
JP 6262230 B2 2018.1.17

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　乳児支持装置を傾斜させるシステムであって、
　前記乳児支持装置の下に配される傾斜プラットフォームであって、傾斜軸を中心に回転
するように構成される傾斜プラットフォームと、
　前記傾斜プラットフォームの下に配されるハウジングと、
　前記傾斜軸を中心に前記傾斜プラットフォームの回転方向を維持するように前記傾斜プ
ラットフォームに対する支持を提供するサポート部材であって、前記サポート部材は、前
記ハウジングに対する前記サポート部材の長手方向位置が調節可能であるように、前記ハ
ウジングによって保持され、前記ハウジングに対する前記サポート部材の長手方向位置の
調整は、前記傾斜軸を中心に前記傾斜プラットフォームの回転方向を調整する、サポート
部材と、
　前記ハウジングに対して前記サポート部材の長手方向位置を調整し、それによって前記
傾斜プラットフォームの回転方向を調整するように動作可能なアクチュエータであって、
前記傾斜プラットフォームの外側に配され、かかるエリアの外側で作動されるアクチュエ
ータと、
　前記傾斜プラットフォームを前記サポート部材に結合するカプラであって、前記カプラ
が、操作を受けることによって前記傾斜プラットフォームを前記サポート部材から分離し
、前記カプラは、前記サポート部材に結合されるＵ形部材と、前記Ｕ形部材にフィットす
るよう構成されるピボットピンとを含む、カプラと、
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　前記傾斜プラットフォームに結合され、前記傾斜プラットフォームに対して水平移動可
能なガイドブロックとを有し、
　前記ピボットピンが、前記水平移動可能なガイドブロックとの結合により前記傾斜プラ
ットフォームに結合され、前記水平移動は、前記傾斜プラットフォームの傾斜に基づく、
システム。
【請求項２】
　前記Ｕ形部材は、弧の一部を欠いた形状の開放端を有する円形部材であり、前記ピボッ
トピンは、小径を有するセグメントを含み、前記小径の大きさは、前記Ｕ形部材の開放端
の開口距離以下であり、小径を有する前記ピボットピンのセグメントが前記開放端とアラ
インするとき、前記傾斜プラットフォームが前記サポート部材から分離する、請求項１に
記載のシステム。
【請求項３】
　前記ピボットピンに結合されるリリースアクチュエータを更に有し、前記リリースアク
チュエータは、作動すると、小径を有する前記ピボットピンのセグメントを前記開放端と
アラインさせる、請求項２に記載のシステム。
【請求項４】
　傾斜システムを使用する乳児支持装置により乳児を支持する方法であって、前記傾斜シ
ステムは、前記乳児支持装置の下に配され、傾斜軸を中心に回転する傾斜プラットフォー
ム、アクチュエータ、サポート部材、前記傾斜プラットフォームを前記サポート部材に結
合するカプラ、前記傾斜プラットフォームに結合され、前記傾斜プラットフォームに対し
て水平移動可能なガイドブロック、及び前記傾斜プラットフォームの下に配されるハウジ
ングを有し、前記カプラが、前記サポート部材に結合されるＵ形部材と、前記Ｕ形部材に
フィットするよう構成されるピボットピンとを含み、前記ピボットピンが、前記水平移動
可能なガイドブロックとの結合により前記傾斜プラットフォームに結合され、前記水平移
動は、前記傾斜プラットフォームの傾斜に基づかれており、前記方法は、
　前記ハウジングに対する前記サポート部材の長手方向位置が前記アクチュエータによっ
て受け取られる作動により調節可能であるように、前記ハウジングによって前記サポート
部材を保持するステップであって、前記ハウジングに対する前記サポート部材の長手方向
位置の調整は、前記傾斜軸を中心に前記傾斜プラットフォームの回転方向を調整する、ス
テップと、
　前記傾斜軸を中心に前記傾斜プラットフォームの回転方向を維持するように、前記サポ
ート部材により前記傾斜プラットフォームに対する支持を提供するステップと、
　前記カプラが操作を受けることによって、前記傾斜プラットフォームを前記サポート部
材から分離するステップと、
を含む方法。
【請求項５】
　前記Ｕ形部材は、弧の一部を欠いた形状の開放端を有する円形部材であり、前記ピボッ
トピンは、小径を有するセグメントを含み、前記小径の大きさは、前記Ｕ形部材の開放端
の開口距離以下であり、小径を有する前記ピボットピンのセグメントが前記開放端とアラ
インするとき、前記傾斜プラットフォームが前記サポート部材から分離する、請求項４に
記載の方法。
【請求項６】
　前記傾斜システムが更に、前記ピボットピンに結合されるリリースアクチュエータを有
し、前記アクチュエータは、作動すると、小径を有する前記ピボットピンのセグメントを
前記開放端とアラインさせる、請求項５に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、乳児ケア医療装置を傾斜させるシステム及び方法に関し、特に、乳児支持装
置の傾斜角の調整の間、乳児周辺の環境の完全性を維持するシステム及び方法に関する。
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【背景技術】
【０００２】
　乳児が、感染症、細菌微生物、ウイルス微生物、及び感染症を引き起こしうる他の病原
菌に対し弱いことは良く知られている。少なくとも場合によっては、これらは、汚染され
た粒子を含む環境空気の空気感染によって伝搬されうる。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　集中治療環境又は他の場所において、例えば適当な温度、気流、湿度、無菌条件及び／
又は他の環境条件を有する環境を維持するために、乳児（例えば新生児）用のインキュベ
ータ、ベビーウォーマ、乳児支持装置及び／又は乳児ケア医療装置を使用することが良く
知られている。例えば病院のようにインキュベータ又はベビーウォーマを使用する環境は
、広範囲の病原菌に悩まされる。ある乳児は、特定の条件下で、平面上ではなく、傾斜し
た角度で位置付けられることから利益を得ることができることが知られている。例えば、
頭部挙上は、早産児の胃食道還流（ＧＥＲ）を防止することができる。足部挙上は、心不
全を有する新生児に利益を与えることができる。
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　従って、本発明の１又は複数の実施形態の目的は、熱調節されたエリアを有する乳児支
持装置を傾斜させるシステムを提供することである。システムは、傾斜プラットフォーム
、ハウジング、サポート部材、アクチュエータ、及び手動カプラを有する。傾斜プラット
フォームは、乳児支持装置の下に配置されるように構成される。傾斜プラットフォームは
、傾斜軸を中心に傾斜するように構成される。ハウジングは、傾斜プラットフォームの下
に配置される。サポート部材は、ハウジングによって保持され、サポート部材は、傾斜軸
を中心に傾斜プラットフォームの回転方向を維持するために傾斜プラットフォームに支持
を提供する。サポート部材は、ハウジングに対するサポート部材の位置が調節可能である
ように、ハウジングによって保持される。ハウジングに対するサポート部材の位置の調整
は、傾斜軸を中心に傾斜プラットフォームの回転方向を調整する。アクチュエータは、ハ
ウジングに対するサポート部材の位置を調整するように動作可能であり、これにより、傾
斜プラットフォームの回転方向を調整する。アクチュエータは、乳児支持装置の熱調節さ
れたエリアの外側に配置され、かかるエリアの外側で作動される。手動カプラは、傾斜プ
ラットフォームをサポート部材に結合させる。サポート部材の位置の調整は、手動カプラ
を通じて達成される。手動カプラは、操作を受けることによって、傾斜プラットフォーム
をサポート部材から分離するように構成される。
【０００５】
　本発明の１又は複数の実施形態の更に別の見地は、乳児支持装置の下に配置される傾斜
プラットフォーム、アクチュエータ、サポート部材、傾斜プラットフォームの下に配置さ
れるハウジング、及び傾斜プラットフォームをサポート部材に結合する手動カプラを有す
るシステムを用いて乳児支持装置により乳児を支持する方法を提供する。方法は、ハウジ
ングに対するサポート部材の位置が、アクチュエータによって受け取られる作動を通じて
調節可能であるように、ハウジングによってサポート部材を保持することを含む。ハウジ
ングに対するサポート部材の位置の調整は、傾斜軸を中心に傾斜プラットフォームの回転
方向を調整し、サポート部材の位置の調整は、手動カプラを通じて達成され、これは、傾
斜軸を中心に傾斜プラットフォームの回転方向を維持するために、サポート部材により傾
斜プラットフォームに支持を提供し、手動カプラを通じた操作を受け取ることによって傾
斜プラットフォームをサポート部材から分離する。
【０００６】
　１又は複数の実施形態の更に別の見地は、乳児支持装置により乳児を支持するように構
成されるシステムを提供することである。システムは、傾斜手段、ハウジング手段、昇降
手段、支持手段、アクチュエータ手段、及び結合手段を備える。乳児支持装置の下に配置
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される傾斜手段は、傾斜軸を中心に乳児支持装置を傾斜させるためにある。昇降手段は、
傾斜手段の下に配置されるハウジング手段に対する位置を有する。昇降手段の位置は、調
節可能である。ハウジング手段に対する位置の調整は、傾斜軸を中心に傾斜手段の回転方
向を調整する。支持手段は、傾斜軸を中心に傾斜手段の回転方向を維持するために傾斜手
段に対する支持を提供することを意味する。アクチュエータ手段は、作動を受けるために
ある。アクチュエータ手段の作動は、ハウジング手段に対して昇降手段の位置を調整し、
それによって、傾斜手段の回転方向を調整する。結合手段は、傾斜手段を支持手段に結合
させるためにある。ハウジング手段に対する昇降手段の位置の調整は、結合手段を通じて
達成される。結合手段は、操作を受け取ることによって支持手段から傾斜手段を分離する
ように構成される。
【０００７】
　本発明の１又は複数の実施形態の更に別の見地は、乳児支持装置を傾斜させるシステム
を提供することである。システムは、傾斜プラットフォーム、ハウジング、非回転主ねじ
、及びアクチュエータを有する。傾斜プラットフォームは、乳児支持装置の下に配置され
るように構成される。傾斜プラットフォームは、傾斜軸を中心に傾斜するように構成され
る。ハウジングは、傾斜プラットフォームの下に配置される。非回転主ねじはハウジング
によって保持され、非回転主ねじは、傾斜軸を中心に傾斜プラットフォームの回転方向を
維持するために傾斜プラットフォームに対する支持を提供する。非回転主ねじは、ハウジ
ングに対する非回転主ねじの位置が調節可能であるように、ハウジングによって保持され
る。ハウジングに対する非回転主ねじの位置の調整は、傾斜軸を中心に傾斜プラットフォ
ームの回転方向を調整する。アクチュエータは、ハウジングに対する非回転主ねじの位置
を調整するように動作可能であり、傾斜プラットフォームの回転方向を調整する。
【０００８】
　本発明のこれらの及び他の目的、フィーチャ及び特性、構造の関連する素子の動作方法
及び機能、部品及び製造の経済の組み合わせは、添付の図面を参照して以下の説明及び添
付の請求項を検討することにより明らかになる。
【０００９】
　図面はすべて、この明細書の一部を形成する。同様の参照符号は、さまざまな図におけ
る対応する部品を示す。しかしながら、図面は、図示及び説明のみを目的とし、本発明の
範囲を規定するものを意図しないことが明白に理解されるべきである。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】１又は複数の実施形態による傾斜のシステムのさまざまなコンポーネントを示す
図。
【図２】１又は複数の実施形態による乳児支持装置の等尺図。
【図３】１又は複数の実施形態による乳児支持装置の断面を示す図。
【図４】１又は複数の実施形態による傾斜のシステムのさまざまなコンポーネントを示す
図。
【図５】１又は複数の実施形態による、サポート部材から傾斜プラットフォームを分離す
るためのリリース機構に関連するさまざまなコンポーネントを示す図。
【図５】１又は複数の実施形態による、サポート部材から傾斜プラットフォームを分離す
るためのリリース機構に関連するさまざまなコンポーネントを示す図。
【図６】１又は複数の実施形態による、サポート部材から傾斜プラットフォームを分離す
るためのリリース機構に関連するさまざまなコンポーネントを示す図。
【図７】１又は複数の実施形態による、サポート部材から傾斜プラットフォームを分離す
るためのリリース機構に関連するさまざまなコンポーネントを示す図。
【図８】１又は複数の実施形態による、乳児支持装置を傾斜させる方法を示す図。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　ここで使用されるとき、「a」、「an」及び「the」の単数形は、文脈が他の場合を明白
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に示さない限り、複数の言及を含む。ここで使用されるとき、２又はそれ以上の部品又は
コンポーネントが「結合される」という文は、リンクが生じる限り、部品が直接的又は間
接的に、すなわち１又は複数の中間部品又はコンポーネントを通じて、接合され又は一緒
に動作することを意味する。ここで使用されるとき、「直接的に結合される」は、２つの
構成素子が互いに直接接触することを意味する。ここで使用されるとき、「固定的に結合
される」又は「固定される」は、２つのコンポーネントが、互いに対して一定の方向を維
持しながら一体で移動するように結合されることを意味する。
【００１２】
　ここで使用されるとき、「単一の」という語は、コンポーネントが単一の部分又はユニ
ットとして生成されることを意味する。すなわち、別々に生成され、その後ユニットとし
て一緒に結合される部品を含むコンポーネントは、「単一の」コンポーネント又は本体で
はない。ここで用いられるとき、２又はそれ以上の部品又はコンポーネントが互いに「係
合する」という文は、部品が直接的に、又は１又は複数の中間部品又はコンポーネントを
通じて互いに対して力を及ぼすことを意味する。ここで用いられるとき、「数」という語
は、１又は１より大きい整数（すなわち複数）を意味する。
【００１３】
　非限定的な例として上部、下部、左、右、上側、下側、前、後及びそれらの派生語のよ
うなここで使用される方向に関する語句は、図面に示される構成要素の方向に関するもの
であり、そこに明白に記述されない限り、請求項を制限するものではない。
【００１４】
　図１は、垂直分解図における１又は複数の実施形態による傾斜のための傾斜システム１
０のさまざまなコンポーネントを示す分解図を示す。傾斜システム１０は、第１のアクチ
ュエータ１５、第２のアクチュエータ１７、ハウジング９、サポート部材４、第１のロッ
ド５、第２のロッド７、ギアボックス６、取付プレート８、ナット１１、ダウエルピン１
９、クレビス４０及び／又は他のコンポーネントの１又は複数を含む。
【００１５】
　図３に示されるように、傾斜システム１０は、乳児ケア医療装置２０、例えばインキュ
ベータ又はベビーウォーマと一体化されることができる。乳児ケア医療装置２０及び／又
は傾斜システム１０は、傾斜プラットフォーム１２、乳児支持装置１４及び／又は他のコ
ンポーネントの１又は複数を含むことができる。この開示の目的で使用されるとき、「乳
児」という語は、新生児、乳児、乳児及び／又はインキュベータ又はベビーウォーマにフ
ィットするに十分小さい被検体に関する他の語をさすことができる。傾斜プラットフォー
ム１２は、サポート部材４の位置の調整に応じて、傾斜軸１６を中心に傾斜するように構
成される。例えば、調整位置は、長手方向の位置でもよい。乳児支持装置１４は、乳児を
支持するために、ベッド、マットレス、パッド、毛布及び／又は他の適切な構造の１又は
複数を含むことができる。傾斜プラットフォーム１２は、傾斜プラットフォーム１２の傾
斜が呼応的に乳児支持装置１４を傾けるように、乳児支持装置１４の下に配置されている
。ハウジング９が、傾斜プラットフォーム１２の下に配置される。乳児ケア医療装置２０
及び／又は乳児支持装置１４は、熱調節されたエリア、無菌エリア、及び／又は適切な環
境が乳児のために維持されるエリアでありうるエリア１４ａを含む。この適切な環境は、
インキュベータのための微小環境、及びベビーウォーマのためのマクロ環境として言及さ
れうる。エリア１４ａは、３次元エリア又はボリュームを含むことができる。環境要因は
、温度、気流、乳児の近くの気体組成、湿度、光条件、病原菌からの保護、有害な粒子及
び／又は汚染を含みうる。例えば、実施形態よれば、傾斜システム１０は、インキュベー
タに一体化されることができる。
【００１６】
　熱調節されるエリアは、インキュベータのフードによって囲まれるエリア、ボリューム
及び／又はエンクロージャ、及び／又は傾斜プラットフォーム１２の下のエリアを含みう
る。傾斜システム１０がコンパクトであるため、既存の傾斜システムとは異なり、傾斜シ
ステム１０の動作は、エリア１４ａ内の温度調節に対し小さい又はごくわずかな影響しか
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及ぼさない。加えて、乳児ケア医療装置２０に関するコンパクトさ及び配置のため、ここ
で記述される傾斜システム１０の使用は、ビリルビン過剰血を処置するために使用されう
るような下面光線療法を可能にする。ここで使用されるとき、「下面」は、ベビーウォー
マのような乳児支持装置１４の表面をさすことができる。
【００１７】
　図１を参照して、第１のアクチュエータ１５及び／又は第２のアクチュエータ１７が作
動を受けるとき、サポート部材４の（長手方向の）位置の調整が開始される。ある実施形
態において、第１のアクチュエータ１５及び／又は第２のアクチュエータ１７は、例えば
介護者からの回転運動の形で、作動を受けることができるノブとして実現されることがで
きる。第１のアクチュエータ１５及び／又は第２のアクチュエータ１７の作動は、ハウジ
ング９に対するサポート部材４の位置の調整に変えられ及び／又は変換されることができ
る。サポート部材４は、例えばサポート部材４がハウジング９の中を通るように、ハウジ
ング９によって例えば機械的に保持される。ある実施形態では、サポート部材４は、主ね
じである。ハウジング９とサポート部材４との間の他の（機械的な）結合が企図される。
サポート部材４は、傾斜軸を中心に回転方向を維持するために傾斜プラットフォームに対
する支持を提供する遠位端４ａを含むことができる。サポート部材４は、ハウジング９に
対するサポート部材４の長手方向の位置が長手方向において調節可能であるように、ハウ
ジング９によって保持されることができる。サポート部材４の位置の調整は、その傾斜軸
を中心に傾斜プラットフォームの回転方向を調整する。
【００１８】
　ある実施形態において、第１のアクチュエータ１５は、ロッド５を通じてギアボックス
６に結合されることができ、それにより、第１のアクチュエータ１５から受け取られる作
動は、ロッド５を通じてギアボックス６内の動きに変えられ及び／又は変換され、その後
、ギアボックス６に結合される取付プレート８の動きに変えられ及び／又は変換される。
代替として及び／又は同時に、第２のアクチュエータ１７が、ロッド７を通じてギアボッ
クス６に結合されることができ、それにより、第２のアクチュエータ１７によって受け取
られる作動は、ロッド７を通じてギアボックス６内の動きに変えられ及び／又は変換され
、その後、ギアボックス６に結合される取付プレート８の動きに変えられ及び／又は変換
される。ギアボックス６は、例えばＴタイプベベルギアボックスでありうる。ギアボック
ス６を含む結合は、機械的結合でありうる。ある実施形態において、傾斜システム１０は
、同じロッドに結合される２つのアクチュエータを含むことができる。取付プレート８の
動きは、回転運動でありうる。ハウジング９は、取付プレート８を通してギアボックス６
に結合されることができ、それにより、取付プレート８の回転運動は、ハウジング９の回
転運動に変えられ及び／又は変換されることができる。ナット１１が、ハウジング９内に
加えられ及び／又は組み込まれることができ、それにより、ハウジング９の動きは、ナッ
ト１１とサポート部材４との間のマッチングスレッディングにより、サポート部材４の位
置（例えば長手方向の位置）の調整に変えられ及び／又は変換される。図１に示されない
ある実施形態において、取付プレート８の動きは、非回転動作ではなく、サポート部材４
の回転動作に変えられ及び／又は変換されることができる。ナット１１は、傾斜システム
１０の非分解図において直ちに見えないことがある。サポート部材４は、並進運動するも
のでありえ、例えば角度変位なしに移動し、例えば並進スクリューである。代替として及
び／又は同時に、サポート部材４は、非回転のものでもよい。サポート部材４は、台形ス
クリューでありうる。サポート部材４のさまざまな実施形態は組み合わせられることがで
き、例えば、サポート部材４は、非回転の並進台形主ねじでありうる。
【００１９】
　図２は、１又は複数の実施形態による乳児ケア医療装置２０及び乳児支持装置１４の等
尺図を示す。乳児は、乳児支持装置１４によって配置され及び／又は支持されることがで
き、エリア１４ａは、熱調節されるエリア、無菌エリア及び／又は適切な環境が乳児のた
めに維持されることが意図されるエリアでありうる。傾斜プラットフォーム１２は、傾斜
プラットフォーム１２を左半分及び右半分に分ける中心軸２２を有することができる。中
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心軸２２は、乳児ケア医療装置２０及び乳児支持装置１４を左半分及び右半分に分ける中
心面の一部であってもよい。乳児ケア医療装置２０は、コントロールパネル２１を含むこ
とができ、コントロールパネル２１は、例えばエリア１４ａの適切な環境の温度及び／又
は他のファクタを制御するように構成されることができる。第１のアクチュエータ１５は
、エリア１４ａの外側に配置され、エリア１４ａの外側で作動を受け取り、第２のアクチ
ュエータは、図２のビューからは隠れているが、図１の第２のアクチュエータ１７と同様
である。
【００２０】
　図１及び図２を組み合わせることにより、第１のアクチュエータ１５及び第２のアクチ
ュエータ１７は、乳児支持装置１４と対して互いに反対側に配置され、それにより、例え
ば介護者は、エリア１４ａの環境の完全性を維持しながら、乳児支持装置１４のいずれの
側からも傾斜プラットフォーム１２を便利に傾斜させることができる。好都合に、傾斜シ
ステム１０は、傾斜プラットフォーム１２の傾斜角の片手での調整を可能にする。
【００２１】
　図１、図２及び図３を組み合わせることにより、サポート部材４は、中心軸２２から予
め決められた中心オフセットを有して配置されることもできる。予め決められた中心オフ
セットは、約５０ｍｍ、約６０ｍｍ、約７０ｍｍ、約８０ｍｍ、約９０ｍｍ、約１００ｍ
ｍ、約１１０ｍｍ、約１２０ｍｍ、少なくとも８０ｍｍ、少なくとも１００ｍｍ、少なく
とも１２０ｍｍ、及び／又は被検体１０６のための下面光線療法又は中心軸２２の又はそ
の近くのエリアの（Ｘ線）写真撮影が可能にされる及び／又はサポート部材４によって邪
魔されない適切な距離でありうる。代替として及び／又は同時に、サポート部材４は、傾
斜軸１６から予め決められた軸オフセットを有して配置されることができる。予め決めら
れた軸オフセットは、約１５０ｍｍ、約１６０ｍｍ、約１７０ｍｍ、約１８０ｍｍ、約１
９０ｍｍ、約２００ｍｍ、約２１０ｍｍ、約２２０ｍｍ、少なくとも１８０ｍｍ、少なく
とも１９０ｍｍ、少なくとも２００ｍｍ、少なくとも２２０ｍｍ、及び／又は被検体１０
６のための下面光線療法又は中心軸２２の又はその近くのエリアの（Ｘ線）写真撮影が可
能にされ及び／又はサポート部材４によって邪魔されない適切な距離でありうる。例えば
、下面光線療法を提供する知られている装置は、約５０ｃｍ乃至約７５ｃｍの長さであり
、約２８ｃｍ乃至約４４ｃｍの幅であり、約１１ｃｍ乃至約１６ｃｍの高さでありうる。
下面光線療法を提供する将来の装置は、既知の装置よりコンパクトであるが、サポート部
材４について傾斜軸１６からの軸オフセット及び／又は中心軸２２からの中心オフセット
を使用することは、傾斜プラットフォーム、乳児支持装置及び／又は乳児ケア医療装置の
下の中央に位置する傾斜機構を使用することと比較して、下面光線療法を（より良好に）
可能にする。例えばある一般的なタイプのベビーウォーマによって使用されることができ
る傾斜システム１０のいくつかの実施形態では、中央に位置する、例えば中心軸２２に又
はその近くにある及び／又は中心に位置する傾斜軸１６に又はその近くにあるサポート部
材４は、記述されている既知の装置の少なくとも幾つかについて下面光線療法を可能にす
るのに十分な空間を残さない。
【００２２】
　ある実施形態において、傾斜軸６は、傾斜プラットフォーム１２の一端に又はその近く
に位置することができる。そのような場合、サポート部材４は、傾斜プラットフォーム１
２の反対端に又はその近くに、約３００ｍｍ、約３２５ｍｍ、約３５０ｍｍ、約３７５ｍ
ｍ、約４００ｍｍ、約４５０ｍｍの予め決められた軸オフセットのところに、及び／又は
例えばベビーウォーマについて下面光線療法の使用が可能にされるような他の適切な距離
のところに、配置されることができる。
【００２３】
　図３を参照して、図示されるサポート部材４は、傾斜プラットフォーム１２の傾斜角α
が傾斜システム１０の動作のために規定される角度の範囲内で正の極大であるように、ハ
ウジング９の上方へ及び外方へ完全に延ばされる。さまざまな実施形態において、角度の
レンジは、約－３０度乃至＋３０度、約－２０度乃至約＋２０度、約－１５度乃至約＋１



(8) JP 6262230 B2 2018.1.17

10

20

30

40

50

５度、約－１２度乃至約＋１２度、約－１０度乃至約＋１０度、及び／又は使用の間、乳
児のための１又は複数の特定の利益を達成するために適切な程度の他のレンジでありうる
。角度のレンジは、約０度を中心に非対称でもよい。角度のレンジ及びサポート部材４と
傾斜軸１６との間の距離は、サポート部材４の必要な長さのファクタである。
【００２４】
　図１を参照して、傾斜システム１０は、例えばダウエルピン１９を通じてサポート部材
４の遠位端４ａに機械的に結合されるクレビス４０を含むことができる。サポート部材４
は、クレビス４０と合致するピボットピンを通じて傾斜プラットフォーム及び／又はその
コンポーネントに機械的に結合されることができる。ハウジング９に対するサポート部材
４の位置が、例えば長手方向の角度変位なしで、調整されるとき、傾斜プラットフォーム
との係合ポイントは、傾斜プラットフォームに対し水平方向に及び／又は横方向に移動す
る。例示として、図４は、サポート部材４を傾斜プラットフォーム１２に例えば機械的に
結合させ、傾斜プラットフォームとの係合ポイントの移動に適応するために使用されるこ
とができるさまざまなコンポーネントを示す。特に、クレビス４０は、ピボットピン４１
と機械的に係合する。ピン４１が、ツール又は器具の使用なく、クレビス４０から分離さ
れることができるので、クレビス４０及びピボットピン４１は、手動カプラ又はデカップ
ラの１つの企図されたバージョンを形成する。ピボットピン４１は、傾斜プラットフォー
ム１２内の位置に対して方向４２ａに移動することができる水平移動可能なガイドブロッ
ク４２内に保持され、又は他のやり方でそれに結合される。ある実施形態において、水平
移動可能なガイドブロック４２は、固定リテーナプレート４３によって、キャビティ、チ
ャンバ及び／又は傾斜プラットフォーム１２の他の適切なエンクロージャ内に保持される
。サポート部材４が例えばハウジング９の上方へ及び外方へ移動するとき、傾斜プラット
フォーム１２の回転方向の調整は、水平移動可能なガイドブロック４２の方向４２ａに沿
った移動を強いる。ある実施形態において、ピボットピンはサポート部材４の遠位端に結
合されることができ、マッチングクレビスは、傾斜プラットフォーム１２と同様の傾斜プ
ラットフォームに結合され及び／又は傾斜プラットフォーム内に保持されるガイドブロッ
ク内に保持されることができる。
【００２５】
　図１を参照して、ある実施形態において、傾斜システム１０が、傾斜システム１０の動
作について規定される傾斜角のレンジ内の幾つかの、最も多くの、又はすべての傾斜角で
しっかりとロックするように、サポート部材４のナット１１及び／又はハウジング９との
特定の摩擦係数、使用中のサポート部材４の移動の最大長、サポート部材４の平均径、傾
斜プラットフォーム１２の傾斜を完全に調整するためのサポート部材４の予め決められた
回転数、サポート部材４にかかる最大重量、及び／又はサポート部材４がバックドライブ
を行わないようにサポート部材４をしっかりと係止する際のファクタでありうる他の考慮
点の１又は複数の観点で、サポート部材４は構成される。
【００２６】
　このやり方のロッキングは、セルフロッキングと呼ばれることができる。ある実施形態
において、セルフロッキング傾斜システムは、動作中、外部の及び／又は付加の制動機構
を必要としなくてよい。外部の及び／又は付加の制動機構の例は、ブレーキパッド、ばね
荷重式の制動装置、ロック可能な気体スプリング、インデックスロッキング及び／又は他
の制動機構を含む。好適な実施形態において、サポート部材４のねじれ角は、約６乃至約
９度の間、約７度乃至８度の間、及び／又はここに記述されるようにしっかりとロックす
るために適切な他のレンジにある。＋１２度の完全な傾斜を達成することを必要とする予
め決められた回転数は、約６乃至９回転の間、約８乃至１０回転の間、約９乃至１１回転
の間、及び／又は回転の他の適切なレンジの中にありうる。ある実施形態では、ギアボッ
クス６の歯車比を例えば１：２の比率に調整することによって、より少ない回転が必要と
されることができる。
【００２７】
　サポート部材４の移動の最大長は、サポート部材４の傾斜プラットフォーム１２との係
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合ポイントと傾斜軸１６との間の予め決められた距離、傾斜角の所望のレンジ及び／又は
他の考慮点に依存する。サポート部材４の傾斜プラットフォーム１２との係合ポイントと
傾斜軸１６との間の距離は、約１６０ｍｍ、約１８０ｍｍ、約１９０ｍｍ、約２００ｍｍ
、約２２０ｍｍ、約１７０ｍｍ乃至約２００ｍｍ、約１９０ｍｍ乃至約２１０ｍｍ、及び
／又は中央に位置する傾斜軸１６に関する他の適切な距離、又は傾斜軸１６が傾斜ブラッ
トフォーム１２のサポート部材４とは反対端に配置される実施形態の場合の距離の２倍で
ありうる。規定される角度レンジにわたる使用の間のサポート部材４の移動の最大長は、
約８０ｍｍ、約９０ｍｍ、約１００ｍｍ、約１２０ｍｍ、約８０ｍｍ乃至約１１０ｍｍの
間、約９０ｍｍ乃至約１３０ｍｍの間、及び／又は中央に位置する傾斜軸１６に関するサ
ポート部材４の移動の最大長についての他の適切なレンジ、又は傾斜軸１６が傾斜ブラッ
トフォーム１２のサポート部材４とは反対端に配置される実施形態の場合の長さの２倍で
ありうる。サポート部材４のピッチは、約５ｍｍ、約６ｍｍ、約７ｍｍ、約８ｍｍ、及び
／又はセルフロッキングのための他の適切なピッチでありうる。サポート部材４の平均径
は、約１２ｍｍ、約１４ｍｍ、約１５ｍｍ、約１６ｍｍ、約１８ｍｍ、約１２ｍｍ乃至約
１４ｍｍの間、及び／又は他の適切な直径でありうる。サポート部材４の摩擦係数（μと
も呼ばれうる）は、約０．０８、約０．１、約０．１２、約０．１４、及び／又は他の適
切な摩擦係数でありうる。好適な実施形態において、サポート部材４は、約１３ｍｍの直
径、約５ｍｍのピッチ、約０．１３の摩擦係数、１２度の最大傾斜及び約９０ｍｍの移動
長を有することができる。例えば約０．１のより低い摩擦係数は、セルフロッキングを維
持するために約４ｍｍのピッチを有するサポート部材４を使用することを含むさまざまな
やり方で補償されることができる。傾斜システム１０の通常動作中にサポート部材４に及
ぼされる最大重量は、約１０ｌｂ、約１５ｌｂ、約２０ｌｂ、約２５ｌｂ、約３０ｌｂ、
約１５ｌｂ乃至２５ｌｂの間、及び／又は傾斜プラットフォーム、乳児支持装置、１又は
複数の乳児及び／又は他の対象／コンポーネントのすべて又はいくつかを含む他の適切な
重量制限でありうる。使いやすさのために、第１のアクチュエータ１５又は第２のアクチ
ュエータ１７を通じて傾斜システム１０を動作させるのに必要とされる最大トルクは、約
０．１Ｎｍ、約０．２Ｎｍ、約０．３Ｎｍ、約０．４Ｎｍ、約０．５Ｎｍ、及び／又は（
手動の）動作に関するトルクの他の適切な量でありうる。
【００２８】
　いくつかの実施形態において、傾斜システムは、例えばコントロールパネル２１によっ
て制御されるモータによって駆動されることができる。そのような場合、手動操作のため
に必要とされる最大トルクは、使いやすさを考慮するものでなくてよい。
【００２９】
　図５－図７は、傾斜プラットフォーム１２をサポート部材４から分離するために、リリ
ース機構に関連するさまざまなコンポーネントを示す。図５を参照して、クレビス４０は
、開放端４０ａを含むことができる。図６を参照して、ピボットピン４１は、小径を有す
るセグメント４１ａを含むことができる。図７を参照して、ピボットピン４１は、例えば
１又は複数のばね５１によりリリースアクチュエータ５０に機械的に結合されることがで
き、それにより、リリースアクチュエータ５０は、方向５０ａに移動可能である。ピボッ
トピン４１のセグメント４１ａがクレビス４０の開放端４０ａとアラインされることがで
きるように、リリースアクチュエータ５０の移動は呼応的にピボットピン４１を動かす。
このようなアライメントに応じて、クレビス４０は、例えば手動で傾斜プラットフォーム
１２を持ち上げることによって、傾斜プラットフォーム１２から機械的に分離されること
ができる。図６に示されるように、通常の傾斜動作中、セグメント４１ａ及び開放端４０
ａは、アラインされなくてよい。図７に示されるように、リリースアクチュエータ５０に
よる作動を受けると、セグメント４１ａ及び開放端４０ａは、上述したような分離を可能
にするようにアラインされることができる。傾斜システム１０及び／又はその構成コンポ
ーネントの任意のものへの簡単なアクセスは、清浄、清掃及び／又は適切な動作を保証す
るためのサービスのために必要でありうる。
【００３０】
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　図８は、傾斜軸を中心に傾斜する乳児支持装置の下に配置される傾斜プラットフォーム
、第１のアクチュエータ、第２のアクチュエータ、傾斜プラットフォームの下に配置され
るハウジング、及びサポート部材を有する傾斜システムを使用して、乳児支持装置の熱調
節されたエリア内の乳児を支持する方法８００を示す。以下に提示される方法８００の動
作は、説明を意図したものである。ある実施形態において、方法８００は、記述されない
１又は複数の付加な処理とともに、及び／又は記述される処理の１又は複数をともなわず
に達成されることができる。加えて、方法８００の処理が図８に示され後述される順序は
、制限することを意図しない。
【００３１】
　ある実施形態において、方法８００は、１又は複数の処理装置（例えば、デジタルプロ
セッサ、アナログプロセッサ、情報を処理するように設計されるデジタル回路、情報を処
理するように設計されるアナログ回路、ステートマシン及び／又は情報を電子的に処理す
る他の機構）を使用して実現されることができる。１又は複数の処理装置は、電子記憶媒
体に電子的に記憶された命令に応じて、方法８００の処理の一部もしくは全部を実行して
いる１又は複数の装置を含むことができる。１又は複数の処理装置は、方法８００の処理
の１又は複数の実行のために特別に設計されたハードウェア、ファームウェア及び／又は
ソフトウェアによって構成される１又は複数の装置を含むことができる。
【００３２】
　処理８０６において、サポート部材は、ハウジングに対するサポート部材の位置が調節
可能であるように、ハウジングによって保持され、ハウジングに対するサポート部材の位
置の調整は、傾斜軸を中心とする傾斜プラットフォームの回転方向を調整する。サポート
部材の位置の調整は、傾斜プラットフォームをサポート部材に結合する手動カプラを通じ
て達成される。ある実施形態において、処理８０６は、（図１に示されここで記述された
）ハウジング９及びナット１１と同じ又は同様のハウジング及びナットによって実施され
る。代替として及び／又は同時に、ある実施形態において、処理８０６は、クレビス４０
及びピボットピン４１（図４に示されここに記述される）の組み合わせと同じ又は同様の
手動カプラによって実施される。
【００３３】
　処理８０８において、傾斜プラットフォームに対する支持は、傾斜軸を中心に傾斜プラ
ットフォームの回転方向を維持するために、サポート部材によって提供される。ある実施
形態において、処理８０８は、（図１に示されここに記述される）サポート部材４と同じ
又は同様のサポート部材によって実施される。
【００３４】
　処理８１０において、傾斜プラットフォームは、手動カプラによる操作を受けることに
よって、サポート部材から分離される。ある実施形態において、処理８１０は、（図５に
示されここに記述される）クレビス４０、ピボットピン４１及びリリースアクチュエータ
５０の組み合わせと同じ又は同様の手動カプラによって実施される。
【００３５】
　請求項において、括弧内に示される任意の参照符号は、請求項を制限するものとして解
釈されるべきでない。「有する、含む（comprising, including）」という語は、請求項
に列挙されるもの以外の構成要素又はステップの存在を除外しない。いくつかの手段を列
挙している装置の請求項において、これらの手段のいくつかは、ハードウェアの１つの同
じアイテムによって実施されることができる。構成要素に先行する「a」又は「an」の語
は、このような構成要素の複数の存在を除外する。いくつかの手段を列挙する装置の請求
項において、これらの手段のいくつかは、ハードウェアの１つの同じアイテムによって実
施されることができる。特定の構成要素が相互に異なる従属請求項に記載されているとい
う単なる事実は、これらの構成要素が組み合わせにおいて使用されることができないこと
を示さない。
【００３６】
　本発明は、最も実際的で好適な実施形態であると現在考えられるものに基づいて説明の



(11) JP 6262230 B2 2018.1.17

ために詳細に記述されているが、このような詳細は単にその目的のためにだけあり、本発
明は、開示された実施形態に制限されず、添付の請求項の精神及び範囲内にある変更及び
等価な構成をカバーすることを意図することが理解されるべきである。例えば、本発明は
、可能な限り、任意の実施形態の１又は複数のフィーチャが他の実施形態の１又は複数の
フィーチャと組み合わせられることができることを企図することが理解されるべきである
。

【図１】

【図２】

【図３】
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【図４】 【図５】

【図６】 【図７】

【図８】
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