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【手続補正書】
【提出日】平成30年3月2日(2018.3.2)
【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】
　遠隔操作アセンブリと；
　１又は複数のプロセッサを含む処理ユニットと；を有し、
　前記処理ユニットは：
　　イメージング器具の光学軸に対して０°以外の視野角を有する、前記遠隔操作アセン
ブリに結合される前記イメージング器具のためのロール位置インジケータを受信し；
　　第１のロール位置で前記遠隔操作アセンブリに結合された前記イメージング器具から
第１の画像データを取得し；
　　第２のロール位置で前記遠隔操作アセンブリに結合された前記イメージング器具から
後の画像データを取得し；且つ
　　前記第１のロール位置と前記第２のロール位置との間の前記イメージング器具のロー
ル運動を前記第１の画像データ及び前記後の画像データの提示の間の遷移と整合させる；
　ように構成される、
　医療イメージングシステム。
【請求項２】
　前記第１の画像データ及び前記後の画像データの前記提示の間の前記遷移は、連続的で
ある、
　請求項１に記載の医療イメージングシステム。
【請求項３】
　前記第１の画像データ及び前記後の画像データの前記提示の間の前記遷移は、離散的で
ある、
　請求項１に記載の医療イメージングシステム。
【請求項４】
　前記処理ユニットはさらに、前記ロール位置インジケータに基づいて前記第１の画像デ
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ータ又は前記後の画像データから回転された画像を生成するように構成される、
　請求項１乃至３のいずれか１項に記載の医療イメージングシステム。
【請求項５】
　前記回転された画像は、約１８０°だけ回転され、
　前記第１のロール位置と前記第２のロール位置との間のロール角度は、約１８０°であ
る、
　請求項４に記載の医療イメージングシステム。
【請求項６】
　前記イメージング器具は、第１及び第２の画像ソースを含む立体イメージング器具であ
り、
　前記第１の画像データ及び前記後の画像データの前記提示の間の前記遷移は、前記第１
の画像ソース及び前記第２の画像ソースを交換することを含む、
　請求項１乃至５のいずれか１項に記載の医療イメージングシステム。
【請求項７】
　前記処理ユニットはさらに：
　前記第１の画像データ又は前記後の画像データの一方からの回転された画像、及び
　前記第１の画像データ又は前記後の画像データの他方からの回転されていない画像、
　を含む一連の画像を生成するように構成される、
　請求項１乃至６のいずれか１項に記載の医療イメージングシステム。
【請求項８】
　前記処理ユニットはさらに、前記第１のロール位置と前記第２のロール位置との間の第
３のロール位置で前記遠隔操作アセンブリに結合された前記イメージング器具から第３の
画像データを取得するように構成され、前記一連の画像は、前記第３の画像データから生
成された画像を含む、
　請求項７に記載の医療イメージングシステム。
【請求項９】
　前記処理ユニットはさらに、前記ロール位置インジケータに基づいて前記第１の画像デ
ータ又は前記後の画像データから回転動画を生成するように構成される、
　請求項１乃至８のいずれか１項に記載の医療イメージングシステム。
【請求項１０】
　イメージングの方法であって：
　遠隔操作アセンブリに結合されるイメージング器具のためのロール位置インジケータを
受信するステップであって、前記イメージング器具は、前記イメージング器具の光学軸に
対して０°より大きい視野角を有する、ステップ；
　第１のロール位置で前記遠隔操作アセンブリに結合された前記イメージング器具から第
１の画像データを取得するステップ；
　第２のロール位置で前記遠隔操作アセンブリに結合された前記イメージング器具から後
の画像データを取得するステップ；及び
　前記第１のロール位置と前記第２のロール位置との間の前記イメージング器具のロール
運動を前記第１の画像データ及び前記後の画像データの提示の間の遷移と整合させるステ
ップ；を含む、
　方法。
【請求項１１】
　前記ロール位置インジケータに基づいて前記第１の画像データ又は前記後の画像データ
から回転された画像を生成するステップをさらに含む、
　請求項１０に記載の方法。
【請求項１２】
　前記回転された画像は、約１８０°だけ回転され、
　前記第１のロール位置と前記第２のロール位置との間のロール角度は、約１８０°であ
る、
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　請求項１０又は１１に記載の方法。
【請求項１３】
　前記イメージング器具は、第１及び第２の画像ソースを含む立体イメージング器具であ
り、
　前記第１の画像データ及び前記後の画像データの前記提示の間の前記遷移は、前記第１
の画像ソース及び前記第２の画像ソースを交換することを含む、
　請求項１０乃至１２のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１４】
　前記第１の画像データ又は前記後の画像データの一方からの回転された画像及び前記第
１の画像データ又は前記後の画像データの他方からの回転されていない画像を含む一連の
画像を生成するステップをさらに含む、
　請求項１０乃至１３のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１５】
　前記第１のロール位置と前記第２のロール位置との間の第３のロール位置で前記遠隔操
作アセンブリに結合された前記イメージング器具から第３の画像データを取得するステッ
プをさらに含み、前記一連の画像は、前記第３の画像データから生成された画像を含む、
　請求項１４に記載の方法。
【請求項１６】
　前記ロール位置インジケータに基づいて前記第１の画像データ又は前記後の画像データ
から回転動画を生成するステップをさらに含む、
　請求項１０乃至１５のいずれか１項に記載の方法。
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