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(57)【要約】
【課題】組織の癒着の定量的な測定を行うことが可能な
超音波画像評価装置、超音波画像評価方法および超音波
画像評価プログラムを提供する。
【解決手段】超音波画像評価装置は、超音波に基づいて
生成された第１の超音波画像と第１の超音波画像よりも
前に生成された第２の超音波画像とを取得する画像取得
部と、第１の超音波画像内の部分及び前記第２の超音波
画像内の対応する組織の部分における動きの分布を評価
する評価部と、評価部の評価結果を出力する制御を行う
出力制御部と、を備える。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　超音波に基づいて生成された第１の超音波画像と前記第１の超音波画像よりも前に生成
された第２の超音波画像とを取得する画像取得部と、
　前記第１の超音波画像内の組織の部分及び前記第２の超音波画像内の対応する組織の部
分における動きの分布を評価する評価部と、
　前記評価部の評価結果を出力する制御を行う出力制御部と、
　を備える超音波画像評価装置。
【請求項２】
　前記評価部は、前記組織の部分及び前記対応する前記組織の部分の動きの方向に基づき
、前記動きの分布を評価する、
　請求項１に記載の超音波画像評価装置。
【請求項３】
　前記評価部は、前記第１の超音波画像内の前記組織の複数の部分及び前記第２の超音波
画像内の前記対応する組織の複数の部分の動きの方向に基づき、前記動きの分布を評価す
る、
　請求項２に記載の超音波画像評価装置。
【請求項４】
　前記評価部は、前記評価結果として、前記動きの方向に応じた色または矢印のパターン
を生成する、請求項２または３に記載の超音波画像評価装置。
【請求項５】
　前記評価部は、前記動きの分布を数値化した評価値を前記評価結果として生成する、
　請求項１から４のいずれかに記載の超音波画像評価装置。
【請求項６】
　前記第１の超音波画像と前記第２の超音波画像とは、時系列で連続する２つのフレーム
である、
　請求項１から５のいずれかに記載の超音波画像評価装置。
【請求項７】
　第１の方向に超音波を送信することにより得られた超音波画像と前記第１の方向とは異
なる第２の方向に超音波を送信することにより得られた超音波画像とを用いて空間コンパ
ウンド処理を行う処理部を有し、
　前記第１の超音波画像及び前記第２の超音波画像は、前記処理部により空間コンパウン
ド処理が施されていない超音波画像である、
　請求項１から６のいずれかに記載の超音波画像評価装置。
【請求項８】
　前記評価部は、前記第１の超音波画像及び前記第２の超音波画像における画素又は複数
画素を含む領域の動きベクトルに基づいて、前記評価値を生成する、
　請求項５に記載の超音波画像評価装置。
【請求項９】
　前記評価部は、動きの分布を評価する際に、動きベクトルの分布の広がりに基づいて、
前記評価値を生成する、
　請求項５または８に記載の超音波画像評価装置。
【請求項１０】
　前記評価部は、前記超音波画像において設定された関心領域内の少なくとも２つの前記
組織の動きの分布を評価する、
　請求項１から９のいずれかに記載の超音波画像評価装置。
【請求項１１】
　前記出力制御部は、
　前記超音波画像を表示する表示部を制御し、前記評価部の評価結果を前記超音波画像に
付加して表示させる表示制御部を備える、
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　請求項１から１０のいずれかに記載の超音波画像評価装置。
【請求項１２】
　前記表示制御部は、前記評価部の評価結果に応じて、前記表示部に表示した前記超音波
画像内の関心領域の色を変更する、
　請求項１１に記載の超音波画像評価装置。
【請求項１３】
　前記評価部は、前記画像取得部により第１の時期に取得された前記超音波画像に対する
第１の評価値と、前記画像取得部により第２の時期に取得された前記超音波画像に対する
第２の評価値と、に基づいて、前記動きの分布を評価する、
　請求項１２に記載の超音波画像評価装置。
【請求項１４】
　前記評価部は、前記第１の評価値と、前記第２の評価値との差分によって、前記動きの
分布を評価する、
　請求項１３に記載の超音波画像評価装置。
【請求項１５】
　前記表示制御部は、前記第１の評価値および対応する前記超音波画像と、前記第２の評
価値および対応する前記超音波画像と、を、前記表示部に表示する、
　請求項１３または１４に記載の超音波画像評価装置。
【請求項１６】
　前記評価部は、前記第１の評価値に対応する前記超音波画像と、前記第２の評価値に対
応する前記超音波画像と、の画像の類似度を算出し、
　前記表示制御部は、算出された類似度を前記表示部に表示する、
　請求項１３から１５のいずれかに記載の超音波画像評価装置。
【請求項１７】
　前記超音波画像と、当該超音波画像に対する前記評価部の評価結果と、を記憶する記憶
部を有し、
　前記表示制御部は、前記第２の評価値の算出前に、前記第１の評価値および対応する前
記超音波画像を前記記憶部から読み出して前記表示部に表示する、
　請求項１３から１６のいずれかに記載の超音波画像評価装置。
【請求項１８】
　前記評価部によって評価される対象のフレームは、ユーザーの選択に応じて設定される
、
　請求項１から１７のいずれかに記載の超音波画像評価装置。
【請求項１９】
　前記評価部は、前記超音波画像の動き量に応じて、当該フレームに係る類似度の値を除
外するか否かを決定する、
　請求項１６に記載の超音波画像評価装置。
【請求項２０】
　前記画像取得部は、異なる２種以上の組織が撮影された超音波画像を取得する、
　請求項１から１９のいずれかに記載の超音波画像評価装置。
【請求項２１】
　超音波に基づいて生成された第１の超音波画像と前記第１の超音波画像よりも前に生成
された第２の超音波画像とを取得し、
　前記第１の超音波画像内の組織の部分及び前記第２の超音波画像内の対応する組織の部
分における動きの分布を評価し、
　評価結果を出力する、
　超音波画像評価方法。
【請求項２２】
　コンピューターに、
　超音波に基づいて生成された第１の超音波画像と前記第１の超音波画像よりも前に生成
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された第２の超音波画像とを取得する処理と、
　前記第１の超音波画像内の組織の部分及び前記第２の超音波画像内の対応する組織の部
分における動きの分布を評価する処理と、
　評価結果を出力する処理と、
　を実行させるための超音波画像評価プログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、超音波画像評価装置、超音波画像評価方法および超音波画像評価プログラム
に関する。
【背景技術】
【０００２】
　超音波診断装置は、超音波探触子に内蔵された振動素子から発生する超音波を体内に放
射し、組織の音響インピーダンスの差異によって生ずる反射エコーを振動素子により受信
して生体情報を収集するものである（例えば特許文献１を参照）。複数の振動素子に供給
する駆動信号や振動素子から得られる受信信号の遅延時間を制御することにより超音波の
送受信方向や集束点を電子的に制御することが可能な近年の超音波診断装置によれば、人
体に対して無侵襲で、リアルタイムに画像で体内を観察することができるため、生体臓器
の形態診断や機能診断に広く用いられている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開昭６３－７７４３６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、整形外科やリハビリテーション科などでは、治療効果を確認するために、組
織の癒着を観察するケースがある。その観察は、例えば、当該患部（筋や腱など）を動か
して、超音波診断装置に表示された動きを目視により確認することにより行う。
【０００５】
　このような従来の超音波診断装置を用いた筋肉や腱などの動きについての観察は、目視
によるものであり、定量的に把握できなかった。このため、従来、超音波探触子（プロー
ブ）を体表に当てて当該組織を動かしながら、主観的な確認結果（例えば癒着の有無や癒
着の程度など）に基づいて判断していた。すなわち、組織の癒着の評価において定量性に
欠けるという問題がある。
【０００６】
　本発明の目的は、組織の癒着を定量的に測定できる超音波画像評価装置、超音波画像評
価方法および超音波画像評価プログラムを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明に係る超音波画像評価装置は、
　超音波に基づいて生成された第１の超音波画像と前記第１の超音波画像よりも前に生成
された第２の超音波画像とを取得する画像取得部と、
　前記第１の超音波画像内の組織の部分及び前記第２の超音波画像内の対応する組織の部
分における動きの分布を評価する評価部と、
　前記評価部の評価結果を出力する制御を行う出力制御部と、
　を備える。
【０００８】
　本発明に係る超音波画像評価方法は、
　超音波に基づいて生成された第１の超音波画像と前記第１の超音波画像よりも前に生成
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された第２の超音波画像とを取得し、
　前記第１の超音波画像内の組織の部分及び前記第２の超音波画像内の対応する組織の部
分における動きの分布を評価し、
　評価結果を出力する。
【０００９】
　本発明に係る超音波画像評価プログラムは、
　コンピューターに、
　超音波に基づいて生成された第１の超音波画像と前記第１の超音波画像よりも前に生成
された第２の超音波画像とを取得する処理と、
　前記第１の超音波画像内の組織の部分及び前記第２の超音波画像内の対応する組織の部
分における動きの分布を評価する処理と、
　評価結果を出力する処理と、
　を実行させるための超音波画像評価プログラムである。
【発明の効果】
【００１０】
　本発明によれば、組織の癒着の定量的な測定を行うことができる。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】本実施の形態に係る超音波診断装置の全体構成を概略的に示すブロック図である
。
【図２】図２Ａおよび図２Ｂは、異なる組織間での癒着の有無による動きの違いを説明す
る図である。
【図３】本実施の形態における超音波画像および評価領域等の表示態様を模式的に示す図
である。
【図４】図４Ａおよび図４Ｂは、超音波画像および評価領域等の他の表示態様を示す図で
ある。
【図５】評価結果として表示されるヒストグラムを模式的に示す図である。
【図６】本実施の形態の超音波診断装置における動きの分布を評価する処理の一例を説明
するフローチャートである。
【図７】本実施の形態の超音波診断装置における動きの分布を評価する処理に関する他の
例を示すフローチャートである。
【図８】過去に生成された第１の超音波画像等と現在測定している第２の超音波画像等を
表示部に並べて表示する場合の表示例を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　以下、本実施の形態について、図面を参照して詳細に説明する。
【００１３】
　図１は、本実施の形態に係る超音波診断装置１の主要な機能を示すブロック図である。
なお、簡明のため、図１中、超音波探触子（以下、単にプローブという）や画像生成ユニ
ット等の公知の部分については図示を省略している。
【００１４】
　図１に示すように、超音波診断装置１は、動画像取得部１０、関心領域設定部２０、動
きベクトル算出部３０、動き検出部４０、動き類似度算出部５０、平滑化部６０、表示制
御部７０、表示部８０、および記憶部９０を備える。
【００１５】
　動画像取得部１０は、観察対象に照射した超音波に基づいて生成された超音波画像を取
得する画像取得部としての機能を有する。
【００１６】
　一具体例では、動画像取得部１０は、観察対象に対して超音波を送受信するプローブに
より受信された超音波の反射エコーから動画像（フレームの集合）を生成する図示しない
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画像生成ユニットと接続され、かかる画像生成ユニットから動画像を取得する。動画像取
得部１０は、取得した動画像を、動きベクトル算出部３０の命令に従って、フレーム毎に
動きベクトル算出部３０に出力する。また、動画像取得部１０は、取得した動画像を、表
示制御部７０の命令に従って、リアルタイム画像として表示制御部７０に出力する。
【００１７】
　関心領域設定部２０は、後述の表示部８０に表示されている超音波画像の中から、測定
対象となる領域を選択して設定する機能を有する。本実施の形態では、関心領域設定部２
０は、組織の癒着の有無や程度を測定するために、表示部８０に表示されている超音波画
像の全領域のうち、組織の癒着の有無や程度の測定対象とする領域（患部及び患部周辺等
）をユーザーの操作に基づいて抽出ないし選定する役割を担う。
【００１８】
　一具体例では、関心領域設定部２０は、図示しない操作入力部（トラックボール等）の
操作により、表示部８０に表示されている超音波画像の一部を矩形の枠で囲うことで、か
かる枠内の領域を関心領域として設定する。
【００１９】
　なお、関心領域設定部２０は、任意的構成であって省略してもよい。他方、関心領域設
定部２０を設けることにより、関心領域に絞って定量化することができる。これにより、
関心領域内の撮影画像すなわち組織の癒着の評価の正確性を向上させることができる。
【００２０】
　動きベクトル算出部３０は、動画像取得部１０から出力された超音波画像のうち、関心
領域設定部２０で設定（抽出）された関心領域内の各画素または各小領域（本発明の「部
分」ないし「組織の部分」に対応する。）の動きベクトルを算出する。具体的には、動き
ベクトル算出部３０は、関心領域内の各画素または複数画素で構成される各小領域の動き
ベクトル（動く方向および動く量）を、公知のトラッキング技術に基づいて、画素または
各小領域単位で算出する。
【００２１】
　動きベクトル算出部３０は、連続する２フレームから検出した動きベクトルを、動き情
報として、動き検出部４０と、動き類似度算出部５０と、に各々出力する（図１を参照）
。かかる出力処理の後、動きベクトル算出部３０は、次の１フレームの超音波画像を動画
像取得部１０から取得し、同様に、関心領域の各画素または各小領域の動きベクトルを算
出する。
【００２２】
　動き検出部４０は、動きベクトル算出部３０から取得した画素または各小領域単位の動
きベクトルのうち、最大のベクトル長である動き量を検出し、当該検出された動き量を平
滑化部６０に出力する。
【００２３】
　動き検出部４０は、任意的構成であって、省略してもよい。他方、動き検出部４０を設
けることにより、本来評価対象に含めるべきでないフレームを平滑化部６０による解析対
象から除外できるメリットがある。かかる解析対象からの除外の処理については後述する
。
【００２４】
　動き類似度算出部５０は、動きベクトル算出部３０から取得した画素または各小領域単
位の動きベクトルの類似度を、動きベクトル算出部３０から上記の動き情報を取得する都
度算出し、算出結果を類似度情報として平滑化部６０に出力する。
【００２５】
　平滑化部６０は、動き検出部４０から取得した動き量および動き類似度算出部５０から
逐次取得した複数の類似度情報に基づいて、関心領域の動きを時系列的に解析して全体評
価を行い、かかる評価結果を記憶部９０に出力する。本実施の形態では、平滑化部６０は
、動き類似度算出部５０から逐次取得した類似度の値を平滑化し、当該平滑化された値（
平滑化値）を評価結果として、記憶部９０を通じて表示制御部７０に提供する。
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【００２６】
　また、平滑化部６０は、上述した評価結果（例えば、平均値や重みづけ平均値）に基づ
いて、表示部８０に表示される超音波画像の付加情報を生成し、該生成された付加情報を
、ＨＤＤなどのデータ記憶媒体である記憶部９０に出力する。ここで、付加情報は、癒着
の有無を示す情報及び癒着の程度を示す情報の両方またはいずれかを含む。一具体例では
、付加情報として、患部の動きに関する各種数値やグラフ、あるいは超音波画像に重ね合
わせるための色画像、などが平滑化部６０によって生成される。なお、付加情報は、超音
波画像に重ね合わせて表示してもよいし、超音波画像の表示領域外に表示してもよい。
【００２７】
　表示制御部７０は、記憶部９０に接続されており、必要に応じて、表示部８０に表示す
る超音波画像および種々の付加情報を記憶部９０から読み出して表示部８０に表示する処
理を行う。さらに、表示制御部７０は、必要に応じて、動画像取得部１０から供給された
動画像（リアルタイム画像）を表示部８０に表示する処理を行う。
【００２８】
　表示部８０は、表示制御部７０と接続され、表示制御部７０および動画像取得部１０を
通じて不図示の画像生成ユニットから出力された動画像をリアルタイムで表示する。また
、表示部８０は、表示制御部７０から出力された付加情報の画像を、動画像とともに表示
する。
【００２９】
　一具体例では、表示部８０は、タッチパネル式のディスプレイが用いられ、この場合、
当該ディスプレイは、表示部８０と操作入力部（上述した関心領域設定部２０を含む）と
の機能を兼ね備えることができる。
【００３０】
　上述した各ブロックの内、動きベクトル算出部３０、動き検出部４０、動き類似度算出
部５０、および平滑化部６０は、本発明の「評価部」に対応する。他方、表示制御部７０
は、本発明の「出力制御部」に対応する。また、動きベクトル算出部３０、動き検出部４
０、動き類似度算出部５０、平滑化部６０、および表示制御部７０は、単一のプロセッサ
ー（ＣＰＵやＭＰＵなど、以下同様）で構成することができる。或いは、これらブロック
は、適宜、専用のプロセッサーを用いて構成してもよい。
【００３１】
　なお、記憶部９０は、遠隔地に配置してもよく、例えば、ネットワークを介して多数の
患者や病院等のデータを統括的に管理するサーバー（図示せず）の大容量記憶媒体を使用
してもよい。
【００３２】
　また、図３で後述するように、動き類似度算出部５０による類似度算出および平滑化部
６０による平滑化機能を用いずに、動きベクトル算出部３０で検出された動きベクトル（
動き情報）を、表示部８０に表示する構成としてもよい。この場合、動きベクトル算出部
３０の算出結果を、記憶部９０に直接出力する、あるいは動き類似度算出部５０および平
滑化部６０を経由して記憶部９０に出力すればよい。また、この場合は、動きベクトル算
出部３０が付加情報（色付き矢印のパターン等）を生成すればよい。
【００３３】
　次に、図２以下を参照して、取得された超音波画像から組織の動きや動きの類似度等を
算出する方法等を説明する。図２Ａおよび図２Ｂは、説明の便宜のため、組織の癒着の有
無に応じた、異なる二種類の組織の動きを単純化して表した図である。図２Ａおよび図２
Ｂでは、動画像取得部１０で取得された超音波画像に２つの異なる組織が映された場合を
仮定しており、この例では関心領域の下方に筋膜Ｆが、関心領域の上方に筋肉Ｍが映され
ている。
【００３４】
　一具体例では、超音波画像により組織の癒着を調べる場合において、患部を動かす動作
（例えば、手首や指を屈曲する動作）が行われる場合、以下のような手順が必要とされる
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。
　手順１：予めプローブを体表（本実施形態においては、腕）に固定する。
　手順２：測定開始ボタン（図示せず）をＯＮにして超音波画像の取得を開始する（図２
Ａおよび図２Ｂ中の時刻ｔ０参照）。
　手順３：測定者の指示により、測定用の動作（例えば、手首の屈曲運動）を開始する（
図２Ａおよび図２Ｂ中の時刻ｔ１参照）。
【００３５】
　ここで、図２Ａおよび２Ｂ中、白丸「○」で示す各部位は、時刻ｔ０において互いに相
対する筋膜Ｆと筋肉Ｍの部位を示す。この状態から、観察のために患者の手首等を所定方
向に動かした際に、図２Ａに示す事例と図２Ｂに示す事例とでは、上記相対する部位の動
く方向が異なることが分かる。
【００３６】
　具体的には、図２Ａに示す例では、時刻ｔ０～ｔ１間において筋膜Ｆと筋肉Ｍの相対す
る部位（図中の白丸「○」）が、同じ方向に動いており、このため筋膜Ｆと筋肉Ｍが癒着
していると判断できる。他方、図２Ｂに示す例では、時刻ｔ０～ｔ１間において筋膜Ｆと
筋肉Ｍが互いに異なる方向に動いていることから、筋膜Ｆと筋肉Ｍは癒着していないと判
断できる。
【００３７】
　図２Ａおよび２Ｂに示す例は、組織の一部分（一点）の動きを時刻ｔ０から時刻ｔ１ま
で複数フレームに亘ってトラッキング（追跡）した場合を仮定している。
【００３８】
　現在の超音波診断装置では、主として、二次元の超音波画像を取得するプローブが使用
されていることから、組織が三次元方向（奥行方向）に動いた場合に、追跡できない問題
がある。
【００３９】
　加えて、組織を動かしながら観察を行うため、プローブと体表との間で相対的な位置ず
れが生じやすいこと等の問題がある。このため、図２Ａまたは図２Ｂに示すような事例で
、時刻ｔ０から時刻ｔ１まで例えばフレーム１０枚分の超音波画像が得られた場合、１枚
目のフレームで白丸「○」でプロットできた生体の一部が、５～１０枚目のフレームでは
既に映っていないため追跡できないケースも発生しうる。
【００４０】
　このように、取得された超音波画像から組織の動きを連続的に追跡することは難しい。
その一方で、癒着の有無や程度を数値化できる装置が望まれていた。
【００４１】
　これに対して、本発明者らは、筋や腱などの運動器を動かしながら種々の実験を行った
。この結果、組織が複雑な動きをした場合であっても、短時間（典型的には、時間的に連
続した２フレーム間）であれば、ほぼ同じ組織を捉えることができるとの知見を得るに至
った。
【００４２】
　かかる知見に基づき、本実施の形態では、生体内組織の動きを複数フレームで経時的に
追跡するのではなく、時間的に近接した連続した２フレーム間に閉じた組織の動きを測定
し、測定した動きを時系列に亘って平均化することで、互いに異なる組織の癒着の有無や
、滑走性ないし癒着の程度を定量的に評価できるようにした。
【００４３】
　また、本発明者らは、上述した組織の三次元的な動きが発生した場合にも対処できるよ
うに、生体内組織の一部（一点）のみを追跡するのではなく、関心領域内の動きを解析す
ることにより、癒着の程度を評価できるようにした。
【００４４】
　図３は、本発明者らが実際に本実施の形態に係る装置を試作して組織の画像化および測
定を行った結果として、表示部８０に表示された内容を模式的に示している。図３中、表
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示部８０の表示画面の上下方向の略中央に筋膜Ｆが画像化され、筋膜Ｆの上側と下側に筋
肉Ｍが画像化されている（図４Ａも参照）。また、図３に示す例では、癒着の有無の観察
対象となる複数の異なる組織を含むように関心領域Ａを設定している。
【００４５】
　本実施の形態では、表示部８０がタッチパネル式ディスプレイであり、ユーザーが表示
画面の任意の点をタッチすることにより、タッチされた点の上下および左右方向に所定距
離だけ離れた領域を含む所定形状（図３では矩形）の関心領域Ａが自動設定される。自動
設定された関心領域Ａの位置や大きさ等は、タッチパネル上での操作または図示しないト
ラックボール等の入力操作により適宜修正することができる。
【００４６】
　かくして、確定された関心領域Ａは、本装置での評価に関する処理（後述する図６のス
テップＳ１０～ステップＳ８０、および図７のステップＳ１００～ステップＳ２２０）の
実行中は固定される。他方、組織を動かしながら観察を行うため、関心領域Ａの位置ずれ
が生じる可能性がある。このため、一具体例では、動きベクトル算出部３０および動き検
出部４０の算出結果に基づいて、関心領域Ａの位置ずれ補正の処理を行うことが望ましい
。なお、位置ずれの補正対象は、関心のある動きへの寄与が少ない動きであり、例えば、
水平方向の動きに関心がある場合、深さ方向の位置ずれのみを補正する。
【００４７】
　さらに、図３中、動きベクトル算出部３０が算出した関心領域Ａ内の筋膜Ｆおよび筋肉
Ｍの各部の動き（連続する２つのフレーム間での動く方向）を、矢印で表示している。具
体的には、動きベクトル算出部３０は、動画像取得部１０から出力される連続した２つの
フレーム間での関心領域Ａ内の組織についての各画素または各小領域の移動方向および移
動量を、公知のトラッキング技術（この例ではオプティカルフロー技術）を用いて、算出
する。図３に示す事例では、関心領域Ａ内に映った筋膜Ｆおよび筋肉Ｍが互いに同じ方向
（この例では右方向）に移動しており、これらの組織間で癒着が生じていると判断できる
。
【００４８】
　なお、図３では、動きベクトル算出部３０が算出した関心領域Ａ内の各部の動きの方向
を矢印で表示しているが、関心領域Ａ内の各部の動きの方向を色付の画素で表示する構成
としてもよい。すなわち、右方向に移動している部位は赤色の画素、左方向に移動してい
る部位は青色の画素、右上方向に移動している部位はオレンジ色の画素、右下方向に移動
している部位は黄色の画素、停止または奥行き方向に移動している部位は緑色の画素、の
ように、移動方向に応じて異なる色で表示する構成としてもよい。このような表示とする
ことにより、組織の各部の動きが視認しやすくなる。また、動きの方向を、色付きの矢印
で示す構成としてもよい。
【００４９】
　図４Ａおよび図４Ｂは、超音波画像および評価領域等の他の表示態様を示す図であり、
動き類似度算出部５０による類似度の算出結果、または後述する平滑化部６０の算出結果
を、付加情報として、関心領域Ａの右側に表示している。
【００５０】
　本実施の形態では、動き類似度算出部５０は、動きベクトル算出部３０により算出され
た関心領域Ａ内の各画素または各小領域の動きベクトルの平均ベクトル（ｍｖｍｅａｎ）
を、下記の数式（１）に従って算出する。
【数１】
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【００５１】
　数式（１）は、関心領域Ａ内の動きベクトルがｎ個ある場合、当該ｎ個の動きベクトル
（動きの方向と動きの量）の平均値を求めるための式である。
【００５２】
　このため、動き類似度算出部５０は、数式（１）に従って算出された平均ベクトルと、
関心領域Ａ内の各画素または各小領域の動きベクトルと、のコサイン類似度（ｃｏｓｓｉ
ｍ）（または、単に内積値）を、下記の数式（２）に従って算出する。
【数２】

【００５３】
　数式（２）において、ベクトルａ（ａ１，ａ２）は、関心領域Ａ内で特定された一画素
または一の小領域の動きベクトル（平面ベクトル）であり、ベクトルｂ（ｂ１，ｂ２）は
、数式（１）で算出されたｎ個の動きベクトルの平均ベクトルである。動き類似度算出部
５０は、関心領域Ａ内のｎ個の動きベクトルの各々について、数式（２）に従ってコサイ
ン類似度（ｃｏｓｓｉｍ）を算出する。
【００５４】
　さらに、動き類似度算出部５０は、関心領域Ａ内のｎ個の動きベクトルのコサイン類似
度の平均値（ｃｏｓｓｉｍｍｅａｎ）を、下記の数式（３）に従って算出し、かかる算出
値を類似度の値として平滑化部６０に出力する。
【数３】

【００５５】
　図４Ａに示す事例は、図３で上述した事例と対応または類似する事例であり、関心領域
Ａ内で検出した組織の動きベクトル（すなわち筋膜Ｆおよび筋肉Ｍの各部の動く方向およ
び量）が全て揃っている場合を仮定する。この場合、類似度として１００／１００が表示
される。
【００５６】
　これに対して、図４Ｂは、関心領域Ａ内に映った組織の動きベクトルが揃っていない事
例を示しており、類似度として低い値（この例では２４／１００）が表示される。
【００５７】
　このように、関心領域Ａ内の動きベクトルの分布の類似度を数値で表示することにより
、関心領域Ａ内に画像化された組織全体の動きひいては癒着の有無や程度を半定量的に評
価することが容易になる。
【００５８】
　なお、動きベクトル算出部３０および動き類似度算出部５０は、動画像取得部１０から
連続的に出力される２フレームを用いて、関心領域Ａ内の動きベクトルおよびその類似度
を算出し、各々、算出値を出力する。ここで、動きベクトル算出部３０および動き類似度
算出部５０の算出値は、フレームが変わる毎に変動し得るため、かかる算出値を表示部８
０に表示した場合、ユーザーにとって視認しにくくなり、滑走性などの判断が困難になる
可能性がある。
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【００５９】
　このため、本実施の形態では、図１に示すように、動き類似度算出部５０の後段に平滑
化部６０を設け、動き類似度算出部５０から逐次取得した類似度の値を平滑化し、平滑化
された類似度の値を表示する構成としている（図４Ｂ等を参照）。
【００６０】
　また、図４Ａおよび図４Ｂの表示態様につき、算出された類似度（ないし平滑化値、以
下同じ）のレベルに応じて、関心領域Ａ内の全ての領域に、予め定められた一の色が付加
して表示される構成とすることが好ましい。一具体例では、類似度が高い図４Ａの事例で
は関心領域Ａ内が全て青色に表示され、類似度が低い図４Ｂの事例では関心領域Ａ内が全
て黄色に表示される。
【００６１】
　また、本実施の形態では、類似度が上がった場合（例えば２５／１００～５０／１００
）には関心領域Ａ内が全て緑色に表示され、類似度がさらに上がった場合（例えば５１／
１００～７５／１００）には関心領域Ａ内が全て紫色に表示される。そして、類似度が７
６／１００以上の場合には図４Ａと同様に関心領域Ａ内が全て青色に表示される。このよ
うな表示とすることにより、観察対象となる組織の癒着の有無や癒着の程度が視認しやす
くなる。
【００６２】
　付加的または代替的な他の例として、動き類似度算出部５０は、動きベクトルの分布の
広がりについての統計解析を行い、かかる解析値（ヒストグラムなど）を類似度の値とし
て平滑化部６０に出力してもよい。
【００６３】
　図５に、動きベクトルの統計値としてのヒストグラム（Ｈ１，Ｈ２）の例を示す。図５
の例では、横軸に動きベクトルの平均値（平均ベクトル）との差（例えば、前述したコサ
イン類似度または内積値の逆数）を示し、縦軸に頻度を示す。図５に示す２つのヒストグ
ラムＨ１およびＨ２を比較すると、ヒストグラムＨ１の方がヒストグラムＨ２よりも動き
ベクトルの類似度が高いことが分かる。
【００６４】
　すなわち、ヒストグラムＨ１では、平均ベクトルとの差が小さい動きベクトル（言い換
えると、互いに同一ないし近似する方向に動く）の頻度がより高く、平均ベクトルからの
差が大きいベクトル（異なる方向に動く）の頻度がより低い。これに対してヒストグラム
Ｈ２は、ヒストグラムＨ１とは逆の頻度分布となっている。従って、「組織の癒着の程度
」の観点からは、ヒストグラムＨ２の方が癒着が弱い（滑走性が高い）ことが分かる。
【００６５】
　図３～図５で上述した表示内容は、自動的に、あるいはユーザーの設定操作に基づいて
適宜、記憶部９０に格納（一時記憶ないし長期保存）することができ、また、必要に応じ
て図示しないカラープリンタ等によって用紙上に出力してもよい。
【００６６】
　次に、図６および図７を参照して、超音波診断装置１において組織の動きの分布を評価
する処理の具体例を説明する。ここで、図６は、上述した図３の表示例に対応した処理フ
ローであり、簡明のため、動きベクトル算出部３０の算出結果を、記憶部９０に直接出力
する構成（図１参照）を前提とする。他方、図７は、図１に示す全てのブロックを使用し
た場合の処理フローである。一具体例では、図６および図７に示す処理は、超音波診断装
置１内の単一のプロセッサーが、ＲＡＭに格納されたプログラムを読み出して実行するこ
とにより、行われる。
【００６７】
　なお、図６または図７に示す処理を開始するに先立って、ユーザーは、超音波診断装置
１の不図示のプローブを体表に接触（固定）させて、当該組織（上述した筋膜Ｆおよび筋
肉Ｍ）の超音波画像を表示部８０に表示させる。そして、癒着の有無等の測定のため、表
示部８０に映っている組織の内、測定対象となる組織（一例では、筋膜Ｆおよび筋肉Ｍの
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境界）の領域を関心領域Ａとして指定し表示部８０に表示させる。さらに、当該組織を動
かす直前に、ユーザーが測定開始のための入力操作を行うことで、図６または図７に示す
処理が開始される。
【００６８】
　図６のステップＳ１０において、動画像取得部１０は、上述した画像生成ユニットから
動画像（静止画像が記録された連続するフレーム）を取得し、連続する２フレーム（説明
の便宜上、フレーム１およびフレーム２と称する）の画像を動きベクトル算出部３０に出
力する。
【００６９】
　なお、ノイズをフィルタリングして構造物を明瞭化するために、画像生成ユニット内の
処理部（プロセッサー）によって、超音波の送受信方向を変えた画像を複数枚生成し、か
かる複数枚の画像を合成する空間コンパウンドの技術が使われる場合がある。すなわち、
画像生成ユニット内の処理部は、第１の方向に超音波を送信することにより得られた超音
波画像と当該第１の方向とは異なる第２の方向に超音波を送信することにより得られた超
音波画像とを用いて空間コンパウンド処理を行う。
【００７０】
　一方、空間コンパウンドの処理によって複数枚の画像が合成されて１フレーム化された
場合、時間方向に平滑化される作用が働くことで、動きベクトル算出部３０における動き
ベクトルの検出感度が低下するおそれがある。したがって、空間コンパウンドの技術を用
いる場合には、上述した「２フレーム」は、処理部により空間コンパウンド処理が施され
ていない超音波画像、すなわち、空間コンパウンドする前の画像で、同じ方向に超音波を
送受信した画像を使う（例えば、右方向同士、左方向同士）。これに対して、空間コンパ
ウンドの技術を使わない場合には、時間的に連続した２フレームを使う。
【００７１】
　続いて、動きベクトル算出部３０は、取得した２フレーム（１および２）について、公
知のトラッキング技術により、関心領域Ａの画素単位での動きベクトルを算出する（ステ
ップＳ２０およびステップＳ４０）。
【００７２】
　具体的には、ステップＳ２０において、動きベクトル算出部３０は、フレーム１の関心
領域Ａ内における組織の各画素に対して、フレーム２の関心領域Ａ中の対応する組織の画
素（例えば輝度が近似する画素）をｎ個検出する。かかる処理により、関心領域Ａ中の各
小領域での組織の部位が、２フレーム間で対応付けられる。
【００７３】
　続くステップＳ４０において、動きベクトル算出部３０は、検出されたｎ個の画素の動
きベクトル（動く方向および動く量）を、当該画素毎に算出する。ここで、動く方向は、
フレーム１の２次元平面（ＸＹ座標）上の画素の座標位置と、フレーム２の２次元平面上
の対応する画素の座標位置と、のなす方向ないし角度から算出される。また、動く量は、
各フレーム１、２における対応する画素の座標位置の距離から算出される。さらに、動き
ベクトル算出部３０は、評価結果（ここでは超音波画像に重畳させる付加情報）として、
各々の画素の動きの方向に応じた色または矢印のパターンをｎ個生成する（ステップＳ５
０）。生成された付加情報は、動きベクトル算出部３０から記憶部９０に出力され、記憶
される。
【００７４】
　ステップＳ７０において、表示制御部７０は、上述した操作入力部（トラックボール等
）の入力信号を監視して、動きベクトル算出部３０による算出結果の表示指示が入力され
たか否かを判定する。かかる表示指示が入力されていないと判定した場合（ステップＳ７
０、ＮＯ）、表示制御部７０は、ステップＳ１０に処理を戻し、上述したステップＳ１０
～ステップＳ７０の処理を繰り返す。一方、表示指示が入力されたと判定した場合（ステ
ップＳ７０、ＹＥＳ）、表示制御部７０は、ステップＳ８０に移行する。
【００７５】
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　なお、ステップＳ１０に処理が戻った場合、動画像取得部１０は、適宜、上述した画像
生成ユニットから動画像（新たなフレーム）を取得し、次の１枚分のフレーム（ここでは
フレーム３）の画像を動きベクトル算出部３０に出力する。また、動きベクトル算出部３
０は、次の２枚のフレーム（取得したフレーム３および直近のフレーム２）について、関
心領域Ａの画素単位での動きベクトルを算出する（ステップＳ２０およびステップＳ４０
）。
【００７６】
　ステップＳ８０において、表示制御部７０は、上述した付加情報を記憶部９０から読み
出して、関心領域Ａ内で特定された各々の画素の動きを示す色または矢印のパターンを、
表示部８０に表示する（図３参照）。このとき、表示制御部７０は、操作入力部（トラッ
クボール等）の操作に応じて、関心領域Ａ内の画素の動きを示す色または矢印のパターン
を、時系列的に（すなわちフレーム順に）表示する。
【００７７】
　上記のような処理を行うことにより、関心領域Ａ内の組織の各小領域の動きがフレーム
の時系列に従って表示されるので、互いに異なる組織の癒着の有無や、滑走性ないし癒着
の程度を、直感的ひいては定量的に評価することが容易になる。
【００７８】
　次に、図７を参照して、図１の各ブロックを使用した場合の処理の具体例を説明する。
【００７９】
　ステップＳ１００は、図６で上述したステップＳ１０と同様である。すなわち、動画像
取得部１０は、画像生成ユニットから動画像を取得し、連続する２フレーム（フレーム１
およびフレーム２）の画像を動きベクトル算出部３０に出力する（ステップＳ１００）。
【００８０】
　続いて、動きベクトル算出部３０は、取得した２フレーム（１および２）について、公
知のトラッキング技術により、関心領域Ａの画素単位での動きベクトルを算出する（ステ
ップＳ１２０）。かかる算出の処理は、図６のステップＳ２０およびステップＳ４０で上
述した処理と同様である。一方、動きベクトル算出部３０は、算出したｎ個の動きベクト
ルを、動き情報として、動き検出部４０と、動き類似度算出部５０と、に各々出力する（
図１を参照）。このとき、動き検出部４０は、動きベクトル算出部３０から受信したｎ個
の動きベクトルのうち、最大の大きさを有する動きベクトルを検出し、動き量として平滑
化部６０に出力する。
【００８１】
　続くステップＳ１４０において、平滑化部６０は、動き検出部４０で検出した動き量が
、予め定められた規定値を超えているか否かを判定する。そして、平滑化部６０は、動き
検出部４０で検出した動き量が規定値を超えている（ステップＳ１４０、ＹＥＳ）と判定
した場合、ステップＳ１６０に移行する。
【００８２】
　一方、平滑化部６０は、かかる動き量が規定値を超えていない（ステップＳ１４０、Ｎ
Ｏ）と判定した場合、ステップＳ１００に処理を戻す。かかる処理により、動き量が規定
値を超えていないフレーム（この例ではフレーム１およびフレーム２）が平滑化の対象か
ら除外される。
【００８３】
　このような処理を行うことにより、組織が静止状態または殆ど動いていない状態（例え
ば、測定前後の状態）における超音波画像を評価対象とせずに、測定用の動作開始後にお
ける超音波画像のみを評価することができる。したがって、平滑化部６０における後述す
る時系列的な評価（ステップＳ２００）の処理により算出された値の信頼性が担保される
。
【００８４】
　他の処理例として、平滑化部６０は、動き検出部４０で検出した動き量が予め定められ
た規定値を超えていない（ステップＳ１４０、ＮＯ）と判定した場合、当該規定値を超え
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ていないフレームの重みを低くする設定を行って、ステップＳ１６０に移行してもよい。
【００８５】
　ステップＳ１６０において、動き類似度算出部５０および平滑化部６０によって、関心
領域Ａ内の動きベクトルの類似度を評価する処理を実行する。
【００８６】
　具体的には、ステップＳ１６０において、動き類似度算出部５０は、動きベクトル算出
部３０から取得した各画素または各小領域の動きベクトルの類似度を算出する。かかる算
出の手法は上述した通りであり、動き類似度算出部５０は、算出した類似度（ｃｏｓｓｉ
ｍｍｅａｎ）の値を平滑化部６０に出力する。
【００８７】
　続くステップＳ１８０において、平滑化部６０は、動き類似度算出部５０から取得し、
上記のように平滑化の対象とされる類似度の算出フレーム数が、予め定められた規定数に
達したか否かを判定する。
【００８８】
　ここで、平滑化部６０は、規定数に達したと判定した場合（ステップＳ１８０、ＹＥＳ
）、ステップＳ２００に移行して、時系列的な評価値の算出を開始する。一具体例では、
平滑化部６０は、動き類似度算出部５０から取得した複数の類似度の値を平滑化する処理
を行い、かかる平滑化値を表示制御部７０に出力する。
【００８９】
　他方、平滑化部６０は、規定数に達していないと判定した場合（ステップＳ１８０、Ｎ
Ｏ）、動き類似度算出部５０から取得した類似度の値を一時的に記憶して、ステップＳ１
００に処理を戻す。すなわち、取得した類似度の値が１個だけでは上述した平滑化値を算
出できないため、平滑化部６０は、平滑化の対象とされる類似度の値の採用数が予め定め
られた数（例えば５個）に達した場合に、ステップＳ２００に移行する。
【００９０】
　なお、ステップＳ１００に処理が戻った場合、動画像取得部１０は、適宜、上述した画
像生成ユニットから動画像（新たなフレーム）を取得し、次の１枚分のフレーム（ここで
はフレーム３）の画像を動きベクトル算出部３０に出力する。また、ステップＳ１２０に
おいて、動きベクトル算出部３０は、次の２枚のフレーム（取得したフレーム３および直
近のフレーム２）について、動きベクトルを求める。ステップＳ１４０以下の処理は、上
述と同様であり、説明を省略する。
【００９１】
　かくして、ステップＳ１００～ステップＳ１８０の処理を繰り返して、平滑化の対象と
される類似度の値が規定数に達すると（ステップＳ１８０、ＹＥＳ）、平滑化部６０は、
ステップＳ２００に移行する。ステップＳ２００において、平滑化部６０は、動き類似度
算出部５０から取得した複数の類似度の値を平滑化し、かかる平滑化値を評価結果として
表示制御部７０に出力する。
【００９２】
　続く、ステップＳ２２０において、表示制御部７０は、平滑化部６０から取得した評価
結果（平滑化値）に基づいて、表示部８０に表示される超音波画像の付加情報を生成し、
生成した付加情報を超音波画像とともに表示するように、表示部８０を制御する。
【００９３】
　一具体例では、表示制御部７０は、図４Ａおよび図４Ｂで説明したように、取得した平
滑化値を予め定められた位置（図４の例では関心領域Ａの右側）に表示するとともに、関
心領域Ａ内の全領域を、かかる平滑化値（類似度）のレベルに対応した色で表示する。
【００９４】
　このような処理を行う本実施の形態によれば、超音波画像として映った組織の滑走性（
癒着）についての定量的な測定を行うことができる。
【００９５】
　なお、本実施の形態では、上述したステップＳ２２０における表示部８０への表示状態
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において、ユーザーが操作入力部を操作してデータ保存の処理を行うことができる。この
場合、表示制御部７０は、表示部８０に表示した組織の超音波画像および各部（３０～６
０）による評価結果を、当該患者の患者ＩＤとともに記憶部９０にファイル化して保存す
る。
【００９６】
　このようなデータ保存の処理を行うことにより、例えば、治療やリハビリ前後、といっ
た異なった状態における各々の測定結果を、その都度保存し、組織の状態の経過を把握す
ることができる。
【００９７】
　図８は、記憶部９０に保存された過去の測定結果を表示部８０の左側に測定画像１とし
て表示し、今回（現在）測定中の結果を表示部８０の右側に測定画像２として並べて表示
した例を示す図である。かかる表示は、例えばユーザーが上述したステップＳ１００の実
行前に、患者ＩＤを入力する操作を併せて行った場合に、表示制御部７０が、当該患者Ｉ
Ｄに対応付けられた測定画像１に係るファイルを記憶部９０から読み出すことによって行
われる。
【００９８】
　図８に示す例では、治療前に測定された画像を測定画像１として表示部８０の表示画面
の左側に表示し、かかる治療後に測定された画像を測定画像２として、表示画面の右側に
表示している。
【００９９】
　このとき、表示制御部７０は、測定画像１に係るファイルを記憶部９０から読み出して
、測定に用いた１フレーム分の画像および評価結果（評価値等）を表示画面の左側に表示
するように表示部８０を制御する。また、表示制御部７０は、動画像取得部１０から入力
される動画像（リアルタイム画像）を測定画像２として、測定画像１の右側に並べて表示
するように表示部８０を制御する。
【０１００】
　このような処理を行うことにより、ユーザーは、今回（測定画像２）の測定の際に、表
示画面の左側に表示されている測定画像１の画像を参照して、プローブを前回（測定画像
１）の測定時と同一の条件（すなわち組織の同一位置および同一角度等）に合わせること
が容易になる。
【０１０１】
　加えて、本実施の形態では、前回の測定と今回の測定とで測定条件を出来るだけ一致さ
せて再現性を向上させるために、表示画面内の測定画像１および２の間の領域に、測定画
像１および測定画像２の画像の類似度（この例では関心領域Ａの画像の類似度）を表示す
る構成としている。かかる表示に関する処理は、例えば以下のようにして行う。
【０１０２】
　ユーザーは、測定画像２について図７に示す処理を開始するに先立って、表示部８０の
表示画面内の右側に測定画像２として映っている画像（リアルタイム画像）が、左側に表
示されている測定画像１の画像と出来るだけ同一になるように、プローブの位置等を調整
し、関心領域Ａを設定する。このとき、表示制御部７０は、評価部を構成するいずれかの
ブロック（一例では動き類似度算出部５０）に、かかる測定画像２の関心領域Ａの画像と
、測定画像１の関心領域Ａの画像とを入力し、当該２つの画像の類似度を算出するように
命令を出力する。ここで、動き類似度算出部５０は、当該２つの画像の類似度の値を、例
えば公知のパターンマッチング技術により算出する。表示制御部７０は、動き類似度算出
部５０が算出した類似度の値を、例えば表示画面の中央下側に表示するように表示部８０
を制御する（図８を参照）。
【０１０３】
　このような処理を行うことにより、組織の超音波観察を複数回に亘って行う場合におけ
る、当該組織の撮影条件の再現性を向上させることができる。
【０１０４】
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　図８は、上述したような前処理の後、図７で説明した各処理を実行することにより表示
部８０に表示された状態を示す。ここで、測定画像１と測定画像２とでは、平滑化部６０
により算出された評価値（平滑化値）が異なっており、かかる差異により、関心領域Ａ内
に付加された色も異なっている（図８中、かかる色の違いをハッチングの違いで表してい
る）。
【０１０５】
　図８に示す例では、表示画面内の測定画像１および２の間の領域に、測定画像１の評価
値（１６／１００）と測定画像２の評価値（８４／１００）との差分の値（この例では６
８／１００）が表示されている。かかる表示に関する処理は、例えば以下のようにして行
う。
【０１０６】
　すなわち、上述したステップＳ２００において、平滑化部６０は、測定画像２の評価値
（平滑化値）を算出して、かかる算出値（この例では８４／１００）を測定画像２の評価
結果として表示制御部７０に出力する。さらに、平滑化部６０は、かかる算出値（８４／
１００）と測定画像１の評価値（１６／１００）との差分を算出し、かかる算出値を、測
定画像１および２の評価値の差分として、表示制御部７０に出力する。
【０１０７】
　図８に示す評価値および差分の値によれば、治療前（測定画像１）は組織（関心領域Ａ
内の組織、以下同じ）の滑走性が良好であったのに対して、治療後（測定画像２）では組
織の滑走性が悪化して癒着が生じていることが容易に把握することができる。この後、組
織の滑走性を回復させるためのリハビリを行った後、再度の測定を行って測定画像３を生
成および保存し、測定画像１～３および各々の評価値および差分の値を表示部８０の表示
画面に表示してもよい。
【０１０８】
　上述した実施の形態では、評価部（動きベクトル算出部３０等）によって評価する対象
となる超音波画像のフレームを、動き検出部４０の検出結果に基づいて、平滑化部６０が
取捨選択する構成とした。
【０１０９】
　他の構成として、評価部により評価する対象となる超音波画像のフレーム（以下、評価
対象フレームという）を、ユーザーによって選択できる構成としてもよい。
【０１１０】
　一具体例では、評価対象フレームは、ユーザーが所定の操作をしてから画面が大きく切
り替わる直前までに生成されたフレームとすることができる。ここで、「所定の操作」と
は、例えば、操作入力部の所定のボタンを押す、タッチパネルのスタートボタンを押す、
トラックボールを動かす、関心領域Ａを設定する操作など、種々の態様があり得る。また
、「画面が大きく切り替わる」とは、表示部８０に表示されている超音波画像中の測定対
象となる組織が表示されなくなることである。かかる画面の大きな切り替わり（遷移）は
、動き検出部４０の検出結果から判別することができ、あるいは使用するプローブの種類
によっては、プローブの検出信号から判別することができる。
【０１１１】
　他の具体例では、評価対象フレームは、画面が大きく切り替わる直前までの所定の時間
範囲分のフレームとしてもよい。ここで、「所定の時間範囲」は、測定時に組織を動かす
時間に応じて、予めユーザーが任意に設定できるようにするとよい。
【０１１２】
　以上、詳細に説明したように、本実施の形態によれば、取得された超音波画像の連続す
る２つのフレーム内における組織の動きの分布を評価し、評価結果を出力する構成を備え
ることにより、組織についての定量的な測定を行うことができる。
【０１１３】
　上述した実施の形態では、出力制御部として表示部８０を制御する表示制御部７０を用
い、超音波画像および評価結果の情報を表示部８０の表示画面に画像表示する構成につい
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て説明した。出力制御部の代替的ないし付加的な他の例として、超音波画像および評価結
果の情報を印刷（すなわちプリントアウト）する制御、あるいは評価結果（数値等）を音
声出力する制御を行う構成としてもよい。
【０１１４】
　その他、上記実施の形態は、何れも本発明を実施するにあたっての具体化の一例を示し
たものに過ぎず、これらによって本発明の技術的範囲が限定的に解釈されてはならないも
のである。すなわち、本発明はその要旨、またはその主要な特徴から逸脱することなく、
様々な形で実施することができる。
【符号の説明】
【０１１５】
　１　超音波診断装置（超音波画像評価装置）
　１０　動画像取得部（画像取得部）
　２０　関心領域設定部
　３０　動きベクトル算出部（評価部）
　４０　動き検出部（評価部）
　５０　動き類似度算出部（評価部）
　６０　平滑化部（評価部）
　７０　表示制御部（出力制御部）
　８０　表示部
　９０　記憶部（記憶部）
　Ａ　関心領域
　Ｆ　筋膜
　Ｍ　筋肉

【図１】 【図２】
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