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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第１部門第２区分
【発行日】平成26年6月19日(2014.6.19)

【公開番号】特開2011-245290(P2011-245290A)
【公開日】平成23年12月8日(2011.12.8)
【年通号数】公開・登録公報2011-049
【出願番号】特願2011-108931(P2011-108931)
【国際特許分類】
   Ａ６１Ｂ   6/00     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ａ６１Ｂ   6/00    ３２１　
   Ａ６１Ｂ   6/00    ３１０　

【手続補正書】
【提出日】平成26年5月2日(2014.5.2)
【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】
Ｘ線放射線の線源（１６）、Ｘ線受像器（２２）、前記Ｘ線放射線の線源（１６）を制御
する制御回路（７４）、及び無線インタフェイス（７６）を含むイメージング・システム
（１２）と、
該イメージング・システム（１２）と無線通信するように構成されている掌中型インタフ
ェイス装置（３８）と
を備えたＸ線システム（１０）であって、
前記イメージング・システム（１２）は、前記掌中型インタフェイス装置（３８）の位置
を追尾して、該位置を前記イメージング・システム（１２）の少なくとも一つの制御作用
のための入力として用いるように構成されており、
前記イメージング・システム（１２）は、前記掌中型インタフェイス装置（３８）の少な
くとも一つの位置を記録して、該記録された位置をＸ線画像取得系列のための入力として
用いるように構成されている、Ｘ線システム（１０）。
【請求項２】
前記イメージング・システム（１２）は移動式であり、前記掌中型インタフェイス装置（
３８）が建物内で変位されるのに伴って該掌中型インタフェイス装置（３８）に追随する
ように構成されている、請求項１に記載のシステム（１０）。
【請求項３】
前記イメージング・システム（１２）は、前記掌中型インタフェイス装置（３８）の前記
位置に基づいて前記Ｘ線源（１６）の移動を命令するように構成されている、請求項１ま
たは２に記載のシステム（１０）。
【請求項４】
前記イメージング・システム（１２）は、前記掌中型インタフェイス装置（３８）の位置
を前記受像器（２２）と前記Ｘ線源（１６）との間の直交性の算出のために用いるように
構成されている、請求項１乃至３のいずれかに記載のシステム（１０）。
【請求項５】
前記イメージング・システム（１２）は、前記掌中型インタフェイス装置（３８）の複数
の位置を記録して、該記録された位置を前記Ｘ線源（１６）による断層写真法掃引を決定
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するための入力として用いるように構成されている、請求項１乃至４のいずれかに記載の
システム（１０）。
【請求項６】
前記イメージング・システム（１２）は、前記掌中型インタフェイス装置（３８）の前記
位置を線源－画像間距離（１７４）の算出のために用いるように構成されている、請求項
１乃至５のいずれかに記載のシステム（１０）。
【請求項７】
前記イメージング・システム（１２）は、前記掌中型インタフェイス装置（３８）のさら
にもう一つの位置を線源－患者間距離（１７６）の算出のために用いるように構成されて
いる、請求項６に記載のシステム（１０）。
【請求項８】
前記イメージング・システム（１２）は、前記線源－画像間距離（１７４）及び前記線源
－患者間距離（１７６）を患者厚み（１７８）の算出のために用いるように構成されてい
る、請求項７に記載のシステム（１０）。
【請求項９】
前記イメージング・システム（１２）は、前記算出される患者厚み（１７８）を用いてＸ
線量パラメータを設定するように構成されている、請求項８に記載のシステム（１０）。
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