧力を供給することができ、又は、表面センサに対する垂
直方向の力が或る閾値より低い場合、減速される。
【００１６】
　一例によれば、タッチセンシティブ領域は、可動機器に配され、それにより、力は、ユ
ーザにより、タッチセンシティブ領域に接触することによって、意図された移動方向に一
致する作用方向へ供給可能である。
【００１７】
　これは、ジョイスティックのようなインタフェースユニットの任意の特定の作動機能及
び空間（すなわち部屋）内における向きを考える必要なしに、ユーザが機器上に対し作用
を与えることを可能にする。
【００１８】
　意図される方向は、押圧又は作動力がタッチセンシティブ領域に作用している間に達成
される移動方向である。「一致」という語は、作動、すなわち圧力の作用方向及び達成さ
れた移動方向が合っていることに関連する。例えば、意図された移動方向は、作用方向と
平行である。別の例において、作用方向は、意図される移動方向と同じ又はそれからわず
かにそれた方向である。
【００１９】
　力又は圧力の作用方向は、個々の移動ベクトル成分をもつ移動制御信号を供給するため
にセンサによって検出可能なそれぞれ異なるベクトル成分を含む。
【００２０】
　一例によれば、ユーザインタフェースは、ユーザがセンサユニットに接触している間ユ
ーザに触覚信号を供給するように構成される触覚フィードバックユニットを有する。
【００２１】
　「触覚信号」という語は、例えば手や指のような、ユーザの触覚により経験される信号
をさし、従って、機器の移動又は動きを作動させるためにセンサユニットに触れることと
は逆の伝達方法で、直接のフィードバック信号として提供される。従って、制御コマンド
を入力するやり方と同じマシン及びユーザ間の伝達方法でフィードバックを供給すること



(6) JP 6333835 B2 2018.5.30

10

20

30

40

50

によって、直観的で、直接的で、従って正確且つ迅速なフィードバックループが提供され
る。
【００２２】
　一例によれば、衝突制御ユニットが、可動コンポーネントの近づきつつある衝突を検出
するために提供され、その場合、フィードバックは、タッチセンシティブ領域を通じて触
覚警告信号として提供される。
【００２３】
　別の例において、触覚フィードバック信号に加えて又はそれに代わって、音響的及び／
又は光学的警告信号が供給される。
【００２４】
　確認ユニットが、モータ駆動ユニットの不所望の動作を可能にし及び／又は阻止するた
めに提供されることができる。
【００２５】
　一例によれば、タッチセンシティブ領域は変形可能な容量性センサである。
【００２６】
　例えば、重なりうる２又はそれ以上の電極を組み込んだ誘電エラストマ又はフォームが
提供される。誘電エラストマは、フィードバックを与えるアクチュエータとしても提供さ
れうる。センサ及びアクチュエータは、例えばそれらの間に１つの層を有する同じ電極を
提供し及び感知モードと作動モードとの間の切り替えをすることによって、同じ「接触領
域」に組み込まれることができる。
【００２７】
　センサの一例において、単独で又は組み合わせにおいて使用されることができるそれぞ
れ異なる信号が、供給されることができる。１つの信号は、容量変化であり、別の信号は
電圧変化であり、ここで、電圧は、例えば１／Ａ２により変化することができ、Ａは表面
である。
【００２８】
　例えば、誘電ポリマは、センサとしてのみ使用される。装置は、低い電圧で動作するこ
とができ、これは、安全性の見地に寄与する。
【００２９】
　別の例において、触覚フィードバックが、アクチュエータとして働くのと同じポリマに
よって提供される場合、電界は、１０－４００Ｖ／μｍのレンジで供給されることができ
る。別の例において、積層されたアクチュエータ／センサが提供される。こうして、セン
サ又はフィードバックのための一体型アクチュエータを有するセンサは、単一の層として
又は積層される設計として提供されることができる。
【００３０】
　別の例において、作動のために、対応する電極が提供される。例えば、電極は、エラス
トマと同じ次元に延在する。
【００３１】
　一例において、上述の例の駆動装置は、可動機器に組み込まれる。例えば、モータ駆動
されるポジショニングユニットは、機器のベース構造又は支持構造に組み込まれることが
できる。そのセンシティブ領域を有するセンサユニットは、構造の外側に提供され、それ
により、ユーザは、移動が望まれる場合に駆動機構をアクティブにするためにセンサ表面
に容易に到達することができる。センサの表面は、自由な形状をもつ。
【００３２】
　第２の見地によれば、医用検査システムであって、イメージング装置、患者支持体及び
ディスプレイを含むグループの中の少なくとも１つの可動医療機器を有する医療検査シス
テムが提供される。医療機器のうち少なくとも１つは、可動支持体であり、上述の例及び
実施形態の１つによる駆動装置を具備する。少なくとも１つのセンサが、可動医療機器に
取り付けられる。
【００３３】
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　医用検査システムは、患者のような関心対象をイメージングするためのＸ線イメージン
グシステム、超音波イメージングシステム、ＭＲＴ－、ＭＲ－又はＣＴ－システムのよう
な、医用イメージングシステムとして提供されることができる。医用検査システムは、カ
テーテル処置ラボとして提供されることができる。医用検査システムは、介入装置を含む
ことができる。
【００３４】
　一例によれば、イメージング装置は、ＣアームＸ線イメージングシステムのＣアーム装
置であり、センサ表面は、Ｘ線検出器又はＸ線源の少なくとも２つの側面に提供される。
【００３５】
　センサ表面は、可動医療機器の少なくとも２つの側面に設けられることができる。
【００３６】
　一例によれば、患者支持体は、患者テーブルであり、センサ表面は、患者テーブルの少
なくとも１つの側面に、例えば２つの側面に設けられる。
【００３７】
　センサ表面は、複数のエッジ部に沿って提供されることができる。センサ表面は、機器
を移動させるためのハンドル又はグリップを更に具備することができる。
【００３８】
　一例によれば、センサ表面は、可動医療機器上の大きい表面として提供される。大きい
表面は、少なくとも医療機器のエッジ部に沿った少なくとも半分の長さ、少なくとも３０
ｃｍの長さ、及び少なくとも２０ｃｍｘ２０ｃｍの表面領域のグループの中の少なくとも
１つを具える。
【００３９】
　第３の見地によれば、作動力の方向を検出するためにタッチセンシティブ領域を含むセ
ンサが提供され、かかるセンサは、第１及び第２の電極層及び誘電エラストマを有する。
第１及び第２の層は、誘電エラストマによって、センサに作用する圧力のような力に従う
可変の距離隔てられる。第１及び第２の電極層の一方は、第２及び第１の電極層の他方の
少なくとも２つの電極と少なくとも部分的に重なる少なくとも１つの電極を有する。これ
は、ユーザの手から電極を減結合するために提供される。局所的な容量変化が、作用力に
対するひずみ又は方向の情報を提供する。
【００４０】
　作動力は、押圧力でありうる。更に、付加的に又は代替として、表面に沿った力、すな
わちせん断力が提供される。
【００４１】
　例えば、１つの電極は、対向する層の３つ又は４つの電極と重なる。他の例において、
複数の重なり合う電極構造が、タッチセンシティブ領域にわたって設けられる。
【００４２】
　他の例において、上述の例による駆動装置は、上述したようにこのようなセンサを具備
する。
【００４３】
　本発明の第４の見地によれば、機器を移動させる方法であって、ａ）ユーザインタフェ
ースのセンサユニットのタッチセンシティブ領域に触れるステップであって、センサユニ
ットは可動機器に取り付けられたものである、ステップと、ｂ）ユーザによって少なくと
も１つのタッチセンシティブ領域に印加される力に依存して制御信号を生成するステップ
と、ｃ）中央処理ユニットに、生成された制御信号を供給するステップと、ｄ）制御信号
に基づいて、モータ駆動されるポジショニングユニットを作動させるステップと、を含む
方法が提供される。
【００４４】
　一例によれば、センサユニットに触れている間、触覚信号がユーザに供給される他のス
テップが提供される。触覚信号は、移動されるべき機器の重量に依存して異なる程度の柔
らかさとして供給される。
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【００４５】
　１つの見地によれば、センサは、ユーザが彼の手又は他の身体部分（例えば臀部、脚又
は肩）をセンサ上に置くことを可能にするために及びあたかも対象（すなわち機器）が手
動で移動されるかのような圧力を及ぼすために、医用システムの重い対象のような移動さ
れるべきである機器に直接に設けられる。センサは、力を検出し、対象（すなわち機器）
の対応する変位をもたらすようにモータを制御する。更に、センサ上に誘起される圧力と
機器加速との間の閉ループが提供される。力は増幅されるので、重い機器を移動させる場
合に比べて機器を軽くすることができる。一例において、圧力が検出される。他の例にお
いて、センサは、例えば横方向の変位のためのいくつかの方向を検出することができる。
センサ表面は、変形可能でありえ、更に、直接のユーザフィードバックのために触覚信号
で応答することができる。
【００４６】
　本発明のこれらの及び他の見地は、以下に記述される実施形態から明らかになり、それ
らを参照して説明される。
【００４７】
　本発明の例示的な実施形態が添付の図面を参照して記述される。
【図面の簡単な説明】
【００４８】
【図１】機器を移動させるための駆動装置の機構を示す概略図。
【図２Ａ】ユーザインタフェースとしてのタッチセンシティブ領域の例を示す斜視図。
【図２Ｂ】図２Ａのタッチセンシティブ領域の上面図。
【図２Ｃ】図２Ａのタッチセンシティブ領域の上面図。
【図２Ｄ】図２Ａのタッチセンシティブ領域の上面図。
【図３】タッチセンシティブ領域の例を示す断面図。
【図４】駆動装置の他の例を示す概略図。
【図５】医用検査システムの例を示す概略図。
【図５】Ｃアーム装置の形の医用検査システムの他の例を示す斜視図。
【図７Ａ】作動力の方向を検出するためのタッチセンシティブ領域をもつセンサの概略断
面図。
【図７Ｂ】図７Ａのセンサの上面図。
【図８】センサ表面を有する患者テーブルの例を示す図。
【図９】ユーザの手が圧力を、すなわち作動力を印加していることを示す図。
【図１０】機器を移動させる方法の例における基本的なステップを示す図。
【図１１】機器を移動させる方法の他の例を示す図。
【発明を実施するための形態】
【００４９】
　図１は、機器を移動させるための駆動装置１０を示しており、駆動装置１０は、モータ
駆動されるポジショニングユニット１２、中央処理ユニット１４、及び少なくとも１つの
センサユニット１８を具えるユーザインタフェース１６を有する。モータ駆動されるポジ
ショニングユニットは、二重矢印Ｍによって示されるように、可動機器の移動を実施する
ように構成される。移動は、表面上の又は平面内のそれぞれ異なる方向において、又は３
Ｄ空間において、行われることができることに留意すべきである。中央処理ユニット１４
は、モータ駆動されるポジショニングユニット１２によって提供される機器の移動を制御
するように構成される。少なくとも１つのセンサユニット１８は、少なくとも１つのタッ
チセンシティブ領域２０を含む。少なくとも１つのセンサユニット１８は、圧力に依存し
て、すなわちユーザによって少なくとも１つのタッチセンシティブ領域２０に印加される
力Ｆに依存して、制御信号２２を中央処理ユニット１４に供給するように構成される。少
なくとも１つのセンサユニット１８は、可動機器に固定的に取り付けられる。
【００５０】
　例えば、可動機器は、移動方向－ポジショニングユニット１２を具備し、中央処理ユニ
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ット１４が更に、可動機器に組み込まれる。更に、ユーザインタフェース１６もまた、機
器上に直接設けられる。こうして、すべての上述のユニットが可動機器と共に移動する。
【００５１】
　図２Ａは、センサユニット１８のタッチセンシティブ領域２０を斜視図で示している。
例えば、タッチセンシティブ領域２０は、カーブしたエッジ表面として設けられる。更に
、まっすぐな矢印２４は、ユーザによって印加される力Ｆを示す。センサは、圧力に依存
した制御信号を供給するように構成される。付加的に又は代替として、センサは、圧力作
用方向に依存した制御信号を供給するように構成される。
【００５２】
　図２Ｂに見られるように、センサユニット１８が上面図に示されている。更に、破線の
矩形２６は、移動方向－ポジショニングユニット１２（詳しくは示さず）によって移動さ
れることができる可動機器を示す。圧力又は力Ｆは、例えばセンサユニット１８のタッチ
センシティブ領域２０に対して或る角度αをなす特定の作用方向において作用する。矢印
Ｍは、圧力Ｆの方向に依存した方向をもつ、結果的に生じる移動を示す。例えば、移動方
向は更に、可動機器（すなわち破線の矩形２６）に対して或る角度αをなす。当然ながら
、可動機器が傾斜した表面を有する場合、別の角度が、圧力方向及び移動方向を合わせる
ように提供される。図２Ｃは、同様の図示において、タッチセンシティブ領域２０に作用
する圧力Ｆ１を示す。こうして、結果的に生じる移動Ｍ１は、他の矢印によって示される
。矢印Ｆ１の長さによって概略的に示されるように、圧力Ｆ１がかなり大きい場合、矢印
Ｍ１のかなり大きい長さによって示されるように、大きい移動が達成される。図２Ｄは、
より小さい圧力Ｆ２がより小さい移動Ｍ２を生じさせる他の同様の例を示す。
【００５３】
　例えば、タッチセンシティブ領域２０は、可動機器に配置され、それにより、圧力が、
ユーザによってタッチセンシティブ領域に触れることにより作用方向に達成され、作用方
向は、上述したように、意図される移動方向に一致する。
【００５４】
　図３は、ユーザインタフェース１６の少なくとも１つのセンサユニット１８のタッチセ
ンシティブ領域２０の断面図を示す。ユーザインタフェース１６は、ユーザがセンサユニ
ットに触れている間、より小さい矢印Ｈによって示される触覚信号をユーザに提供するよ
うに構成される触覚フィードバックユニット２６を有する。センサユニットへの接触は、
ユーザによって印加される力を示す矢印Ｆによって示される。ユーザは、外側のセンサ層
を通じて触覚信号Ｈを感知する。
【００５５】
　例えば、タッチセンシティブ領域２０は、間隔をおいて配される２つの別々の電極層を
有するエラストマである電気活性ポリマを含む。図示されるように、触覚信号がタッチセ
ンシティブ領域２０に提供されるように、フィードバックユニット２６はタッチセンシテ
ィブ領域２０の下側に設けられる。
【００５６】
　外部のノイズ源又はキャパシタンスから電極を保護するために、センサ内の検出電極は
、共に質量電位にある２つの追加の電極層の間にカプセル化される。
【００５７】
　他の例（詳しく図示せず）において、タッチセンシティブ領域２０は、２つの電極層を
有する誘電エラストマとして提供される。第１の動作モードにおいて、変形可能なセンサ
に作用する（圧）力が検出される。第２のモードにおいて、駆動電圧が、変形可能な材料
の動き又は変化をもたらすために、センサに印加される。第１及び第２の動作モードは、
ユーザがセンサ表面を能動的に移動させ又は変化させている感覚を有するように、かわる
がわる提供される。
【００５８】
　図４は、駆動装置１０の他の例を概略的に示している。衝突制御ユニット２８は、可動
コンポーネントの近づいてくる衝突を検出するために提供される。フィードバックは、タ
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ッチセンシティブ領域２０を通じて触覚警告信号として提供される。例えば、触覚フィー
ドバックユニット３０が上述したように提供される。矢印３２は、衝突制御ユニット２８
によって供給される個々の衝突信号を示す。他の例において、衝突制御ユニット２８は、
処理ユニット１４と通信するように提供され、処理ユニット１４が、触覚フィードバック
ユニット３０に個々の制御信号を供給する。
【００５９】
　例えば、移動されるべき機器は医療機器置である。モータ駆動されるポジショニングユ
ニット１２は、検査室の中で医療機器の移動を行うように構成される。
【００６０】
　他の例（詳しく図示せず）によれば、確認ユニットが、モータ駆動されるポジショニン
グユニットの不所望の動作を可能にし及び／又は阻止するために提供される。
【００６１】
　図５は、少なくとも１つの可動医療機器を有する医用検査システム１００を示す。この
ような可動医療機器は、イメージング装置１１０、患者支持体１１２又はディスプレイ１
１４でありうる。医療機器の少なくとも１つは、可動支持体であり、上述の例の１つによ
る駆動装置を具備する。少なくとも１つのセンサが、可動医療機器（詳しく図示せず）に
取り付けられる。
【００６２】
　図６は、ＣアームＸ線イメージングシステムのＣアーム装置１１６の形のイメージング
装置１１０を示す。Ｃアームシステムは、Ｘ線源１１８及びＸ線検出器１２０を有する。
センサ表面１２２は、Ｘ線検出器１２０の少なくとも２つの側面に設けられ、それらセン
サ表面は、参照数字１２２ａ及び１２２ｂによって示されている。他の例において、２よ
り多くのセンサ表面が提供される。別の例において、２つのセンサ表面は、検出器ハウジ
ング又は検出器支持構造の対向する側面に配置される。更に、代替として又は付加的に、
センサ表面１２４は、Ｘ線源１１８の少なくとも２つの側面に設けられることもでき、そ
れらセンサ表面は、参照数字１２４ａ及び１２４ｂによって示されている。モータ駆動さ
れるポジショニングユニットは、機器の移動を提供する。
【００６３】
　Ｃアームシステムの代わりに、例えば他のタイプのＸ線イメージングシステム又は超音
波イメージングシステムのような他の医用イメージング装置が、可動機器を具備する。
【００６４】
　図６に更に示される他の例において（ただし上述の２つの例の必要な組み合わせを意味
しない）、患者支持体は患者テーブル１２６である。センサ表面１２８は、患者テーブル
の、参照数字１２８ａ及び１２８ｂによって示される２つの側面に少なくとも設けられる
。モータ駆動されるポジショニングユニットが機器の移動を提供する。
【００６５】
　図６に示される更に別の例において（ただし２つの例の必要な組み合わせを意味しない
）、モニタ装置１２５が、少なくとも１つのセンサ表面１２７を具備する。モータ駆動さ
れるポジショニングユニットが、機器の移動を提供する。
【００６６】
　移動されるべき機器の２つの側面上にセンサ表面を設ける代わりに、センサ表面は、よ
り多くの側面又はすべての側面に沿って設けられることもできることに留意すべきである
。更に、２つの側面の場合には、センサ表面は、向かい合わせの側面又は隣り合わせの側
面に設けられることができる。
【００６７】
　例えば、センサ表面は、エッジに沿って設けられる。センサ表面は、機器を移動させる
ためのハンドル又はグリップ（詳しく図示せず）上に設けられることもできる。他の例（
詳しく図示せず）において、大きい表面が、可動医療機器上にセンサ表面として設けられ
る。「大きい表面」という語は、例えば、少なくとも医療機器のエッジに沿った少なくと
も半分の長さ、又は少なくとも３０ｃｍの長さ、又は少なくとも２０ｃｍｘ２０ｃｍの表
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面領域に関する。「大きい」という語は、ユーザが、センサに触れるときに表面領域のと
ころに合うように注意を払う必要なく１本の手によって触れられるに十分広いセンサ表面
領域を有するような、少なくとも十分な大きさをもつ表面領域に関する。従って、機器の
移動を動作させる容易にされたやり方が提供され、こうして、動作のためにほんのわずか
な注意を必要とするだけである。それゆえ、例えば外科医のようなユーザの気がそれると
いうことが、最小限で済む。
【００６８】
　図７は、例えば押圧力のような作動力の方向を検出するためのタッチセンシティブ領域
のセンサ２００の概略断面図を図７Ａに示し、図７Ｂにその上面図を示す。センサ２００
は、誘電エラストマ２１０並びに第１の電極層２１２及び第２の電極層２１４を有する。
第１及び第２の電極層２１２、２１４は、誘電エラストマ２２０によって、センサ２００
に作用する圧力Ｆに従う可変の距離Ｄ隔てられている。第１及び第２の電極層の一方は、
少なくとも１つの電極２１６を有し、この電極２１６は、第２及び第１の電極層の他方の
少なくとも２つの電極２１８ａ及び２１８ｂと少なくとも部分的に重なる。例えば、上側
の第１の電極層が、１つの電極、すなわち下側の第２の電極層２１４における電極と重な
る電極２１６を具備する。こうして、局所的な容量変化が、作用する圧力に関するひずみ
及び方向に関する情報を提供する。例えば、圧力が、傾いた方向に、すなわち図７Ａに示
される垂直方向の作用力Ｆと異なる方向に、作用する場合、電極２１６もまた、傾斜した
態様に提供され、それにより、電極２１６と電極２１８ａとの間で距離Ｄが、電極２１６
と電極２１８ｂとの間の距離Ｄと異なる。
【００６９】
　図７Ｂは、電極２１６が４つの電極２１８ａ、２１８ｂ、２１８ｃ及び２１８ｄと重な
る状況を示している。第１の電極層２１６の他の付加の電極が、破線２２０によって示さ
れている。
【００７０】
　図１０は、以下のステップを含む、機器を移動させる方法３００を示す。第１のステッ
プ３１０において、ユーザインタフェースのセンサユニットのタッチセンシティブ領域が
触れられる。センサユニットは、可動機器に取り付けられている。第２のステップ３２０
において、制御信号が、ユーザによって少なくとも１つのタッチセンシティブ領域に印加
される圧力に依存して、生成される。第３のステップ３３０において、生成された制御信
号が、中央処理ユニットに供給される。第４のステップ３４０において、モータ駆動され
るポジショニングユニットが、制御信号に基づいて作動される。第１のステップ３１０は
、ステップａ）とも呼ばれ、第２のステップはステップｂ）とも呼ばれ、第３のステップ
はステップｃ）とも呼ばれ、第４のステップはステップｄ）とも呼ばれる。
【００７１】
　図１１は、他のステップ３５０が提供される他の例を示しており、他のステップ３５０
において、触覚信号３５２が、センサユニットに接触している間、ユーザに供給される。
触覚信号３５２は、例えば移動される機器の重量に依存して異なる程度の柔らかさとして
提供される。
【００７２】
　図８は、２つのセンサ表面２５２を有する患者テーブル２５０を示しており、２つのセ
ンサ表面２５２は、患者テーブル２５０のエッジの長さに沿って斜線パターンで示されて
いる。
【００７３】
　図９は、押す方向２５６に圧力を提供しているユーザの手２５４を示しており、かかる
圧力は、患者テーブル２５０の移動方向２５８を結果的に生じさせる。ユーザの手２５４
によって、センサ表面２５２のセンサ材料は（わずかに）歪められる。
【００７４】
　他の例において、いくつかのセンサは、患者テーブルの側面に固定される。これは、ユ
ーザが機器を移動させる直観的な方法を提供する。センサは、変形可能な可撓性の材料で
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作られることができ、例えば任意のカーブした形状で配置されることができる。センサは
、患者テーブルの患者ポジショニングシステムに接続されることができ、これは、Ｘ線管
及び検出器に対するテーブルのポジショニングを含むことができ、すなわち、Ｘ線管及び
検出器は、相対的な移動を達成するために、個々の移動機器を具備することができる。セ
ンサは、例えば接触確認の後、オペレータの手に従う。次に、オペレータは、彼の手によ
り位置を確認することができ、センサは、任意の予期しない又は所望されない移動を防ぐ
ようにディスエーブルされることができる。
【００７５】
　他の例において、センサ表面は、移動可能に支持される照明機器備又は監視機器に設け
られる。
【００７６】
　本発明の別の例示的な実施形態において、適当なシステム上で上述の実施形態のうちの
１つによる方法の方法ステップを実行するように適応されることによって特徴付けられる
コンピュータプログラム又はコンピュータプログラム要素が提供される。
【００７７】
　従って、コンピュータプログラム要素は、更に本発明の実施態様の一部でありうるコン
ピュータユニットに記憶されることができる。このコンピューティングユニットは、上述
の方法の各ステップを実施するように又はその実施をもたらすように適応されることがで
きる。更に、コンピューティングユニットは、上述の装置のコンポーネントを動作させる
ように適応されることができる。コンピューティングユニットは、自動的に動作し及び／
又はユーザの命令を実行するように適応されることができる。コンピュータプログラムは
、データプロセッサの作業メモリにロードされることができる。こうして、データプロセ
ッサは、本発明の方法を実施する能力を備えるものでありうる。
【００７８】
　本発明のこの例示的な実施形態は、最初から本発明を使用するコンピュータプログラム
及び更新により既存のプログラムを本発明を使用するプログラムに変えるコンピュータプ
ログラムの両方をカバーする。
【００７９】
　更に、コンピュータプログラム要素は、上述したような方法の例示的な実施形態のプロ
シージャを実施するためにすべての必要なステップを提供することが可能でありうる。
【００８０】
　本発明の他の例示的な実施形態によれば、ＣＤ－ＲＯＭのようなコンピュータ可読媒体
が提示され、コンピュータ可読媒体は、それに記憶されたコンピュータプログラム要素を
有し、コンピュータプログラム要素は、上述のセクションによって記述されている。
【００８１】
　コンピュータプログラムは、例えば他のハードウェアと共に又はその一部として供給さ
れる光学記憶媒体又はソリッドステート媒体のような適切な媒体に記憶され及び／又は配
布されることができるが、他の形式で、例えばインターネット又は他のワイヤード又はワ
イヤレス通信システムを通じて配布されることもできる。
【００８２】
　しかしながら、コンピュータプログラムは、ワールドワイドウェブのようにネットワー
クを通じて提示されることもでき、このようなネットワークからデータプロセッサの作業
メモリにダウンロードされることが可能である。本発明の他の例示的な実施形態によれば
、コンピュータプログラム要素をダウンロードのために利用できるようにする媒体が提供
され、かかるコンピュータプログラム要素は、本発明の前述された実施形態の１つによる
方法を実施するように構成される。
【００８３】
　本発明の実施形態はそれぞれ異なる発明の主題に関して記述されていることに留意すべ
きである。特に、ある実施形態は、方法タイプの請求項に関して記述される一方、他の実
施形態は、装置タイプの請求項に関して記述されている。しかしながら、当業者は、上述
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の及び以下の記述から、他の場合が特に示されない限り、１つのタイプの発明の主題に属
するフィーチャの任意の組み合わせに加えて、異なる主題に関連するフィーチャの間の任
意の組み合わせが、本願明細書によって開示されていると考えられることが分かるであろ
う。しかしながら、すべてのフィーチャが組み合わせられることができ、それにより、フ
ィーチャの簡単な足し合わせより多くの相乗効果を与えることができる。
【００８４】
　本発明は、図面及び上述の記述において図示され詳しく記述されているが、このような
図示及び記述は、制限的であり、説明的又は例示的なものであると考えられることができ
る。本発明は、開示された実施形態に制限されない。開示されている実施形態に対する他
の変更が、図面、開示及び従属請求項の検討により、請求項に記載の本発明を実施する際
に当業者によって理解され達成されることができる。
【００８５】
　請求項において、「有する、含む（comprising）」という語は、他の構成要素又はステ
ップを除外せず、不定冠詞「a」又は「an」は複数性を除外しない。単一プロセッサ又は
他のユニットが、請求項に列挙されるいくつかのアイテムの機能を果たすことができる。
特定の手段が相互に異なる従属請求項に列挙されているという単なる事実は、これらの手
段の組み合わせが有利に使用されることができないことを示さない。請求項における参照
符号は、本発明の範囲を制限するものとして解釈されるべきでない。

【図１】

【図２ａ】

【図２ｂ】

【図２ｃ】

【図２ｄ】

【図３】
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【図６】

【図７ａ】

【図７ｂ】

【図８】

【図９】
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