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FIG. 1

(57) Abstract: The invention relates to a patient positioning device (1) and a medical workstation which comprises the patient posi-
tioning device (1). The patient positioning device (1) comprises a patient examination table (2), which has a reclining surface (2a), and
a robot arm (3) that has multiple elements, which are arranged one behind the other and are mounted in a rotatable manner relative to
axes, and a securing device (4), to which the patient examination table (2) is secured. The elements ot the robot arm (3) comprise a
robot hand (8), which has hand elements (8a, 8b, 8c) and the securing device (4). A first element (9) of the elements of the robot arm (3)
is mounted in a rotatable manner with respect to a vertically running axis (A2) in the region of one of the two ends of the first element,
the region of one of the two ends of a second element (10) of the elements of the robot arm (3) is arranged in the region of the other
end of the first element (9) in a rotatable manner with respect to a horizontally running axis (A3) relative to the first element (9), and
the robot hand (8) is arranged in the region of the other end of the second element (10) in a rotatable manner with respect to another
horizontally running axis (A4) relative to the second element (10).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betriffteine Patientenpositioniervorrichtung (1) und einen medizinischen Arbeitsplatz, der die
Patientenpositioniervorrichtung (1) umfasst. Die Patientenpositioniervorrichtung (1) umfasst eine, eine Liegetldche (2a) aufweisende
Patientenliege (2) und einen Roboterarm (3), der mehrere, hintereinander angeordnete, beziiglich Achsen drehbar gelagerte Glieder
und eine Befestigungsvorrichtung (4), an der die Patientenliege (2) befestigtist, aufweist. Die Glieder des Roboterarms (3) umfassen
eine Roboterhand (8), die Handglieder (8a, 8b, 8c) und die Befestigungsvorrichtung (4) aufweist. Ein erstes Glied (9) der Glieder

[Fortsetzung auf der ndichsten Seite]
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des Roboterarms (3) ist im Bereich einer seiner beiden Enden beziiglich einer vertikal verlaufenden Achse (A2) drehbar gelagert, ein
zweites Glied (10) der Glieder des Roboterarms (3) ist im Bereich einer seiner beiden Enden im Bereich des anderen En- des des ersten
Glieds (9) beziiglich einer horizontal verlaufenden Achse (A3) relativ zum ersten Glied (9) drehbar gelagert ist, und die Roboterhand
(8) ist im Bereich des anderen Endes des zweiten Glieds (10) beziiglich einer weiteren horizontal verlautenden Achse (A4) relativ zum
zweiten Glied (10) drehbar gelagert.
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Patientenpositioniervorrichtung und medizinischer Arbeits-

platz

Die Erfindung betrifft eine Patientenpositioniervorrichtung,
die einen Roboterarm und eine Patientenliege umfasst, und
einen, die Patientenpositioniervorrichtung umfassenden medi-

zinischen Arbeitsplatz.

Die DE 10 2010 043 421 B4 offenbart einen medizinischen Ar-
beitsplatz, der eine Vorrichtung zum Erzeugen einer ionisie-
renden, hochenergetischen Strahlung zum Bestrahlen eines Be-
reichs eines Lebewesens, eine Lagerungsvorrichtung zum La-

gern eines Lebewesens und einen Roboterarm aufweist. Der Ro-
boterarm ist Teil eines Roboters und umfasst eine Befesti-

gungsvorrichtung, an dem die Lagerungsvorrichtung befestigt

ist.

Eine Aufgabe der Erfindung ist es, eine Patientenpositio-

niervorrichtung mit einem verbesserten Roboterarm anzugeben.

Eine weitere Aufgabe der Erfindung ist es, einen medizini-
schen Arbeitsplatz mit einer solchen Patientenpositionier-

vorrichtung anzugeben.

Die Aufgabe der Erfindung wird geldst durch eine Patienten-
positioniervorrichtung, aufweisend eine, eine Liegeflédche
aufweisende Patientenliege und einen Roboterarm, der mehre-
re, hintereinander angeordnete, beziiglich Achsen drehbar ge-
lagerte Glieder und eine Befestigungsvorrichtung, an der die
Patientenliege befestigt ist, aufweist, wobei die Glieder
des Roboterarms eine Roboterhand, die Handglieder und die
Befestigungsvorrichtung aufweist, umfassen, und ein erstes
Glied der Glieder des Roboterarms im Bereich einer seiner
beiden Enden beziiglich einer wvertikal verlaufenden Achse

drehbar gelagert ist, ein zweites Glied der Glieder des Ro-
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boterarms im Bereich einer seiner beiden Enden im Bereich
des anderen Endes des erstes Glieds bezliglich einer horizon-
tal verlaufenden Achse relativ zum ersten Glied drehbar ge-
lagert ist, und die Roboterhand im Bereich des anderen Endes
des zweiten Glieds beziiglich einer weiteren horizontal ver-
laufenden Achse relativ zum zweiten Glied drehbar gelagert
ist, wobeil die horizontal verlaufende Achse in einem Abstand
parallel zur weiteren horizontal verlaufenden Achse ausge-

richtet ist.

Die weitere Aufgabe der Erfindung wird geldst durch einen
medizinischen Arbeitsplatz, aufweisend ein medizintechni-
sches Gerat und die erfindungsgemédfle Patientenpositionier-

vorrichtung.

Der erfindungsgemale medizinische Arbeitsplatz ist insbeson-
dere flir eine Strahlentherapie vorgesehen. Das medizintech-
nische Geradt ist somit vorzugsweise eine Vorrichtung zum Er-
zeugen einer ionisierenden, hochenergetischen Strahlung, wie
z.B. Gammastrahlung, Rontgenstrahlung, oder auch beschleu-
nigte Elektronen, Neutronen, Protonen oder schwere Ionen.
Die Vorrichtung zum Erzeugen einer ionisierenden, hochener-
getischen Strahlung umfasst z.B. eine Strahlungsquelle, wel-

che die ionisierende, hochenergetische Strahlung erzeugt.

Der Roboterarm kann Teil eines Roboters sein, der neben dem
Roboterarm eine zum Steuern einer Bewegung des Roboterarms
vorgesehene elektronische Steuervorrichtung umfasst. Gemal
einer Variante der erfindungsgemale Patientenpositioniervor-

richtung umfasst diese diesen Roboter.

Der Roboterarm kann Motoren, insbesondere elektrische Moto-
ren, umfassen, die zumindest indirekt angesteuert durch die
elektronische Steuervorrichtung eine RBewegung des Roboterarm

ermdglichen.
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Es kann auch vorgesehen sein, dass der Roboterarm manuell
bewegbar ist. Dazu kann z.B. eine mit der elektronischen
Steuervorrichtung verbundene Eingabevorrichtung vorgesehen
sein, mit der eine Person Eingaben zu tadtigen vermag, auf-
grund derer die elektronische Steuervorrichtung den Roboter-
arm den Eingaben entsprechend bewegt. Dadurch werden die Po-
sition und Orientierung der Befestigungsvorrichtung und so-

mit der Patientenliege im Raum entsprechend ausgerichtet.

Das medizintechnische Gerat kann eine eigene elektronische
Steuervorrichtung aufweisen, welche den bestimmungsgemalen
Betrieb des medizintechnischen Geradtes steuert. Die elektro-
nische Steuervorrichtung des medizintechnischen Gerates und
die elektronische Steuervorrichtung des Roboters kdnnen der-
art eingerichtet sein, dass sie miteinander zu kommunizieren

vermogen.

Es kann auch vorgesehen sein, dass der medizinische Arbeits-
platz eine gemeinsame elektronische Steuervorrichtung auf-
weist, die nicht nur den Roboterarm ansteuert bzw. einge-
richtet ist, den Roboterarm anzusteuern, sondern auch den
bestimmungsgemallen Betrieb des medizintechnischen Gerédtes
steuert, bzw. eingerichtet ist, den bestimmungsgemalB Betrieb

des medizintechnischen Gerdtes zu steuern.

Der erfindungsgemalRe Roboterarm, der vorzugsweise genau
sechs Achsen aufweist, umfasst neben der Roboterhand das
erste Glied und das zweite Glied. Das erste Glied und das
zwelte Glied weisen jeweils zwei Enden auf. Das erste Glied
ist im Bereich eines seiner Enden beziiglich der vertikal
verlaufenden Achse drehbar gelagert. Somit erstreckt sich

das erste Glied insbesondere horizontal.
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Im BRereich des anderen Endes des ersten Glieds ist relativ
zum ersten Glied das zweite Glied in einem Bereich eines
seiner Enden bezliglich der horizontal verlaufenden Achse
drehbar gelagert. Im Bereich des anderen Endes des zweiten
Glieds ist die Roboterhand beziiglich der weiteren horizontal
verlaufenden Achse drehbar gelagert. Des Weiteren sind die
beiden horizontal verlaufenden Achsen in einem Abstand pa-
rallel zueinander ausgerichtet. Dadurch erstreckt sich die
Roboterhand beabstandet zur Langsausrichtung des ersten
Glieds, wodurch es ermdglicht ist, die Roboterhand relativ

zum ersten Glied zu schwenken.

Der Abstand zwischen der horizontal verlaufenden Achse und
der weiteren horizontal verlaufenden Achse i1ist z.B. zwischen
20 cm und 60 cm, insbesondere zwischen 30 cm und 50 cm, vor-

zugsweise zwischen 35 cm und 45 cm.

Aufgrund des zweiten Glieds ist es moglich, die Patienten-
liege in ihrer H&he, d.h. in ihrem Abstand zum Boden zu ver-

stellen.

Die Roboterhand kann insbesondere als Glieder des Roboter-
arms ein erstes Handglied, ein zweitens Handglied und ein
drittes Handglied aufweisen. Das erste Handglied ist insbe-
sondere beziiglich der weiteren horizontal verlaufenden Achse
relativ zum zweiten Glied drehbar gelagert, d.h. die Robo-
terhand ist vorzugsweise iiber sein erstes Handglied bezig-
lich der weiteren horizontal verlaufenden Achse relativ zum
zweiten Glied drehbar gelagert. Die weitere vertikal verlau-
fende Achse ist somit insbesondere eine Handachse der Robo-

terhand.

Das zweite Handglied ist insbesondere beziiglich einer Hand-
achse relativ zum ersten Handglied drehbar gelagert und das

dritte Handglied ist insbesondere beziiglich einer weiteren
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Handachse relativ zum zweiten Handglied drehbar gelagert.
Das dritte Handglied umfasst vorzugsweise die Befestigungs-
vorrichtung. Vorzugsweise schneiden sich die beiden Handach-
sen und die weitere horizontal verlaufende Achse, d.h. alle
drei Handachsen in einem gemeinsamen Punkt. Vorzugsweise
sind die Handachse und die weitere Handachse rechtwinklig
zueinander ausgerichtet. Die Handachse und die weitere Hand-

achse sind Achsen des Roboterarms.

Die Patientenliege ist insbesondere im Bereich eines ihrer

Enden an der Befestigungsvorrichtung befestigt.

Vorzugsweise ist der Roboterarm der erfindungsgemidlen Pati-
entenpositioniervorrichtung derart dimensioniert, dass wenn
sich die Roboterhand unterhalb des ersten Glieds befindet
und die Liegefldche der Patientenliege nach oben zeigt, die
Liegeflache der Patientenliege einen weiteren Abstand zu ei-
nem Boden von wenigstens 45 cm und maximal 60 cm aufweist.
Dadurch kann z.B. ein Lebewesen, das auf der Liegeflache

liegen soll, besser auf die Liegefliche gebettet werden.

Der Roboterarm der erfindungsgemédfBen Patientenpositionier-
vorrichtung kann als eines der Glieder ein drittes Glied
aufweisen, welches im Bereich eines seiner Enden bezliglich
der vertikal verlaufenden Achse relativ zum ersten Glied
drehbar gelagert ist. Das dritte Glied ist vorzugsweise be-
ziglich einer weiteren vertikal verlaufenden Achse im BRe-
reich seines anderen Endes drehbar gelagert, insbesondere
relativ zu einem vierten Glied des Roboterarms. Das dritte
Glied und das erste Glied erstrecken sich somit insbesondere
horizontal. Durch das dritte Glied kann die Patientenliege
mittels des Roboters flexibler und gegebenenfalls auch wei-
ter in der Horizontalen bewegt werden. Das vierte Glied ist
z.B. ein Sockel, mit dem der Roboterarm vorzugsweise fest am

Boden befestigt ist.
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Das erste Glied ist vorzugsweise direkt {iber dem dritten

Glied angeordnet.

Gemal einer bevorzugten Variante der erfindungsgemdlBen Pati-
entenpositioniervorrichtung tberlappt das erste Glied das
dritte Glied mit seinem, dem zweiten Glied zugewandten Ende
derart weit, dass wenn das erste Glied und das dritte Glied
genau Ubereinander ausgerichtet sind, das zweite Glied be-
ziglich dem ersten Glied genau unterhalb dem ersten Glied

positionierbar ist.

Ein Ausfihrungsbeispiel der Erfindung ist exemplarisch in

den beigefliigten schematischen Zeichnungen dargestellt. Es

zeigen:

Figur 1 einen medizinischen Arbeitsplatz mit einer Pa-
tientenpositioniervorrichtung und einem medi-
zintechnischen Gerat,

Figur 2 eine perspektivische Ansicht der Patientenpo-
sitioniervorrichtung, und

Figuren 3 - 5 verschiedene Seitenansichten der Patientenpo-

sitioniervorrichtung.

Die Fig. 1 zeigt einen medizinischen Arbeitsplatz mit einer
Patientenpositioniervorrichtung 1 und einem medizintechni-
schen Gerat 20 in einer perspektivischen Darstellung. Der
medizinische Arbeitsplatz ist insbesondere fir eine Strah-

lentherapie vorgesehen.

Eine weitere perspektivische Ansicht der Patientenpositio-

niervorrichtung 1 ist in der Fig. 2 und verschiedene Seiten-
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ansichten der Patientenpositioniervorrichtung 1 sind in den

Figuren 3 bis 5 gezeigt.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels handelt es
sich bei dem medizintechnischen Gerat 20 um eine dem Fach-
mann im Prinzip bekannte Vorrichtung zum Erzeugen einer io-
nisierenden, hochenergetischen Strahlung, wie z.B. Gamma-
strahlung, Réntgenstrahlung, oder auch beschleunigte Elekt-
ronen, Neutronen, Protonen oder schwere Ionen. Die Vorrich-
tung zum Erzeugen einer ionisierenden, hochenergetischen
Strahlung umfasst z.B. eine Strahlungsquelle, welche die io-

nisierende, hochenergetische Strahlung erzeugt.

Die Patientenpositioniervorrichtung 1 umfasst insbesondere
eine Patientenliege 2, die eingerichtet ist, dass auf ihr

ein nicht dargestelltes Lebewesen zu liegen vermag.

Die Patientenpositioniervorrichtung 1 umfasst einen Roboter-
arm 3, der eine Befestigungsvorrichtung 4 und mehrere, hin-
tereinander angeordnete Glieder aufweist, die beziiglich Ach-
sen relativ zueinander z.B. mittels Gelenke drehbar gelagert
sind. An der Befestigungsvorrichtung 4 ist die Patientenlie-
ge 2 befestigt, sodass diese mittels des Roboterarms 3 be-
wegt werden kann. Insbesondere ist die Patientenliege 2 im
Bereich einer ihrer Enden an der Befestigungsvorrichtung 4

befestigt.

Der Roboterarm 3 umfasst Motoren 5, insbesondere elektrische
Motoren, mit denen die einzelnen Glieder des Roboterarms 3

z.B. automatisch bewegt werden kodnnen.

Die elektrischen Motoren 5 sind insbesondere jeweils Teil
elektrischer Antriebe, deren Stellglieder bzw. Leistungs-
elektroniken z.B. im oder am Roboterarm 3 angeordnet sein

kénnen. Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels sind
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die Stellglieder bzw. Leistungselektroniken in einem Steuer-

schrank 6 angeordnet.

Insbesondere ist der Roboterarm 3 Teil eines Roboters, wel-
cher neben dem Roboterarm 3 eine elektronische Steuervor-
richtung 7 aufweist, die z.B. innerhalb des Steuerschranks 6

angeordnet ist.

Die elektronische Steuervorrichtung 7 ist in nicht darge-

stellter Weise mit den elektrischen Antrieben verbunden.

Auf der elektronischen Steuervorrichtung 7 lauft z.B. ein
Rechnerprogramm, sodass die elektronische Steuervorrichtung
7 die Antriebe derart anzusteuern vermag, dass die Position
und Orientierung der Befestigungsvorrichtung 4 und somit der
Patientenliege 2 im Raum ausgerichtet werden kann. Die
elektronische Steuervorrichtung 7 kann gegebenenfalls einge-
richtet sein, die Antriebe des Roboters zu regeln, sodass im
vorliegenden Fall der Begriff ,Steuern™ auch den Begriff
~Regeln™ umfassen soll. Gegebenenfalls sind die elektrischen

Antriebe geregelte elektrische Antriebe.

Es kann auch vorgesehen sein, dass der Roboterarm 3 manuell
bewegbar ist. Dazu kann z.B. eine mit der elektronischen
Steuervorrichtung 7 verbundene, nicht naher dargestellte
Eingabevorrichtung vorgesehen sein, mit der eine Person Ein-
gaben zu tadtigen vermag, aufgrund derer die elektronische
Steuervorrichtung 7 den Roboterarm 3 den Eingaben entspre-
chend bewegt. Dadurch werden die Position und Orientierung
der Befestigungsvorrichtung 4 und somit der Patientenliege 2

im Raum entsprechend ausgerichtet.

Das medizintechnische Gerat 20 kann eine eigene, nicht naher
dargestellte elektronische Steuervorrichtung aufweisen, wel-

che den bestimmungsgemallen Betrieb des medizintechnischen



10

15

20

25

30

WO 2017/216072 9 PCT/EP2017/064182

Gerdtes 20 steuert. Die elektronische Steuervorrichtung des
medizintechnischen Gerdtes 20 und die elektronische Steuer-
vorrichtung 7 des Roboters kénnen derart eingerichtet sein,

dass sie miteinander zu kommunizieren vermdgen.

Es kann auch vorgesehen sein, dass der medizinische Arbeits-
platz eine gemeinsame elektronische Steuervorrichtung auf-
weist, sodass die elektronische Steuervorrichtung 7 nicht
nur den Roboterarm 3 ansteuert, sondern auch den bestim-
mungsgemalBen Betrieb des medizintechnischen Gerates 20 steu-

ert.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels umfassen die
Glieder des Roboterarms 3 eine Roboterhand 8 bzw. Handglie-
der der Roboterhand 8. Die Roboterhand 8 umfasst vorzugswei-
se dreil Achsen, die im Falle der Roboterhand 8 auch als

Handachsen bezeichnet werden.

Die Roboterhand 8 umfasst als Glieder vorzugsweise drei
Handglieder, insbesondere ein erstes Handglied 8a, ein be-
zilglich einer Handachse AL relativ zum ersten Handglied 8a
drehbar gelagertes zweites Handglied 8b und ein bezliglich
einer Achse bzw. weiteren Handachse A6 relativ zum zweiten
Handglied 8b drehbar gelagertes drittes Handglied 8c, wel-
ches die Befestigungsvorrichtung 4 umfasst. Die Handachse A5
und die weitere Handachse A6 sind vorzugsweise rechtwinklig

zueinander ausgerichtet und schneiden sich vorzugsweise.

Der Roboterarm 3 umfasst im Falle des vorliegenden Ausfih-
rungsbeispiels als weitere Glieder ein erstes Glied 9, ein
zweites Glied 10, ein drittes Glied 11 und ein viertes Glied

12.
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Das vierte Glied 12 ist insbesondere ein Sockel oder ein Ge-
stell des Roboterarms 3 und ist im Falle des vorliegenden

Ausfihrungsbeispiels fest am Boden befestigt.

Das erste Glied 9 und das dritte Glied 11 erstrecken sich

jeweils horizontal.

Das erste Glied 9, das zweite Glied 10 und das dritte Glied

11 umfassen Jjeweils zweil Enden.

Im Bereich eines seiner Endes ist das erste Glied 9 bezig-
lich einer horizontal verlaufenden Achse A3 im Bereich eines
der Enden des zweiten Glieds relativ zum zweiten Glied 10

drehbar gelagert.

Im Bereich des anderen Endes des zweiten Glieds 10 ist die
Roboterhand 8, insbesondere deren erstes Handglied 8a bezig-
lich einer weiteren horizontal verlaufenden Achse A4 relativ
zum zweiten Glied 10 drehbar gelagert. Die weitere horizon-
tal verlaufende Achse A4 ist ebenfalls eine der drei Hand-

achsen.

Die horizontal verlaufende Achse A3 und die weitere horizon-
tal verlaufende Achse A4 verlaufen somit parallel und sind
mit einem Abstand a voneinander beabstandet. Der Abstand a
ist insbesondere derart gewdhlt, dass er zwischen 20 cm und
60 cm, vorzugsweise zwischen 30 cm und 50 cm und bevorzugt

zwischen 35 cm und 45 cm betragt.

Im Bereich seines anderen Endes ist das erste Glied 9 in ei-
nem Bereich einer der Enden des dritten Glieds 11 relativ
zum dritten Glied 11 beziglich einer vertikal verlaufenden

Achse A2 drehbar gelagert.
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Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels ist das drit-
te Glied 11 relativ zum vierten Glied 12 bzw. zum Sockel be-
ziiglich einer weiteren vertikal verlaufenden Achse Al dreh-

bar gelagert.

Insbesondere ist das erste Glied 9 iber dem dritten Glied 11
angeordnet. Vorzugsweise iiberlappt das erste Glied 9 das
dritte Glied 11 mit seinem, dem zweiten Glied 10 zugewandten
Ende insbesondere derart weit, dass es moglich ist, wenn das
erste Glied 9 und das dritte Glied 11 genau lbereinander po-
sitioniert sind, das zweite Glied 10 beziiglich dem ersten
Glied 9 genau unterhalb dem ersten Glied 9 positionierbar
ist. Diese Konfiguration des Roboterarms 3 ist in den Figu-

ren 2 und 4 dargestellt.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels ist der Robo-
terarm 3 derart dimensioniert, dass wenn das zweite Glied 10
bezliiglich dem ersten Glied 9 genau unterhalb dem ersten
Glied 9 positioniert ist und die Roboterhand 8 derart ausge-
richtet ist, dass die Patientenliege 2 bzw. diejenige Fléache
2a der Patientenliege 2, die fiir das Lebewesen vorgesehen
ist, einen Abstand b vom Boden von wenigstens 45 cm und ma-

ximal 60 cm aufweist.

Vorzugsweise schneiden sich die beiden Handachsen A5, A6 und
die weitere horizontal verlaufende Achse A4, d.h. die drei

Handhachsen in einem gemeinsamen Punkt.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels weist der Ro-
boterarm 3 genau sechs Freiheitsgrade auf, umfasst also ge-

nau sechs Achsen.
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Patentanspriiche

1. Patientenpositioniervorrichtung, aufweisend eine, eine
Liegeflache (2a) aufweisende Patientenliege (2) und ei-
nen Roboterarm (3), der mehrere, hintereinander angeord-
nete, bezliglich Achsen drehbar gelagerte Glieder und ei-
ne Befestigungsvorrichtung (4), an der die Patientenlie-
ge (2) befestigt ist, aufweist, wobei die Glieder des
Roboterarms (3) eine Roboterhand (8), die Handglieder
(8a, 8b, 8c) und die Befestigungsvorrichtung (4) auf-
weist, umfassen, dadurch gekennzeichnet, dass ein erstes
Glied (9) der Glieder des Roboterarms (3) im Bereich ei-
ner seiner beiden Enden beziiglich einer vertikal verlau-
fenden Achse (A2) drehbar gelagert ist, ein zweites
Glied (10) der Glieder des Roboterarms (3) im Bereich
einer seiner beiden Enden im Bereich des anderen Endes
des erstes Glieds (9) beziiglich einer horizontal verlau-
fenden Achse (A3) relativ zum ersten Glied (9) drehbar
gelagert ist, und die Roboterhand (8) im Bereich des an-
deren Endes des zweiten Glieds (10) bezliglich einer wei-
teren horizontal verlaufenden Achse (A4) relativ zum
zweiten Glied (10) drehbar gelagert ist, wobei die hori-
zontal verlaufende Achse (A3) in einem Abstand (a) pa-
rallel zur weiteren horizontal verlaufenden Achse (A4)

ausgerichtet ist.

2. Patientenpositioniervorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass der Abstand (a) zwischen 20 cm und
60 cm, insbesondere zwischen 30 cm und 50 cm, vorzugs-

weise zwischen 35 cm und 45 cm betragt.
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Patientenpositioniervorrichtung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass der Roboterarm (3) derart
dimensioniert ist, dass wenn sich die Roboterhand (8)
unterhalb des ersten Glieds (9) befindet und die Liege-
flache (2a) der Patientenliege (2) nach oben zeigt, die
Liegeflache (2a) der Patientenliege (2) einen weiteren
Abstand (b) von einem BRoden von wenigstens 45 cm und ma-

ximal 60 cm aufweist.

Patientenpositioniervorrichtung nach einem der Anspriiche
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass der Roboterarm (3)
als eines der Glieder ein drittes Glied (11) aufweist,
welches im Bereich eines seiner Enden beziiglich der ver-
tikal verlaufenden Achse (A2) relativ zum ersten Glied
(10) drehbar gelagert ist, und das dritte Glied (11) be-
zilglich einer weiteren vertikal verlaufenden Achse (Al)
im Bereichs seines anderen Endes drehbar gelagert, ins-
besondere relativ zu einem vierten Glied (12) des Robo-

terarms (3) drehbar gelagert ist.

Patientenpositioniervorrichtung nach Anspruch 4, dadurch
gekennzeichnet, dass das erste Glied (9) direkt iber dem

dritten Glied (11) angeordnet ist.

Patientenpositioniervorrichtung nach Anspruch 5, dadurch
gekennzeichnet, dass das erste Glied (9) das dritte
Glied (11) mit seinem, dem zweiten Glied (10) zugewand-
ten Ende derart weit Uberlappt, dass wenn das erste
Glied (9) und das dritte Glied (11) genau lUbereinander
ausgerichtet sind, das zweite Glied (10) beziiglich dem
ersten Glied (9) genau unterhalb dem ersten Glied (9)

positionierbar ist.

Patientenpositioniervorrichtung nach einem der Anspriiche

1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass die Roboterhand
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10.

(8) als Glieder des Roboterarms (3) ein erstes Handglied
(8a), welches bezliglich der weiteren horizontal verlau-
fenden Achse (A4) relativ zum zweiten Glied (10) drehbar
gelagert ist, ein beziiglich einer Handachse (A5) relativ
zum ersten Handglied (8a) drehbar gelagertes zweites
Handglied (8b) und ein beziiglich einer weiteren Handach-
se (A6) relativ zum zweiten Handglied (8b) drehbar gela-
gertes drittes Handglied (8c), welches die BRefestigungs-
vorrichtung (4) umfasst, aufweist, wobei sich insbeson-
dere die Handachse (Ab5), die weitere Handachse (A6) und
die weitere horizontal verlaufende Achse (A4) in einem

gemeinsamen Punkt schneiden.

Patientenpositioniervorrichtung nach einem der Anspriiche
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Patientenliege
(2) im Bereich eines ihrer Enden an der BRefestigungsvor-

richtung (4) befestigt ist.

Patientenpositioniervorrichtung nach einem der Anspriiche
1 bis 8, gekennzeichnet durch einen Roboter, der den Ro-
boterarm (3) und eine elektronische Steuervorrichtung

(7) umfasst, der eingerichtet ist, eine Bewegung des Ro-

boterarms (3) zu steuern.

Medizinischer Arbeitsplatz, aufweisend ein medizintech-
nisches Geradt (20) und die Patientenpositioniervorrich-

tung nach einem der Anspriiche 1 bis 9.
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