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【公開日】平成29年1月19日(2017.1.19)
【年通号数】公開・登録公報2017-003
【出願番号】特願2015-128885(P2015-128885)
【国際特許分類】
   Ａ６１Ｂ  90/00     (2016.01)
   Ｂ２５Ｊ  19/06     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ａ６１Ｂ   19/00     ５０２　
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【手続補正書】
【提出日】平成29年6月23日(2017.6.23)
【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】
　複数のアームが関節によって接続された多関節アーム（３４）を有した多関節ロボット
（３２）と、
　医療行為を受ける患者の部位の位置を表す施術位置を特定する位置特定手段（５０，Ｓ
１３０，Ｓ２１０）と、
　前記医療行為を実施する際の前記多関節アームの先端部分が移動可能な領域である移動
可能領域の外側に前記多関節アームの先端部分が移動することを禁止する領域を表す可動
禁止領域を、前記位置特定手段で特定した前記施術位置を基点として設定する領域設定手
段（５０，Ｓ１５０）と、
　前記多関節アームの先端部分の位置を表す先端位置を特定する先端位置特定手段（５０
，Ｓ１９０）と、
　前記先端位置特定手段で特定した先端位置が、前記領域設定手段で設定された前記可動
禁止領域へと移動すると、前記医療行為の安全性を向上させる安全制御を実行する制御手
段（５０，Ｓ２３０，Ｓ２９０）と、
　前記施術位置を時間軸に沿って順次特定する位置追跡手段（５０，Ｓ２１０）と、
　前記位置追跡手段で特定した前記施術位置の推移に従って、前記領域設定手段で設定さ
れた可動禁止領域を更新する領域追尾手段（５０，Ｓ２２０）と
　を備える、医療行為支援装置（１）。
【請求項２】
　前記領域設定手段で設定された前記可動禁止領域の変更を受け付ける受付手段（５０，
Ｓ１７０）と、
　前記受付手段で受け付けた前記可動禁止領域の変更に従って、前記領域設定手段で設定
した可動禁止領域を更新する更新手段（５０，Ｓ１８０）と
　を備え、
　前記領域設定手段は、
　前記更新手段によって更新された前記可動禁止領域を、新たな可動禁止領域として設定
する、請求項１に記載の医療行為支援装置。
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【請求項３】
　前記領域設定手段で設定された前記可動禁止領域を報知する第１報知手段（５０，Ｓ１
６０）
　を備える、請求項１に記載の医療行為支援装置。
【請求項４】
　前記第１報知手段は、
　前記可動禁止領域を表示することを、前記報知として実行する、請求項３に記載の医療
行為支援装置。
【請求項５】
　前記先端位置特定手段で特定した先端位置と、前記移動可能領域と前記可動禁止領域と
の境界である領域境界との位置関係が、前記先端位置が前記領域境界に近づいていること
を表す条件として予め規定された規定条件を満たすと、前記先端位置が前記領域境界に近
づいている旨を報知する報知制御を実行する第２報知手段（５０，Ｓ２４０，Ｓ２５０，
Ｓ２８０）
　を備える、請求項１から請求項４までのいずれか一項に記載の医療行為支援装置。
【請求項６】
　前記第２報知手段は、
　前記先端位置が前記領域境界に近いほど、前記多関節アームの動作抵抗を大きくするこ
とを、前記報知制御として実行する、請求項５に記載の医療行為支援装置。
【請求項７】
　前記制御手段は、
　前記先端位置が前記可動禁止領域内に存在することを報知することを、前記安全制御と
して実行する、請求項１から請求項６までのいずれか一項に記載の医療行為支援装置。
【請求項８】
　前記制御手段は、
　前記多関節アームの先端部分の移動を停止することを、前記安全制御として実行する、
請求項１から請求項７までのいずれか一項に記載の医療行為支援装置。
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