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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】操作者が撮像パラメータならびに検査セッショ
ン中の操作を制御するための改善された操作インターフ
ェースを有する超音波診断装置等を提供する。
【解決手段】超音波プローブを介して被検体を超音波走
査することで超音波データを取得し、当該超音波データ
を用いて超音波画像を生成し表示するものであって、検
出ユニット、コマンド生成ユニット、制御ユニットを具
備する。検出ユニットは、操作者からの非接触入力指示
を検出する。コマンド生成ユニットは、検出された非接
触入力指示に応じた入力コマンドを生成する。制御ユニ
ットは、生成されたコマンドに応答して、当該超音波診
断装置の動作を制御する。
【選択図】図７
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　超音波プローブを介して被検体を超音波走査することで超音波データを取得し、当該超
音波データを用いて超音波画像を生成し表示する超音波診断装置であって、
　操作者からの非接触入力指示を検出する検出ユニットと、
　前記検出された非接触入力指示に応じた入力コマンドを生成するコマンド生成ユニット
と、
　前記生成されたコマンドに応答して、当該超音波診断装置の動作を制御する制御ユニッ
トと、
　を具備することを特徴とする超音波診断装置。
【請求項２】
　前記操作者に向けて所定の指示を入力するための入力画像を所定の位置に投影する投影
ユニットをさらに具備し、
　前記検出ユニットは、前記投影された入力画像へ向けて行われた前記非接触入力指示を
検出すること、
　を特徴とする請求項１記載の超音波診断装置。
【請求項３】
　操作者の所定のジェスチャーと前記超音波診断装置の所定の動作とを対応付けて登録す
る登録ユニットをさらに具備し、
　前記検出ユニットは、前記操作者の所定のジェスチャーを前記非接触入力として検出し
、
　前記コマンド生成ユニットは、前記検出された非接触入力と対応づけて登録された前記
前記超音波診断装置の所定の動作を実行するための入力コマンドを生成すること、
　を特徴とする請求項１又は２記載の超音波診断装置。
【請求項４】
　前記検出ユニットは、前記非接触入力指示に加えて、前記操作者からの音声入力指示を
検出し、
　前記コマンド生成ユニットは、前記検出された音声入力指示に応じた入力コマンドを生
成すること、
　を特徴とする請求項１乃至３のうちいずれか一項記載の超音波診断装置。
【請求項５】
　前記操作者を判別する判別ユニットをさらに具備し、
　前記検出ユニットは、前記判別ユニットによって判別された前記操作者からの非接触入
力指示を検出すること、
　を特徴とする請求項１乃至４のうちいずれか一項記載の超音波診断装置。
【請求項６】
　前記判別ユニットは、前記超音波プローブの空間的位置に基づいて、前記操作者を判別
することを特徴とする請求項５記載の超音波診断装置。
【請求項７】
　前記判別ユニットは、複数の前記操作者のうち１人によって行われる所定のジェスチャ
ーの検出に基づいて、以降の前記非接触入力指示の検出対象とする前記操作者を判別する
ことを特徴とする請求項５記載の超音波診断装置。
【請求項８】
　前記操作者とは異なる他の少なくとも一人の操作者からの非接触入力指示を検出する少
なくとも一つの他の検出ユニットをさらに具備し、
　前記コマンド生成ユニットは、前記少なくとも一つの他の検出ユニットによって前記検
出された非接触入力指示に応じた入力コマンドを生成すること、
　を特徴とする請求項１乃至７のうちいずれか一項記載の超音波診断装置。
【請求項９】
　前記検出ユニットは、前記操作者が前記超音波プローブを前記被検体表面から離したジ
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ェスチャーを検出し、
　前記コマンド生成ユニットは、前記検出された非接触入力指示に応じて、表示ユニット
に表示された超音波画像をフリーズする前記入力コマンドを生成すること、
　を特徴とする請求項１乃至８のうちいずれか一項記載の超音波診断装置。
【請求項１０】
　前記検出ユニットは、前記超音波診断装置本体に接続された前記超音波プローブのタイ
プを検出し、
　前記コマンド生成ユニットは、前記検出されたタイプに基づいて、前記超音波走査に用
いる少なくとも一つのパラメータを自動的に設定する前記入力コマンドを生成すること、
　を特徴とする請求項１乃至９のうちいずれか一項記載の超音波診断装置。
【請求項１１】
　接触入力により入力操作を検出する接触入力検出ユニットとを更に備え、
　前記検出ユニットは、前記接触入力検出ユニットによって入力操作が行われたことを契
機に前記非接触入力指示の検出を行うこと、
　を特徴とする請求項１乃至１０のうちいずれか一項記載の超音波診断装置。
【請求項１２】
　被検体を撮像することで前記被検体に関する撮像データを取得し、当該撮像波データを
用いて医用画像を生成し表示する医用画像診断装置であって、
　操作者からの非接触入力指示を検出する検出ユニットと、
　前記検出された非接触入力指示に応じた入力コマンドを生成するコマンド生成ユニット
と、
　前記生成されたコマンドに応答して、当該医用画像診断装置の動作を制御する制御ユニ
ットと、
　を具備することを特徴とする医用画像診断装置。
【請求項１３】
　超音波プローブを介して被検体を超音波走査することで超音波データを取得し、当該超
音波データを用いて超音波画像を生成し表示する超音波診断装置の制御プログラムであっ
て、コンピュータに、
　操作者からの非接触入力指示を検出させる検出機能と、
　前記検出された非接触入力指示に応じた入力コマンドを生成させるコマンド生成機能と
、
　前記生成されたコマンドに応答して、当該超音波診断装置の動作を制御させる制御機能
と、
　を実現させることを特徴とする超音波診断装置制御プログラム。
【請求項１４】
　医用画像を表示する医用画像表示装置であって、
　操作者からの非接触入力指示を検出する検出ユニットと、
　前記検出された非接触入力指示に応じた入力コマンドを生成するコマンド生成ユニット
と、
　前記生成されたコマンドに応答して、当該医用画像表示装置の動作を制御する制御ユニ
ットと、
　を具備することを特徴とする医用画像表示装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　操作者等のジェスチャーに基づくユーザインターフェースを有する超音波診断装置等に
関する。
【背景技術】
【０００２】
　超音波検診の分野において、超音波診断装置と操作者との間のユーザインターフェース
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を改善するいくつかの試みがなされてきた。一般に、超音波スキャナーの操作者は、画像
をスキャンする対象範囲内でプローブが患者の上に位置するようにして、プローブを片手
で保持する。操作者は、検査中に画像の精度および質を確認するため、ディスプレイ上の
画像を観察する。同時に、操作者は、画像の精度および質を維持するため、他方の手をコ
ントロールパネルに伸ばすことによって、撮像パラメータを時々調節しなければならない
。
【０００３】
　上述の困難なタスクにもかかわらず、先行技術の超音波診断装置は、操作者が使いやす
いインターフェースを提供しない。ディスプレイおよびコントロールパネルは一般に比較
的大きな走査デバイスの一部なので、画像走査デバイスを患者と操作者との間に設置する
ことができない。同じ理由で、操作者がコントロールパネルに手を伸ばせなければならな
いので、コントロールパネルを操作者から見て患者の向こう側に設置することもできない
。これらの理由で、コントロールパネルおよびディスプレイは、通常、操作者の横で手が
届く範囲に位置する。したがって、超音波診断装置の使用中、操作者は、コントロールパ
ネル上のノブ（ツマミ）およびスイッチを制御するため、一方の手を横に伸ばさなければ
ならず、他方の手でプローブを保持しなければならない一方で、検査中の画像を観察する
ために首を回さなければならない。上述の物理的要件のため、超音波画像診断の技術者は
、装置操作に身体的負担を強いられることになる。
【０００４】
　１つの先行技術として、超音波診断装置インターフェースを改善するため、コントロー
ルパネルの代わりに手持ち式の遠隔制御装置を提供が提供されている。遠隔制御装置はい
くつかの障害を緩和したが、操作者がプローブに加えて追加の機器を保持することが必要
であった。換言すれば、超音波画像診断セッションの間、操作者の両手が常にふさがれて
いた。遠隔制御装置でアクセスできない任意の設定を調節するため、走査中、操作者は遠
隔制御装置を下ろし、また後でそれを取り上げて再開しなければならなかった。したがっ
て、遠隔制御装置では、多くの場合、操作者は、検査中に少なくとも片手を必要とする他
の必須のタスクを簡単に行うことができなかった。
【０００５】
　別の先行技術として、超音波診断装置インターフェースを改善するため、コントロール
パネルの代わりに音声制御装置を提供されている。音声コマンドにより、操作者はプロー
ブ以外の任意の追加の機器を保持しなくてすむが、音声コマンドインターフェースには特
定の状況下で障害があった。例えば、診察室は必ずしも十分に静かだとは限らないので、
環境ノイズは音声制御装置が正確に音声コマンドを解釈する妨げになった。障害の別の例
は、アクセントなどの様々な要因による、音声コマンドを解釈する際の精度である。精度
は訓練によってある程度まで改善されるかも知れないが、システムには初期投資が必要で
あり、改善は一般的に限定された。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　上述の例示的な先行技術の試みを鑑みて、超音波診断装置は、操作者が撮像パラメータ
ならびに検査セッション中の操作を制御するための改善された操作インターフェースを依
然として必要としている。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　一実施形態に係る超音波診断装置は、超音波プローブを介して被検体を超音波走査する
ことで超音波データを取得し、当該超音波データを用いて超音波画像を生成し表示する超
音波診断装置であって、操作者からの非接触入力指示を検出する検出ユニットと、前記検
出された非接触入力指示に応じた入力コマンドを生成するコマンド生成ユニットと、前記
生成されたコマンドに応答して、当該超音波診断装置の動作を制御する制御ユニットと、
を具備することを特徴とするものである。
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【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】本発明による超音波診断装置の一実施形態を示す模式図。
【図２Ａ】本発明による超音波診断装置における非接触入力デバイスの一実施形態を示す
図。
【図２Ｂ】本発明による超音波診断装置におけるコマンドを入力する仮想制御パネルを投
影するための非接触入力デバイスの一実施形態を示す図。
【図３Ａ】本発明による超音波診断装置における表示部の上に搭載される非接触入力デバ
イスの第１の実施形態を示す図。
【図３Ｂ】本発明による超音波診断装置における表示部の頂部に統合される、非接触入力
デバイスの第２の実施形態を示す図。
【図３Ｃ】本発明による超音波診断装置における表示部の隣に設置される別個のユニット
である、非接触入力デバイスの第３の実施形態を示す図。
【図４】本発明による超音波診断装置の一実施形態の例示的な操作環境を示す図。
【図５】本発明による非接触入力デバイスに対する非接触入力の様々な組み合わせを示す
図。
【図６】本発明による超音波診断装置の一実施形態の別の例示的な操作環境を示す図。
【図７】本発明による入力コマンドを処理する１つの方法に関与するステップまたは動作
を示すフロー図。
【図８】本発明によるジェスチャーを処理する１つの方法に関与するステップまたは動作
を示すフロー図。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　超音波診断装置の例示的な実施形態を、添付図面を参照して以下に詳細に説明する。こ
こで図１を参照すると、模式図は、本実施形態による超音波診断装置の第１の実施形態を
示す。第１の実施形態は、超音波プローブ１００と、モニタ１２０と、接触入力デバイス
１３０と、非接触入力デバイス２００と、装置本体１０００とを含む。超音波プローブ１
００の一実施形態は複数の圧電振動子を含み、圧電振動子は、装置本体１０００に収容さ
れた送信部１１１から供給される駆動信号に基づいて超音波を生成する。超音波プローブ
１００はまた、さらに被検者Ｐｔから反射波を受信し、それを電気信号に変換する。さら
に、超音波プローブ１００は、圧電振動子に提供される整合層と、圧電振動子から後方に
超音波が伝播するのを防ぐバッキング材とを含む。
【００１０】
　超音波が超音波プローブ１００から被検者Ｐｔに送信されると、送信された超音波は、
被検者Ｐｔの体内組織における音響インピーダンスの不連続面によって連続的に反射され
るとともに、超音波プローブ１００の圧電振動子によって反射波信号として受信される。
受信される反射波信号の振幅は、超音波を反射する不連続面の音響インピーダンスの差に
依存する。例えば、送信された超音波パルスが、動いている血流または心臓壁の表面によ
って反射された場合、反射波信号は周波数偏移によって影響される。すなわち、ドップラ
ー効果により、反射波信号は動いている物体の超音波送信方向における速度成分に依存す
る。
【００１１】
　装置本体１０００は、最終的に、超音波画像を表す信号を生成する。装置本体１０００
は、患者の体内の対象領域に向かうプローブ１００からの超音波の送信、ならびに超音波
プローブ１００における反射波の受信を制御する。装置本体１０００は、送信部１１１と
、受信部１１２と、Ｂモード処理部１１３と、ドップラー処理部１１４と、画像処理部１
１５と、画像メモリ１１６と、制御部１１７と、内部記憶装置１１８とを含み、これらは
すべて内部バスを介して接続される。
【００１２】
　送信部１１１は、トリガー発生回路、遅延回路、パルサー回路などを含み、超音波プロ
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ーブ１００に駆動信号を供給する。パルサー回路は、特定の速度の周波数で送信超音波を
形成する速度パルスを繰返し生成する。遅延回路は、超音波プローブ１００からの超音波
をビームに収束させ、送信の指向性を判定するため、圧電振動子それぞれを利用するパル
サー回路からの速度パルスの遅延時間を制御する。トリガー発生回路は、速度パルスに基
づいて超音波プローブ１００に駆動信号（駆動パルス）を適用する。
【００１３】
　受信部１１２は、増幅器回路、アナログデジタル（Ａ／Ｄ）変換器、加算器などを含み
、超音波プローブ１００で受信した反射波信号に対する様々な処理を行うことによって反
射波データを作成する。増幅器回路は、反射波信号を増幅することによって利得補正を行
う。Ａ／Ｄ変換器は、利得補正された反射波信号をアナログ形式からデジタル形式に変換
し、受信の指向性を判定するのに必要な遅延時間を提供する。加算器は、Ａ／Ｄ変換器か
らのデジタル変換された反射波信号を加算することによって反射波データを作成する。追
加処理によって、加算器は、反射波信号の受信の指向性に従って、ある方向からの反射成
分を強調する。上述の方法では、送信部１１１および受信部１１２はそれぞれ、超音波送
信中の送信の指向性および超音波受信中の受信の指向性を制御する。
【００１４】
　装置本体１０００はさらに、Ｂモード処理部１１３とドップラー処理部１１４とを含む
。Ｂモード処理部１１３は、受信部１１２から反射波データを受信し、信号強度が明るさ
によって表現されるデータ（Ｂモードデータ）を作成するため、対数増幅および包絡線検
波処理などを行う。ドップラー処理部１１４は、受信部１１２から受信した反射波データ
からの速度情報に対する周波数分析を行う。ドップラー処理部１１４は、ドップラー効果
による血流、組織、および造影剤のエコーの成分を抽出する。ドップラー処理部１１４は
、複数のポイントに対する平均速度、分布、出力など、移動物体情報に対するドップラー
データを生成する。
【００１５】
　装置本体１０００はさらに、超音波画像データの画像処理に関係する追加のユニットを
含む。画像処理部１１５は、Ｂモード処理部１１３からのＢモードデータまたはドップラ
ー処理部１１４からのドップラーデータから超音波画像を生成する。具体的には、画像処
理部１１５は、ＢモードデータからＢモード画像を、ドップラーデータからドップラー画
像をそれぞれ生成する。さらに、画像処理部１１５は、超音波走査の走査線信号列をテレ
ビ形式などの所定の映像形式に変換または走査変換する。画像処理部１１５は、最終的に
、表示デバイス用のＢモード画像またはドップラー画像などの超音波表示画像を生成する
。画像メモリ１１６は、画像処理部１１５によって生成された超音波画像データを格納す
る。
【００１６】
　制御部１１７は、超音波診断装置における全プロセスを制御する。具体的には、制御部
１１７は、入力デバイスを介して操作者が入力する様々な設定要求、制御プログラム、お
よび内部記憶装置１１８から読み取られる設定情報に基づいて、送信部１１１、受信部１
１２、Ｂモード処理部１１３、ドップラー処理部１１４、および画像処理部１１５におけ
る処理を制御する。例えば、制御プログラムは、超音波を送受信し、画像データを処理し
、画像データを表示するための、特定のプログラムされた一連の命令を実行する。設定情
報は、患者のＩＤおよび医師の見解などの診断情報、診断プロトコル、ならびに他の情報
を含む。さらに、内部記憶装置１１８は、任意に、画像メモリ１１６に格納された画像を
格納するのに使用される。内部記憶装置１１８に格納された特定のデータは、任意に、イ
ンターフェース回路を介して外部周辺デバイスに転送される。最後に、制御部１１７はま
た、画像メモリ１１６に格納されている超音波画像を表示するモニタ１２０を制御する。
【００１７】
　本実施形態による超音波診断装置の第１の実施形態には、複数の入力デバイスが存在す
る。モニタまたは表示部１２０は、一般に、上述のような超音波画像を表示するが、表示
部１２０の特定の実施形態は、それに加えて、超音波診断装置の第１の実施形態のシステ
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ムユーザインターフェースの場合、単独でまたは他の入力デバイスと組み合わせてタッチ
パネルなどの入力デバイスとして機能する。表示部１２０は、入力デバイス１３０と組み
合わせて様々な設定要求を入力するため、超音波診断装置の操作者向けにグラフィカルユ
ーザインターフェース（ＧＵＩ）を提供する。入力デバイス１３０は、マウス、キーボー
ド、ボタン、パネルスイッチ、タッチコマンドスクリーン、フットスイッチ、トラックボ
ールなどを含む。表示部１２０と入力デバイス１３０との組み合わせは、任意に、超音波
診断装置の操作者から所定の設定要求および操作コマンドを受信する。表示部１２０と入
力デバイス１３０との組み合わせは、次いで、装置本体１０００に送られるべき受信した
設定要求および／またはコマンドそれぞれに対して信号または命令を生成する。例えば、
次回の走査セッション中に対象領域を設定するため、マウスおよびモニタを使用して要求
が作られる。別の例は、画像処理部１１５によって画像に対して行うべき画像処理の開始
および終了を、処理実行スイッチを介して操作者が指定するというものである。
【００１８】
　上述の入力モードは、一般に、入力信号を生成するため、操作者がスイッチまたはタッ
チパネルなどの特定のデバイスに触れることを要求する。接触入力モードはいずれも、操
作者が少なくとも一方の手で対応する入力デバイスに手を伸ばすとともに操作者が他方の
手でプローブを保持していることを必要とするので、走査セッション中の特定の状況下で
は困難である。
【００１９】
　引き続き図１を参照すると、本実施形態による超音波診断装置の第１の実施形態におけ
る複数の入力デバイスはさらに、非接触入力デバイス２００を含む。非接触入力デバイス
２００の一実施形態は、本実施形態による超音波診断装置を操作するためのコマンドおよ
びデータなどの非接触入力を受信するため、所定の有線または無線接続を介して装置本体
１０００に接続される。例えば、非接触入力は少なくとも１つの所定のジェスチャーを受
信する。ジェスチャーとは、非接触入力デバイスに対して手をあらかじめ決まった状態に
維持する動作か、あるいは非接触入力デバイスに対して動かす動作のいずれかを含む。ま
た、ジェスチャーは１つの動作だけに限らず、複数の動作を続けたものを一連のジェスチ
ャーとして認識しても構わない。ジェスチャー所定のハンドジェスチャーである。しかし
、ジェスチャーはハンドジェスチャーに限定されず、任意に、あらゆる非接触の体位およ
び／または動きを含む。動作の一例はうなずきであり、これは任意に、非接触入力デバイ
ス２００によって認識される所定のジェスチャーとして含まれる。
【００２０】
　非接触入力デバイス２００はさらに、ユーザのジェスチャーまたは体位に必ずしも基づ
かない非接触入力を認識する。非接触入力デバイス２００によって認識される非接触入力
は、任意に、超音波プローブ１００の相対位置およびタイプを含む。例えば、プローブ１
００が患者から離れると、非接触入力デバイス２００は、現在利用可能な画像をフリーズ
させるため、装置本体１０００に対する入力信号を生成する。同じ理由で、非接触入力デ
バイス２００がプローブ１００を検出すると、非接触入力デバイス２００は、検出された
プローブ１００のタイプにとって望ましい特定の所定の走査パラメータを設定するため、
装置本体１０００に対する入力信号を生成する。さらに、非接触入力デバイス２００によ
って認識される非接触入力は、任意に、音響または音声コマンドを含む。上記の理由で、
先に述べた患者からの距離の変化やプローブの認識、音響または音声コマンドも、ユーザ
が所定の入力デバイスに手を伸ばして触れないという意味で、ハンドフリーユーザインタ
ーフェースデバイス、非接触入力として同義的に呼ばれる。
【００２１】
　本実施形態による超音波診断装置の第１の実施形態では、非接触入力デバイス２００は
、排他的なやり方で上述の機能を行うことに必ずしも限定されない。本実施形態による超
音波診断装置の他の実施形態では、非接触入力デバイス２００は、上述の機能を遂行する
ため、入力デバイス１３０、画像処理部１１５および制御部１１７などの他のデバイスと
ともに機能する。つまり、ある時は入力デバイス１３０を用いた接触入力を行う一方で、
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別のある時には非接触入力デバイス２００を用いた非接触入力を行うなどして、両者を使
い分けて超音波診断装置を操作しても構わない。
【００２２】
　次に図２Ａを参照すると、図面は、本実施形態による超音波診断装置における非接触入
力デバイス２００の一実施形態を示す。非接触入力デバイス２００は、一般に、赤外線（
ＩＲ）光源と、ＩＲ光センサなどの特定のセンサとを含む。非接触入力デバイス２００は
、任意に、画像光センサ、３Ｄカメラ、超音波送信機、超音波受信機、および加速度計の
任意の組み合わせを含んでも構わない。非接触入力デバイス２００の上述のセンサは、所
定のジェスチャーが入力された場合にそれを判定するため、単独でまたは他のセンサと組
み合わせて、対象物の形状、距離、音響、音声、および／または人の動きを検出する。上
述のセンサは単なる例証であり、本実施形態による非接触入力デバイス２００は、人、操
作者、もしくはユーザからのジェスチャーまたは非接触ハンドフリー信号を検出するため
の、特定の一連のセンサあるいは感知モードに限定されない。例えば、他の感知要素は、
ユーザからのジェスチャーまたは非接触ハンドフリー信号を検出するための超音波送信機
および超音波受信機を含む。検出を促進するため、ハンドジェスチャーが視覚的に引き立
てられるように、ユーザは任意に鮮明な色の手袋を着用するようにしても良い。非接触入
力デバイス２００の例示的な一実施形態は、本実施形態による対応する入力コマンドを生
成するため、所定のジェスチャーを検出するＩＲ光２１０および深さ画像検出器２２０を
含む。
【００２３】
　なお、操作者によって行われる各ジェスチャーと、当該超音波診断装置の動作を指示す
る入力コマンドのいずれとを対応付けるかは、当該装置において初期設定されている対応
関係に加えて、任意に設定し登録することができる。例えば、当該登録は、接触入力デバ
イス１３０、非接触入力デバイス２００を介した対応関係の入力、或いはネットワークを
介して取得された対応関係データの取得によって実現される。この様な各ジェスチャーと
各入力コマンドとの対応関係は、例えばテーブルとして図１に図示していない記憶ユニッ
トにおいて記憶、管理される。
【００２４】
　引き続き図２Ａを参照すると、非接触入力デバイス２００の一実施形態は、任意に、上
述のジェスチャー検出器に加えてユーザからの音声コマンドを感知する少なくとも１つの
マイクロフォンを含む。非接触入力デバイス２００は、任意に、上述のジェスチャーと組
み合わせて音声コマンドを検出する。音声コマンドは特定の状況下ではジェスチャーを補
足するものであり、一方、音声コマンドは他の状況下ではジェスチャーの代わりになる。
例えば、ユーザが「走査深さ変更」などのジェスチャーを入力した後、どの深さかに関す
るパラメータが必要になる。ユーザは、任意に、「走査深さ変更」コマンドに対するパラ
メータとして、特定の深さについての所定の追加のハンドジェスチャーを示すが、操作環
境が十分に静かな場合、ユーザはその代わりに、「走査深さ変更」のジェスチャーに続い
て所望の深さについての音声コマンドを入力する。走査深さの繰返しの変更は、最初の深
さ変更のジェスチャーに対する補足として音声コマンドによって簡単に遂行することがで
きる。
【００２５】
　音声コマンドに関して、非接触入力デバイス２００の一実施形態は、任意に、マイクロ
フォンと、音声コマンドを選択的に処理する関連回路とを含む。例えば、非接触入力デバ
イス２００の一実施形態は、所定の人に対する音声コマンドを選択的にフィルタ処理する
。別の例では、非接触入力デバイス２００は、音声コマンドの特定のノイズを選択的に最
小化する。ノイズ消去は、複数のマイクロフォンと、室内ノイズおよびシステムノイズの
空間選択的フィルタ処置とを使用することによって達成される。すなわち、複数のマイク
ロフォンから得られた音声信号を合成することによって、特定の方向から得られた音声信
号を強調し、且つ室内ノイズおよびシステムノイズを低減することにより行われる。さら
に、非接触入力デバイス２００は、任意に、特定の音声コマンドを選択されたジェスチャ



(9) JP 2013-180207 A 2013.9.12

10

20

30

40

50

ーと関連付けるか、または特定のジェスチャーを選択された音声コマンドと関連付ける。
非接触入力デバイス２００の上述の付加的機能は、検査に先立つ音声コマンド訓練セッシ
ョン中に一般的に入力される所定のパラメータを要求する。
【００２６】
　図２Ｂを参照すると、図面は、本実施形態による超音波診断装置における仮想制御パネ
ル１３０－Ａを投影するための非接触入力デバイス２００の一実施形態を示す。一実施形
態では、非接触入力デバイス２００は、ユーザの近傍で仮想制御パネル１３０－Ａを投影
するためのホログラム投影器を含む。仮想制御パネル１３０－Ａの一実現例は、接触入力
デバイス１３０と外観が良く似ており、接触入力デバイス１３０の手動制御メカニズムに
対応する仮想スイッチおよびノブ１３０－１～１３０－Ｎを含む。非接触入力デバイス２
００の一実施形態は、投影された仮想制御パネル１３０－Ａに対するユーザの手の位置と
、点線によって示されるような仮想スイッチおよびノブ１３０－１～１３０－Ｎのいずれ
かを制御する特定の所定の手の動きとを連続的に検出する。投影された画像部分１３０－
１～１３０－Ｎのうち１つからある相対距離内で、ノブを回すかまたはスイッチをはじく
などの所定の手の動きを検出すると、非接触入力デバイス２００は、本実施形態による対
応する入力コマンドを生成する。本実施形態によれば、投影された仮想制御パネル１３０
－Ａは、接触入力デバイス１３０の実際の制御パネルにおける特定の一連の制御スイッチ
および／またはノブに限定されない。
【００２７】
　本実施形態による超音波診断装置の実施形態では、非接触入力デバイス２００は、排他
的なやり方で上述の機能を行うことに必ずしも限定されない。本実施形態による超音波診
断装置の他の実施形態では、非接触入力デバイス２００は、上述の機能を遂行するため、
画像処理部１１５および制御部１１７などの他のデバイスとともに機能する。
【００２８】
　次に図３Ａ、３Ｂ、および３Ｃを参照すると、非接触入力デバイス２００は、本実施形
態による超音波診断装置に様々な形で実装される。図３Ａは、表示部１２０－１の上に搭
載される非接触入力デバイス２００－１の第１の実施形態を示す。搭載は表示部１２０－
１の上に限定されず、表示部１２０－１またはさらには本実施形態による超音波診断装置
の他のユニットもしくはデバイスの他の任意の表面を含む。実装形態によっては、非接触
入力デバイス２００－１は、任意に、既存の超音波診断装置システムに改造を加える形で
表示部１２０－１上に搭載される。非接触入力デバイス２００－１の一実施形態は、本実
施形態によるＩＲ光２１０および深さ画像検出器２２０を含む。
【００２９】
　図３Ｂは、点線によって示されるような表示部１２０－２の頂部に統合される、非接触
入力デバイス２００－２の第２の実施形態を示す。統合は表示部１２０－２の頂部に限定
されず、表示部１２０－２またはさらには本実施形態による超音波診断装置の他のユニッ
トもしくはデバイスの他の任意の部分を含む。非接触入力デバイス２００－２の一実施形
態は、本実施形態によるＩＲ光２１０および深さ画像検出器２２０を含む。
【００３０】
　図３Ｃは、表示部１２０－３の隣に設置される別個のユニットである、非接触入力デバ
イス２００－３の第３の実施形態を示す。設置は表示部１２０－３の横に限定されず、表
示部１２０－３またはさらには本実施形態による超音波診断装置の他のユニットもしくは
デバイスの任意の他の場所を含む。実装形態によっては、非接触入力デバイス２００－３
は、任意に、既存の超音波診断装置システムに改造を加える形で表示部１２０－３または
他のデバイスの近くに設置される。非接触入力デバイス２００－３の一実施形態は、本実
施形態によるＩＲ光２１０および深さ画像検出器２２０を含む。
【００３１】
　次に図４を参照すると、図面は、本実施形態による超音波診断装置の一実施形態の例示
的な操作環境を示す。例示的な環境では、患者ＰＴは診察台ＥＴ上に横たわり、操作者Ｏ
Ｐは超音波画像を走査するため、片手でプローブ１００を保持し、それを患者ＰＴの上に
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置く。プローブ１００は、操作者ＯＰから見て患者ＰＴの向こう側に設置される本体１０
００に有線または無線で接続される。操作者は、通常、診察台ＥＴの前に立ち、患者ＰＴ
と、やはり見やすいように患者ＰＴの向こう側に設置される表示部１２０とに直面する。
例示的な実施形態では、非接触入力デバイス２００は表示部１２０の上に搭載され、表示
部１２０が操作者ＯＰに対して調節可能に位置付けられるので、表示部１２０とともに動
く。
【００３２】
　引き続き図４を参照すると、同じ例示的な環境では、操作者ＯＰが右手ＲＨでプローブ
１００を保持し、それで患者ＰＴを走査するので、操作者ＯＰは表示部１２０に直面する
。この前向きの姿勢では、操作者ＯＰは、本実施形態の１つの例示的な操作に従って、左
手ＬＨで所定のジェスチャーを非接触入力デバイス２００に入力する。次いで、非接触入
力デバイス２００は、ジェスチャーを受け取り、ジェスチャーによって指定されるような
操作を行うため、本体１０００に対して対応する入力信号を生成する。したがって、図示
される操作環境では、操作者ＯＰは実質的に、自分の体を回転させ、通常は操作者ＯＰの
横に位置する先行技術のパネルのノブおよびスイッチに手を伸ばすことがない。換言すれ
ば、操作者ＯＰは、走査セッション中、表示部１２０をモニタしコマンドを入力するため
に本質的に前向きの姿勢を維持する。さらに、操作者ＯＰと診察台ＥＴとの間に機器が位
置しないので、操作者が走査セッション中に診察台ＥＴの周りを動き回ることが実質的に
妨げられない。
【００３３】
　上述の例示的な環境では、非接触入力デバイス２００の一実施形態は様々なタイプの入
力を処理し、操作者ＯＰは本実施形態による超音波診断装置を使用して患者を検査する。
入力コマンドは、必ずしも超音波画像診断装置の直接操作に関係するものではなく、検査
セッション中に獲得された超音波画像に関係する注釈、測定、および計算のための任意の
コマンドを含む。例えば、注釈は、対象領域、患者情報、走査パラメータ、および走査条
件に関する情報を含む。例示的な測定は、検査セッション中に獲得された超音波画像にお
ける悪性腫瘍などの特定の組織範囲のサイズ計測を含む。例示的な測定の結果、検査セッ
ション中に獲得された獲得超音波データに基づいて、心拍数および血流速度などの特定の
値が得られる。
【００３４】
　図４の実施形態は単なる例証であり、例示的な本実施形態における上述の特定の特徴に
限定されない。例えば、本実施形態を実施する際、プローブ１００、表示部１２０、非接
触入力デバイス２００、および本体１０００の間で、有線または無線接続の任意の組み合
わせが適用可能である。さらに本実施形態を実施する際、表示部１２０および非接触入力
デバイス２００の位置は、操作者ＯＰの直ぐ前および患者ＰＴの向こう側に限定されない
。同じ理由で、検査セッション中、操作者は、本実施形態を実施する際にどちらか特定の
手でプローブ１００を保持する必要がなく、任意に手を入れ替えるか、または両手を使用
してプローブ１００を保持する。例えばジェスチャーを行う手が入れ替わった場合でもジ
ェスチャーを正しく認識できるよう、非接触入力デバイス２００は左手用のジェスチャー
のパターンと右手用のジェスチャーのパターンの両方を予め記憶しておくことが望ましい
。あるいは、どちらか一方の手のジェスチャーの認識パターンを左右反転させることで、
ジェスチャーを行う手が入れ替わった場合でもジェスチャーを認識できるようにしても構
わない。さらに、上述の例示的な実施形態は、任意に、超音波診断装置の操作者から所定
の設定要求および操作コマンドを受信するため、入力デバイス１３０と組み合わされる。
入力デバイス１３０は、マウス、キーボード、ボタン、パネルスイッチ、タッチコマンド
スクリーン、フットスイッチ、トラックボールなどを含む。最後に、非接触入力デバイス
２００は、任意に音響または音声コマンドを受信する。更に、非接触入力デバイス２００
による非接触入力の認識開始を、入力デバイス１３０との入力を契機に行っても構わない
。すなわち、入力デバイス１３０（例えばフットスイッチ）が入力されたことを契機に、
非接触入力デバイス２００がジェスチャーや音声コマンドの認識を開始するようにしても
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構わない。このような、非接触入力の認識を操作者の任意タイミングで行う構成により、
操作者が意図せずにジェスチャーと似た動作を行ってしまった場合の超音波診断装置の誤
動作を防ぐことができる。
【００３５】
　図５は、本実施形態による非接触入力デバイス２００に対する様々な入力を示す図であ
る。非接触入力デバイス２００の一実施形態は、表示モニタ１２０に搭載され、少なくと
も一対のＩＲ光２１０および深さ画像検出器２２０を含む。例えば、非接触入力デバイス
２００は、対応する操作を行うための本体１０００への対応する入力信号を生成するよう
に、操作者によって明瞭に表現されるような所定のジェスチャーＧＣを検出する。別の例
では、非接触入力デバイス２００はまた、同じ操作者によって明瞭に表現されるような所
定の音声コマンドＶＣを検出する。非接触入力デバイス２００は、任意に、音声コマンド
部および／または図面には示されない仮想制御パネル部を含む。非接触入力デバイス２０
０の代替実施形態では、音声コマンド部および／または仮想制御パネル部は、非接触入力
デバイス２００とは別個のユニットとして提供される。
【００３６】
　引き続き図５を参照すると、非接触入力デバイス２００によって、操作者が入力モード
および入力源を柔軟な方法で変更することができる。例えば、所定の一連のジェスチャー
中に、操作者は、両矢印によって示されるように左手ＬＨ’と右手ＲＨ’との間で手を入
れ替えることができる。同じ理由で、非接触入力デバイス２００は、縦の両矢印によって
示されるような所定のジェスチャーＧＣと所定の音声コマンドＶＣとの組み合わせを操作
者から受信する。音声およびジェスチャーなどの入力コマンドは、単一の非接触入力であ
っても超音波診断装置の動作モードによって変更されて構わない。すなわち、非接触入力
デバイス２００が認識したジェスチャー同一のジェスチャーであったとしても、超音波診
断装置の動作モードが計測モードであるか、画像撮影モードであるかに応じて出力する入
力コマンドを変更しても構わない。さらに、非接触入力デバイス２００は、ユーザからの
音声またはジェスチャーなしに、本体１０００に対する特定の入力信号を自動的に生成す
る。非接触入力デバイス２００の特定の実施形態は、患者に対するプローブ１００の相対
位置を連続的に検出するので、プローブ１００が患者の体表面上にはなくなると、非接触
入力デバイス２００は、最新の利用可能な画像がモニタ１２０上で維持されるように、「
画像をフリーズ」コマンドに対応する入力信号を生成する。上述の例では、入力源は任意
に操作者からプローブに変更される。さらに、仮想制御パネル１３０－Ａの使用は任意に
他のいずれかの入力モードまたは入力源と組み合わされる。仮想制御パネル１３０－Ａの
使用に関して、手の位置および手の動きの検出については図２Ｂに関連して説明している
。
【００３７】
　次に図６を参照すると、図面は単なる例証であり、超音波診断装置の一実施形態が本実
施形態に従って操作される、例示的な環境を示す上述の特定の特徴に限定されない。例示
的な一実施形態では、超音波診断装置には、複数の非接触入力デバイス２００ならびに複
数組の接触入力デバイス１３０および表示部１２０が存在する。別の実施形態では、複数
組の表示部１２０のみが超音波診断装置に存在する。いずれの実施形態でも、非接触入力
デバイス２００および表示部１２０の組み合わせは、同じ建物の別の部屋および／または
世界のどこかにある地理的に離れた場所など、複数の場所に位置するような例も含む。
【００３８】
　引き続き図６を参照すると、図面は、患者ＰＴが部屋１の診察台ＥＴに横たわる一例を
示す。操作者ＯＰは、超音波画像を走査するため、片手でプローブ１００を保持し、それ
を患者ＰＴの上に置く。プローブ１００は、操作者ＯＰから見て患者ＰＴの向こう側に設
置される本体１０００に有線または無線で接続される。操作者は、通常、診察台ＥＴの前
に立ち、患者ＰＴと、やはり快適な観察のために患者ＰＴの向こう側に設置される表示部
１２０Ａとに直面する。例示的な実施形態では、非接触入力デバイス２００Ａは表示部１
２０Ａの上に搭載され、表示部１２０Ａが操作者ＯＰに対して調節可能に位置付けられる
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ので、表示部１２０Ａとともに動く。
【００３９】
　この例では、図面には示されない別の人員のため、別の非接触入力デバイス２００Ｂお
よび表示部１２０Ｂの組も部屋１に置かれる。部屋１の別の人員は、表示部１２０Ｂを受
動的に観察するか、あるいは操作者ＯＰがプローブ１００を介して患者ＰＴを走査するの
と同じ走査セッション中に非接触入力デバイス２００Ｂに対して操作コマンドを明瞭に表
現することによって、走査セッションに能動的に参加する。例えば、超音波診断装置の操
作を学習するため、数人の学生が表示モニタ１２０Ｂを通して単に走査セッションを観察
する。別の例は、医師が表示モニタ１２０Ｂを介して走査セッションを観察しながら、操
作者ＯＰによって記録されない追加の画像を獲得するため、非接触入力デバイス２００Ｂ
に対して所定のジェスチャーなどの操作コマンドを医師が明瞭に表現するものである。様
々な入力デバイスからの複数の操作コマンドが予期される場合、矛盾するコマンドを解決
するかまたは複数のコマンドに優先順位をつけるため、規則が前もって確立され、本体１
０００に格納される。
【００４０】
　引き続き図６を参照すると、図面はまた、図面には示されない別の人員のために部屋２
に位置する、さらに別の非接触入力デバイス２００Ｃおよび表示部１２０Ｃの組を示す。
一実現例では、部屋２は部屋１と同じ建物内に位置する。例えば、部屋１は手術室であり
、部屋２は隣接した観察室である。あるいは、別の実現例では、部屋２は、建物の外部で
世界のどこかにあり、部屋１とは異なる場所に位置する。例えば、部屋１はある都市の診
察室であり、部屋２は別の都市の診療所である。いずれの場合も、部屋２の追加の人員は
、表示部１２０Ｃを受動的に観察するか、あるいは操作者ＯＰが部屋１でプローブ１００
を介して患者を走査するのと同じ走査セッション中に非接触入力デバイス２００Ｃに対し
て操作コマンドを明瞭に表現することによって、走査セッションに能動的に参加する。例
えば、超音波診断装置の操作を学習するため、数人の学生が表示モニタ１２０Ｃを介して
単に走査セッションを観察する。別の例は、医師が表示モニタ１２０Ｃを介して走査セッ
ションを観察しながら、操作者ＯＰによって記録されない追加の画像を獲得するため、非
接触入力デバイス２００Ｃに対して所定のジェスチャーなどの操作コマンドを医師が明瞭
に表現するものである。さらに別の例は、患者がある都市の手術室に居て、別の都市に居
る医師が、手術に対する自身の専門的助言を提示するように、本実施形態による超音波診
断装置を遠隔使用することによって手術を観察するものである。ジェスチャーの複数の入
力源を提供することによって、専門知識を共有し学習するために複数の場所に居る人々が
相互作用的に走査画像を制御することができる。様々な入力デバイスからの複数の操作コ
マンドが予期される場合、矛盾するコマンドを解決するかまたは複数のコマンドに優先順
位をつけるため、規則が前もって確立され、本体１０００に格納される。
【００４１】
　図６の実施形態は単なる例証であり、本実施形態を実施するための例示的な実施形態に
おける上述の特徴に限定されない。例えば、本実施形態を実施する際、プローブ１００、
表示部１２０Ａ～Ｃ、非接触入力デバイス２００Ａ～Ｃ、および本体１０００の間で、有
線または無線接続の任意の組み合わせが適用可能である。さらに本実施形態を実施する際
、表示部１２０Ａおよび非接触入力デバイス２００Ａの位置は、操作者ＯＰの直ぐ前およ
び患者ＰＴの向こう側に限定されない。同じ理由で、検査セッション中、操作者は、本実
施形態を実施する際にどちらかの特定の手でプローブ１００を保持する必要がなく、任意
に手を入れ替えるか、または両手を使用してプローブ１００を保持する。さらに、上述の
例示的な実施形態は、任意に、超音波診断装置の操作者から所定の設定要求および操作コ
マンドを受信するため、入力デバイス１３０と組み合わされる。入力デバイス１３０は、
マウス、キーボード、ボタン、パネルスイッチ、タッチコマンドスクリーン、フットスイ
ッチ、トラックボールなどを含む。最後に、非接触入力デバイス２００Ａ～Ｃのいずれか
１つは、任意に音響または音声コマンドを受信する。
【００４２】
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　また、本実施形態に係る超音波診断装置は、上記各例に拘泥されず、例えば手術室等の
一つの部屋に複数人が存在する場合においても、入力指示のためのジェスチャーを行う操
作者を特定して、或いは適宜切り替えて、非接触による入力指示を実現することも可能で
ある。例えば、超音波プローブ１００を保持する人物（すなわち操作者）を特定し、当該
特定された操作者によるジェスチャーのみを、非接触による入力指示として検出するよう
にしてもよい。また、例えば手のひらを振る等の所定の動作を行った人物を特定し、当該
特定された人物によるジェスチャーのみを、非接触による入力指示として検出するように
してもよい。ジェスチャーの被検出者の切り替えは、さらに切り替え先の人物が例えば手
のひらを振る等の同様の動作を行うことで人物を再特定させることで、実現することが可
能となる。
【００４３】
　次に図７を参照すると、フロー図は、本実施形態による入力コマンドを処理する１つの
方法に関与するステップまたは動作を示す。例示的な方法は、最初に、非接触入力コマン
ドおよび接触入力コマンドを識別し、後でそれら両方を処理する。一般に、非接触入力コ
マンドは、いずれの物理的な入力デバイスにも触れないジェスチャーおよび音声コマンド
を含む。他方では、接触入力コマンドは、マウス、キーボード、ボタン、パネルスイッチ
、タッチコマンドスクリーン、フットスイッチ、トラックボールなどの入力デバイスを介
して操作者によって引き起こされる、機械的または電子的に作動される信号を伴う。
【００４４】
　引き続き図７を参照すると、一種の操作者入力を識別するため、超音波診断装置用のハ
ンドフリーユーザインターフェースの１つの例示的な方法は、フロー図に示されるような
一連の判定ステップを行う。ジェスチャー判定ステップＳ１０では、例示的な方法は、入
力がジェスチャーであるか否かを判定する。入力が、操作者の何らかの動きおよび／また
は画像を処理するデバイスもしくはユニットからのものである場合、ステップＳ１０で、
入力は潜在的なジェスチャーであると判定され、例示的な方法はジェスチャー処理ステッ
プＳ１００に移る。他方では、入力が操作者の動きおよび／または画像を処理するデバイ
スもしくはユニットからのものではない場合、ステップＳ１０で、入力は潜在的なジェス
チャーではないと判定され、例示的な方法は音声判定ステップＳ２０に移る。入力が操作
者の音声および周囲ノイズを処理するデバイスもしくはユニットからのものである場合、
ステップＳ２０で、入力は潜在的な音声コマンドであると判定され、例示的な方法は音声
処理ステップＳ２００に移る。他方では、入力が音声および／または周囲ノイズを処理す
るデバイスもしくはユニットからのものではない場合、ステップＳ２０で、入力は潜在的
な音声コマンドではないと判定され、例示的な方法はパネル入力判定ステップＳ３０に移
る。入力が、操作者による触覚入力、または機械的入力デバイスによって引き起こされる
電気信号を処理するデバイスもしくはユニットからのものである場合、ステップＳ３０で
、入力はコントロールパネルまたは他の触覚入力デバイスからの潜在的なコマンドである
と判定され、例示的な方法はパネル処理ステップＳ３００に移る。他方では、入力が触覚
入力を処理するデバイスもしくはユニットからのものではない場合、ステップＳ３０で、
入力は潜在的な触覚入力コマンドではないと判定され、例示的な方法は終了判定ステップ
Ｓ４０に移る。終了ステップでは、それ以上の入力があるか否かが判定される。入力がな
い場合、例示的な方法は終了する。他方では、追加の入力がある場合、例示的な方法はス
テップＳ１０に戻る。
【００４５】
　図７の方法は単なる例証であり、本実施形態を実施するための例示的なプロセスの上述
のステップに限定されない。例示的な方法は、ジェスチャー、音声、および触覚入力に対
する処理ステップを示すが、本実施形態による他のプロセスは、任意に、プローブ相対位
置データなどの他の入力タイプを処理する追加のステップを含む。さらに、プロセスは、
任意に、コマンドの処理において並列または並直列組み合わせである。
【００４６】
　次に図８を参照すると、フロー図は、本実施形態によるジェスチャーを処理する１つの



(14) JP 2013-180207 A 2013.9.12

10

20

30

40

50

方法に関与するステップまたは動作を示す。ジェスチャーを処理するための例示的なフロ
ー図は、単に、本実施形態による超音波診断装置のためのハンドフリーユーザインターフ
ェースにおける一実施形態の例証である。ジェスチャー処理は、フロー図の任意の特定の
ステップに限定されず、任意に、本実施形態を実施するための追加または代替のステップ
を含む。一般に、ユーザ指定のタスクがジェスチャーに従って行われるように、例示的な
ジェスチャー処理は、最終的に、超音波診断装置に対する出力コマンド信号を判定する。
【００４７】
　引き続き図８を参照すると、フロー図は、潜在的なジェスチャーの整合性を確認するス
テップを示し、最終的に、本実施形態による超音波診断装置に対する対応する出力コマン
ド信号を生成する。ステップＳ１０２では、潜在的なジェスチャーが１つを超えるジェス
チャー要素を含む場合、潜在的なジェスチャーが解析される。ステップＳ１０２の解析後
、一般に、複数のジェスチャー要素の中で、時間的に最初に検出されたジェスチャー要素
が潜在的なジェスチャーの主要コマンド部分であると仮定される。ジェスチャーステップ
Ｓ１０４では、第１のまたは最初のジェスチャー要素が所定のジェスチャーの１つである
か否かが判定される。所定ジェスチャー判定ステップＳ１０４で、第１のまたは最初のジ
ェスチャー要素が所定のジェスチャーの１つであると判定された場合、例示的なジェスチ
ャー処理はステップＳ１１４に移り、そこで、第１のまたは最初のジェスチャー要素に対
してパラメータが必要であるか否かが判定される。
【００４８】
　他方では、所定ジェスチャー判定ステップＳ１０４で、第１のまたは最初のジェスチャ
ー要素が所定のジェスチャーの１つではないと判定された場合、例示的なジェスチャー処
理は代替ジェスチャー処理ステップＳ１０６に移り、そこで、初回であることを示すため
、代替ジェスチャーフラグが所定のＮＯ値に初期化される。代替ジェスチャーフラグがＮ
Ｏである場合、例示的なジェスチャー処理は次に、ユーザが前回認識されなかったジェス
チャーの繰返しを試すか、または別のジェスチャーをジェスチャーすることができるよう
に、ステップＳ１０８で、モニタ上の音声および／または視覚的指示を介してユーザに「
再試行」フィードバックを指示する。指示の後、代替ジェスチャー処理ステップＳ１０６
は、代替ジェスチャーフラグを所定のＹＥＳ値に設定する。このようにして、例示的なジ
ェスチャー処理は、プロンプトステップＳ１０８の後にステップＳ１０４に戻って別の潜
在的なジェスチャーを処理する。
【００４９】
　対照的に、ステップＳ１０６で代替ジェスチャーフラグがＹＥＳの場合、例示的なジェ
スチャー処理は次に、ユーザが今度は前回認識されなかったジェスチャーに対して所定の
ジェスチャーの１つを選択するか、または別のジェスチャーを選択するように、ステップ
Ｓ１１０へ移り、モニタ上の音声および／または視覚指示を介してユーザに一連の所定の
ジェスチャーを指示する。ステップＳ１１０の指示の後、代替ジェスチャー選択ステップ
Ｓ１１２は、ステップＳ１１２で選択を受信した場合は代替ジェスチャーフラグを所定の
ＮＯ値に設定し、例示的なジェスチャー処理はステップＳ１１４に移る。あるいは、代替
ジェスチャー選択ステップＳ１１２は、ステップＳ１１２で選択が受信されなかった場合
は代替ジェスチャーフラグを所定のＹＥＳ値のままにし、例示的なジェスチャー処理はス
テップＳ１０８に戻り、次にステップＳ１０４に戻る。
【００５０】
　第１のまたは最初のジェスチャー要素がステップＳ１０４またはＳ１１２のどちらかで
判定された後、例示的なジェスチャー処理は、ステップＳ１１４で、第１のまたは最初の
ジェスチャー要素によって定められた入力コマンドに対してパラメータが必要かを確認す
る。例えば超音波画像の計測深さ（デプス）を変更するという入力コマンドの場合、計測
深さを何cmまで深くするかというパラメータを追加して入力する必要がある。ステップＳ
１１４で、所定のジェスチャーリストに従って第１のまたは最初のジェスチャー要素に対
してパラメータが必要であると判定された場合、例示的なジェスチャー処理は、ステップ
Ｓ１１６で、パラメータがユーザから受信されたか否かを判定する。ステップＳ１１６で
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８に戻り、次にステップＳ１０４に戻る。換言すれば、例示的なジェスチャー処理は、こ
の実現例では、ユーザが最初からジェスチャーを始めることを必要とする。他方では、ス
テップＳ１１６で必要なパラメータが受信されている場合、例示的なジェスチャー処理は
ステップＳ１１８に移り、そこで対応するコマンド信号が生成され出力される。ステップ
Ｓ１１４で、所定のジェスチャーリストに従って第１のまたは最初のジェスチャー要素に
対してパラメータが不要であると判定された場合、例示的なジェスチャー処理はやはりス
テップＳ１１８に移る。終了ステップＳ１２０では、それ以上の潜在的なジェスチャーが
あるか否かが判定される。潜在的なジェスチャーがそれ以上ない場合、例示的なジェスチ
ャー処理は終了する。他方では、追加の潜在的なジェスチャーがある場合、例示的なジェ
スチャー処理はステップＳ１０２に戻る。
【００５１】
　図８の方法は単なる例証であり、本実施形態を実施するための例示的なプロセスの上述
のステップに限定されない。例示的なジェスチャー処理は、この実現例では、潜在的なジ
ェスチャーの必要なパラメータに適合しない場合に、ユーザが最初からジェスチャーを始
めることを必要とするが、本実施形態の他のプロセスは、任意に、必要なパラメータに対
する部分的なジェスチャーについてのみ指示する追加のステップを含む。
【００５２】
　次に表１を参照すると、例示的な一連のジェスチャーが、本実施形態による超音波診断
装置における実現例について示される。ジェスチャーによって表されるような「走査深さ
変更」などのタスクの一部は超音波画像診断に関連し、「患者データ選択」などの他のも
のは他のモダリティについて総称的である。表１の左欄は、本実施形態による超音波診断
装置によって行われるタスクを列挙している。表１の中央欄は、本実施形態による超音波
診断装置によって行われるタスクそれぞれに関して、対応するコマンドを入力する先行技
術のユーザインターフェースについて説明している。表１の右欄は、本実施形態による超
音波診断装置によって行われるタスクそれぞれに関して、所定のジェスチャーについて説
明している。
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【表１】

【００５３】
　引き続き表１を参照すると、リストは、本実施形態を実施するための例によって限定さ
れない。リストは単なる例証であり、コマンドの包括的なリストではない。リストはまた
、単に、列挙したコマンドそれぞれに対する例示的なジェスチャーを示し、同じジェスチ
ャーが、ユーザが好む様々なジェスチャーによって任意に実現される。これに関して、ジ
ェスチャーは任意に、ジェスチャーそれぞれに対して特注されるか、または所定のジェス
チャーから選択される。最後に、図６に関して上述したように、ジェスチャーは、本実施
形態による超音波診断装置の操作者と操作者以外との任意の組み合わせによって使用され
る。
【００５４】
　なお、上記実施形態においては、超音波診断装置を例として本実施形態に係る非接触入
力機能を説明した。しかしながら、当該例に拘泥されず、例えば、Ｘ線診断装置、Ｘ線コ
ンピュータ断層撮像装置、磁気共鳴イメージング装置、核医学診断装置等の各種医用画像
診断装置の入力指示においても、適用することができる。またあるいは、予め保存された
医用画像を読み出して並べて表示させ、医用画像を用いた計測作業や医用画像の画像編集
、医用画像への所見入力等を行う医用画像表示装置、所謂ワークステーションに対する入
力指示においても適用することができる。
【００５５】
　以上述べた構成によれば、操作者は、接触入力デバイスに届くように移動したり、姿勢
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を変えずに、所定のジェスチャーを行うことで、所望のコマンドを簡単かつ迅速に入力す
ることができる。従って、操作者の身体的負担を軽減することができ、且つ迅速な撮像処
理の実現に寄与することができる。これは、例えば超音波診断装置のように、超音波プロ
ーブ等を操作する撮影者と装置に所望のコマンドを入力する操作者とが同一人物である場
合に、特に実益がある。また、これに限らず、非接触入力デバイスはどこでも配置できる
ことから、超音波プローブ等を操作する撮影者と装置の操作を行う操作者との分業を簡易
に実現することができ、操作者の身体的負担を軽減することができる。
【００５６】
　例えば、超音波診断装置は、手術中の患部モニタリングに用いられることがある。係る
場合、衛生上の観点から、術中に術者或いは被術者に接触する超音波診断装置の領域は、
厳しく衛星管理可能な必要最低限の領域であることが好ましい。本実施形態によれば、被
接触による所望のコマンド入力が可能であるため、術中に術者或いは被術者に接触する領
域を超音波プローブのみとすることができる。その結果、従来に比して、衛生管理を向上
させることができる。
【００５７】
　特定の実施形態について説明してきたが、これらの実施形態は単に一例として提示した
ものであり、実施形態の範囲を限定しようとするものではない。実際に、本明細書で説明
した新規な方法およびシステムは、様々な他の形態で具体化されてもよく、さらに、実施
形態の趣旨から逸脱することなく、本明細書で説明した方法およびシステムの形態におけ
る様々な省略、置換、および変更がなされてもよい。添付の請求項およびその等価物は、
実施形態の範囲内にあるものとして、かかる形態または修正を包含するものとする。
【００５８】
　さらに、上述の実施形態は、デバイス、装置、および方法などの例に関して説明されて
いる。本実施形態を実施する別の実施形態は、超音波システムのハンドフリー操作用のプ
ログラムなど、それが格納された記録媒体からコンピュータにロードされるコンピュータ
ソフトウェアを含む。
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