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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】映像指示子を提供する超音波システムおよび方
法を提供する。
【解決手段】超音波プローブの３次元位置を検出して位
置情報を形成するセンサ部と、対象体別および診断位置
別に対象体を表示するためのターゲット組織マーカ（ｔ
ａｒｇｅｔ　ｏｒｇａｎ　ｍａｒｋｅｒ）、対象体に対
する診断位置の解剖学的位置を表示するためのボディ軸
マーカ（ｂｏｄｙ　ａｘｉｓ　ｍａｒｋｅｒ）および超
音波プローブから送信される超音波ビームの方向を表示
するための超音波ビーム方向マーカ（ｕｌｔｒａｓｏｕ
ｎｄ　ｂｅａｍ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ　ｍａｒｋｅｒ）
を含む映像指示子を格納する格納部と、ユーザから対象
体の選択および診断位置の選択を含むユーザ要請の入力
を受けるユーザ入力部と、ユーザ要請に応じて格納部か
ら対象体および診断位置に該当する映像指示子を抽出し
て提供し、映像指示子を前記位置情報に基づいて３次元
回転を行うプロセッサとを備える。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　超音波システムであって、
　超音波映像のための超音波ビームを対象体に送受信する超音波プローブと、
　前記超音波プローブの３次元位置を検出して位置情報を形成するセンサ部と、
　対象体別および診断位置別に前記対象体を表示するためのターゲット組織マーカ（ｔａ
ｒｇｅｔ　ｏｒｇａｎ　ｍａｒｋｅｒ）、前記対象体に対する前記診断位置の解剖学的位
置を表示するためのボディ軸マーカ（ｂｏｄｙ　ａｘｉｓ　ｍａｒｋｅｒ）および前記超
音波プローブから送信される前記超音波ビームの方向を表示するための超音波ビーム方向
マーカ（ｕｌｔｒａｓｏｕｎｄ　ｂｅａｍ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ　ｍａｒｋｅｒ）を含む
映像指示子を格納する格納部と、
　ユーザから前記対象体の選択および前記診断位置の選択を含むユーザ要請の入力を受け
るユーザ入力部と、
　前記ユーザ要請に応じて前記格納部から前記対象体および前記診断位置に該当する前記
映像指示子を抽出して提供し、前記映像指示子を前記位置情報に基づいて３次元回転を行
うプロセッサと
を備えることを特徴とする超音波システム。
【請求項２】
　前記ターゲット組織マーカは、２次元または３次元ターゲット組織マーカであることを
特徴とする請求項１に記載の超音波システム。
【請求項３】
　前記超音波ビーム方向マーカは、前記超音波プローブの種類に応じて２次元または３次
元超音波ビーム方向マーカであることを特徴とする請求項１に記載の超音波システム。
【請求項４】
　前記センサ部は、角速度センサ、マグネチックセンサ、ジグ加速度センサ、重力センサ
（ｇｒａｖｉｔｙ　ｓｅｎｓｏｒ）およびジャイロセンサのうちのいずれか１つを備える
ことを特徴とする請求項１に記載の超音波システム。
【請求項５】
　前記センサ部で形成された前記位置情報は、前記対象体の前記診断位置に位置した前記
超音波プローブの３次元位置を検出して形成された第１の位置情報と、該第１の位置情報
を基準に、前記超音波プローブの３次元動きを検出して形成された第２の位置情報とを含
み、
　前記プロセッサは、
　前記ユーザ要請を分析して前記ユーザ要請によって選択された前記対象体および前記診
断位置に該当する前記ターゲット組織マーカ、前記ボディ軸マーカおよび前記超音波ビー
ム方向マーカを前記格納部から抽出する映像指示子抽出部と、
　前記第１の位置情報に従って前記抽出されたターゲット組織マーカ、ボディ軸マーカお
よび超音波ビーム方向マーカのオリエンテーション（ｏｒｉｅｎｔａｔｉｏｎ）設定を行
う映像指示子設定部と、
　前記第１の位置情報および前記第２の位置情報を用いて前記抽出されたターゲット組織
マーカ、ボディ軸マーカおよび超音波ビーム方向マーカの３次元回転を行う前記映像指示
子処理部と
を備えることを特徴とする請求項１に記載の超音波システム。
【請求項６】
　前記映像指示子設定部は、前記抽出されたボディ軸マーカおよび超音波ビーム方向マー
カの位置を前記対象体の解剖学的特徴に基づいて整列させることを特徴とする請求項５に
記載の超音波システム。
【請求項７】
　前記ユーザ入力部は、前記ユーザから前記映像指示子の表示または非表示要請の入力を
さらに受けることを特徴とする請求項５に記載の超音波システム。
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【請求項８】
　前記プロセッサは、前記映像指示子の表示または非表示要請に応じて前記映像指示子の
出力および非表示をさらに行うことを特徴とする請求項７に記載の超音波システム。
【請求項９】
　前記映像指示子を出力する出力部をさらに備えることを特徴とする請求項１乃至８のい
ずれか一項に記載の超音波システム。
【請求項１０】
　超音波プローブを備える超音波システムの映像指示子提供方法であって、
　ａ）対象体別および診断位置別に前記対象体を表示するためのターゲット組織マーカ（
ｔａｒｇｅｔ　ｏｒｇａｎ　ｍａｒｋｅｒ）、前記対象体に対する前記診断位置の解剖学
的位置を表示するためのボディ軸マーカ（ｂｏｄｙ　ａｘｉｓ　ｍａｒｋｅｒ）および前
記超音波プローブから送信される超音波ビームの方向を表示するための超音波ビーム方向
マーカ（ｕｌｔｒａｓｏｕｎｄ　ｂｅａｍ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ　ｍａｒｋｅｒ）を含む
映像指示子を格納部に格納する段階と、
　ｂ）ユーザから前記対象体の選択および前記診断位置の選択を含むユーザ要請の入力を
受ける段階と、
　ｃ）前記ユーザ要請に応じて前記格納部から前記対象体および前記診断位置に該当する
前記映像指示子を抽出して提供する段階と、
　ｄ）前記プローブに装着されたセンサ部を用いて前記超音波プローブの３次元位置を検
出して位置情報を形成する段階と、
　ｅ）前記位置情報に従って前記映像指示子の３次元回転を行う段階と
を備えることを特徴とする映像指示子提供方法。
【請求項１１】
　前記ターゲット組織マーカは、２次元または３次元ターゲット組織マーカであることを
特徴とする請求項１０に記載の映像指示子提供方法。
【請求項１２】
　前記超音波ビーム方向マーカは、前記超音波プローブの種類に応じて２次元または３次
元超音波ビーム方向マーカであることを特徴とする請求項１０に記載の映像指示子提供方
法。
【請求項１３】
　前記センサ部は、角速度センサ、マグネチックセンサ、ジグ加速度センサ、重力センサ
（ｇｒａｖｉｔｙ　ｓｅｎｓｏｒ）およびジャイロセンサのうちのいずれか１つを備える
ことを特徴とする請求項１０に記載の映像指示子提供方法。
【請求項１４】
　前記段階ｃ）は、
　前記ユーザ要請を分析して前記ユーザ要請により選択された前記対象体および前記診断
位置に該当する前記ターゲット組織マーカ、前記ボディ軸マーカおよび前記超音波ビーム
方向マーカを前記格納部から抽出する段階と、
　前記位置情報に応じて前記抽出されたターゲット組織マーカ、ボディ軸マーカおよび超
音波ビーム方向マーカのオリエンテーション（ｏｒｉｅｎｔａｔｉｏｎ）設定を行う段階
と
を備えることを特徴とする請求項１０に記載の映像指示子提供方法。
【請求項１５】
　前記段階ｅ）は、
　前記プローブの移動によって変化した前記位置情報を用いて前記抽出されたターゲット
組織マーカ、ボディ軸マーカおよび超音波ビーム方向マーカの３次元回転を行う段階
を備えることを特徴とする請求項１４に記載の映像指示子提供方法。
【請求項１６】
　前記段階ｃ）は、
　前記抽出されたボディ軸マーカおよび超音波ビーム方向マーカの位置を前記解剖学的特
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徴に基づいて整列させる段階
を備えることを特徴とする請求項１５に記載の映像指示子提供方法。
【請求項１７】
　前記ユーザから前記映像指示子の表示または非表示要請の入力を受ける段階をさらに備
えることを特徴とする請求項１０に記載の映像指示子提供方法。
【請求項１８】
　前記映像指示子の表示または非表示要請に応じて前記映像指示子の出力および非表示を
行う段階をさらに備えることを特徴とする請求項１７に記載の映像指示子提供方法。
【請求項１９】
　前記映像指示子を出力する段階をさらに備えることを特徴とする請求項１０乃至１８の
いずれか一項に記載の映像指示子提供方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、超音波システムに関し、特に映像指示子を提供する超音波システムおよび方
法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　超音波システムは、無侵襲および非破壊特性を有しており、対象体内部の情報を得るた
めに医療分野で広く用いられている。超音波システムは、対象体を直接切開して観察する
外科手術の必要がなく、対象体の内部組織を高解像度の映像で医師に提供できるので、医
療分野で非常に重要なものとして用いられている。
【０００３】
　一般に、超音波システムは、超音波信号を対象体に送信し、対象体から反射される超音
波信号（即ち、超音波エコー信号）を受信して対象体の２次元または３次元超音波映像を
形成する。超音波システムは形成された２次元または３次元超音波映像を出力部を介して
出力する。
【０００４】
　一方、婦人科などでは挿入型プローブを介して患者を診断するが、診療時間を減らすた
めに部位別に超音波映像をエコープリンタ（ｅｃｈｏ　ｐｒｉｎｔｅｒ）で出力し（即ち
、現在映像領域にある映像を設定されたエコープリンタでリアルタイム印刷する）、超音
波スキャン後に全体映像を確認して診療する。しかし、このように出力された映像だけで
は直観的にいかなる部位（例えば、心臓、肝、胃、腎臓、子宮等）を測定したのか、或い
は該当部位の上下左右などが分かりにくいため、該当部位または該当部位の上下左右など
に該当する絵（またはアイコン）をスキャンした映像に表示して出力することもある。こ
のような絵またはアイコンを映像指示子、即ちボディマーカ（ｂｏｄｙ　ｍａｒｋｅｒ）
という。
【０００５】
　一方、スキャンした映像にテキストを直接入力することもある。例えば、コントロール
パネル（ｃｏｎｔｒｏｌ　ｐａｎｅｌ）上のテキストボタンを押してテキスト入力モード
に入り、コントロールパネルにあるキーボードを用いてテキストを入力し、画面に示され
るカーソル位置をトラックボールを用いて調整してもよい。
【０００６】
　従来は、テキスト入力は、超音波システムのコントロールパネル上のキー入力装置を使
用して入力されて時間が長くかかることがあった（特に、テキストの入力時により長い時
間が要される）ため、ユーザに不便であるという短所があった。一方、ボディマーカは、
ユーザによって直接選択され、誤った絵またはアイコンが設定され得る問題がある。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００７】
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　特開平０６－０２２９６６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　本発明は、ターゲット組織マーカ（ｔａｒｇｅｔ　ｏｒｇａｎ　ｍａｒｋｅｒ）、ボデ
ィ軸マーカ（ｂｏｄｙ　ａｘｉｓ　ｍａｒｋｅｒ）および超音波ビーム方向マーカ（ｕｌ
ｔｒａｓｏｕｎｄ　ｂｅａｍ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ　ｍａｒｋｅｒ）を含む映像指示子を
提供し、超音波プローブの３次元位置を検出して映像指示子の３次元回転を行う超音波シ
ステムおよび方法を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　前記の課題を解決するために、本発明の超音波システムは、超音波映像のための超音波
ビームを対象体に送受信する超音波プローブと、前記超音波プローブの３次元位置を検出
して位置情報を形成するセンサ部と、対象体別および診断位置別に前記対象体を表示する
ためのターゲット組織マーカ（ｔａｒｇｅｔ　ｏｒｇａｎ　ｍａｒｋｅｒ）、前記対象体
に対する前記診断位置の解剖学的位置を表示するためのボディ軸マーカ（ｂｏｄｙ　ａｘ
ｉｓ　ｍａｒｋｅｒ）および前記超音波プローブから送信される前記超音波ビームの方向
を表示するための超音波ビーム方向マーカ（ｕｌｔｒａｓｏｕｎｄ　ｂｅａｍ　ｄｉｒｅ
ｃｔｉｏｎ　ｍａｒｋｅｒ）を含む映像指示子を格納する格納部と、ユーザから前記対象
体の選択および前記診断位置の選択を含むユーザ要請の入力を受けるユーザ入力部と、前
記ユーザ要請に応じて前記格納部から前記対象体および前記診断位置に該当する前記映像
指示子を抽出して提供し、前記映像指示子を前記位置情報に基づいて３次元回転を行うプ
ロセッサとを備える。
【００１０】
　また、本発明による超音波プローブを備える超音波システムの映像指示子提供方法は、
ａ）対象体別および診断位置別に前記対象体を表示するためのターゲット組織マーカ（ｔ
ａｒｇｅｔ　ｏｒｇａｎ　ｍａｒｋｅｒ）、前記対象体に対する前記診断位置の解剖学的
位置を表示するためのボディ軸マーカ（ｂｏｄｙ　ａｘｉｓ　ｍａｒｋｅｒ）および前記
超音波プローブから送信される超音波ビームの方向を表示するための超音波ビーム方向マ
ーカ（ｕｌｔｒａｓｏｕｎｄ　ｂｅａｍ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ　ｍａｒｋｅｒ）を含む映
像指示子を格納部に格納する段階と、ｂ）ユーザから前記対象体の選択および前記診断位
置の選択を含むユーザ要請の入力を受ける段階と、ｃ）前記ユーザ要請に応じて前記格納
部から前記対象体および前記診断位置に該当する前記映像指示子を抽出して提供する段階
と、ｄ）前記プローブに装着されたセンサ部を用いて前記超音波プローブの３次元位置を
検出して位置情報を形成する段階と、ｅ）前記位置情報に従って前記映像指示子の３次元
回転を行う段階とを備える。
【発明の効果】
【００１１】
　本発明は、対象体を表示するためのターゲット組織マーカ、対象体の診断位置を表示す
るためのボディ軸マーカおよび超音波プローブから送信される超音波ビームの方向を表示
するための超音波ビーム方向マーカを同時に提供することができ、ユーザが現在観測して
いる対象体の診断位置と共に超音波プローブの位置を直観（直接）的に把握することがで
きる。
【００１２】
　また、本発明は、エコープリンタおよび各種出力装置を用いて映像指示子を出力するこ
とができ、ユーザがスキャン後にもスキャン中の対象体の診断位置を容易に確認すること
ができる。
【図面の簡単な説明】
【００１３】
【図１】本発明の実施例における超音波システムの構成を示すブロック図である。
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【図２】本発明の実施例における超音波データ取得部の構成を示すブロック図である。
【図３】本発明の実施例におけるプロセッサの構成を示すブロック図である。
【図４】本発明の実施例における対象体および診断位置別にターゲット組織マーカ、ボデ
ィ軸マーカおよび超音波ビーム方向マーカを含む映像指示子を示す例示図である。
【図５】本発明の実施例において超音波映像と共に表示される映像指示子を示す例示図で
ある。
【図６】本発明の実施例において超音波映像と共に表示される映像指示子を示す例示図で
ある。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１４】
　以下、添付した図面を参照して本発明の実施例を説明する。
【００１５】
　図１は、本発明の実施例における超音波システム１００の構成を示すブロック図である
。超音波システム１００は、ユーザ入力部１１０、超音波データ取得部１２０、超音波映
像形成部１３０、格納部１４０、センサ部１５０、プロセッサ１６０、出力部１７０およ
び制御部１８０を備える。
【００１６】
　ユーザ入力部１１０は、コントロールパネル（ｃｏｎｔｒｏｌ　ｐａｎｅｌ）、マウス
（ｍｏｕｓｅ）、キーボード（ｋｅｙｂｏａｒｄ）などで具現され、ユーザ要請の入力を
受ける。本実施例で、ユーザ要請は、対象体の選択および対象体の診断位置選択を含む。
また、ユーザ要請は、超音波映像の出力要請および映像指示子の表示または非表示（ｓｈ
ｏｗ／ｈｉｄｅ）の要請をさらに含むことができる。対象体、診断位置および映像指示子
は下記で説明する。
【００１７】
　超音波データ取得部１２０は、超音波信号を対象体に送信し、対象体から反射される超
音波信号（即ち、超音波エコー信号）を受信して超音波データを取得する。
【００１８】
　図２は、本発明の実施例における超音波データ取得部１２０の構成を示すブロック図で
ある。超音波データ取得部１２０は、送信信号形成部１２１、複数の変換素子（ｔｒａｎ
ｓｄｕｃｅｒ　ｅｌｅｍｅｎｔ）（図示せず）を含む超音波プローブ１２２、ビームフォ
ーマ１２３および超音波データ形成部１２４を備える。
【００１９】
　送信信号形成部１２１は、変換素子の位置および集束点を考慮して複数の変換素子それ
ぞれに印加される送信信号を形成する。本実施例で、送信信号は、超音波映像のフレーム
を得るための送信信号である。
【００２０】
　超音波プローブ１２２は、送信信号形成部１２１から提供される送信信号を超音波信号
に変換して対象体に送信する。即ち、超音波プローブ１２２は、一群の超音波信号からな
る超音波ビームを対象体に送信する。また、超音波プローブ１２２は、対象体から反射さ
れる超音波エコー信号を受信して受信信号を形成する。本実施例で、超音波プローブ１２
２はコンベックスプローブ（ｃｏｎｖｅｘ　ｐｒｏｂｅ）、リニアプローブ（ｌｉｎｅａ
ｒ　ｐｒｏｂｅ）、３次元プローブ（３　ｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ　ｐｒｏｂｅ）、挿入
型プローブなどを含む。ここで、挿入型プローブは、経膣プローブ（ｔｒａｎｓｖａｇｉ
ｎａｌ　ｐｒｏｂｅ）および経直腸プローブ（ｔｒａｎｓｒｅｃｔａｌ　ｐｒｏｂｅ）を
含む。
【００２１】
　ビームフォーマ１２３は、超音波プローブ１２２から提供される受信信号をアナログデ
ジタル変換する。また、ビームフォーマ１２３は、超音波プローブ１２２の変換素子位置
および集束点を考慮してデジタル変換された受信信号を受信集束させて受信集束信号を形
成する。
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【００２２】
　超音波データ形成部１２４は、ビームフォーマ１２３から提供される受信集束信号を用
いて超音波データを形成する。超音波データ形成部１２４は、ビームフォーマ１２３から
提供される受信集束信号に対して多様な信号処理（例えば利得（ｇａｉｎ）調節、フィル
タ処理等）を行うことができる。
【００２３】
　再び図１を参照すると、超音波映像形成部１３０は、超音波データ取得部１２０から提
供される超音波データを用いて超音波映像を形成する。超音波映像は、対象体から反射さ
れる超音波エコー信号の反射係数を２次元映像で示すＢモード（ｂｒｉｇｈｔｎｅｓｓ　
ｍｏｄｅ）映像、ドップラ効果（ｄｏｐｐｌｅｒ　ｅｆｆｅｃｔ）を用いて動いている対
象体の速度をドップラスペクトル（ｄｏｐｐｌｅｒ　ｓｐｅｃｔｒｕｍ）で示すＤモード
（ｄｏｐｐｌｅｒ　ｍｏｄｅ）映像、ドップラ効果を用いて動いている対象体と散乱体の
速度をカラーで示すＣモード（ｃｏｌｏｒ　ｍｏｄｅ）映像、対象体にストレスを加えな
い時と加える時の媒質の機械的な反応差を映像で示す弾性モード映像などを含む。
【００２４】
　格納部１４０は、対象体別および診断位置別に映像指示子（ｉｍａｇｅ　ｉｎｄｉｃａ
ｔｏｒ）を格納する。本実施例で、映像指示子は、対象体（例えば、心臓、肝、胃、子宮
、肛門等）を表示するためのターゲット組織マーカ（ｔａｒｇｅｔ　ｏｒｇａｎ　ｍａｒ
ｋｅｒ）、対象体の解剖学的位置（上部Ｃｒ（Ｃｒａｎｉａｌ　Ｃｒ）、下部Ｃａ（Ｃａ
ｕｄａｌ　Ｃａ）、前部Ａ（Ａｎｔｅｒｉｏｒ　Ａ）、後部Ｐ（Ｐｏｓｔｅｒｉｏｒ　Ｐ
）、右部Ｒ（Ｒｉｇｈｔ　Ｒ）および左部Ｌ（Ｌｅｆｔ　Ｌ））を表示するためのボディ
軸マーカ（ｂｏｄｙ　ａｘｉｓ　ｍａｒｋｅｒ）および超音波プローブ１２２から送信さ
れる超音波ビームの方向を表示するための超音波ビーム方向マーカ（ｕｌｔｒａｓｏｕｎ
ｄ　ｂｅａｍ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ　ｍａｒｋｅｒ）を含む。一例として、格納部１４０
は、図４に示すように、対象体別および診断位置別にターゲット組織マーカ、ボディ軸マ
ーカおよび超音波ビーム方向マーカを含む映像指示子を提供するマッピングテーブルを格
納する。
【００２５】
　前述した例では、ターゲット組織マーカを３次元で示すものと説明したが、これに局限
されず、ターゲット組織マーカを２次元または３次元で示すことができる。また、前述し
た例では、ボディ軸マーカを３次元直交座標系で示すものと説明したが、これに局限され
ず、ボディ軸マーカを多様な形態で表示できる。
【００２６】
　また、前述した例では、超音波ビーム方向マーカを２次元で示すものと説明したが、他
の例では超音波プローブ１２２の種類に応じて超音波ビーム方向マーカを２次元または３
次元で示すことができる。即ち、超音波プローブ１２２が１Ｄアレイプローブ（１　ｄｉ
ｍｅｎｓｉｏｎａｌ　ａｒｒａｙ　ｐｒｏｂｅ）の場合、超音波ビーム方向マーカは２次
元で示すことができ、超音波プローブ１２２が２Ｄアレイプローブ（２　ｄｉｍｅｎｓｉ
ｏｎａｌ　ａｒｒａｙ　ｐｒｏｂｅ）または３Ｄメカニカルプローブ（３　ｄｉｍｅｎｓ
ｉｏｎａｌ　ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ　ｐｒｏｂｅ）の場合、超音波ビーム方向マーカは３
次元（ｖｏｌｕｍｅ）で示すことができる。
【００２７】
　センサ部１５０は、超音波プローブ１２２の３次元位置を検出して位置情報を形成する
。センサ部１５０は、超音波プローブ１２２の所定の位置に装着され得る。本実施例で、
センサ部１５０は、対象体の診断位置に位置した超音波プローブ１２２の３次元位置を検
出して、その位置情報（以下、第１の位置情報）を形成する。また、センサ部１５０は、
第１の位置情報を基準に、超音波プローブ１２２の３次元位置（即ち、３次元動き）を検
出して位置情報（以下、第２の位置情報という）を形成する。センサ部１５０は、超音波
プローブ１２２の３次元位置を検出できる装置であればどんな装置でも問題ない。一例と
して、センサ部１５０は、角速度センサ、マグネチックセンサ、地球加速度センサ、重力
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センサ（ｇｒａｖｉｔｙ　ｓｅｎｓｏｒ）、ジャイロセンサなどを備える。
【００２８】
　プロセッサ１６０は、ユーザ入力部１１０からのユーザ要請に従って映像指示子を提供
し、センサ部１５０から提供される位置情報を用いて映像指示子の３次元回転を行う。
【００２９】
　図３は、本発明の実施例におけるプロセッサ１６０の構成を示すブロック図である。プ
ロセッサ１６０は、映像指示子抽出部１６１、映像指示子設定部１６２および映像指示子
処理部１６３を備える。
【００３０】
　映像指示子抽出部１６１は、ユーザ入力部１１０からユーザ要請が入力されると、入力
されたユーザ要請を分析し、ユーザ要請に該当する映像指示子（即ち、ターゲット組織マ
ーカ、ボディ軸マーカおよび超音波ビーム方向マーカ）を格納部１４０から抽出する。一
例として、対象体として子宮を選択し、対象体の診断位置として膣を選択するユーザ要請
がユーザ入力部１１０から入力されると、映像指示子抽出部１６１は、入力されたユーザ
要請を分析し、ユーザ要請に該当するターゲット組織マーカ、ボディ軸マーカおよび超音
波ビーム方向マーカを含む映像指示子を格納部１４０のマッピングテーブルから抽出する
。他の例として、対象体として心臓を選択して対象体の診断位置として傍胸骨断面（ｐａ
ｒａｓｔｅｒｎａｌ　ｖｉｅｗ）を選択するユーザ要請がユーザ入力部１１０から入力さ
れると、映像指示子抽出部１６１は、入力されたユーザ要請を分析し、ユーザ要請に該当
するターゲット組織マーカ、ボディ軸マーカおよび超音波ビーム方向マーカを含む映像指
示子を格納部１４０のマッピングテーブルから抽出する。
【００３１】
　映像指示子設定部１６２は、センサ部１５０から第１の位置情報が入力されると、入力
された第１の位置情報に従って映像指示子抽出部１６１から抽出された映像指示子のオリ
エンテーション（ｏｒｉｅｎｔａｔｉｏｎ）設定を行う。映像指示子設定部１６２によっ
て設定された映像指示子は、出力部１７０を介して出力される。一例として、映像指示子
設定部１６２は、図５に示すように、ボディ軸マーカ２２２および超音波ビーム方向マー
カ２２３の位置を対象体の解剖学的特徴に応じて整列させ、ボディ軸マーカ２２２上に超
音波ビーム方向マーカ２２３を設定する。また、映像指示子設定部１６２は、ボディ軸マ
ーカ２２２および超音波ビーム方向マーカ２２３の右側にターゲット組織マーカ２２１を
位置させ、第１の位置情報に応じてターゲット組織マーカ２２１、ボディ軸マーカ２２２
および超音波ビーム方向マーカ２２３のオリエンテーション設定を行う。
【００３２】
　前述した例では、ボディ軸マーカと超音波ビーム方向マーカとを重畳させ、ボディ軸マ
ーカおよび超音波ビーム方向マーカの右側にターゲット組織マーカを位置させて出力する
ものと説明したが、これに局限されず、多様にボディ軸マーカ、超音波ビーム方向マーカ
およびターゲット組織マーカを出力させることができる。即ち、他の例では、ターゲット
組織マーカ、ボディ軸マーカおよび超音波ビーム方向マーカを重畳させて出力したり、重
畳させないで出力することができる。
【００３３】
　映像指示子処理部１６３は、センサ部１５０から第２の位置情報が入力されると、第１
の位置情報と第２の位置情報を用いて映像指示子設定部１６２で設定された映像指示子の
３次元回転を行う。映像指示子処理部１６３により３次元回転した映像指示子は出力部１
７０を介して出力される。一例として、映像指示子処理部１６３は、第１の位置情報と第
２の位置情報間の位置差を算出し、算出された位置差によって図６に示すように、ターゲ
ット組織マーカ２２１、ボディ軸マーカ２２２および超音波ビーム方向マーカ２２３を含
む映像指示子の３次元回転を行う。図５および図６において、図面符号２１０は、超音波
映像を示す。映像指示子処理部１６３は、ユーザ入力部１１０から提供される映像指示子
の表示または非表示要請に従って映像指示子の出力または非表示処理を行うことができる
。
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【００３４】
　再び図１を参照すると、出力部１７０は、超音波映像および映像指示子を出力する。本
実施例で、出力部１７０は、超音波映像および映像指示子を表示するディスプレイ部（図
示せず）および超音波映像および映像指示子を印刷するエコープリンタ（ｅｃｈｏ　ｐｒ
ｉｎｔｅｒ）（図示せず）を含む。
【００３５】
　制御部１８０は、超音波信号の送受信を制御し、超音波映像の形成および出力を制御す
る。制御部１８０は、映像指示子の提供および３次元回転を制御する。また、制御部１８
０は、超音波システム１００をなす構成要素の動作を制御する。
【００３６】
　本発明を望ましい実施例を通じて説明し例示したが、当業者であれば添付の特許請求の
範囲の事項および範疇を逸脱せずに様々な変形および変更がなされることが分かるはずで
ある。
【符号の説明】
【００３７】
１００　超音波システム
１１０　ユーザ入力部
１２０　超音波データ取得部
１２１　送信信号形成部
１２２　超音波プローブ
１２３　ビームフォーマ
１２４　超音波データ形成部
１３０　超音波映像形成部
１４０　格納部
１５０　センサ部
１６０　プロセッサ
１６１　映像指示子抽出部
１６２　映像指示子設定部
１６３　映像指示子処理部
１７０　出力部
１８０　制御部
２１０　超音波映像
２２１　ターゲット組織マーカ
２２２　ボディ軸マーカ
２２３　超音波ビーム方向マーカ
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