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(57)【要約】
　医療デバイスを関連付けする方法が提供される。この
方法は、複数の医療デバイスを用意することを含むこと
ができ、そして医療デバイスのそれぞれが、医療デバイ
スの空間的加速度を測定するように形成された加速度計
を含むことができる。医療デバイスの少なくとも２つの
それぞれがそれぞれの医療デバイスの加速度計によって
、時間に関する加速度パターンを測定することができる
。方法は、測定された加速度パターンを、定義された対
応基準に基づいて対応に関して比較すること、そして定
義された対応基準を満たす加速度パターンを測定した医
療デバイスの全てを関連付けすることを含むことができ
る。方法は、関連付けされたデバイスの集合のそれぞれ
の員のパラメータを修正することを含むこともできる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　医療デバイスを関連付けする方法であって、
　複数の医療デバイスを用意するステップであって、該複数の医療デバイスのそれぞれが
、該医療デバイスの空間的加速度を測定するように形成された加速度計を含む、ステップ
と、
　前記複数の医療デバイスの少なくとも２つのそれぞれが、それぞれの医療デバイスの加
速度計によって、時間に関する加速度パターンを測定するステップと、
　前記複数の医療デバイスの少なくとも２つによって測定された前記加速度パターンを、
定義された対応基準に基づいて対応関係を比較するステップと、
　前記該複数の医療デバイスの少なくとも２つのうち、前記定義された対応基準を満たす
加速度パターンを測定した医療デバイスの全てを関連付けするステップと、
　を含むことを特徴とする医療デバイスを関連付けする方法。
【請求項２】
　関連付けされた一組のデバイスのそれぞれのパラメータを修正するステップを含む、請
求項１に記載の方法。
【請求項３】
　比較するステップが、前記複数の医療デバイスの少なくとも２つによって測定された前
記加速度パターンの少なくとも１つをスケーリングすることを含む、請求項１に記載の方
法。
【請求項４】
　比較するステップが、前記複数の医療デバイスの少なくとも２つによって測定された前
記加速度パターンの少なくとも１つにおいて座標変換を実施することを含む、請求項１に
記載の方法。
【請求項５】
　複数の医療デバイスの少なくとも１つが、２つ以上の軸線内の加速度を測定する加速度
計を含む、請求項１に記載の方法。
【請求項６】
　複数の医療デバイスの少なくとも１つが２つ以下の軸線内の加速度を測定する加速度計
を含む、請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　前記複数の医療デバイスが関連付け受容モードの医療デバイスを含む、請求項１に記載
の方法。
【請求項８】
　比較するステップは、
　前記複数の医療デバイスの少なくとも２つのそれぞれが、前記医療デバイスが測定した
加速度パターンを情報システムへ伝達すること、そして
　前記複数の医療デバイスの少なくとも２つのそれぞれから伝達された加速度パターンを
、前記情報システムが定義された対応基準に基づいて対応に関して比較することを含む、
請求項１に記載の方法。
【請求項９】
　関連付けするステップは、
　前記情報システムが、前記複数の医療デバイスの前記少なくとも２つのうちの、定義さ
れた対応基準を満たす加速度パターンを測定した少なくともそれぞれの医療デバイスへ関
連付けメッセージを通信することを含む、請求項８に記載の方法。
【請求項１０】
　比較するステップが前記複数の医療デバイスの前記少なくとも２つの間で分散形式で実
施される、請求項１に記載の方法。
【請求項１１】
　比較するステップが前記複数の医療デバイスの前記少なくとも２つのうちの１つの医療
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デバイスによって実施される、請求項１に記載の方法。
【請求項１２】
　比較するステップが、前記複数の医療デバイスの少なくとも２つのうちの少なくとも第
１の医療デバイスが該第１の医療デバイスの加速度計によって測定された加速度パターン
に関連する情報を伝達することを含む、請求項１に記載の方法。
【請求項１３】
　比較するステップは、前記複数の医療デバイスの前記少なくとも２つのうちの少なくと
も第２の医療デバイスが、該第２の医療デバイスの加速度計によって測定された加速度パ
ターンに関連する情報を、前記複数の医療デバイスの前記少なくとも２つのうちの前記第
１の医療デバイスから受信された情報と比較することを含む、請求項１２に記載の方法。
【請求項１４】
　前記複数の医療デバイスのデバイスを共通の支持構造に機械的に取り付けることを含む
、請求項１に記載の方法。
【請求項１５】
　医療デバイスシステムであって、
　複数の医療デバイスのそれぞれが、
　該医療デバイスの空間的加速度を測定するように形成された加速度計と、
　該加速度計に動作的に接続されたコントローラと、
　該コントローラに動作的に接続された通信インターフェイスと、
　を含む複数の医療デバイスと、
　該複数の医療デバイスのそれぞれの医療デバイスの該通信インターフェイスに通信接続
された情報システムと、
　を含み、
　前記複数の医療デバイスのそれぞれの医療デバイスの該コントローラが、
　前記医療デバイスの前記加速度計によって測定された加速度パターンを処理し、そして
　前記加速度パターンに関連する情報を、該通信インターフェイスを介して該情報システ
ムに通信するように形成され、且つプログラミングされており、
　前記情報システムが、
　前記複数の医療デバイスのそれぞれによって通信された前記加速度パターンに関連する
情報を受信し、
　前記情報システムによって受信された前記加速度パターンに関連する情報を、定義され
た対応基準に基づいて対応に関して比較し、
　該定義された対応基準を満たす前記加速度パターンに関連する情報を通信した前記複数
の医療デバイスのうちの少なくともそれぞれの医療デバイスのリストを維持するように形
成され、且つプログラミングされている、
　ことを特徴とする医療デバイスシステム。
【請求項１６】
　前記複数の医療デバイスが共通の支持構造に取り付けられたときに、前記複数の医療デ
バイスの少なくとも１つが、該複数の医療デバイスの他の医療デバイスにおいて測定可能
な加速を生じさせることができる選択的に作動可能な構成部分を含む、請求項１５に記載
のシステム。
【請求項１７】
　前記情報システムが、前記定義された対応基準を満たす前記加速度パターンに関連する
情報を通信した少なくともそれぞれの医療デバイスへ関連付けメッセージを通信するよう
に形成され、且つプログラミングされており、そして
　前記複数の医療デバイスのそれぞれの医療デバイスのコントローラが、前記情報システ
ムから関連付けメッセージを受信するように形成され、且つプログラミングされている、
　請求項１５に記載のシステム。
【請求項１８】
　医療デバイスを関連付けする方法であって、
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　複数の医療デバイスを共通の支持構造に取り付けるステップであって、前記複数の医療
デバイスのそれぞれが、該医療デバイスの空間的加速度を測定するように形成された加速
度計を含む、ステップと、
　前記複数の医療デバイスに機械的インパルスを与えるステップであって、前記機械的イ
ンパルスが前記共通の支持構造を通って前記複数の医療デバイスの全ての間に伝達される
、ステップと、
　前記複数の医療デバイスのそれぞれが、前記機械的インパルスと関連付けされる加速度
パターンを前記それぞれの医療デバイスの加速度計によって測定するステップと、
　定義された対応基準に基づいて対応関係に関して前記複数の医療デバイスのそれぞれに
よって測定された加速度パターンを比較するステップと、
　前記定義された対応基準を満たす加速度パターンを測定した前記複数の医療デバイスの
全てを関連付けするステップと、
　を含む、医療デバイスを関連付けする方法。
【請求項１９】
　前記機械的インパルスを与えることが前記共通の支持構造を手動で打撃することを含む
、請求項１８に記載の方法。
【請求項２０】
　前記機械的インパルスを与えることは、前記複数の医療デバイスのうちの１つの医療デ
バイスの構成部分が該機械的インパルスを生じさせることを含む、請求項１８に記載の方
法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　（関連出願）
　本出願は、2014年9月3日付けで出願された米国仮出願第62/045,379号明細書の利益を主
張する。前記明細書は参照により全体的に本明細書中に援用される。
【０００２】
　本開示は医療デバイスに関し、より具体的には医療デバイスを関連付けするシステム及
び方法に関する。
【背景技術】
【０００３】
　医療介護において、一人の患者の介護を行うために同時に複数のマイクロプロセッサ制
御型の医療デバイスを使用することがある。ある患者集団では、例えば一人の患者に治療
を施すために一度に６～９つの輸液ポンプを使用することが一般的であり、またいくつか
の事例では、一人の患者に１０～２０個の輸液ポンプを使用することさえある。他の医療
デバイス、例えば呼吸装置及びモニタリングユニットがその患者に使用されることもある
。いくつかの事例では、これらの医療デバイスが調和された状態で動作し、且つ／又はこ
れらを制御し得るようにこれらの医療デバイスを関連付けし、これにより介護者のワーク
フローを単純化できるようにすることが望ましい場合がある。
【０００４】
　少なくとも１つの医療デバイスと少なくとも１つの他の医療デバイスとを関連付けする
ための現行の技術は、例えば関連付けしようとするそれぞれのデバイスと個別に相互作用
するような複数のステップを含むことがある。介護者の作業負荷を単純化するという目的
を考慮すると、例えばデバイスを関連付けするのに必要となる、デバイスとの相互作用を
最小化する、医療デバイスを関連付けする改善されたシステム及び方法を提供することが
望ましい。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　本開示は医療デバイスに関し、より具体的には医療デバイスを関連付けするシステム及
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び方法に関する。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　説明のための、しかし非制限的な例において、本開示は医療デバイスを関連付けする方
法を提供する。この方法は、複数の医療デバイスを用意することを含むことができ、そし
て医療デバイスのそれぞれが、医療デバイスの空間的加速度を測定するように形成された
加速度計を含むことができる。方法は、医療デバイスの少なくとも２つのそれぞれがそれ
ぞれの医療デバイスの加速度計によって、時間に関する加速度パターンを測定することを
含むことができる。方法は、測定された加速度パターンを、定義された対応基準に基づい
て対応に関して比較することを含むことができる。方法は、定義された対応基準を満たす
加速度パターンを測定した医療デバイスの全てを関連付けすることを含むことができる。
方法は、関連付けされたデバイスの集合のそれぞれの員のパラメータを修正することを含
むこともできる。
【０００７】
　医療デバイスを関連付けする方法において、比較することは、測定された加速度パター
ンの少なくとも１つをスケーリングすることを含むこと、及び／又は、測定された加速度
パターンの少なくとも１つにおいて座標変換を実施することを含むことができる。
【０００８】
　医療デバイスを関連付けする方法において、複数の医療デバイスの少なくとも１つが、
２つ以上の軸線内の加速度を測定する加速度計を含むことができる。
【０００９】
　医療デバイスを関連付けする方法において、複数の医療デバイスの少なくとも１つが、
２つ以下の軸線内の加速度を測定する加速度計を含むことができる。
【００１０】
　医療デバイスを関連付けする方法において、複数の医療デバイスが、関連付け受容モー
ドの医療デバイスを含むことができる。
【００１１】
　医療デバイスを関連付けする方法において、比較することは、複数の医療デバイスの少
なくとも２つのそれぞれが、医療デバイスが測定した加速度パターンを情報システムへ伝
達すること、そして複数の医療デバイスの少なくとも２つのそれぞれから伝達された加速
度パターンを、情報システムが、定義された対応基準に基づいて対応に関して比較するこ
とを含むことができる。方法は、情報システムが、複数の医療デバイスの少なくとも２つ
のうちの、定義された対応基準を満たす加速度パターンを測定した少なくともそれぞれの
医療デバイスへ関連付けメッセージを通信することを含むこともできる。
【００１２】
　医療デバイスを関連付けする方法において、比較することは、複数の医療デバイスの少
なくとも２つの間で分散形式で実施することができる。
【００１３】
　医療デバイスを関連付けする方法において、比較することは、複数の医療デバイスの少
なくとも２つのうちの１つの医療デバイスによって実施することができる。
【００１４】
　医療デバイスを関連付けする方法において、比較することは、複数の医療デバイスの少
なくとも２つのうちの少なくとも第１の医療デバイスが第１の医療デバイスの加速度計に
よって測定された加速度パターンに関連する情報を伝達することを含むことができる。比
較することは、複数の医療デバイスの少なくとも２つのうちの少なくとも第２の医療デバ
イスが、第２の医療デバイスの加速度計によって測定された加速度パターンに関連する情
報を、複数の医療デバイスの少なくとも２つのうちの第１の医療デバイスから受信された
情報と比較することを含むことができる。
【００１５】
　医療デバイスを関連付けする方法は、複数の医療デバイスのデバイスを共通の支持構造
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に機械的に取り付けることを含むこともできる。
【００１６】
　説明のための、しかし非制限的な例において、本開示は、複数の医療デバイスと情報シ
ステムとを含む医療デバイスシステムを提供する。複数の医療デバイスのそれぞれが、医
療デバイスの空間的加速度を測定するように形成された加速度計と、加速度計に動作的に
接続されたコントローラと、コントローラに動作的に接続された通信インターフェイスと
を含む。情報システムは、複数の医療デバイスのそれぞれの医療デバイスの通信インター
フェイスに通信接続することができる。複数の医療デバイスのそれぞれの医療デバイスの
コントローラは、医療デバイスの加速度計によって測定された加速度パターンを処理し、
そして加速度パターンに関連する情報を、通信インターフェイスを介して情報システムに
通信するように形成され、且つプログラミングされている。情報システムは、複数の医療
デバイスの員によって通信された加速度パターンに関連する情報を受信し、情報システム
によって受信された加速度パターンに関連する情報を、定義された対応基準に基づいて対
応に関して比較し、そして定義された対応基準を満たす加速度パターンに関連する情報を
通信した、複数の医療デバイスのうちの少なくともそれぞれの医療デバイスのリストを維
持するように形成され、且つプログラミングすることができる。いくつかの事例では、複
数の医療デバイスが共通の支持構造に取り付けられたときに、複数の医療デバイスの少な
くとも１つが、複数の医療デバイスの他の医療デバイスにおいて測定可能な加速を生じさ
せることができる選択的に作動可能な構成部分を含むことができる。
【００１７】
　いくつかの事例では、情報システムは、定義された対応基準を満たす加速度パターンに
関連する情報を通信した少なくともそれぞれの医療デバイスへ関連付けメッセージを通信
するように形成され、且つプログラミングされており、そして複数の医療デバイスのそれ
ぞれの医療デバイスのコントローラは、情報システムから関連付けメッセージを受信する
ように形成され、且つプログラミングされている。
【００１８】
　説明のための、しかし非制限的なさらに別の例において、本開示は、医療デバイスを関
連付けする方法を提供する。この方法は、複数の医療デバイスを共通の支持構造に取り付
けることを含むことができる。複数の医療デバイスのそれぞれは、医療デバイスの空間的
加速度を測定するように形成された加速度計を含むことができる。方法は、複数の医療デ
バイスに機械的インパルスを与えることを含むことができる。機械的インパルスは共通の
支持構造を通って複数の医療デバイスの全ての間に伝達することができる。方法は、複数
の医療デバイスのそれぞれが、機械的インパルスと関連付けされる加速度パターンをそれ
ぞれの医療デバイスの加速度計によって測定することを含むことができる。方法は、定義
された対応基準に基づいて対応に関して複数の医療デバイスのそれぞれによって測定され
た加速度パターンを比較することを含むことができる。方法は、定義された対応基準を満
たす加速度パターンを測定した複数の医療デバイスの全てを関連付けすることを含むこと
ができる。いくつかの事例では、機械的インパルスを与えることは、共通の支持構造を手
動で打撃することを含むことができる。いくつかの事例では、機械的インパルスを与える
ことは、複数の医療デバイスのうちの１つの医療デバイスの構成部分が機械的インパルス
を生じさせることを含むことができる。
【００１９】
　上記概要は、本開示のあらゆる例又はあらゆる実施形を記述するように意図されるもの
ではない。下記説明は、種々の実施態様をより具体的に例示する。
【００２０】
　以下の説明は図面を参照しながら読まれるべきである。必ずしも原寸に比例しているわ
けではない図面はいくつかの例を示しており、開示の範囲を制限するように意図されては
いない。添付の図面と併せて種々の例に関する以下の説明を考察すると、開示内容をより
完全に理解することができる。
【図面の簡単な説明】
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【００２１】
【図１】図１は、共通の支持構造に取り付けられたいくつかの医療デバイスの一例を示す
概略図である。
【図２】図２は、他の医療デバイスとの比較的迅速で好都合な関連付けを可能にするため
の特徴を含む医療デバイスの一例を示す概略図である。
【図３】図３は、医療デバイスを関連付けする方法を示す概略的なフローダイヤグラムで
ある。
【発明を実施するための形態】
【００２２】
　以下の説明は図面を参照しながら読まれるべきである。異なる図面における同様のエレ
メントには同様の番号が付けられている。必ずしも原寸に比例しているわけではない図面
はいくつかの例を示しており、開示の範囲を制限するようには意図されていない。構造、
寸法、及び材料の例が種々のエレメントに対して示されてはいるものの、提供された例の
多くは、利用可能な適宜な代替物を有する。
【００２３】
　図１は、共通の支持構造１０、例えばポール又はラックに取り付けられたいくつかの医
療デバイス１～５の一例を示す概略図である。個々の医療デバイス１～５は、他の医療デ
バイスと関連付けした状態で有利に制御し得る任意の適宜な医療デバイスであってよい。
５つという医療デバイス１～５の量は一例として示されているにすぎず、本開示のシステ
ム及び方法は任意の適宜な数の医療デバイスを含むことができる。医療デバイス１～５の
デバイスのタイプ又はモデルは異種のものでも同種のものでもよい。いくつかの例では、
医療デバイス１～５のいくつか又は全ては輸液ポンプである。共通の支持構造１０はＩＶ
（静脈内）ポール又は輸液ポンプラックであってよい。医療デバイス１～５は、任意の適
宜な通信インフラ１２を介して、互いに、且つ／又はコンピュータシステム又は他の情報
システム１４に通信接続することができる。図１には医療デバイスの外部にあるものとし
て示されてはいるものの、言うまでもなく、このようなコンピュータシステム又は情報シ
ステムは、任意の場所に位置していてよく、例えば病院のＩＴインフラ内で外部又は遠く
隔たって位置するか、又は医療デバイスに物理的に隣接して、又はこれらの近くに位置す
るか、又はデバイス自体の内部に位置していてもよい。
【００２４】
　通信インフラ１２は、デバイス間通信、例えば有線又は無線ネットワークを提供するた
めの任意の適宜なシステムであってよい。情報システム１４は、病院情報システム（Hosp
ital Information System）（ＨＩＳ）、電子医療記録（ＥＭＲ）システム、パーソナル
コンピュータ又は他のコンピュータデバイス、及びその他のもののような任意の適宜なシ
ステムであってよい。情報システム１４は、通信インフラ１２及び医療デバイス１～５に
通信接続された通信インターフェイスを含むことができる。
【００２５】
　医療デバイス１～５を関連付けする従来の周知の方法及びシステムの場合、使用者は、
例えばディスプレイからのフィードバックを受信しながらキーパッド上でボタンを複数回
押すことによって、デバイスのユーザーインターフェイスを通してそれぞれのデバイス１
～５と個別に相互作用することがある。いくつかの周知の方法及びシステムの場合、使用
者は設定メニューを入力するためにボタンを押し、次いで関連付け機能までスクロールす
るためにボタンを押し、次いで共通の識別番号又はコードを入力するためにボタンを押す
ことがある。このようなシーケンスがそれぞれのデバイスに対して繰り返され、これには
多大な労力を要する。対照的に、本開示は、デバイスの関連付け時に使用者の負担をかな
り緩和し得るシステム及び方法を提供する。
【００２６】
　図２は、他の医療デバイスとの比較的迅速で好都合な関連付けを可能にする特徴を含む
医療デバイス２００の一例を示す概略図である。図１の医療デバイス１～５の例のいずれ
か又は全ては、医療デバイス２００として提供することができ、又は医療デバイス２００
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の特徴を含むことができる。医療デバイス２００は、デバイスの空間的加速度を測定する
ように形成された加速度計２０２と、加速度計２０２に動作的に接続されたコントローラ
２０４と、コントローラ２０４に動作的に接続された通信インターフェイス２０６とを含
むことができる。通信インターフェイス２０６は医療デバイス２００と他の医療デバイス
との通信、及び／又は情報システムの通信インターフェイスを介した上述のような情報シ
ステムとの通信を容易にする。このような通信リンクの例は、全体的に通信インフラ１２
として図１に示されている。通信インターフェイス２０６は、任意の適宜な通信技術、ア
ーキテクチャ、プロトコル、及び標準など、例えばＵＳＢ、ＴＣＰ／ＩＰ、イーサネット
（登録商標）（Ethernet）、ＲＳ－２３２、ＷｉＦｉ、ＺｉｇＢｅｅ、ブルートゥース（
登録商標）（Bluetooth）、ＮＦＣ、ＩｒＤＡ、ＡＮＴなどの使用を含むことができ、且
つ／又は通信インターフェイス２０６は、１つ又ａ２つ以上の新規の且つ／又は所有権の
ある通信手段を伴うことができる。
【００２７】
　加速度計２０２は任意の適宜な加速度計構成部分を含むことができ、また、医療デバイ
スが受ける加速度に関連する情報を提供する複数の構成部分を含むことができる。加速度
計２０２は、例えば最大３つの並進軸線及び最大３つの回転軸線における任意の適宜な数
の自由度の加速度情報を測定して提供することができる。いくつかの例では、加速度計２
０２は、単一の軸線内の加速度を測定するように形成されている。いくつかの例では、加
速度計２０２は、２つ以上の軸線内の加速度を測定するように形成されている。いくつか
の例では、加速度計２０２は、２つ以下の軸線内の加速度を測定するように形成されてい
る。いくつかの例では、加速度計２０２は、並進加速度情報だけを測定して提供するよう
に形成されており、またいくつかの例では、加速度計２０２は、回転加速度情報だけを測
定して提供するように形成されている。いくつかの例では、加速度計２０２は、医療デバ
イス２００が標準の直立配向にあるときに、直交する水平方向軸線に沿って並進加速度情
報を測定して提供するように形成されている。加速度計２０２は任意の定義な加速度検知
技術に基づくことができる。
【００２８】
　いくつかの例では、医療デバイス２００は磁力計を含むことができる。磁力計は、１つ
、２つ、又は３つの軸線に沿った磁束に関連する情報を提供することができる。これらの
軸線は直交軸線であってよい。磁力計は、空間的配向の変化を測定するのに使用すること
ができ、回転加速度計／ジャイロスコープ構成部分によって提供された回転情報を補完す
るか又はこれに取って代わることができる能力を提供する。いくつかの例では、加速度計
２０２は磁力計を含むことができる。
【００２９】
　コントローラ２０４は任意の適宜なコントローラ、マイクロコントローラ、マイクロプ
ロセッサ、又はこれに類するものであってよい。コントローラ２０４は、医療デバイス２
００のメモリー２０８を含むことができ、又はメモリー２０８に動作的に接続することが
できる。メモリー２０８は、任意の適宜な能力を有する任意の適宜なメモリーであってよ
く、そして不揮発性メモリー、例えばフラッシュ、ＥＥＰＲＯＭ、及びその他のものであ
ってよい。メモリー２０８は任意の適宜な情報、例えば加速度計２０２によって測定され
た加速度パターンに関連する情報、実行可能なコード、動作パラメータ、及びその他のも
のを記憶することができる。医療デバイス２００のコントローラ２０４は、医療デバイス
を制御するための任意の適宜なアクション、タスク、ステップ、及び／又は方法を実行、
命令、且つ／又は実施するように形成し、且つプログラミングすることができる。他のコ
ントローラ又はプロセッサ（図示せず）をデバイス２００内に採用することもできる（例
えば、加速度計２０２及び／又は通信インターフェイス２０６は１つ又は２つ以上の専用
のプロセッサを含むことができる）。いずれにしても、これらの他のコントローラ又はプ
ロセッサは、図２のコントローラ又はマイクロプロセッサ構成部分２０４の一部と考える
ことができる。
【００３０】
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　医療デバイス２００の種々の特徴は、線によってリンクされているものとして示されて
いる。これらの線は、前記特徴間の動作的な接続及び／又は通信リンクを概略的に示して
いる。線によって示された動作的な接続は制限的なものと考えるべきではなく、特徴／構
成部分間の任意の適宜な動作的な接続が存在してよい。例えば、図２はトポロジー的には
、コントローラ２０４を介して加速度計２０２に動作的に接続されているものとしてメモ
リ２０８を示しているように見え得るものの、これは便宜上示したにすぎず、メモリー２
０８と加速度計２０２とは直接に、又はバスなどを介して接続することができる。
【００３１】
　医療デバイス２００は、医療デバイスとしてのその所期機能を提供するために任意の適
宜な特定機能ハードウェア２１０を含むことができる。いくつかの例では、医療デバイス
２００は輸液ポンプであってよく、そして特定機能ハードウェア２１０はポンプメカニズ
ム、弁、センサ、特定用途向け集積回路（ＡＳＩＣ）、ファームウェア、及び任意の他の
適宜な構成部分を含むことができる。いくつかの例では、医療デバイス２００は患者モニ
タリング装置、例えば血圧モニターであってよく、そして特定機能ハードウェア２１０は
加圧カフ、ホース、エアポンプ、センサ、ＡＳＩＣ、ファームウェア、及び任意の他の適
宜な構成部分を含むことができる。
【００３２】
　医療デバイス２００はハウジング２１４を含むことができる。医療デバイス２００の特
徴のいずれも、ハウジング２１４内部に位置するか、又はハウジングの内部であれ外部で
あれ、ハウジング２１４と関連付けすることができる。
【００３３】
　本開示は、医療デバイスを関連付けする方法において、デバイス２００の加速度計２０
２のような加速度計からの情報を使用することを考える。図３の説明的な例の符号３００
で示す方法では、３０２のステップにおいて複数の医療デバイスを用意することができる
。医療デバイスは例えば図１のデバイス１～５と同様であってよい。これらのデバイスは
それぞれ、例えば図２のデバイス２００のように形成することができる。医療デバイスの
それぞれは、それぞれの医療デバイスの空間的加速度を測定するように形成された速度計
２０２を含むことができる。本明細書中の符号３００で示す方法の議論は、図１及び２の
符号を引用することを含むが、しかしこれは例示を目的としたものに過ぎず、方法３００
を図１及び２の具体的な配置に限定するものと解釈してはならない。当業者には明らかな
ように、方法３００は医療デバイス及びシステムの種々異なる、しかし適合性のある配置
及び事例において実践することができる。
【００３４】
　３０２のステップで用意される複数の医療デバイスは、関連付け受容モードの医療デバ
イスを含むことができる。いくつかの事例では、複数の医療デバイスは、関連付け受容モ
ードにあるデバイスだけを含む。医療デバイスは、任意の適宜な形式で関連付け受容モー
ドに入るように形成することができる。いくつかの例では、ユーザーインターフェイスを
介した入力によって関連付け受容モードに入るように医療デバイスに命令することができ
る。いくつかの例では、医療デバイスは、無給電状態又は待機状態からパワーオンされる
と関連付け受容モードに入るように形成することができる。いくつかの例では、医療デバ
イスは、通信インターフェイスを介して通信を受信した後、関連付け受容モードに入るよ
うに形成することができる。いくつかの例では、情報システム１４は、医療デバイス１～
５のうちのどのデバイスが関連付け受容モードにあるかを管理する。
【００３５】
　関連付け受容モードにおいて、本明細書中でさらに論じるように、関連付けを確立する
ために適宜な条件が合えば、医療デバイスを１つ又は２つ以上の他の医療デバイスと関連
付けすることができる。いくつかの例では、医療デバイスは２つ以上の医療デバイス群又
は医療デバイス集合と同時に関連付けすることができ、また、所与の時点で有効であり得
る任意の既存の関連付けに加えて、関連付け受容モードにある医療デバイスを新しい医療
デバイス群又は医療デバイス集合と関連付けすることができる。いくつかの他の例では、
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医療デバイスは１つの群又は集合とだけ一度に関連付けすることができる。副次的な例と
しては、関連付け受容モードにある１つの群又は集合とだけ関連付けすることができる医
療デバイスは、新しい関連付けが確立されるまで既存の関連付けを維持することができる
。関連付けが確立されたら、いかなる既存の関連付けも放棄される。別の副次的な例とし
て、１つの群又は集合とだけ関連付けすることができる医療デバイスは、これが関連付け
受容モードに入ると、関連付け受容モードに入ったのに続いて新しい関連付けが確立され
るか否かにかかわらず、いかなる既存の関連付けをも放棄する。
【００３６】
　３０３のステップでは、方法３００は、医療デバイス１～５を共通の支持構造１０に取
り付けることを含むことができる。医療デバイス１～５と、共通の支持構造１０と、医療
デバイスが支持構造に取り付けられるメカニズム及び形式とは、機械的インパルス、運動
、及び振動が結合されて、支持構造を通して医療デバイス間に伝達されるように形成し構
造化することができる。医療デバイス及び共通の支持構造１０のシステムのこれらの構成
部分及び態様は、これらの間の機械的減衰を最小限にしか伴わないように構成することが
できる。機械的減衰は、医療デバイス間で共通して受ける加速度を測定するための医療デ
バイスの加速度計２０２の感度を低下させるおそれがある。
【００３７】
　３０４のステップでは、方法３００は、任意の適宜な方法で複数の医療デバイス１～５
に機械的インパルスを意図的に与えることを含むことができる。機械的インパルスは共通
の支持構造１０を通って複数の医療デバイス１～５の全ての間に伝達することができる。
いくつかの事例では、機械的インパルスは、共通の支持構造１０、又は医療デバイス１～
５の１つ又は２つ以上を手動で打撃することによって、例えば手で打つか又はノックする
こと、又は足で蹴ることによって生じさせることができる。いくつかの事例では、臨床医
は、複数の輸液ポンプ及び／又は他の医療デバイスが取り付けられたＩＶポールを蹴るこ
とができる。本開示に示された機械的インパルスとは、所定の時間にわたって力を加える
（その時間中、力は変化し得る）ことであって、その結果、（直接に又は別の物体との機
械的結合によって）インパルスが加えられる物体を加速させ得るものを意味することがで
きる。
【００３８】
　本開示の方法及びシステムにおける医療デバイスに与えられた機械的インパルスから生
じた加速度及び関連運動は、種々の例ではほぼ並進性であってよいが、しかしこのことは
絶対に必要というわけではない。加速度及び関連運動は、いくつかの事例ではほぼ回転性
であってよく、またいくつかの事例では並進運動及び回転運動の両方の有意な成分を含む
ことができる。いくつかの例では、臨床医は、医療デバイス１～５がほぼ堅く取り付けら
れた共通の支持構造１０（例えば車輪付きＩＣポール）を（与えられたトルクを介して）
回転させることによって、全ての医療デバイスがほぼ同様の回転加速及び回転変位を受け
るようにすることができる。
【００３９】
　いくつかの例では、医療デバイス１～５の１つ又は２つ以上は、機械的インパルスを生
じさせるように形成された構成部分２１２を含むことができる。そして複数の医療デバイ
スに与えられる機械的インパルスは構成部分２１２によって発生させることもできる。構
成部分２１２は、共通の支持構造１０に取り付けられた医療デバイスの加速度計２０２に
よって検出可能な充分な規模の機械的インパルスを発生させ得る任意の適宜な装置であっ
てよい。構成部分２１２は例えばモータ駆動式又は他の種々の振動器、低周波で駆動され
るラウドスピーカー、又はコントローラ２０４によって選択的に作動可能なソレノイドで
あってよく、あるいはこれは手動式のデバイスであってもよい。
【００４０】
　いくつかの例では、医療デバイスの加速度計によって測定することができる、複数の医
療デバイスが受ける偶発的な又は意図的でない機械的インパルス、又は何らかのその他の
共通の運動を、考察された医療デバイス関連付け方法のいくつかにおいて用いることがで
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きる。
【００４１】
　３０５のステップでは、方法３００は、医療デバイスのいずれかが医療デバイスの加速
度計２０２によって、時間に関する加速度パターンを測定することを含むことができる。
加速度パターンは、方法エレメントである３０４のステップの機械的インパルスに基づい
ていてよい。意味論の問題として、加速度パターンの測定は、医療デバイス２００によっ
て医療デバイスの加速度計２０２を使用して実施される、又は医療デバイス２００の加速
度計２０２によって実施されると同等に言われることがある。
【００４２】
　３０６のステップでは、方法３００は、複数の医療デバイスのそれぞれの医療デバイス
に対して、それぞれの医療デバイスのコントローラ２０４が、デバイスに入射する機械的
インパルスに関連する医療デバイスの加速度計２０２によって測定された（３０５）加速
度パターンを処理するように形成され、且つプログラミングされることを含むことができ
る。処理３０６のステップは、加速度パターンに関連する任意の適宜なアクションを伴う
ことができる。処理は、潜在的関連性を有する加速度パターンが発生しつつある（又は発
生した）という認識と、後続の処理ステップのトリガとを含むことができる。このような
認識及びトリガは、例えば測定された加速度が所定の規模を超えたとき、又は所定の加速
度パターン対時間が認識されたときに、任意の適宜な形式で実現することができる。いく
つかの事例では、医療デバイス１～５の間の機械的結合、加速度計２０２の感度、認識・
トリガーアルゴリズム、及び任意のその他の関連因子は、医療デバイスの１つが加速度パ
ターンを潜在的関連性のあるものとして認識すると、他のデバイスもおそらく加速度パタ
ーンを得て、対応してこれを潜在的関連性のあるものとして認識するように形成すること
ができる。
【００４３】
　処理３０６のステップは、メモリ２０８又は任意の他の適宜なデータ記憶手段内に加速
度パターンに関連する情報を記録又は記憶することを含むことができるが、しかしこれは
絶対に必要というわけではない。処理３０６のステップは、加速度計２０２によって提供
された生データから加速度パターンに関連する情報を（リ）パッケージング（(re)packag
ing）、定義、変換、又はその他の形式で生成することを含むことができる。生データは
、所定の時間インターバルにわたって加速度計２０２によってサンプリングされた、変更
されていない全ての加速度測定値と定義することができる。加速度パターンに関連する情
報は、任意の適宜な情報であってよい。いくつかの例において、加速度パターンに関連す
る情報は生データであってよい。いくつかの事例では、いわゆる「ロッシー（lossy）」
又は「ロスレス（lossless）」データ圧縮を生データに施すことができる。いくつかの例
では、処理は、フーリエ分解、ウェーブレット解析、又はその他の適宜な数学的技術又は
信号処理技術を生データに施すことを含むことができる。このような技術は、加速度パタ
ーンを記述する、加速度パターンに関連する情報を作りだし、計算し、又はその他の形で
生成することができる。そしてこの情報は、生データよりも簡潔であることが可能であり
、且つ／又は加速度パターンを他の観察された加速度パターンと比較するために潜在的に
より容易に使用することができる。本開示において、加速度パターンに関連する情報は手
短に言えば「加速度パターン」と呼ぶことがある。
【００４４】
　３０８のステップでは、方法３００は、複数の医療デバイスのそれぞれ又はいくつかが
、その加速度計２０２によって測定されそのコントローラ２０４によって処理された加速
度パターンに関連する情報を、通信インターフェイス２０６を介して通信することを含む
ことができる。情報は、任意の他の適宜な存在物、例えば複数の医療デバイスのうちの他
の医療デバイス、及び／又は情報システム１４へ通信することができる。これらのいずれ
も、加速度パターンに関する情報を受信するように形成し、且つプログラミングすること
ができる。
【００４５】
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　３１０のステップでは、方法３００は、医療デバイスの少なくとも２つによって測定さ
れた関連性のある加速度パターンを、定義された対応基準に基づいて対応に関して比較す
ることを含むことができる。比較ステップ３１０は、任意の適宜なデバイス又はシステム
によって実施することができる。いくつかの例では、比較ステップ３１０は情報システム
１４によって実施することができる。他の事例では、比較ステップ３１０はマスターデバ
イスとして少なくとも比較ステップ３１０に関して作用する、医療デバイスの１つによっ
て実施することもできる。デバイスのうちの１つをマスターデバイスとして予め指定する
ことができ、あるいはこのような指定は臨機応変に実施することができる。比較ステップ
３１０の実施は、加速度パターンに関連する情報をデバイス又はシステム、例えば情報シ
ステム１４へ伝達又は通信することを含むことができる。このような伝達又は通信は、一
般性を失わずに３０８のステップ又は３１０のステップで行うことができる。
【００４６】
　関連性のある加速度パターンを対応に関して比較するのに際して、任意の適宜な技術及
び／又はアルゴリズムを採用することができる。比較ステップ３１０は、加速度パターン
に関連する情報の任意の適宜な操作、例えば加速度パターンをスケーリングすること（例
えばその理由は、異なる医療デバイスは同じインパルス事象を受け得るが、しかしこの事
象のデバイスにおける局所的な規模が異なることがあるからである）、又は加速度パター
ン上で座標変換を行うこと｛その理由は、異なる医療デバイスを異なる配向で（例えば異
なる方向に向く状態で）共通の支持構造（例えばＩＶポール）に取り付けることにより、
これらの加速度計の局所的座標系が異なる場合があるからである｝を含むことができる。
測定された加速度パターンのスケーリング又は座標変換のような操作は、情報システムに
よって、且つ／又はスケーリング又は変換される加速度パターンを測定した医療デバイス
によって実施することができる。医療デバイスによって実施される場合、スケーリング又
は変換は、加速度パターンの処理（３０６）の一部と考えることもできる。
【００４７】
　任意の適宜な定義された対応基準を用いることができる。対応に関する比較は、例えば
医療デバイスによって測定された加速度パターンの類似／相違スコアを計算することを含
むことができ、定義された対応基準は、定義された範囲内に含まれる類似／相違スコアで
あってよい。
【００４８】
　医療デバイスの加速度計２０２によって測定された加速度パターンを比較すること（ス
テップ３１０）の結果は、定義された対応基準に基づいて対応する加速度パターンを測定
したと判定された医療デバイス集合又は医療デバイス群を定義し、列挙し、リスト作成し
、又はその他の形式でこれに到達することであってよい。３１２のステップでは、方法３
００は、定義された対応基準を満たす加速度パターンを測定した医療デバイスの全てを関
連付けすることを含むことができる。比較（ステップ３１０）が情報システム１４によっ
て実施される場合、関連付け（ステップ３１４）は、定義された対応基準を満たす加速度
パターンを測定した、複数の医療デバイスの少なくともそれぞれへ関連付けメッセージを
通信することを含むことができる。同様に、比較（ステップ３１０）が医療デバイスの１
つによって実施される場合には、このような通信はその医療デバイスによって行うことが
できる。関連付けメッセージは任意の適宜な情報を含むことができる。関連付けメッセー
ジは、例えば、関連付けされた集合又は群の員である医療デバイスのリスト、１つ又は２
つ以上の測定された加速度プロフィールに関連する情報、及びその他のもののうちのいず
れかを含んでいてよい。関連付けメッセージは、病院又は診療所に関連する情報、例えば
設備内の場所を含むことができ、そして介護時に医療デバイスを配備することができる患
者に関連する情報、例えば患者の識別番号又は医療記録番号を含むことができる。関連付
け（ステップ３１２）はまた、関連付けされている医療デバイスが通信インターフェイス
２０６を介して関連付けメッセージを受信することを含むこともできる。医療デバイスの
コントローラ２０４は、このような関連付けメッセージを受信し、そして関連付けされた
医療デバイス集合の他の員と関連付けされることに、その医療デバイスの動作を調和させ
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るために任意の適宜なアクションを起こすように形成し、且つプログラミングすることが
できる。アクションは例えば、デバイスを、関連付けされた群の員であるものとして示す
ために、医療デバイスのパラメータを修正することを含む。
【００４９】
　関連付け（ステップ３１２）は、本明細書中に記載されているように、関連付けされた
デバイスの集合の員であるそれぞれの医療デバイスへ関連付けメッセージを通信すること
、及び／又はそれぞれの員医療デバイスのコントローラ２０４がその医療デバイスのパラ
メータを修正することにより、そのデバイスを、関連付けされた群の員であるものとして
示すことを含むことができるものの、これらは本開示のシステム及び方法のための全ての
例において絶対に必要というわけではない。いくつかの例では、個々の医療デバイスは、
これらが関連付けされた群の員であることに「気づかない」ことがある。例えば、特定の
デバイスは、これが関連付けされた群の員であることを示すいかなる設定値又はパラメー
タも局所的には有していない場合がある。いくつかの例では、関連付けされた医療デバイ
スの群又は集合の員のリストは情報システム又はコンピュータシステムにおいて維持する
ことができ、医療デバイスでは維持されない。又は医療デバイスの１つがマスターデバイ
スとして作用する場合には、このリストはマスターデバイスにおいて維持され、他の医療
デバイスでは維持されない。
【００５０】
　３１４のステップにおいて、方法３００は、関連付けされたデバイスの集合又は群のそ
れぞれの員のパラメータを修正することを含むことができる。任意の適宜なパラメータを
修正することができ、パラメータは、可能なパラメータ値に応答するためにデバイスがど
のように形成され、且つプログラミングされるかに従って医療デバイスの動作に影響を与
える動作パラメータであってよい。種々の例において、パラメータの修正は種々異なる方
法で達成することができる。
【００５１】
　それぞれの個々のデバイスが、これが特定の群（この例では「群Ｉ」）の員であるとい
う情報を有する例において、任意の適宜な源（例えば、情報システム１４、又は群に所属
する医療デバイスの１つであってよい）から、少なくとも群Ｉの全ての員へ、そして場合
によっては他のデバイスにもメッセージを広めることができ、これら他のデバイスはこれ
を群Ｉの員のためのメッセージとして識別する。群Ｉの員である個々のデバイスは次いで
メッセージをこれらのデバイスに向けられたものとして識別し、当該パラメータを修正す
ることができる。関連付けメッセージが送信される場合には、パラメータを修正せよとい
う指示をこの関連付けメッセージとともに含むことができる。
【００５２】
　他の例では、個々の医療デバイスが、これらがその員である群の知識を有していない場
合がある。このような例において、情報又はコンピュータシステム、又はマスターデバイ
スは、群の個々の員に指定してメッセージを送信し、これらの員に当該パラメータを修正
するように指示することができる。
【００５３】
　方法３００の態様を実施する他の方法も考えられる。いくつかの例では、加速度パター
ンを比較し（ステップ３１０）、そして医療デバイスを関連付けする（ステップ３１２）
態様は、医療デバイス間で分散形式で実施することができる。１つの例では、第１医療デ
バイスは、第１医療デバイスの加速度計によって測定された加速度パターンに関連する情
報を他の医療デバイスへ通信する（ステップ３０８）ことができる。第２の医療デバイス
が第１の医療デバイスによって伝達された情報を受信し、そしてこの情報と、それ自体の
加速度計で測定された加速度パターンに関連する情報とを比較する（ステップ３１０）こ
とができる。定義された対応基準に合うならば、この第２医療デバイスはこれ自体を第１
医療デバイスと関連付けすることができる（ステップ３１２）。第２医療デバイスは、第
２医療デバイスと第１医療デバイスとの関連付けを通知するメッセージを通信することが
でき、そして第２医療デバイスは、第２医療デバイスの加速度計によって測定された加速
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る。それぞれの他の医療デバイスも同様に、受信した加速度パターン情報と、その医療デ
バイス自体の加速度パターン情報とを、定義された対応基準を満たすことに関して比較し
（ステップ３１０）、そして適切な場合には他の医療デバイスと関連付けする（ステップ
３１２）ことができる。これは、医療デバイスを関連付けする態様を分散形式でどのよう
に実施し得るかを示す一例に過ぎない。
【００５４】
　本開示はいくつかの例において、医療デバイス群又は医療デバイス集合の員が既に関連
付けされた後に測定された加速度パターン情報を使用することを考える。（医療デバイス
を初期に関連付けした後）医療デバイスによって測定された後期の対応加速度パターンは
、関連付けされた医療デバイス集合の員が共通の支持構造に結合され続けていることを検
証するために使用することもできる。例えば７つの医療デバイスが初期において関連付け
され、続いて医療デバイスのうち６つだけが後期対応加速度パターンに関連する情報を通
信する場合、７つから成る群のうちこのような情報を通信しなかった１つの医療デバイス
は、（少なくとも一時的に）群から失われていると推測し、この状況に対処するために適
宜なアクションを起こすことができる。いくつかの例では、検証機能はアクティブに関わ
ることができる（例えば臨床医が検証モードを選択し、次いで医療デバイス群にインパル
スを与える）。いくつかの例では、検証機能はバックグラウンド機能として実行し、そし
て偶発的な又は意図的でない機械的インパルスから生じ得る加速度パターンとの群関連付
けを検証することができる。例えば、関連付けされた複数の医療デバイスは共通のＩＶポ
ールに取り付けることができる。ＩＶポールは続いて異なる位置へ移動させてもよく、運
動中の加速度パターンを検証のために比較することもできる。
【００５５】
　いくつかの事例では、共通の支持構造に取り付けられた医療デバイスの相対位置に関す
る情報を推論するために、加速度情報を用いることもできる。１つの例において、共通の
支持構造１０に位置するデバイス１～５に関して説明したように、複数の医療デバイスを
共通の支持構造に異なる高さで取り付けることができる。共通の支持構造１０は、デバイ
ス１～５が取り付けられた状態で、地面に隣接した回転軸線を中心として鉛直線から離れ
るように傾倒（回転）させることができる（しかしながら他の例では、他の回転軸線を使
用することもできる）。このような運動において、デバイス１のように回転軸線から遠い
デバイスは、デバイス５のような回転軸線により近いデバイスよりも大きく運動させられ
、大きく加速される。回転軸線からの距離の差に起因する異なる加速度プロフィールは、
共通の支持構造に位置するデバイスの相対高さを判定するために使用することができる。
このような判定は例えば、医療デバイスを関連付けするために加速度プロフィール情報を
比較するのと同じ情報システム１４によって実施することができる。このような判定は、
関連付け比較／解析の一部として実施することができ、あるいはこれは別個の解析として
実施することもできる。続いて医療デバイス１～５の相対高さが既知になったのに伴い、
その既知の相対高さを考慮に入れる形で、デバイスを制御し又は調和させることができる
。例えば、上から下まで順番に調和されたディスプレイを生成するように、デバイス１～
５のユーザーインターフェイスに命令することができる。このような調和されたディスプ
レイは、このディスプレイを観察する使用者にとってより強く目を引くものになり得る。
【００５６】
　本開示は、本明細書中に記載された具体例に限定されると考えるべきではなく、むしろ
開示内容のあらゆる態様及びその同等のものに範囲が及ぶと理解するべきである。本明細
書を検討すれば、開示内容が適用され得る種々の改変形、同等のプロセス、並びに数多く
の構造が当業者には容易に明らかになる。
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