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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被検体に超音波を送受信する超音波探触子と、前記超音波探触子から受信される超音波
信号に基づく3次元超音波画像データから3次元超音波画像を構成する超音波画像構成部と
、前記3次元超音波画像を表示する表示部を備えた超音波診断装置において、
　前記超音波探触子の位置を検出する位置センサと、前記位置センサより得られる前記超
音波探触子の第1の位置を記憶し、前記超音波探触子の前記第1の位置と第2の位置との間
の位置の変化量及び回転立体角度の変化量に基づいて前記第1の位置と前記第2の位置との
位置関係を解析する位置情報解析部とを備え、
　前記超音波画像構成部は、前記第2の位置で取得した3次元超音波画像データを前記位置
関係に基づいて前記第1の位置における3次元超音波画像となるように変換し、前記第1の
位置における前記3次元超音波画像を構成することを特徴とする超音波診断装置。
【請求項２】
　前記位置情報解析部は、前記超音波探触子の前記第1の位置を示す変換情報と前記超音
波探触子の前記第2の位置を示す変換情報とから前記3次元超音波画像データを変換する補
正パラメータを算定することを特徴とする請求項1記載の超音波診断装置。
【請求項３】
　前記表示部に、前記第2の位置が指示マークとして表示され、前記超音波画像構成部は
前記指示マークにより指定された位置における3次元超音波画像データとなるように前記
第2の位置における3次元超音波画像データを変換し、前記指示マークにより指定された位
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置における3次元超音波画像を構成することを特徴とする請求項1記載の超音波診断装置。
【請求項４】
　前記表示部は、前記3次元超音波画像とともに前記指示マークを3次元表示することを特
徴とする請求項3記載の超音波診断装置。
【請求項５】
　前記超音波画像構成部は、前記3次元超音波画像に対応するBモード像のスライス面を示
すラインを前記3次元超音波画像上に表示させ、前記ラインに対応した前記Bモード像を構
成することを特徴とする請求項1記載の超音波診断装置。
【請求項６】
　前記超音波画像構成部は、予め3次元超音波画像を記憶する記憶手段を備え、該記憶さ
れた3次元超音波画像とリアルタイム3次元超音波画像とを合成させることを特徴とする請
求項1記載の超音波診断装置。
【請求項７】
　前記超音波画像構成部は、前記複数の3次元超音波画像データの基準座標を一致させて3
次元超音波画像を合成することを特徴とする請求項6記載の超音波診断装置。
【請求項８】
　前記超音波画像構成部は、前記複数の3次元超音波画像データのうち輝度が大きい方の3
次元超音波画像データの3次元超音波画像が優先され表示させることを特徴とする請求項6
記載の超音波診断装置。
【請求項９】
　前記超音波画像構成部は、前記3次元超音波画像データを部分的に削除させて3次元超音
波画像を構成することを特徴とする請求項1記載の超音波診断装置。
【請求項１０】
　前記3次元超音波画像データを前記部分的に削除させるプリカットラインを設定する操
作部を備え、前記超音波画像構成部は、前記プリカットラインで区切られた一方の3次元
超音波画像データを削除し、残りの3次元超音波画像を構成することを特徴とする請求項9
記載の超音波診断装置。
【請求項１１】
　前記表示部は、前記3次元超音波画像を仮想的に表示し、前記操作部は、前記3次元超音
波画像に対し前記プリカットラインを任意に設定することを特徴とする請求項10記載の超
音波診断装置。
【請求項１２】
　前記第1の位置は前記被検体の正面像を撮影する位置であり、前記第2の位置は前記被検
体の側面像を撮影する位置であることを特徴とする請求項1記載の超音波診断装置。
【請求項１３】
　前記位置情報解析部は、前記超音波探触子の前記第1の位置を3次元超音波画像の表示位
置となる第1の変換行列として設定し、前記第2の位置を第2の変換行列として設定し、3次
元超音波画像データの補正パラメータを算定することを特徴とする請求項1記載の超音波
診断装置。
【請求項１４】
　前記超音波画像構成部は、前記補正パラメータに基づいて3次元超音波画像の座標変換
を行い、3次元超音波画像の表示方向を変えることを特徴とする請求項13記載の超音波診
断装置。
【請求項１５】
　前記位置情報解析部は、前記第1の位置に対する前記第2の位置の変化量及び回転立体角
の変位量を算出し、前記超音波画像構成部は、前記位置及び角度の変化量分、前記3次元
超音波画像を回転させることを特徴とする請求項1記載の超音波診断装置。
【請求項１６】
　前記位置情報解析部内には、前記超音波探触子の前記第1の位置を記憶するための記憶
手段と、前記記憶手段に記憶された第1の位置と前記第2の位置との前記位置関係を算定す
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る演算部が備えられていることを特徴とする請求項1記載の超音波診断装置。
【請求項１７】
　前記超音波画像構成部内には、2次元超音波画像或いは3次元超音波画像を記憶するため
の記憶手段と、前記位置関係により3次元超音波画像データを補正し3次元超音波画像を構
成する画像処理演算部とを備えたことを特徴とする請求項1記載の超音波診断装置。
【請求項１８】
　前記第2の位置での3次元超音波画像データを前記第１の位置の3次元超音波画像データ
に表示補正する表示補正機能のオン／オフを設定する手段を備え、
　前記超音波画像構成部は、前記表示補正機能のオンの場合に、前記第１の位置で取得し
た3次元超音波画像データを前記位置関係と同一になるように前記第2の位置における3次
元超音波画像を変換し、該変換された第2の位置における前記3次元超音波画像を構成する
ことを特徴とする請求項1記載の超音波診断装置。
【請求項１９】
　前記位置センサは、前記超音波探触子に取り付けられることを特徴とする請求項1記載
の超音波診断装置。
【請求項２０】
　被検体に超音波を送受信する超音波探触子と、前記超音波探触子から受信される超音波
信号に基づく3次元超音波画像データから3次元超音波画像を構成する超音波画像構成部と
、前記3次元超音波画像を表示する表示部を備えた超音波診断装置の作動方法において、
　前記超音波探触子を第1の位置に設定して第1の位置を記憶するステップと、前記超音波
探触子を第2の位置に設定して3次元超音波画像データを取得するステップと、前記超音波
探触子の前記第1の位置と前記第2の位置との間の位置の変化量及び回転立体角度の変化量
に基づいて前記3次元超音波画像データを前記第1の位置における3次元超音波画像となる
ように変換するステップと、該変換した前記3次元超音波画像を構成して表示するステッ
プとを含むことを特徴とする超音波診断装置の作動方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、超音波を走査して、3次元超音波画像を表示する超音波診断装置及び超音波
撮像方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　3次元超音波画像を表示する超音波診断装置は、超音波探触子を介して被検体に超音波
を照射するとともに、被検体から発生する反射エコー信号に基づいて3次元超音波画像を
再構成し、ディスプレイに表示する。
　しかしながら、超音波診断装置を用いて被検体体内を描出する場合、目的部位を描出す
る際、超音波探触子と目的部位との間に障害物(例えば、胎盤、脂肪等)が存在してしまう
ことがある。
【０００３】
　そこで、特許文献1では、超音波探触子を介して取得した3次元超音波画像データにおけ
る視点を任意に変えることにより、任意に設定した視点方向から見た3次元超音波画像を
構成して表示する。しかし、超音波探触子と目的部位の間に障害物が存在する場合、超音
波探触子の走査によって得られた超音波画像データは障害物を含むことになる。特許文献
1を利用しても、超音波探触子をその位置に設置して3次元超音波画像を構成すると、障害
物を含む画像が得られてしまう。よって3次元超音波画像を表示する視点位置を変えたと
しても、超音波探触子から取得される3次元超音波画像データは変わらないため、3次元超
音波画像に障害物による影響が出てしまうおそれがある。
【特許文献１】特開2001-79003号公報
【０００４】
　本発明は、超音波診断装置を用いて被検体の体内を描出する際、表示形態を安定させて
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3次元超音波画像を表示させることを目的とする。
【発明の開示】
【０００５】
　本発明の目的を達成するため、被検体に超音波を送受信する超音波探触子と、前記超音
波探触子から受信される超音波信号に基づく3次元超音波画像データから3次元超音波画像
を構成する超音波画像構成部と、前記3次元超音波画像を表示する表示部を備えた超音波
診断装置において、前記超音波探触子の位置を検出する位置センサと、前記位置センサよ
り得られる前記超音波探触子の第1の位置を記憶し、前記超音波探触子の前記第1の位置と
第2の位置との間の位置の変化量及び回転立体角度の変化量に基づいて前記第1の位置と前
記第2の位置との位置関係を解析する位置情報解析部とを備え、前記超音波画像構成部は
、前記第2の位置で取得した3次元超音波画像データを前記位置関係に基づいて前記第1の
位置における3次元超音波画像となるように変換し、前記第1の位置における前記3次元超
音波画像を構成する。
【０００７】
　また、被検体に超音波を送受信する超音波探触子と、前記超音波探触子から受信される
超音波信号に基づく3次元超音波画像データから3次元超音波画像を構成する超音波画像構
成部と、前記3次元超音波画像を表示する表示部を備えた超音波診断装置の作動方法にお
いて、前記超音波探触子を第1の位置に設定して第1の位置を記憶するステップと、前記超
音波探触子を第2の位置に設定して3次元超音波画像データを取得するステップと、前記超
音波探触子の前記第1の位置と前記第2の位置との間の位置の変化量及び回転立体角度の変
化量に基づいて前記3次元超音波画像データを前記第1の位置における3次元超音波画像と
なるように変換するステップと、該変換した前記3次元超音波画像を構成して表示するス
テップとを含むことを特徴とする超音波診断装置の作動方法である。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】本発明における超音波診断装置のブロック図である。
【図２】本発明における超音波診断装置のブロック図の詳細を示す図である。
【図３】本発明における表示処理の概念図及び第4の実施形態を示す図である。
【図４】本発明における表示処理のフローチャートを示す図である。
【図５】本発明における第2の実施形態を示す図である。
【図６】本発明における第3の実施形態を示す図である。
【図７】本発明における第5の実施形態を示す図である。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００９】
　本発明を適用してなる超音波診断装置の第1の実施形態について図面を参照して説明す
る。この実施形態は、超音波探触子に接続した位置センサを用いて、超音波探触子の位置
に依存せず、一定の方向から見た目的部位の表示を行う例である。
【００１０】
　本実施形態における超音波診断装置のブロック図を図1に示す。図1に示される超音波診
断装置1は、超音波を送受信する振動子素子が配列されている超音波探触子2と、超音波探
触子2を介して超音波信号を被検体50に送波し、受信した超音波信号に対して整相加算、L
og圧縮などの処理を行う超音波送受信部3と、超音波探触子2に取り付けられた位置センサ
(端末)4、磁気信号等を用いて位置センサ4の位置を検出するソース5と、ソース5から位置
センサ4の位置情報を解析し、3次元超音波画像データを補正する補正パラメータを算定す
る位置情報解析部6と、超音波送受信部3からの3次元超音波画像データに対し、フィルタ
処理、走査変換などの処理を行い、位置情報解析部6からの補正パラメータを用いて3次元
超音波画像の再構成を行う超音波画像構成部7と、画像の表示を行うディスプレイ8と、す
べてのモジュールに接続され、制御を行う制御部9と、制御部9に指示を与えるコントロー
ルパネル10から構成される。
【００１１】
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　また、図2に示されるように位置情報解析部6には、超音波探触子2の位置を記憶するた
めのメモリ61と、メモリ61に記憶された位置情報から補正パラメータ等を算定する演算部
62が備えられており、超音波画像構成部7には、2次元超音波画像或いは3次元超音波画像
を記憶するためのメモリ71と、補正パラメータ等により3次元超音波画像データを補正し3
次元超音波画像を構成する画像処理演算部72が備えられている。
【００１２】
　超音波探触子2は、長軸方向に1～mチャンネル分、振動子素子が配列されると共に、短
軸方向にもk個に切断されて1～kチャンネル分、振動子素子が配列されている。超音波探
触子2は、各振動子素子(1～kチャンネル)に与える遅延時間を変えることにより、長軸方
向及び短軸方向に送波や受波のフォーカスがかけられるようになっている。また、超音波
探触子2は、短軸方向の各振動子素子に与える超音波送信信号の振幅を変えることにより
送波重み付けがかけられ、短軸方向の各振動子素子からの超音波受信信号の増幅度又は減
衰度を変えることにより受波重み付けがかけられるようになっている。さらに、短軸方向
のそれぞれの振動子素子をオン、オフすることにより、口径制御ができるようになってい
る。なお、超音波探触子2は、機械的に振動子を短軸方向に往復移動させながら、超音波
を走査して3次元超音波画像データを取得する機械式の超音波探触子でもよい。
【００１３】
　この超音波探触子2を用いて3次元超音波画像を得る場合、超音波画像構成部7内のメモ
リ71は、まず超音波を走査して2次元超音波画像データを記憶する。そして、超音波画像
構成部7は1フレームずつ順番に2次元超音波画像データを読み出し、各フレームが超音波
構成部7内の加算器で合わされて3次元超音波画像を構成する。この際、2次元超音波画像
データと超音波探触子2の位置データの整合はとれている。
【００１４】
　この超音波探触子2には位置センサ4が取り付けられている。位置センサ4は、ベッドな
どに取り付けられたソース5から発生する例えば磁気信号を検知する磁気センサを有して
構成されている。位置センサ4により、ソース座標系Sにおける超音波探触子2の3次元的な
位置及び傾きが検出される。ソース座標系Sは、ソース5を原点Soとする3次元直交座標系
であり、X軸を被検体が横たわるベッドの短手方向、Y軸をベッドの長手方向、Z軸を鉛直
方向に合わせられている。なお、ソース座標系Sは、3次元直交座標系に限らず、超音波探
触子2の位置を特定できるものであればよい。また、位置センサ4は、磁場を利用するもの
に限らず、例えば光を利用したものでもよい。
【００１５】
　本実施形態における画像処理の概念図を図3に示す。図3(a)に示すように、位置A(a，b
，c)は、目的部位12の正面像を撮影する位置であるが、位置A(a，b，c)では、障害物13が
3次元超音波画像に表示されてしまう。そこで、超音波探触子2を位置B(a'，b'，c')に設
置し、目的部位12に対して超音波を走査する。超音波探触子2と目的部位12の間には障害
物13が介在しないため、走査によって得られた3次元超音波画像データ14は障害物13を含
まない。このように超音波探触子2を位置B(a'，b'，c')に設置して再構成を行うと、目的
部位12の側面像が表示される。
【００１６】
　そこで、位置情報解析部6内のメモリ61は、位置センサ4より得られる超音波探触子2の
位置を記憶し、位置情報解析部6内の演算部62は、メモリ61に記憶された位置A(a，b，c)
と位置B(a'，b'，c')の位置関係を解析する。超音波画像構成部7内の画像処理演算部72は
、この位置関係に基づいて、位置B(a'，b'，c')から得られる3次元超音波画像データを位
置A(a，b，c)となるよう画像変換し、3次元超音波画像を構成する。なお、位置B(a'，b'
，c')はメモリ61に記憶されていてもよい。
【００１７】
　具体的には、位置情報解析部6内の演算部62は、超音波探触子2の位置A(a，b，c)を3次
元超音波画像の表示位置となる変換行列として設定する。そして、演算部62は、超音波探
触子2の方向を変化させた後の位置B(a'，b'，c')の変換行列を設定する。そして、位置A(
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a，b，c)と位置B(a'，b'，c')の変換行列から回転立体角度の変化量(補正パラメータ)を
算定する。画像処理演算部72は補正パラメータに基づいて3次元超音波画像の座標変換を
行い、3次元超音波画像の表示方向を変える。
【００１８】
　ここで、位置情報解析部6における補正パラメータの算出方法について説明する。位置
センサ4の基準軸より、位置A(a，b，c)の超音波探触子2の位置と方向を示す変換行列Sを
式(1)、位置B(a'，b'，c')の超音波探触子2の位置と方向を示す変換行列Dを式(2)とする
。この変換行列はメモリ61に記憶されている。そして、演算部62は、超音波探触子2にお
いて任意に決定された位置A(a，b，c)において3次元超音波画像データ14に対する回転行
列Vを式(3)とすると、位置A(a，b，c)から、位置B(a'，b'，c')への変換行列Xは、式(5)
より、式(6)として設定する。したがって、式(4)で表される補正パラメータM，変換行列X
，回転行列Vの関係は式(7)の通りになる。
【００１９】
　ここで、簡便化のため、回転成分から表示角度補正のみを行う場合には、式(1)中、(ds
1, ds2, ds3)＝(0，0，0)、式(2)中、(dv1, dv2, dv3)＝(0，0，0)、式(3)中、(dd1，dd2
，dd3)＝(0,0,0)とする。
【００２０】
　したがって、補正パラメータMは式(8)により演算部62で算定される。すなわち、超音波
探触子2の位置B(a'，b'，c')で得られた3次元超音波画像データ14は、補正パラメータMで
表される座標変換を用い、3次元超音波画像の中央を原点として回転される。画像処理演
算部72はこの回転した3次元超音波画像を再構成することにより、位置A(a，b，c)の方向
からの3次元超音波画像を得ることができる。
【数１】

【数２】
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【数３】

【数４】

【数５】

【数６】

【数７】

【数８】

【００２１】
　図4に位置補正パラメータの算定を行うための手順を示す。超音波検査が開始された後
、位置情報解析部6内の演算部62は、現在の超音波探触子2の位置を示す変換行列Dの更新(
S100)を行い、コントロールパネル10より入力される回転行列Vの更新(S101)を行う。そし
て、位置A(a，b，c)に合わせて位置B(a'，b'，c')で得られる3次元超音波画像を補正する
、つまり表示補正機能がオンになっている場合(S102)、移動前(位置A(a，b，c))の超音波
探触子2の位置を示す変換行列S を固定し、変換行列Dを可変するよう設定する(S103')。
つまり変換行列S≠変換行列Dとなる。そして、超音波画像構成部7内の画像処理演算部72
において(S104)で算定した補正パラメータMによる座標変換を用いて、3次元超音波画像を
作成し、ディスプレイ8で表示する。制御部9において検査終了が選択されていなければ、
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【００２２】
　なお、本発明を適用しない場合は、表示位置を位置A(a，b，c)に合わせて3次元超音波
画像を補正しない。すなわち表示補正機能がオンになっていない場合(S102)、位置情報解
析部6内の演算部62は、移動前(位置A(a，b，c))の超音波探触子2の位置を示す変換行列S
に変換行列Dを代入(S103)し、補正パラメータMを上記式より算定する(S104)。この時、変
換行列S＝変換行列Dであるため、補正パラメータMはコントロールパネル10より入力され
た回転行列Vのみを行う変換行列となる。
【００２３】
　コントロールパネル10より表示補正機能がオンに操作された場合(S102)、移動前(位置A
(a，b，c))の超音波探触子2の位置を示す変換行列Sが更新されないため、処理(S104)にお
いて算定される補正パラメータMは、現在の超音波探触子2の位置を表す変換行列Dから、
移動前の超音波探触子2の位置A(a，b，c)を示す変換行列Sへの移動に加え、コントロール
パネル10より入力された回転行列Vを行う変換行列となる。すなわち、前述の補正パラメ
ータMは、現在の超音波探触子2の位置B(a'，b'，c')において走査した3次元超音波画像デ
ータを、位置A(a，b，c)の超音波探触子2の位置にて走査した3次元超音波画像データに対
しコントロールパネル10より入力された回転行列Vによる座標変換を行った場合の表示方
向と同一の位置から、3次元超音波画像を再構成するものになる。現在の超音波探触子2の
位置B(a'，b'，c')を表す変換行列Dは走査毎に更新されるが、移動前の超音波探触子2の
位置A(a，b，c)を示す変換行列Sは、表示補正オンがなされている間は更新されないこと
から、現在の超音波探触子2の位置B(a'，b'，c')に関わらず、常に移動前の超音波探触子
2の位置A(a，b，c)において観察した場合の表示状態を保持することができる。
【００２４】
　このように位置情報解析部6内の演算部62は、超音波探触子2の位置A(a，b，c)と位置B(
a'，b'，c')における位置情報より、3次元超音波画像データ14を回転させ、位置A(a，b，
c)における3次元超音波画像と同じ画像を得るための補正パラメータを算定する。そして
、超音波画像構成部7内の画像処理演算部72は、3次元超音波画像データ14に対し、この補
正パラメータを用いて再構成を行うことで自動的に3次元超音波画像を得る。
【００２５】
　ここで、3次元超音波画像データ14を回転変換する他の形態について説明する。まず、
位置情報解析部6内のメモリ61は、目的部位12の正面像を表示させ、表示位置としての位
置A(a，b，c)を記憶する。そして、メモリ61は、超音波画像に障害物13が含まない位置B(
a'，b'，c')を記憶する。これらの位置情報は、位置情報解析部6内の演算部62へ送られ、
演算部62は位置A(a，b，c)に対する位置B(a'，b'，c')の位置の変化量及び回転立体角の
変位量を算出する。そして、画像処理演算部72は、その変化した超音波探触子2の位置と
角度分だけ3次元超音波画像を回転させ、位置A(a，b，c)が表示位置となるよう3次元超音
波画像を表示する。
【００２６】
　具体的には位置A(a，b，c)で表示される平面画像の法線ベクトルと、位置B(a'，b'，c'
)で表示される平面画像の法線ベクトルは、3次元超音波画像データ上で交わっている場合
、交点を中心とした回転立体角の変位量である。この変位量は、X軸の回りの回転と、Y軸
の回りの回転と、Z軸の周りの回転に分解され、それぞれの回転は次に表す回転行列で表
現される。
【００２７】
　先ず、X軸の周りの角度θ1の回転は、
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【数９】

で表され、Y軸の回りの角度θ2の回転は、
【数１０】

で表され、Z軸の回りの角度θ3の回転は、
【数１１】

　で表される。したがって、位置B(a'，b'，c')の3次元超音波画像データ14をX方向、Y方
向、Z方向へ単位ベクトル(1，0，0)、Y方向の単位ベクトル(0，1，0)、Z方向の単位ベク
トル(0，0，1)をそれぞれ上記回転行列を用いて、位置B(a'，b'，c')から位置A(a，b，c)
へ3次元超音波画像データ14を回転変換させる。この回転した3次元超音波画像データ14に
基づいて3次元超音波画像を再構成することにより、位置A(a，b，c)からの表示方向で3次
元超音波画像を表示させることができる。
【００２８】
　このように、第1の実施形態によると、超音波探触子2の位置A(a，b，c)と位置B(a'，b'
，c')の位置関係に基づいて、画像処理演算部72が位置B(a'，b'，c')から得られる3次元
超音波画像データを変換することにより、位置A(a，b，c)からの表示方向で3次元超音波
画像を表示させることができる。つまり、一旦、超音波探触子2の或る位置を指定すれば
、超音波探触子2を移動させてもその位置から見た3次元超音波画像を表示させることがで
きる。
【００２９】
　また、超音波探触子2を手ぶれ等があったとしても、すなわち位置B(a'，b'，c')から得
られる3次元超音波画像データに変化があったとしても、位置A(a，b，c)は固定されてい
るため、位置A(a，b，c)の位置から安定して3次元超音波画像を表示させることができる
。
【００３０】
　次に第2の実施形態を図5に示す。第1の実施形態と異なる点は、表示位置を示す方向指
示マーク30を3次元的に表示させ、その方向指示マーク30に対応した目的部位12を表示す
る点である。ディスプレイ8には、3次元超音波画像と補助画面81が表示される。補助画面
81は、超音波探触子2を当接した位置B(a'，b'，c')から見た3次元超音波画像と、表示方
向を示す方向指示マーク30が表示されている。この方向指示マーク30は、コントロールパ
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ネル10を用いて、目的部位12の周囲を3次元的に移動される。なお、方向指示マーク30は
、目的部位12の中心点を向いている。
【００３１】
　ここで、方向指示マーク30の位置を位置C(a”，b”，c”)：表示位置とする。図5の方
向指示マーク30は、目的部位12を下方から撮影する位置である。位置情報解析部6内の演
算部62は、上記第1の実施形態と同じ方式で、位置C(a”，b”，c”)に対する位置B(a'，b
'，c')の位置の補正パラメータを算出したり、変化量及び回転立体角の変位量を算出する
。そして、画像処理演算部72は、回転した3次元超音波画像を構成し、位置C(a”，b”，c
”)つまり方向指示マーク30方向からの3次元超音波画像をディスプレイ8に表示させる。
よって、設定した方向指示マーク30方向からの3次元超音波画像を観察することができる
。
【００３２】
　また、超音波探触子2を被検体50に固定した状態で、コントロールパネル10を用いて、
方向指示マーク30を移動させる。この方向指示マーク30の移動に伴い、位置情報解析部6
内の演算部62はリアルタイムに位置の変化量及び回転立体角の変位量を算出する。そして
、位置の変化量及び回転立体角の変位量に基づいて、回転した3次元超音波画像をリアル
タイムに構成することにより、方向指示マーク30の向きの3次元超音波画像を常にディス
プレイ8に表示することができる。第2次実施形態によると、方向指示マーク30の向きによ
る3次元超音波画像の調整を行うことができる。
【００３３】
　次に第3の実施形態を図6に示す。第1の実施形態及び第2の実施形態と異なる点は、3次
元超音波画像とBモード像を同時に表示する点である。このBモード像は超音波探触子2の
走査方向から撮影したものである。
【００３４】
　破線15は、ディスプレイ8に表示される3次元超音波画像に対応するBモード像のスライ
ス面である。破線15は、コントロールパネル10により移動させることができ、破線15の位
置情報を位置情報解析部6が認識し、超音波画像構成部7内の画像処理演算部72は3次元超
音波画像データ14から破線15に対応した断面のBモード像を選択してディスプレイ8に表示
する。このように、被検体50の外周面と内部を同時に表示することができ、Bモード像を
観察したい時も適宜変更することができる。よって、第３の実施形態によると、超音波探
触子2の位置A(a，b，c)と位置B(a'，b'，c')の位置関係に基づいて、位置B(a'，b'，c')
から得られる3次元超音波画像データを変換することにより、位置A(a，b，c)からの表示
方向で2次元超音波画像を表示させることができる。つまり、一旦、超音波探触子2の或る
位置を指定すれば、超音波探触子2を移動させてもその位置から見た2次元超音波画像を表
示させることができる。
　なお、破線15の初期設定は、超音波探触子2の走査面としているが、上記の位置A(a，b
，c)、位置B(a'，b'，c')、位置C(a”，b”，c”)や方向指示マーク30に追従させてもよ
い。
【００３５】
　次に第4の実施形態を図3を用いて説明する。第1～第3の実施形態と異なる点は、2以上
の3次元超音波画像を合成する点である。
　位置B(a'，b'，c')から超音波を走査して得る3次元超音波画像データ14は、超音波探触
子2側の3次元超音波画像データは充分であるが、位置B(a'，b'，c')の点対称である裏側
の3次元超音波画像データが不足している。図3では、超音波探触子2が当接される右耳側
の3次元超音波画像データは充分であるが、目的部位12の左耳側の3次元超音波画像データ
が不足している。そこで、3次元超音波画像データが不足している側の3次元超音波画像デ
ータ14を予めメモリ71に記憶させておき、画像処理演算部72はメモリ71に記憶された3次
元超音波画像とリアルタイムに取得される3次元超音波画像を合成する。
【００３６】
　具体的に、この合成する機能について説明する。超音波画像構成部7内の画像処理演算
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部72は、2つ以上の3次元超音波画像を合成する機能を有している。まず、被検体50に超音
波を走査し3次元超音波画像を取得し、メモリ71に記憶させる。この際、位置センサ4の位
置情報から3次元超音波画像の基準点を設定し、その基準点をメモリ71に記憶させる。そ
して、超音波探触子2の位置を変え、被検体50に超音波を走査し、リアルタイムに3次元超
音波画像を取得する。次に、画像処理演算部72は、メモリ71に記憶された3次元超音波画
像の基準点と、リアルタイムに3次元超音波画像の基準点を合わせて、記憶された3次元超
音波画像とリアルタイムの3次元超音波画像を重ね合わせる。2つ以上の3次元超音波画像
を重ね合わせる際、輝度が大きい3次元超音波画像を優先的に表示させる。なお、重ね合
わせる3次元超音波画像は3つ以上でもよい。
【００３７】
　このように、メモリ71は、予め不足する側の3次元超音波画像データを記憶させ、画像
処理演算部72は、その3次元超音波画像データを用いてリアルタイム3次元超音波画像を補
正する。よって、第4の実施形態によると、どの角度でも均一輝度の3次元超音波画像を表
示させることができる。
【００３８】
　次に第5の実施形態を図7を用いて説明する。第1～第4の実施形態と異なる点は、3次元
超音波画像データを部分的に削除するプリカットラインを設定する点である。
【００３９】
　左図31は、ディスプレイ8に表示されるプリカット設定画面に関する図である。右図32
は、超音波画像構成部7内の画像処理演算部72で行われる3次元超音波画像データ処理に関
するイメージ図である。超音波探触子2の位置A(a，b，c)から取得される3次元超音波画像
データは、設定されたROI35で指定された範囲内の3次元超音波画像データである。つまり
、このROI35は立体的な領域を持っている。そして、3次元超音波画像データには、胎児36
に関する3次元超音波画像データと、胎盤33に関する3次元超音波画像データを含まれてい
る。ROI35内に胎盤33に関する3次元超音波画像データを削除するプリカットライン34を設
定する。プリカットライン設定画面31に示されるように、胎盤33と胎児36の間にプリカッ
トライン34が配置される。このプリカットライン34の設定は、コントロールパネル10を介
して行われる。
【００４０】
　プリカットライン34が設定されると、3次元超音波画像データは、プリカットライン34
を境界にして2つの領域に区切られる。具体的に、3次元超音波画像データは、プリカット
ライン34を軸にして、3次元超音波画像データの表面に対して垂直方向に領域が立体的に
区切られる。そして、このように区切られた2つの領域のうち、一方の3次元超音波画像デ
ータが削除され、もう一方の3次元超音波画像データが残る。本実施形態の場合、横方向
ラインが付与された胎盤33側の3次元超音波画像データ領域38は削除され、胎児36側の3次
元超音波画像データ領域37が残る。この3次元超音波画像データ領域37の設定ついては、
コントロールパネル10を介して手動で領域を選択し、選択された方を残す領域37と設定し
、もう一方を削除する領域38として設定する。また、画像処理演算部72は、体積が少ない
3次元超音波画像データの方を自動的に削除するという設定をしてもよい。画像処理演算
部72は領域37内の3次元超音波画像データを用いて、ボクセル法又はボリュームレンダリ
ング法などの手法によって3次元超音波画像を再構成する。そして、3次元超音波画像をデ
ィスプレイ8に表示する。
【００４１】
　超音波探触子2の位置D(A，B，C)から取得される3次元超音波画像データに対しても、超
音波探触子2の位置A(a，b，c)のプリカットライン34の位置をメモリ71に記憶させておき
、灰色に色付けされた胎盤33側の3次元超音波画像データ領域38を削除し、胎児36側の3次
元超音波画像データ領域37を残させ、画像処理演算部72は3次元超音波画像データ領域37
における3次元超音波画像をディスプレイ8に表示させる。
【００４２】
　具体的には、超音波画像構成部7内の画像処理演算部72は超音波探触子2の位置A(a，b，
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c)で設定されるプリカットライン34の位置を超音波探触子2の位置A(a，b，c)に対応させ
てメモリ71に記憶させる。また、プリカットライン34で削除される3次元超音波画像デー
タの方向をメモリ71に記憶させる。そして、超音波探触子2を位置D(A，B，C)に移動させ
て、位置D(A，B，C)における3次元超音波画像データを得る。この位置D(A，B，C)におけ
る3次元超音波画像データに対し、位置A(a，b，c)で設定したプリカットライン34の位置
とプリカットライン34で削除される3次元超音波画像データの方向をメモリ71から読み出
し対応させる。詳細に説明すると、位置D(A，B，C)における3次元超音波画像データに対
し、超音波探触子2の位置A(a，b，c)におけるプリカットライン34の位置を読み出し設定
する。プリカットライン34の位置はメモリ71に記憶されているため、超音波探触子2の移
動量及び角度に対応させても、削除される3次元超音波画像データ領域は胎盤33側である
。
【００４３】
　このように位置D(A，B，C)において設定されたプリカットライン34に基づいて3次元超
音波画像データが削除される方向を定めて、灰色に色付けされた胎盤33側の3次元超音波
画像データ領域38は削除され、胎児36側の3次元超音波画像データ領域37が残る。そして
、位置D(A，B，C)における領域37内の3次元超音波画像データを用いて、ボクセル法又は
ボリュームレンダリング法などの手法によって3次元超音波画像に再構成する。そして、
位置D(A，B，C)における3次元超音波画像がディスプレイ8に表示される。
【００４４】
　超音波探触子2の位置A(a，b，c)で撮影する3次元超音波画像は、胎盤33等の障害物を通
過して超音波を送受信するが、位置D(A，B，C)で超音波を送受信する経路、超音波探触子
2と胎児との間に胎盤33等の障害物が無い。つまり、第5の実施形態によると、超音波探触
子2の位置A(a，b，c)で撮影する3次元超音波画像よりも、位置D(A，B，C)で撮影する3次
元超音波画像の方が、超音波送受信における胎盤33等の障害物が無いため、よりクリアな
3次元超音波画像を表示させることができる。
【００４５】
　なお、上記第1～5の実施形態は組み合わせて実施でき、操作者は任意に選択して実施す
ることもできる。また、超音波画像構成部7は超音波受信信号の一種であるドプラ信号か
ら血流画像を構成してもよい。そして、3次元超音波画像と血流画像の3次元画像とを別個
に再構成し、Bモード画像と血流画像とを3次元画像上で合成したり、あるいは並列表示し
たりしてもよい。
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