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(54)【発明の名称】 機械走査式超音波診断装置

(57)【要約】
【課題】  振動子の走査機構に対する不具合の情報を明
確且つ容易に確認できる機械走査式超音波診断装置を実
現する。
【解決手段】  機械走査式超音波診断装置１は、振動子
２と、モータ４と、モータ駆動回路５と、位置検出回路
６と、画像処理回路１０と、制御回路１１とを有して構
成される。更に、前記機械走査式超音波診断装置１は、
位置基準信号源２１からの位置基準信号と前記位置検出
回路６からの位置信号とを比較し、この比較結果を出力
する比較器２２と、この比較器２２の比較結果に基づ
き、振動子２の走査状態を判定し、この判定結果を出力
する判定器２３とを設けて構成される。前記制御回路１
１は、前記位置検出回路６からの位置信号に基づき、前
記振動子２の機械的な走査を制御すると共に、前記画像
処理回路１０で処理される超音波断層画像に前記判定器
２３からの判定結果を重畳させる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】  被検体に対して超音波を送受信し、被検
体の超音波エコー信号を得る超音波振動子と、
前記超音波振動子を機械的に走査させる駆動手段と、
前記駆動手段で走査される前記超音波振動子の走査速度
を検出する検出手段と、
前記検出手段の検出結果に基づき、前記超音波振動子の
走査状態を判別する判別手段と、
前記判別手段の判別結果に基づき、前記超音波振動子の
走査状態を告知する告知手段と、
を具備したことを特徴とする機械走査式超音波診断装
置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】本発明は、超音波振動子を機
械的に走査して、超音波断層画像を構築する機械走査式
超音波診断装置に関する。
【０００２】
【従来の技術】一般に、超音波診断装置は、生体内で目
的部位の生体組織に対して超音波（超音波パルス）を照
射し、生体組織から反射される反射波を受信して得た超
音波エコー信号により超音波断層画像を構築するもので
ある。上記超音波診断装置は、非侵襲的に生体内の診断
をすることができるため、産婦人科などの検診に広く用
いられている。
【０００３】このような超音波診断装置は、超音波（超
音波パルス）を送受信する超音波振動子をモータ等で機
械的に走査させて、超音波断層画像を構築する機械走査
式超音波診断装置がある。以下、図１２を用いて、従来
の機械走査式超音波診断装置を説明する。図１２は、従
来の機械走査式超音波診断装置の構成を示す回路ブロッ
ク図である。
【０００４】図１２に示すように従来の機械走査式超音
波診断装置１００は、制御回路１０１からモータ駆動回
路１０２へ超音波振動子（以下、単に振動子）１０３の
走査開始信号を出力する。すると、モータ１０４は、モ
ータ駆動回路１０２からのモータ駆動信号により駆動
し、シャフト１０５の先端に取り付けられた振動子１０
３が回転自在に回動走査される。モータ１０４の駆動に
応じて、位置検出回路１０６は、振動子１０３の走査位
置に同期した位置信号を出力し、この位置信号は制御回
路１０１へ入力される。
【０００５】制御回路１０１は、この位置信号に同期し
て送信回路１０７から超音波駆動信号を出力させ、シャ
フト１０５内の図示しない同軸線を配設した同軸ケーブ
ル１０８を介して振動子１０３を駆動させる。振動子１
０３は、超音波（超音波パルス）を送受信して、超音波
エコー信号を得る。そして、振動子１０３からの超音波
エコー信号は、同軸ケーブル１０８を介して受信回路１
０９で検波及び増幅され、受信データとして出力され
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る。この受信データは、位置信号に同期して画像処理回
路１１０で画像処理され、表示部１１１の表示画面に超
音波断層画像が表示される。上記従来の機械走査式超音
波診断装置１００は、位置検出回路１０６から出力され
る位置信号を制御回路１０１に取り込んで、基本動作タ
イミングとして使用している。
【０００６】
【発明が解決しようとする課題】しかしながら、上記従
来の機械走査式超音波診断装置１００は、例えば、振動
子１０３の走査速度が遅くなった場合、制御回路１０１
に取り込まれる位置信号の周期が長くなる。このため、
上記従来の機械走査式超音波診断装置１００は、基本動
作タイミングが遅くなり、超音波断層画像の更新も遅く
なる。また、この超音波断層画像の更新が遅くなる原因
は、振動子１０３の走査速度だけでなく、画像処理回路
１０９での処理の不具合で遅くなる場合も考えられる。
【０００７】上記従来の機械走査式超音波診断装置１０
０は、上記超音波断層画像の更新が遅くなる原因とし
て、振動子１０３の走査機構の不具合にあるのか画像処
理回路１１０の処理速度の低下にあるのかを判断（特
定）することが困難であった。また、上記従来の機械走
査式超音波診断装置１００は、振動子１０３の走査機構
の不具合で走査速度が低下していても、表示部１１１に
表示されている超音波断層画像の更新状態で判断するし
か無かった。
【０００８】本発明は、上記事情に鑑みてなされたもの
であり、振動子の走査機構に対する不具合の情報を明確
且つ容易に確認できる機械走査式超音波診断装置を提供
することを目的とする。
【０００９】
【課題を解決するための手段】上記目的を達成するた
め、本発明の機械走査式超音波診断装置は、被検体に対
して超音波を送受信し、被検体の超音波エコー信号を得
る超音波振動子と、前記超音波振動子を機械的に走査さ
せる駆動手段と、前記駆動手段で走査される前記超音波
振動子の走査速度を検出する検出手段と、前記検出手段
の検出結果に基づき、前記超音波振動子の走査状態を判
別する判別手段と、前記判別手段の判別結果に基づき、
前記超音波振動子の走査状態を告知する告知手段と、を
具備したことを特徴としている。この構成により、振動
子の走査機構に対する不具合の情報を明確且つ容易に確
認できる機械走査式超音波診断装置を実現する。
【００１０】
【発明の実施の形態】以下、図面を参照して本発明の実
施の形態を説明する。
（第１の実施の形態）図１ないし図４は本発明の第１の
実施の形態に係わり、図１は本発明の第１の実施の形態
の機械走査式超音波診断装置の構成を示す回路ブロック
図、図２及び図３は図１の比較器の内部処理の一例を示
す説明図であり、図２は比較器の内部処理を示す第１の
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説明図、図３は比較器の内部処理を示す第２の説明図、
図４は表示部の表示画面の一例を示す説明図である。
【００１１】図１に示すように第１の実施の形態の機械
走査式超音波診断装置１は、被検体に対して超音波（超
音波パルス）を送受信して、超音波エコー信号を得る超
音波振動子（以下、単に振動子）２と、シャフト３を介
してこの先端側に設けた前記振動子２を回転自在に回動
走査するモータ４と、このモータ４を駆動するモータ駆
動回路５と、前記振動子２の走査位置を検出し、この振
動子２の走査位置に同期した位置信号を出力する位置検
出回路６と、前記振動子２を駆動するための超音波駆動
信号を出力する送信回路７と、この送信回路７からの超
音波駆動信号により駆動されて得た超音波エコー信号を
受信し、この超音波エコー信号を検波及び増幅して受信
データとして出力する受信回路８と、前記受信回路８か
らの受信データを画像処理して画像信号を生成し、表示
部９に出力する画像処理回路１０と、前記位置検出回路
６からの位置信号に基づき、前記振動子２を制御駆動す
ると共に、この振動子２の機械的な走査を制御する制御
回路１１と、を有して構成される。
【００１２】前記シャフト３は、前記振動子２に接続さ
れる図示しない同軸線を配設した同軸ケーブル１２が配
置されている。この同軸ケーブル１２は、前記送信回路
７からの超音波駆動信号を前記振動子２へ伝達すると共
に、前記振動子２で得た超音波エコー信号を前記受信回
路８へ伝達するようになっている。尚、本実施の形態で
は、体腔内に挿入される超音波プローブ又は超音波内視
鏡に振動子２と、シャフト３と、モータ４と、モータ駆
動回路５と、位置検出回路６とが設けられて構成され
る。
【００１３】更に、前記機械走査式超音波診断装置１
は、前記位置検出回路６から出力される位置信号の基準
となる位置基準信号を出力する位置基準信号源２１と、
この位置基準信号源２１からの位置基準信号と前記位置
検出回路６からの位置信号とを比較し、この比較結果と
して判定信号を出力する比較器２２と、この比較器２２
からの判定信号に基づき、振動子２の走査状態を判定
し、この判定結果を出力する判定器２３とが設けられて
いる。
【００１４】前記制御回路１１は、前記位置検出回路６
からの位置信号に基づき、前記送信回路７から超音波駆
動信号を出力させて前記振動子２を駆動させると共に、
前記位置検出回路６からの位置信号に同期させて受信デ
ータを前記画像処理回路１０へ出力させるようになって
いる。また、前記制御回路１１は、前記位置検出回路６
からの位置信号に基づき、位置基準信号源２１からの位
置基準信号の出力を制御し、前記比較器２２の比較動作
を制御するようになっている。また、前記制御回路１１
は、位置検出回路６からの位置信号に同期させて前記画
像処理回路１０で処理される超音波断層画像の生成を制
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御すると共に、告知手段として超音波断層画像に前記判
定器２３からの判定結果を重畳させるようになってい
る。
【００１５】前記位置検出回路６は、位置信号として前
記振動子２が１回転する毎にＨｉｇｈパルスとなるＺ信
号と、前記振動子２が１回転する間に所定間隔のパルス
（例えば、２５６パルス）で、振動子の回転位置を示す
Ａ信号とを出力するようになっている（図２又は図３参
照）。
【００１６】このことにより、前記制御回路１１は、Ｚ
信号のＨｉｇｈパルスの間隔を確認することで、振動子
２が回動走査していることを確認できるようになってい
る。前記制御回路１１は、前記振動子２の走査を開始す
る走査開始信号を出力すると同時に、位置基準信号源２
１から出力される位置基準信号の出力をスタンバイ状態
にするようになっている。そして、前記制御回路１１
は、前記位置検出回路６から最初に出力されるＺ信号の
Ｈｉｇｈパルスをトリガとして、前記位置基準信号源２
１から位置基準信号を前記比較器２２に出力させるよう
になっている。
【００１７】前記位置基準信号源２１は、Ｚ信号のタイ
ミングを確認するための信号として、このＺ信号と同等
の間隔（予め設定された）でＨｉｇｈパルスとなる位置
基準信号を出力するようになっている。前記比較器２２
は、前記位置検出回路６から最初に出力されるＺ信号の
Ｈｉｇｈパルスを除いて、このＺ信号と前記位置基準信
号源２１からの位置基準信号とを比較し、この比較結果
を判定信号として前記判定器２３へ出力するようになっ
ている。
【００１８】ここで、前記比較器２２での判定信号の生
成方法について説明する。本実施の形態における前記比
較器２２の内部処理の一例を図２及び図３に示す。図２
は、振動子２が正常に回転している場合の処理を示し、
図３は振動子２が正常に回転していない場合の処理を示
す。
【００１９】前記比較器２２は、図２に示すように位置
基準信号のＨｉｇｈパルスの立ち上がりで判定信号をＬ
ｏｗに変え、位置基準信号がＨｉｇｈであり且つＺ信号
もＨｉｇｈである場合に、判定信号をＨｉｇｈへ変え
る。このことにより、前記判定器２３は、前記比較器２
２からの判定信号が、Ｈｉｇｈに保たれている場合、前
記振動子２が正常に回転していると判断する。
【００２０】一方、図３に示すように位置基準信号のＨ
ｉｇｈパルスのタイミングと、Ｚ信号のＨｉｇｈパルス
のタイミングとが同期していないため、前記比較器２２
は、判定信号がＬｏｗに保たれる。このことにより、前
記判定器２３は、前記振動子２が正常に回転していない
と判断する。
【００２１】このように判定信号が前記比較器２２から
出力され、前記判定器２３で前記振動子２の走査状態の
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判断に使用される。前記判定器２３で判断した結果は、
画像処理回路１０へ出力され、この画像処理回路１０で
生成される超音波断層画像に重畳されて表示部９の表示
画面に表示されるようになっている。
【００２２】例えば、判定器２３に入力された判定信号
が図２の状態は、前記判定器２３で問題無しと判断さ
れ、この情報が超音波断層画像に重畳されて表示部９の
表示画面に表示されるようになっている。一方、判定信
号が図３の状態は、判定器２３で問題有りと判断され、
この情報が超音波断層画像に重畳されて表示部９の表示
画面に表示されるようになっている。
【００２３】次に、本実施の形態の作用について説明す
る。本実施の形態の機械走査式超音波診断装置は、超音
波プローブ又は超音波内視鏡が体腔内に挿入されて用い
られる。そして、図示しない電源スイッチがオンされ、
超音波診断が行われる。
【００２４】制御回路１１は、走査開始信号をモータ駆
動回路５へ出力し、振動子２の回動走査を開始する。と
同時に、制御回路１１は、位置基準信号源２１から出力
される位置基準信号の出力をスタンバイ状態にする。
【００２５】モータ駆動回路５は、モータ駆動信号を出
力してモータ４を駆動し、シャフト３を経て先端の振動
子２が回動走査する。そして、振動子２が回動走査を開
始すると、位置検出回路６は、振動子２の走査位置を検
出し、位置信号であるＡ信号及びＺ信号を出力する。そ
して、制御回路１１は、位置検出回路６から最初に出力
されるＺ信号のＨｉｇｈパルスをトリガとして、位置基
準信号源２１から位置基準信号を比較器２２に出力させ
る。
【００２６】比較器２２は、上述した図２及び図３で説
明したように位置検出回路６から最初に出力されるＺ信
号のＨｉｇｈパルスを除いて、Ｚ信号と位置基準信号と
を比較し、この比較結果を判定信号として判定器２３へ
出力する。そして、判定器２３は、上述したように比較
器２２からの判定信号に基づき、振動子２の走査状態の
判断を行い、この判断結果を画像処理回路１０へ出力す
る。
【００２７】制御回路１１は、画像処理回路１０で生成
した超音波断層画像に判定器２３の判断結果を重畳さ
せ、図４に示すように表示部９の表示画面に表示させ
る。図４は、振動子２の回動走査に問題が有る場合にお
ける表示部９の表示画面３０の一例を示す。
【００２８】この表示部９の表示画面３０は、右側に超
音波断層画像３１を表示し、左下に振動子２の回転に異
常があることを示すメッセージ３２が例えば、“回転低
下”等表示されている。また、この表示部９の表示画面
３０は、左上にＩＤや患者名等患者データ３３が表示さ
れている。尚、図４は、振動子２の回動走査異常をメッ
セージ表示しているが、これに限定されることなくシン
ボルマーク等を表示するようにしても良い。また、図４
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は、問題が有る場合の表示例を示しているが、問題が無
い場合でも、“正常回転中”等のメッセージ又はシンボ
ルで表示しても良い。
【００２９】この結果、本実施の形態の機械走査式超音
波診断装置１は、振動子（超音波振動子）２の機械的な
走査機構に対する不具合を特定できるため、不具合発生
時の要因の切り分けを容易にし、迅速なユーザーサポー
ト対応に貢献できる。更に、本実施の形態の機械走査式
超音波診断装置１は、振動子（超音波振動子）２の不具
合の情報を表示することで、超音波断層画像３１の更新
で判断すること無く、客観的且つ明確に不具合の情報を
確認できる。これにより、本実施の形態の機械走査式超
音波診断装置１は、振動子（超音波振動子）２の走査機
構に対する不具合の情報を明確且つ容易に確認できる。
【００３０】（第２の実施の形態）図５ないし図８は、
本発明の第２の実施の形態に係わり、図５は本発明の第
２の実施の形態の機械走査式超音波診断装置の構成を示
す回路ブロック図、図６は図５の回転数検出器の内部処
理の一例を示す説明図、図７及び図８は表示部の表示画
面の一例を示す説明図であり、図７は表示部の表示画面
の第１の説明図、図８は表示部の表示画面の第２の説明
図である。
【００３１】上記第１の実施の形態は、位置基準信号を
用いて振動子２の回動走査状態を判断するように構成し
ているが、本第２の実施の形態は振動子２の回転数を用
いて、この振動子２の回動走査状態を判断するように構
成する。それ以外の構成は、上記第１の実施の形態と同
様なので説明を省略し、同じ構成には同じ符号を付して
説明する。
【００３２】即ち、図５に示すように本第２の実施の形
態の機械走査式超音波診断装置５１は、上記第１の実施
の形態で説明した位置基準信号源２１の代わりに、前記
振動子２の回転数を検出する回転数検出器５２と、回転
基準データを記憶しているメモリ５３とを設けて構成さ
れる。尚、回転基準データとは、各々の超音波プローブ
又は超音波内視鏡における振動子２の回転数の基準デー
タを意味する。制御回路１１Ｂは、図示しないタイマを
有し、所定時間ごとにＨｉｇｈパルスとなるタイマ信号
（図６参照）を前記回転数検出器５２へ出力するように
なっている。
【００３３】図６は、図５の回転数検出器の内部処理の
一例を示し、前記位置検出回路６からの位置信号から前
記振動子２の回転数を算出するための説明図である。前
記回転数検出器５２は、前記制御回路１１Ｂからのタイ
マ信号に基づき、前記位置検出回路６からの位置信号で
あるＺ信号のＨｉｇｈパルス数をカウントし、前記振動
子２の回転数を検出するようになっている。そして、前
記回転数検出器５２は、検出した前記振動子２の回転数
を回転数データとして比較器２２Ｂに出力するようにな
っている。
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7
【００３４】また、前記制御回路１１Ｂは、所定時間
（タイマ信号のＨｉｇｈパルス間）ごとに前記メモリ５
３に格納されている回転基準データを前記比較器２２Ｂ
に出力させるようになっている。
【００３５】前記比較器２２Ｂは、前記回転数検出器５
２から出力される回転数データと、メモリ５３から出力
される回転基準データとを比較し、この比較結果を比較
データとして判定器２３Ｂに出力するようになってい
る。前記比較器２２Ｂで行う比較の例としては、例えば
回転数データと回転基準データとの差を求めて比較デー
タを出力する方法がある。尚、この比較は、回転基準デ
ータと回転数データとの比較を、正常な回転でないかど
うかの判断に使用しているが、回転速度が異なるモード
の判別に使用しても良い。
【００３６】前記判定器２３Ｂは、前記比較器２２Ｂか
らの比較データに基づき、前記振動子２の回動走査状態
を判断する。例えば、前記判定器２３Ｂは、回転数デー
タと回転基準データとの差が大きい場合、正常な回転で
ないと判断する。そして、前記判定器２３Ｂは、この判
断結果に応じた画面表示データを選択して前記画像処理
回路１０へ出力するようになっている。
【００３７】次に、本実施の形態の作用について説明す
る。本実施の形態の機械走査式超音波診断装置は、上記
第１の実施の形態と同様に、超音波プローブ又は超音波
内視鏡が体腔内に挿入されて用いられる。そして、図示
しない電源スイッチがオンされ、超音波診断が行われ
る。
【００３８】本第２の実施の形態は、制御回路１１Ｂか
ら走査開始信号がモータ駆動回路５へ出力され、モータ
駆動回路５からのモータ駆動信号によりモータ４を駆動
し、シャフト３を経て先端の振動子２を回転させ、これ
に同期して位置検出回路６から振動子２の位置信号を出
力する所までは、上記第１の実施の形態と同じである。
そして、制御回路１１Ｂは、所定時間ごとにＨｉｇｈパ
ルスとなるタイマ信号を回転数検出器５２へ出力する。
【００３９】回転数検出器５２は、制御回路１１Ｂから
のタイマ信号に基づき、位置検出回路６からのＺ信号の
Ｈｉｇｈパルス数をカウントし、振動子２の回転数を検
出する。そして、回転数検出器５２は、検出した振動子
２の回転数を回転数データとして比較器２２Ｂに出力す
る。
【００４０】比較器２２Ｂは、回転数検出器５２から出
力される回転数データと、メモリ５３から出力される回
転基準データとを比較し、この比較結果を比較データと
して判定器２３Ｂに出力する。判定器２３Ｂは、比較器
２２Ｂからの比較データに基づき、振動子２の回動走査
状態を判断し、この判断結果に応じた画面表示データを
選択して画像処理回路１０へ出力する。
【００４１】制御回路１１Ｂは、画像処理回路１０で生
成した超音波断層画像に判定器２３Ｂで選択された画面
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表示データを重畳させ、図７に示すように表示部９の表
示画面６０に表示させる。図７は、回転数データが回転
基準データよりも大きい場合としてメッセージ３３を例
えば“ＨＩＧＨ”と表示している。この図７は、回転数
データと回転基準データとを比較し、これを判定した結
果を表示する構成としているが、図８に示すように回転
数データをそのまま表示部９の表示画面６２に表示して
も良い。尚、図８に示す表示部９の表示画面６２は、こ
の左下にメッセージ３３として回転数データが数値とし
て例えば、“６ｒｐｍ”と表示されている。この結果、
本第２の実施の形態の機械走査式超音波診断装置５１
は、上記第１の実施の形態と同様な効果を得る。
【００４２】（第３の実施の形態）図９ないし図１１
は、本発明の第３の実施の形態に係わり、図９は本発明
の第３の実施の形態の機械走査式超音波診断装置の構成
を示す回路ブロック図、図１０及び図１１は図９の比較
器の内部処理の一例を示す説明図であり、図１０は比較
器の内部処理を示す第１の説明図、図１１は比較器の内
部処理を示す第２の説明図である。
【００４３】上記第１，第２の実施の形態は、振動子２
が機械的に回動走査するものに本発明を適用して構成し
ているが、本第３の実施の形態は、振動子２が機械的に
水平方向に往復移動する水平移動走査するものに本発明
を適用して構成する。それ以外の構成は、上記第１の実
施の形態と同様なので説明を省略し、同じ構成には同じ
符号を付して説明する。
【００４４】即ち、図９に示すように本第３の実施の形
態の機械走査式超音波診断装置７１は、上記第１の実施
の形態で説明したシャフト３の代わりに、前記振動子２
を固定保持する振動子固定部材７２に歯車７３を設け、
この歯車７３に掛止したベルト７４を前記モータ４が回
転自在に回動牽引することで、前記振動子２を水平方向
に往復移動させ水平移動走査するように構成している。
【００４５】前記機械走査式超音波診断装置７１は、前
記振動子２の両端側に位置検出器７５Ａ，７５Ｂが設け
られ、前記振動子２は位置検出器７５Ａから位置検出器
７５Ｂ間を移動するようになっている。これら位置検出
器７５Ａ，７５Ｂは、位置信号生成器７６に接続されて
いる。これら位置検出器７５Ａ，７５Ｂは、前記振動子
２が最近接したとき、Ｈｉｇｈパルスとなる位置信号を
出力するようになっている。
【００４６】更に、具体的に説明すると、前記振動子２
が位置検出器７５Ａ側に移動して最近接したとき、位置
検出器７５ＡからＨｉｇｈパルスの位置信号Ａが出力さ
れる。一方、前記振動子２が位置検出器７５Ｂ側に移動
して最近接したとき、位置検出器７５ＢからＨｉｇｈパ
ルスの位置信号Ｂが出力される。これら位置信号Ａ又は
位置信号Ｂは、位置信号生成器７６に入力され、この位
置信号生成器７６で移動位置信号に変換されて出力され
るようになっている。
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9
【００４７】この移動位置信号は、初めのＨｉｇｈパル
スが位置検出器７５Ａの位置信号Ａによるものであり、
次のＨｉｇｈパルスが位置検出器７５Ｂの位置信号Ｂに
よるものである（図１０参照）。このように移動位置信
号は、所定時間を経過してＨｉｇｈパルスが出力される
信号となる。この移動位置信号は、位置信号生成器７６
から比較器２２Ｃに出力されるようになっている。ま
た、この比較器２２Ｃは、位置基準信号源２１Ｃから移
動位置基準信号も入力されるようになっている。
【００４８】前記位置基準信号源２１Ｃは、前記位置信
号生成器７６からの移動位置信号を確認するための信号
として、この信号と同等の間隔（予め設定された）でＨ
ｉｇｈパルスとなる移動位置基準信号を出力するように
なっている。
【００４９】前記比較器２２Ｃは、前記位置信号生成器
７６から最初に出力される移動位置信号のＨｉｇｈパル
スを除いて、この信号と前記位置基準信号源２１Ｃから
の移動位置基準信号とを比較し、この比較結果を判定信
号として前記判定器２３Ｃへ出力するようになってい
る。
【００５０】ここで、前記比較器２２Ｃでの判定信号の
生成方法について説明する。本実施の形態における前記
比較器２２Ｃの内部処理の一例を図１０及び図１１に示
す。図１０は、振動子２が正常に往復移動している場合
を示し、図１１は、振動子２の往復移動に問題が有る場
合を示す。
【００５１】前記比較器２２Ｃは、図１０に示すように
移動位置基準信号のＨｉｇｈパルスの立ち下がりで判定
信号をＬｏｗに変え、移動位置基準信号がＨｉｇｈであ
り且つ移動位置信号もＨｉｇｈである場合に、判定信号
をＨｉｇｈへ変える。このことにより、前記判定器２３
Ｃは、移動位置信号と移動位置基準信号との同期が取れ
ていれば、判定信号は、移動位置信号のＨｉｇｈパルス
のタイミングを除いて、Ｈｉｇｈに保たれる。
【００５２】上記第１の実施の形態と同様に、前記判定
器２３Ｃは、判定信号が図１０のようにＨｉｇｈに保た
れていると、前記振動子２の往復移動が正常であると判
断し、図１１のように判定信号がＬｏｗに保たれている
と、前記振動子２の往復移動に問題有りと判断する。
【００５３】このように判定信号が前記比較器２２Ｃか
ら出力され、前記判定器２３Ｃで前記振動子２の走査状
態の判断に使用される。前記判定器２３Ｃで判断した結
果は、画像処理回路１０へ出力され、この画像処理回路
１０で生成される超音波断層画像に重畳されて表示部９
の表示画面に表示されるようになっている。
【００５４】例えば、判定器２３Ｃに入力された判定信
号が図２の状態は、前記判定器２３Ｃで問題無しと判断
され、この情報が超音波断層画像に重畳されて表示部９
の表示画面に表示されるようになっている。一方、判定
信号が図３の状態は、判定器２３Ｃで問題有りと判断さ

10
れ、この情報が超音波断層画像に重畳されて表示部９の
表示画面に表示されるようになっている。
【００５５】次に、本実施の形態の作用について説明す
る。本実施の形態の機械走査式超音波診断装置は、上記
第１の実施の形態と同様に、超音波プローブ又は超音波
内視鏡が体腔内に挿入されて用いられる。そして、図示
しない電源スイッチがオンされ、超音波診断が行われ
る。
【００５６】制御回路１１Ｃは、モータ駆動回路５へ移
動開始信号を出力し、振動子２の水平移動走査を開始す
る。と同時に、制御回路１１Ｃは、位置基準信号源２１
Ｃから出力される移動位置基準信号の出力をスタンバイ
状態にする。また、制御回路１１Ｃは、位置信号生成器
７６から最初に出力される移動位置信号のＨｉｇｈパル
スをトリガとして、位置基準信号源２１Ｃから位置基準
信号を比較器２２Ｃに出力させる。そして、制御回路１
１Ｃは、位置信号生成器７６から最初に出力される移動
位置信号のＨｉｇｈパルスをトリガとして、位置基準信
号源２１Ｃから位置基準信号を比較器２２Ｃに出力させ
る。
【００５７】比較器２２Ｃは、上述した図１０及び図１
１で説明したように位置信号生成器７６６から最初に出
力されるＨｉｇｈパルスを除いて、この信号と移動位置
基準信号とを比較し、この比較結果を判定信号として判
定器２３Ｃへ出力する。そして、判定器２３Ｃは、上述
したように比較器２２Ｃからの判定信号に基づき、振動
子２の走査状態の判断を行い、この判断結果を画像処理
回路１０へ出力する。
【００５８】制御回路１１Ｃは、画像処理回路１０で生
成した超音波断層画像に判定器２３Ｃの判断結果を重畳
させ、表示部９の表示画面に表示させる。尚、本実施の
形態は、表示部９の表示例を省略するが、図４と同様
に、振動子２が常に往復移動していない場合のみ画面に
表示しても良い。また、本実施の形態は、振動子２が正
常に往復移動されている場合でも、“正常動作中”等の
メッセージとして表示しても良い。更に、本実施の形態
は、振動子２の回動走査及び、移動走査への検出開始
は、診断装置のメニューに設定を設けて選択する形態で
も良いし、診断装置のキーボードに新たな検査モードボ
タンを追加しても良い。
【００５９】この結果、本第３の実施の形態の機械走査
式超音波診断装置７１は、上記第１の実施の形態と同様
な効果を得る。尚、本発明は、以上述べた実施の形態の
みに限定されるものはなく、発明の要旨を逸脱しない範
囲で種々変形実施可能である。
【００６０】［付記］
（付記項１）  被検体に対して超音波を送受信し、被検
体の超音波エコー信号を得る超音波振動子と、前記超音
波振動子を機械的に走査させる駆動手段と、前記駆動手
段で走査される前記超音波振動子の走査速度を検出する
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検出手段と、前記検出手段の検出結果に基づき、前記超
音波振動子の走査状態を判別する判別手段と、前記判別
手段の判別結果に基づき、前記超音波振動子の走査状態
を告知する告知手段と、を具備したことを特徴とする機
械走査式超音波診断装置。
【００６１】（付記項２）  前記超音波振動子の走査位
置の基準となる位置基準信号を生成する位置基準信号発
生手段を有し、前記検出手段は、前記超音波振動子の走
査位置を検出し、位置信号を出力する走査位置検出手段
を有し、前記判別手段は、走査位置検出手段からの位置
信号と前記位置基準信号発生手段からの位置基準信号と
を比較する比較手段を有し、前記判別手段は、前記比較
手段の比較結果に基づき、前記超音波振動子の走査状態
を判別するための表示内容を選択する選択手段を有し、
前記告知手段は、前記選択手段で選択された表示内容を
表示部に表示させることを特徴とする付記項１に記載の
機械走査式超音波診断装置。
【００６２】（付記項３）  前記駆動手段は、前記超音
波振動子を回転自在に回動走査する回動走査手段を有
し、前記検出手段は、前記超音波振動子の回転を検出
し、この回転位置に対応した位置信号を生成する位置検
出手段及び、この位置検出手段から出力された位置信号
のパルスを所定時間内でカウントして回転数を検出する
回転数検出手段を有し、前記判別手段は、前記回転数検
出手段で検出された回転数と、記憶手段に格納された回
転数の基準データとを比較する比較手段を有し、前記告
知手段は、前記比較手段の比較結果又は前記回転数検出
手段で検出された回転数を表示部に表示させることを特
徴とする付記項１に記載の機械走査式超音波診断装置。
【００６３】
【発明の効果】以上説明したように本発明によれば、振
動子の走査機構に対する不具合の情報を明確且つ容易に
確認できる機械走査式超音波診断装置を実現できる。 *
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*【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の第１の実施の形態の機械走査式超音波
診断装置の構成を示す回路ブロック図
【図２】比較器の内部処理を示す第１の説明図
【図３】比較器の内部処理を示す第２の説明図
【図４】表示部の表示画面の一例を示す説明図
【図５】本発明の第２の実施の形態の機械走査式超音波
診断装置の構成を示す回路ブロック図
【図６】図５の回転数検出器の内部処理の一例を示す説
明図
【図７】表示部の表示画面の第１の説明図
【図８】表示部の表示画面の第２の説明図
【図９】本発明の第３の実施の形態の機械走査式超音波
診断装置の構成を示す回路ブロック図
【図１０】比較器の内部処理を示す第１の説明図
【図１１】比較器の内部処理を示す第２の説明図
【図１２】従来の機械走査式超音波診断装置の構成を示
す回路ブロック図
【符号の説明】
１…機械走査式超音波診断装置
２…振動子（超音波振動子）
３…シャフト
４…モータ
５…モータ駆動回路
６…位置検出回路
７…送信回路
８…受信回路
９…表示部
１０…画像処理回路
１１…制御回路
２１…位置基準信号源
２２…比較器
２３…判定器

【図１】 【図４】
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【図２】 【図３】

【図５】

【図６】 【図７】 【図８】

【図１０】 【図１１】
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