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【手続補正書】
【提出日】平成24年4月27日(2012.4.27)
【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】
　高周波のパルスシーケンスを送信する、１つ以上の送信チャネルを有する磁気共鳴装置
の駆動方法であって、
　選択されたスライス領域または選択されたボリューム領域の時間依存性の選択のために
磁気共鳴装置の傾斜磁場コイルに対して、パルスシーケンスの複数のタイムステップ毎に
定められる駆動シーケンスが設定され、
　所望の目標磁化の設定と傾斜磁場コイルの駆動シーケンスの考慮のもとで、タイムステ
ップ毎に送信コイルの個々の送信チャネルの駆動パラメータに対して非線形の方程式系が
解かれ、
　空間及び時間に関して離散化された前記非線形の方程式系は、ブロッホ方程式から得ら
れる駆動制御パラメータに関して非線形の方程式の他に、さらなる境界条件を表す少なく
とも１つの付加的方程式を含んでいることを特徴とする方法。
【請求項２】
　前記付加的方程式として、ＳＡＲ負荷を表す、駆動制御パラメータに関して非線形の少
なくとも１つの方程式が用いられる、請求項１記載の方法。
【請求項３】
　前記付加的方程式として、駆動制御パラメータに直接依存するベクトル値散乱変数と散
乱パラメータマトリックスに依存して被検体の損失電力を表す方程式が用いられる、請求
項２記載の方法。
【請求項４】
　前記制御パラメータマトリックスは三次元の電磁的シミュレーションを用いて求められ
る、請求項３記載の方法。
【請求項５】
　前記制御パラメータマトリックスは測定される、請求項３記載の方法。
【請求項６】
　前記付加的方程式として、駆動制御パラメータに直接依存する電界分布と導電率分布に
依存して被検体の損失電力を表す方程式が用いられる、請求項２記載の方法。
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【請求項７】
　前記導電率分布は、被検体の先行する撮像データ、特に磁気共鳴撮像データ及び／又は
コンピュータトモグラフィ撮像データによる組織分布から間接的に求められる、請求項６
記載の方法。
【請求項８】
　前記電界分布は、被検体における所定の導電率分布のもとで三次元の電磁的シミュレー
ションによって求められる、請求項６または７記載の方法。
【請求項９】
　被検体に関する入力データに基づいて組織分布を求める人体モデルが組織分布算出のた
めに用いられる、請求項８記載の方法。
【請求項１０】
　前記導電率分布は電気的なインピーダンストモグラフィを用いて求められる、請求項６
記載の方法。
【請求項１１】
　前記付加的方程式は位置分解能に関している、請求項６から１０までのいずれか一項記
載の方法。
【請求項１２】
　前記位置分解能に関する付加的方程式は、局所的ＳＡＲ値を表している、請求項１１記
載の方法。
【請求項１３】
　前記方程式系を解くために非線形最小二乗法が用いられる、請求項１から１２いずれか
１項記載の方法。
【請求項１４】
　前記駆動制御パラメータに対して最小値及び／又は最大値が設定される、請求項１から
１３いずれか１項記載の方法。
【請求項１５】
　解の調整のために、前記方程式系の方程式を重み付けする重み付け係数が用いられる、
請求項１から１４いずれか１項記載の方法。
【請求項１６】
　ＳＡＲ限界値の維持の検査のために、駆動制御パラメータを求めた後でＳＡＲ負荷が求
められる、請求項１から１５いずれか１項記載の方法。
【請求項１７】
　駆動シーケンスにより、スライス選択に用いられなかった傾斜磁場コイルのみを駆動制
御する、請求項１から１６いずれか１項記載の方法。
【請求項１８】
　高周波のパルスシーケンスを送信する、１つ以上の送信チャネルを有する磁気共鳴装置
であって、
　選択されたスライス領域または選択されたボリューム領域の時間依存性の選択のために
磁気共鳴装置の傾斜磁場コイルに対して、パルスシーケンスの複数のタイムステップ毎に
定められる駆動シーケンスが設定され、
　所望の目標磁化の設定と傾斜磁場コイルの駆動シーケンスの考慮のもとで、タイムステ
ップ毎に送信コイルの個々の送信チャネルの駆動パラメータに対して非線形の方程式系が
解かれ、
　空間及び時間に関して離散化された前記非線形の方程式系は、ブロッホ方程式から得ら
れる駆動制御パラメータに関して非線形の方程式の他に、さらなる境界条件を表す少なく
とも１つの付加的方程式を含んでいる
　ことを特徴とする装置。
【請求項１９】
　前記付加的方程式として、ＳＡＲ負荷を表す、駆動制御パラメータに関して非線形の少
なくとも１つの方程式が用いられる、請求項１８記載の装置。
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【請求項２０】
　前記付加的方程式として、駆動制御パラメータに直接依存するベクトル値散乱変数と散
乱パラメータマトリックスに依存して被検体の損失電力を表す方程式が用いられる、請求
項１９記載の装置。
【請求項２１】
　前記制御パラメータマトリックスは三次元の電磁的シミュレーションを用いて求められ
る、請求項２０記載の装置。
【請求項２２】
　前記制御パラメータマトリックスは測定される、請求項２０記載の装置。
【請求項２３】
　前記付加的方程式として、駆動制御パラメータに直接依存する電界分布と導電率分布に
依存して被検体の損失電力を表す方程式が用いられる、請求項１９記載の装置。
【請求項２４】
　前記導電率分布は、被検体の先行する撮像データ、特に磁気共鳴撮像データ及び／又は
コンピュータトモグラフィ撮像データによる組織分布から間接的に求められる、請求項２
３記載の装置。
【請求項２５】
　前記電界分布は、被検体における所定の導電率分布のもとで三次元の電磁的シミュレー
ションによって求められる、請求項２３または２４記載の装置。
【請求項２６】
　被検体に関する入力データに基づいて組織分布を求める人体モデルが組織分布算出のた
めに用いられる、請求項２５記載の装置。
【請求項２７】
　前記導電率分布は電気的なインピーダンストモグラフィを用いて求められる、請求項２
３記載の装置。
【請求項２８】
　前記付加的方程式は位置分解能に関している、請求項２３から２７いずれか１項記載の
装置。
【請求項２９】
　前記位置分解能に関する付加的方程式は、局所的ＳＡＲ値を表している、請求項２８記
載の装置。
【請求項３０】
　前記方程式系を解くために非線形最小二乗法が用いられる、請求項１から１２いずれか
１項記載の方法。
【請求項３１】
　前記駆動制御パラメータに対して最小値及び／又は最大値が設定される、請求項１８か
ら３１いずれか１項記載の装置。
【請求項３２】
　解の調整のために、前記方程式系の方程式を重み付けする重み付け係数が用いられる、
請求項１８から３１いずれか１項記載の装置。
【請求項３３】
　ＳＡＲ限界値の維持の検査のために、駆動制御パラメータを求めた後でＳＡＲ負荷が求
められる、請求項１８から３２いずれか１項記載の装置。
【請求項３４】
　駆動シーケンスにより、スライス選択に用いられなかった傾斜磁場コイルのみを駆動制
御する、請求項１８から３３いずれか１項記載の装置。
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