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(57)摘要

本发明的目的在于在取得穿刺对象的血管

的超声波图像时，提供与超声波探测器的按入所

致的该血管的挤压状态有关的信息。穿刺支援系

统(10)具备：血管径检测单元(18)，检测来自超

声波诊断装置(11)的取得超声波图像时的血管

径；穿刺支援信息生成单元(12)，通过比较由血

管径检测单元(18)检测出的当前的血管径和预

先存储的标准的血管径生成用于根据超声波探

测器(15)向皮肤(S)的按压所致的血管(B)的挤

压状态判断能否穿刺的穿刺支援信息；以及监视

器(19)，提示穿刺支援信息。作为穿刺支援信息

求出表示取得超声波图像时的血管径相对预先

存储的标准血管径的比值的血管压缩率和表示

超声波探测器(15)的按入所致的当前的血管(B)

的穿刺的容易度的可穿刺率。
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1.一种穿刺支援系统，用于使用来自超声波诊断装置的超声波图像来支援血管穿刺，

该超声波诊断装置通过使超声波探测器接触患者的皮肤而取得皮下的血管剖面的所述超

声波图像，所述穿刺支援系统的特征在于，具备：

血管径检测单元，检测取得所述超声波图像时的血管径；

穿刺支援信息生成单元，通过比较由该血管径检测单元检测出的当前的血管径和预先

存储的标准的血管径而生成穿刺支援信息，该穿刺支援信息用于根据所述超声波探测器向

所述皮肤的按压所致的血管的挤压状态判断能否穿刺；以及

提示单元，提示所述穿刺支援信息。

2.根据权利要求1所述的穿刺支援系统，其特征在于，

所述穿刺支援信息生成单元具备血管压缩率计算部，该血管压缩率计算部计算血管压

缩率来作为所述穿刺支援信息，该血管压缩率表示所述当前的血管径相对于所述标准的血

管径的比值。

3.根据权利要求2所述的穿刺支援系统，其特征在于，

所述穿刺支援信息生成单元还具备：

存储部，预先存储有可穿刺率与所述血管压缩率的关系数据，该可穿刺率表示穿刺的

容易度；以及

可穿刺率确定部，根据所述关系数据，从由所述血管压缩率计算部计算出的所述血管

压缩率导出取得所述超声波图像时的所述可穿刺率来作为所述穿刺支援信息。

4.一种穿刺支援系统，用于使用来自超声波诊断装置的所述超声波图像来支援血管穿

刺，该超声波诊断装置通过使超声波探测器接触患者的皮肤而取得皮下的血管剖面的所述

超声波图像，所述穿刺支援系统的其特征在于，具备：

穿刺支援信息生成装置，通过比较根据所述超声波图像检测出的当前的血管径和预先

存储的标准的血管径而生成穿刺支援信息，该穿刺支援信息用于根据所述超声波探测器向

所述皮肤的按压所致的血管的挤压状态判断能否穿刺；以及

穿刺支援机器人，根据所述穿刺支援信息使所述超声波探测器以能够移动的方式动

作，

所述穿刺支援机器人具备：探测器动作装置，使所述超声波探测器在相对患者的皮肤

离开或接近的方向上移动，以期望的状态保持所述超声波探测器；力传感器，能够检测所述

超声波探测器按入皮肤时的按压力；以及探测器动作控制装置，控制所述探测器动作装置

的动作，

所述探测器动作控制装置根据所述穿刺支援信息以及所述力传感器的检测结果进行

所述探测器动作装置的动作控制，以将所述超声波探测器针对所述皮肤的按压力维持为能

够穿刺的状态。

5.根据权利要求4所述的穿刺支援系统，其特征在于，

所述探测器动作控制装置具备：判定单元，根据所述穿刺支援信息，判断对于所述超声

波探测器进行穿刺是否为适当的按压状态；以及动作指令单元，根据该判定单元中的判定

向所述探测器动作装置发出动作指令，

在所述动作指令单元中，在由所述判定单元判定为适当的按压状态的情况下，向所述

探测器动作装置发出动作指令以维持此时由所述力传感器检测出的按压力，另一方面，在
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由所述判定单元判定为并非适当的按压状态的情况下，向所述探测器动作装置发出动作指

令以使所述超声波探测器移动，直到被判定为适当的按压状态为止。
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穿刺支援系统

技术领域

[0001] 本发明涉及用于支援超声波引导下的血管穿刺的系统。

背景技术

[0002] 在医疗的各种场景使用向患者的体内组织的穿刺，其中就有超声波引导下的血管

穿刺。在该血管穿刺中，医生在目视利用超声波诊断装置取得的患者的血管剖面的超声波

图像的同时在超声波图像上搜索期望的血管位置，使穿刺针的前端留置在该血管内。此时，

为了取得血管的超声波图像，通过超声波探测器在其上方的皮肤按入一定程度，当此时的

超声波探测器的按压力过大时，有时穿刺对象的血管被严重挤压而难以穿刺。因此，医生为

了易于进行向血管的穿刺，必须调整超声波探测器的按压力以使血管的挤压状态保持在适

当范围，并将该调整后的状态维持预定时间。然而，仅通过目视所取得的超声波图像无法明

确地掌握血管的挤压情形，难以判断当前时间点的超声波探测器的按入状态对于该患者而

言是否为易于进行血管穿刺的最佳状态。

[0003] 另外，专利文献1中公开了在根据超声波图像将插管或者针向血管穿刺时，确定最

佳的穿刺位置并将插管等自动插入到该血管位置的系统。

[0004] 现有技术文献

[0005] 专利文献1：日本特表2008-539932号公报

发明内容

[0006] 在所述专利文献1的系统中，根据血管的位置、大小、种类等参数确定适当的穿刺

位置，在所述参数并非适当范围的血管位置不进行穿刺，搜寻其它适当位置来进行穿刺。因

此，并非不改变血管位置而调整超声波探测器的按压力的技术，并且也无法提示是否已成

为易于穿刺的血管状态的信息。

[0007] 本发明是着眼于这样的问题而提出的，其目的在于提供一种在取得穿刺对象的血

管的超声波图像时，提供与超声波探测器的按入所致的该血管的挤压状态有关的信息，能

够使医生或者机器人迅速且准确地进行血管穿刺的穿刺支援系统。

[0008] 为了达成所述目的，本发明主要为一种系统，用于使用来自超声波诊断装置的超

声波图像来支援血管穿刺，该超声波诊断装置通过使超声波探测器接触患者的皮肤而取得

皮下的血管剖面的所述超声波图像，所述系统采用如下结构，该结构具备：血管径检测单

元，检测取得所述超声波图像时的血管径；穿刺支援信息生成单元，通过比较由该血管径检

测单元检测出的当前的血管径和预先存储的标准的血管径而生成穿刺支援信息，该穿刺支

援信息用于根据所述超声波探测器向所述皮肤的按压所致的血管的挤压状态判断能否穿

刺；以及提示单元，提示所述穿刺支援信息。

[0009] 根据本发明，生成用于根据超声波探测器的按压所致的血管的挤压状态判断能否

穿刺的穿刺支援信息，所以医生通过在观察拍摄有穿刺对象的血管的超声波图像的同时参

照穿刺支援信息，能够更可靠地掌握当前的超声波探测器的按入状态是否为易于穿刺的状
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态，能够更迅速且准确地进行血管穿刺。另外，在将本发明应用到保持超声波探测器而使之

动作的穿刺支援机器人的情况下，通过根据穿刺支援信息进行穿刺支援机器人的动作控

制，能够将超声波探测器向患者的皮肤的按入维持为易于穿刺的状态，在该情况下也能够

更迅速且准确地进行血管穿刺。

附图说明

[0010] 图1是第一实施方式所涉及的穿刺支援系统的概略结构图。

[0011] 图2是第二实施方式所涉及的穿刺支援系统的概略结构图。

[0012] (符号说明)

[0013] 10：穿刺支援系统；11：超声波诊断装置；12：穿刺支援信息生成装置(穿刺支援信

息生成单元)；15：超声波探测器；18：血管径检测单元；19：监视器(提示单元)；22：存储部；

25：血管压缩率计算部；26：可穿刺率确定部；30：穿刺支援系统；33：穿刺支援机器人；36：探

测器动作装置；37：力传感器；38：探测器动作控制装置；42：判定单元；43：动作指令单元；B：

血管；S：皮肤。

具体实施方式

[0014] 以下，参照附图，说明本发明的实施方式。

[0015] (第一实施方式)

[0016] 图1表示第一实施方式所涉及的穿刺支援系统的概略结构图。在该图中，本实施方

式的穿刺支援系统10是在医生进行超声波引导下的血管穿刺时对医生提供穿刺支援信息

的系统，该穿刺支援信息是用于支援该穿刺的信息。

[0017] 该穿刺支援系统10具备：超声波诊断装置11，用于取得包括作为穿刺对象的患者

血管B的体内部分的超声波图像；以及穿刺支援信息生成装置12(穿刺支援信息生成单元)，

根据所取得的血管B的超声波图像生成穿刺支援信息。

[0018] 所述超声波诊断装置11具备：超声波探测器15，接触患者的皮肤S而发送超声波脉

冲及接收回波；图像生成单元17，由来自超声波探测器15的信号生成超声波探测器15所接

触的皮肤S下的体内部分的超声波图像；血管径检测单元18，根据由图像生成单元17生成的

超声波图像的图像数据，测定在该图像内的预定位置映出的血管B的血管径；以及监视器

19，作为对医生等提示超声波图像和所述穿刺支援信息等的提示单元。

[0019] 此外，图像生成单元17以及血管径检测单元18应用在公知的超声波诊断装置11中

采用的构造以及手法，并非本发明的本质部分，所以在此省略这些结构等的详细说明。

[0020] 所述穿刺支援信息生成装置12包括：输入部21，输入患者的信息以及穿刺对象的

血管种类等各种信息；存储部22，存储有各种数据；以及信息生成部23，根据存储于存储部

22的数据及由所述血管径检测单元18检测出的血管径，通过运算等生成所述穿刺支援信

息。

[0021] 由该穿刺支援信息生成装置12生成的穿刺支援信息是用于根据超声波探测器15

向皮肤S的按压所致的血管B的挤压状态判断能否穿刺的信息。在本实施方式中，作为该穿

刺支援信息而求出：血管压缩率，该血管压缩率表示取得超声波图像时即当前的血管径相

对未用超声波探测器15按压的状态下的标准的血管径(以下称为“标准血管径”)的比值；和
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可穿刺率，该可穿刺率表示超声波探测器15的按入所致的当前的血管B的变形状态下的穿

刺的容易度。

[0022] 所述存储部22中存储有所述标准血管径的各种数据和表示所述可穿刺率相对于

所述血管压缩率的关系的关系数据。在此，根据医生等的知识以及预先取得的临床数据等，

按年龄(或者成人儿童)、按穿刺对象的血管种类(例如中心静脉、颈内静脉、锁骨下静脉、大

腿的静脉等)、按血压(最低血压)的大小而设定有所述标准血管径。另外，根据医生等的知

识以及预先取得的临床数据等，以使所述血管压缩率和所述可穿刺率成为一对一的关系的

方式将所述关系数据设定为公式或者表格。

[0023] 所述信息处理部23具备：血管压缩率计算部25，根据由所述血管径检测单元18检

测出的当前的血管径求出所述血管压缩率；以及可穿刺率确定部26，根据存储于存储部22

的所述关系数据，根据由血管压缩率计算部25计算出的所述血管压缩率导出取得超声波图

像时的所述可穿刺率。

[0024] 在所述血管压缩率计算部25中，根据从输入部21输入的各种信息即患者的信息

(年龄、血压等)以及穿刺对象的血管类别的信息，从存储部22抽出与这些信息符合的标准

血管径，将由血管径检测单元18检测出的当前的血管径除以所抽出的标准血管径，从而求

出其值来作为血管压缩率。

[0025] 在所述可穿刺率确定部26中，从存储部22抽出与由血管压缩率计算部25求出的血

管压缩率对应的可穿刺率，从而确定可穿刺率，该可穿刺率表示取得现状的超声波图像时

的血管B的挤压情形下的穿刺的容易度。

[0026] 将如以上所述求出的血管压缩率以及可穿刺率作为所述穿刺支援信息，与当前的

超声波图像一起显示于监视器19，医生能够视觉辨认。此外，作为穿刺支援信息，监视器19

中也可以仅提示血管压缩率或者可穿刺率中的某一方，如果仅提示血管压缩率，则还能够

省略与导出可穿刺率有关的上述各种结构。

[0027] 因此，根据这样的第一实施方式，医生能够在观察超声波图像的同时利用穿刺支

援信息定量地掌握血管B的挤压状态和穿刺的容易度，根据该穿刺支援信息，在如难以穿刺

的状态的情况下，医生能够快速判断要延缓超声波探测器15向患者的按入等，能够迅速且

可靠地支援血管穿刺。

[0028] 此外，也可以对可穿刺率设置阈值，在小于该阈值的可穿刺率时，通过声音、图像

等发出警告。

[0029] 另外，也可以在超声波探测器15设置能够检测按入患者的皮肤S时的按压力的大

小的力传感器，将由该力传感器检测出的力的大小与血管压缩率、可穿刺率关联起来，经由

监视器19提示给医生等。

[0030] 接下来，说明本发明的其它实施方式。此外，在以下的说明中，设为对与所述第一

实施方式相同或者等同的结构部分附加同一符号，并省略或者简化说明。

[0031] (第二实施方式)

[0032] 如图2所示，本实施方式所涉及的穿刺支援系统30的特征在于，相对于所述第一实

施方式的结构，其具备根据由超声波诊断装置11取得的超声波图像使穿刺针N动作而对血

管B内的目标进行穿刺的穿刺支援机器人33，利用该穿刺支援机器人33，根据所述穿刺支援

信息控制超声波探测器15向患者的皮肤S的按入状态，从而能够将超声波探测器15的位置
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以及姿势维持为易于进行穿刺。

[0033] 所述穿刺支援机器人33为如下所述的手持型的机器人：分别保持超声波探测器15

以及穿刺针N，医生为了取得超声波图像能够手动地进行超声波探测器15的移动，另一方

面，能够自动地进行超声波探测器15针对患者的皮肤S的按入状态的调整以及穿刺针N的移

动。

[0034] 该穿刺支援机器人33具备：探测器保持器35，保持超声波探测器15；探测器动作装

置36，使探测器保持器35在预定的方向上移动；力传感器37，安装于探测器保持器35，能够

检测超声波探测器15按入患者的皮肤S时的按压力；探测器动作控制装置38，控制探测器动

作装置36的动作；穿刺针动作装置39，与探测器保持器35一体地设置，并且保持穿刺针N而

进行动作；以及穿刺针动作控制装置40，控制穿刺针动作装置39的动作。

[0035] 所述探测器动作装置36由图示省略的各种马达、链杆等各种部件、构造构成，以使

保持于探测器保持器35的超声波探测器15在相对患者的皮肤S离开或接近的方向上移动，

能够以期望的位置以及姿势维持超声波探测器15。

[0036] 所述探测器动作控制装置38根据由所述穿刺支援信息生成装置12生成的穿刺支

援信息控制超声波探测器15的按压患者皮肤S的方向的移动，以适当地维持超声波探测器

15对患者的皮肤S的按压力。

[0037] 该探测器动作控制装置38具备：判定单元42，根据所述穿刺支援信息判定对于超

声波探测器15进行穿刺是否为适当的按压状态；以及动作指令单元43，根据判定单元42中

的判定向探测器动作装置26发出动作指令。

[0038] 在所述判定单元42中，在当前的超声波探测器15的按入状态下的所述可穿刺率是

预先设定的阈值以上的情况下，判定为是适当的按压状态，另一方面，在所述可穿刺率小于

所述阈值的情况下，判定为并非适当的按压状态。另外，此处的判定既可以使用血管压缩

率，也可以根据该血管压缩率是预先设定的阈值以上还是小于预先设定的阈值来判定是否

为适当的按压状态。

[0039] 在所述动作指令单元43中，在由判定单元42判定为是适当的按压状态的情况下，

向探测器动作装置36发出动作指令，以维持此时由力传感器37检测出的按压力。另一方面，

在由判定单元42判定为并非适当的按压状态的情况下，因为已经为超声波探测器15向皮肤

S的按入强、血管被挤压成难以穿刺的程度的状态，所以向探测器动作装置36发出动作指

令，以使超声波探测器15在远离皮肤的方向上移动，直到由判定单元42判定为适当的按压

状态为止。

[0040] 所述穿刺针动作装置39以及所述穿刺针动作控制装置40除了本发明者已经提出

的专利第5531239号公报的结构以及作用以外，还能够采用其它公知的构造、手法等，并非

本发明的本质部分，所以在此省略详细的说明。

[0041] 在本实施方式的穿刺支援系统30中，医生用手把持探测器保持器35，在使超声波

探测器15接触到患者的皮肤S的同时利用自己的手在预定范围内移动，从而搜索要进行穿

刺的血管B，在观察监视器19的同时，在想要进行穿刺的部位出现在超声波图像上时停止超

声波探测器15的移动。关于此时的超声波探测器15向皮肤S的按入状态，通过穿刺支援信息

生成装置12生成穿刺支援信息。然后，在根据该穿刺支援信息由判定单元42判定为成为易

于穿刺的血管B的状态时，锁定探测器动作装置36的动作，维持此时的超声波探测器15的位
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置以及姿势。然后，利用穿刺针动作装置39使穿刺针N动作，进行向血管B内的目标的穿刺。

另一方面，在由判定单元42判定为未成为易于穿刺的血管的状态时，探测器动作装置36动

作，以使超声波探测器15在成为适当的按压状态之前在远离患者的皮肤S的方向上移动。

[0042] 此外，作为穿刺支援机器人33，还能够采用省略所述穿刺针动作装置39以及所述

穿刺针动作控制装置40而仅具有能够进行超声波探测器15的保持以及移动以使得成为适

当的按压状态的功能的机器人。

[0043] 另外，在所述第一以及第二实施方式中，使超声波诊断装置11和穿刺支援信息生

成装置12为独立的装置结构，但本发明不限于此，还能够将穿刺支援信息生成装置12的上

述各种结构的一部分或者全部嵌入到超声波诊断装置11。

[0044] 另外，本发明中的装置各部的结构不限定于图示结构例，只要起到实质上相同的

作用，就能够进行各种变更。

[0045] 产业上的可利用性

[0046] 本发明的穿刺支援系统能够用作如下的系统：当医生在超声波引导下进行血管穿

刺时支援医生，以使超声波探测器的按入状态适当。
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摘要(译)

本发明的目的在于在取得穿刺对象的血管的超声波图像时，提供与超声波探测器的按入所致的该血管的挤压状态有关的信息。穿刺
支援系统(10)具备：血管径检测单元(18)，检测来自超声波诊断装置(11)的取得超声波图像时的血管径；穿刺支援信息生成单元
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(12)，通过比较由血管径检测单元(18)检测出的当前的血管径和预先存储
的标准的血管径生成用于根据超声波探测器(15)向皮肤(S)的按压所致的
血管(B)的挤压状态判断能否穿刺的穿刺支援信息；以及监视器(19)，提
示穿刺支援信息。作为穿刺支援信息求出表示取得超声波图像时的血管
径相对预先存储的标准血管径的比值的血管压缩率和表示超声波探测器
(15)的按入所致的当前的血管(B)的穿刺的容易度的可穿刺率。


