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(54)【発明の名称】 超音波診断装置及び探触子

(57)【要約】
【課題】  超音波診断装置の画質向上を可能にする。
【解決手段】  振動子回転型の超音波探触子１０におい
て、ケース１０４内に音響ミラー１１０ａ及び１１０ｂ
を設ける。振動子１００の方向が角度範囲Ａにある時
は、超音波ビームが直接開口膜１０６を通過して被検体
内に送受される。振動子１００の方向が角度範囲Ｂ及び
Ｃにある時は、それぞれ超音波ビームが音響ミラー１１
０ａ及び１１０ｂで反射して開口膜１０６を通過し、被
検体内に送受される。共通視野領域ｄは、３つの角度範
囲Ａ，Ｂ，Ｃの超音波ビームで走査される。これら各角
度範囲の画像を、座標系を合わせて合成することによ
り、１つの角度範囲の画像に例えば多重反射アーチファ
クトがあっても、他の角度範囲の画像にそれがなけれ
ば、そのアーチファクトを除去又は低減できる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】  ビーム送受方向を変えながら超音波ビー
ムを送受する振動子部と、
前記ビーム送受方向が所定の角度範囲にあるときに、前
記振動子部が送受する超音波ビームを反射する音響ミラ
ー部と、
前記音響ミラー部で反射されない超音波ビームにより走
査される視野領域と、前記音響ミラー部により反射され
る超音波ビームにより走査される視野領域との共通領域
については、それら各視野領域の走査により得られた受
信信号を組み合わせて用いることにより画像を生成する
画像生成処理部と、
を備える超音波診断装置。
【請求項２】  前記画像生成処理部は、前記各視野領域
を走査しているときの受信信号のエコー位置情報を共通
の座標系でのエコー位置情報に座標変換する変換手段を
備え、この変換手段により共通座標系上にマッピングさ
れた前記各受信信号に基づき画像を生成することを特徴
とする請求項１記載の超音波診断装置。
【請求項３】  前記振動子部は、振動子を回転又は揺動
させて超音波ビームを走査する機械走査方式であること
を特徴とする請求項１記載の超音波診断装置。
【請求項４】  前記振動子部は送受信周波数の異なる複
数の振動子を備え、前記画像生成処理部は、それら各振
動子の受信信号を用いて画像を生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５】  前記音響ミラー部が複数設けられ、それ
ら各音響ミラー部により反射される超音波ビームで走査
される各視野領域と、前記音響ミラー部により反射され
ない超音波ビームにより走査される視野領域とが共通領
域を形成するようそれら各音響ミラー部が配設されるこ
とを特徴とする請求項１記載の超音波診断装置。
【請求項６】  前記音響ミラー部を可動式とすることで
前記共通領域を可変とし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７】  前記共通領域内の点については、前記音
響ミラー部で反射された超音波ビームによる受信信号か
ら求めたその点のビーム方向速度成分と、前記音響ミラ
ー部で反射されない超音波ビームによる受信信号から求
めたその点のビーム方向速度成分とに基づき、その点の
速度を求める手段を備え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８】  回転又は揺動することで超音波ビームの
送受方向を可変する振動子部と、
この振動子部を収容し、前記振動子部が送受する超音波
ビームを透過させる音響開口を有するケースと、
前記ケース内において、前記振動子部の超音波ビーム送
受方向が前記音響開口を見込む範囲を実質的に遮らない
位置に設けられた音響ミラー部であって、前記振動子部
の超音波ビーム送受方向が所定の角度範囲にあるとき
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に、超音波ビームを反射することにより、前記振動子部
が前記音響開口を通して外界と超音波ビームを送受でき
るようにする音響ミラー部と、
を備える超音波探触子。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】本発明は超音波診断装置に関
し、特に被検体の断層画像を生成する装置における画質
向上のための技術に関する。
【０００２】
【従来の技術】超音波診断装置の画像を見づらくする要
因の一つとして多重反射アーチファクトが知られてい
る。例えば、血管の内壁と外壁の間で何度も反射した超
音波が振動子により検出され、実際の血管壁よりも後ろ
の位置にも虚像が現れることがあるが、これが多重反射
アーチファクトの一例である。
【０００３】多重反射アーチファクトに対処するための
技術としては、例えば特開平６－１２５９０８号公報や
特開平１１－４２２２４号公報など様々なものが提案さ
れている。前者は、電子走査アレイ振動子で、送信と受
信とで場所の異なる振動素子群を用い、送信ビームと交
差する方向に受信ビームを形成することで多重反射成分
を受信しないようにしている。後者は、電子走査アレイ
振動子を用い、一本の送信超音波ビーム内で複数本の受
信走査線を形成し、それにより得られた複数枚の画像を
重ね合わせることで多重反射成分を抑制している。
【０００４】
【発明が解決しようとする課題】上記従来技術は、いず
れも送信ビームと方向の異なる受信ビームを形成できる
という電子走査アレイ振動子の特質を利用したものであ
り、機械走査式の超音波探触子には適用できなかった。
【０００５】また多重反射アーチファクトの他にも、被
検体内に強い反射体があると、これにより多くの超音波
が反射されるため、その背後の部分の画像が抜けてしま
うなどの問題があるが、これについては上記従来技術は
なんら配慮していない。
【０００６】本発明は、このような状況に鑑みなされた
ものであり、機械走査式の超音波探触子でも多重反射ア
ーチファクト等の問題を解消又は低減できるようにする
ことを目的とする。
【０００７】
【課題を解決するための手段】上記目的を達成するた
め、本発明に係る超音波診断装置は、ビーム送受方向を
変えながら超音波ビームを送受する振動子部と、前記振
動子部が送受する超音波ビームを反射する音響ミラー部
と、前記音響ミラー部で反射されない超音波ビームによ
り走査される視野領域と、前記音響ミラー部により反射
される超音波ビームにより走査される視野領域との共通
領域については、それら各視野領域の走査により得られ
た受信信号を組み合わせて用いることにより画像を生成
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する画像生成処理部と、を備える。
【０００８】この構成では、音響ミラー部で反射させず
に振動子部から被検体に直接到達する超音波ビームと、
音響ミラー部で反射して被検体に到達する超音波ビーム
とでは、被検体の同一位置に対する超音波ビームの入射
方向が異なる。したがって、例えば音響ミラー部で反射
されないビームによる視野領域のエコー情報に多重反射
等による悪影響があったとしても、音響ミラー部で反射
されたビームで得られる情報にはそのような悪影響がな
い可能性が高い。したがって、そのような異なった方向
からのビームにより得たエコー情報を組み合わせること
で、多重反射等による悪影響を除去又は低減することが
できる。
【０００９】本発明の好適な態様では、前記画像生成処
理部は、前記各視野領域を走査しているときの受信信号
のエコー位置情報を共通の座標系でのエコー位置情報に
座標変換する変換手段を備え、この変換手段により共通
座標系上にマッピングされた前記各受信信号に基づき画
像を生成する。
【００１０】また、本発明の別の好適な態様では、前記
振動子部は、振動子を回転又は揺動させて超音波ビーム
を走査する機械走査方式である。
【００１１】また別の好適な態様では、前記振動子部は
送受信周波数の異なる複数の振動子を備え、前記画像生
成処理部は、それら各振動子の受信信号を用いて画像を
生成する。
【００１２】また別の好適な態様では、複数の音響ミラ
ー部を設けることで、同一位置をより多様な方向から走
査することができるので、多重反射等による悪影響をよ
り低減することができる。
【００１３】また別の好適な態様では、音響ミラー部を
可動式とすることにより、各角度範囲の視野領域の共通
領域を可変することができ、ユーザが注目する部分を共
通領域に設定することが可能になる。
【００１４】また別の好適な態様では、音響ミラー部で
反射される超音波ビームの受信信号から得られるビーム
方向速度成分と、音響ミラー部で反射されない超音波ビ
ームの受信信号から得られるビーム方向速度成分とを組
み合わせることで、同一位置について複数の方向のドプ
ラ速度情報を得ることができ、それらからベクトル量で
ある速度を求めることができる。
【００１５】また本発明に係る超音波探触子は、回転又
は揺動することで超音波ビームの送受方向を可変する振
動子部と、この振動子部を収容し、前記振動子部が送受
する超音波ビームを透過させる音響開口を有するケース
と、前記ケース内において、前記振動子部の超音波ビー
ム送受方向が前記音響開口を見込む範囲を実質的に遮ら
ない位置に設けられた音響ミラー部であって、前記振動
子部の超音波ビーム送受方向が所定の角度範囲にあると
きに、超音波ビームを反射することにより、前記振動子
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部が前記音響開口を通して外界と超音波ビームを送受で
きるようにする音響ミラー部とを備える。
【００１６】この探触子によれば、音響ミラー部で反射
させずに振動子部から直接音響開口を介して被検体に到
達する超音波ビームと、音響ミラー部で反射したのち音
響開口を介して被検体に到達する超音波ビームという、
方向の異なる２つのビームで被検体内を走査することが
できる。
【００１７】
【発明の実施の形態】以下、本発明の実施の形態（以下
実施形態という）について、図面に基づいて説明する。
【００１８】図１は、本発明に係る超音波診断装置に用
いる探触子１０の構成を示す模式図である。
【００１９】この探触子１０は、機械走査式の一種であ
る振動子回転型のセクタ走査探触子であり、超音波ビー
ムを送受する振動子１００は、ロータ１０２に取り付け
られている。このロータ１０２は、図示しない駆動機構
により図に示した矢印Ｘの方向に連続的に回転駆動さ
れ、これにより振動子１００が送受する超音波ビームが
その回転面（すなわち超音波ビームの走査面）内で方向
を変えていく。図１は、ビーム走査面での断面を模式的
に示したものとなっている。
【００２０】振動子１００及びその回転機構はケース１
０４内に収容されており、ケース１０４内は超音波伝搬
と音響整合のための液体（例えば水）で満たされてい
る。ケース１０４の前面側には開口膜１０６が配設され
ている。振動子１００から発せられた超音波ビームはこ
の開口膜１０６を介して被検体内に送出され、また被検
体内で反射された超音波ビームはこの開口膜１０６を通
して振動子１００に到達する。以上に説明した構成は、
従来の振動子回転型の構成と基本的に同じである。
【００２１】本実施形態の探触子は以上の構成に加え、
さらにケース１０４内に音響ミラー１１０を備えてい
る。この例では、音響ミラー１１０は、開口膜１０６か
ら見て振動子１００及びロータ１０２の遠方に設けられ
た音響ミラー１１０ａと、側方に設けられた音響ミラー
１１０ｂとから構成され、この音響ミラー１１０ａ及び
１１０ｂのペアがロータ１０２の左右にそれぞれ１組ず
つ配設される。この例では、各音響ミラー１１０ａ，１
１０ｂの反射面は平面である。
【００２２】このような構成により、従来の探触子で
は、振動子１００が開口膜１０６の方を向いている期間
だけしか被検体内を走査できなかったのに対し、本実施
形態では、振動子１００が開口膜１０６側を向いていな
いときでも、音響ミラー１１０の反射により被検体内を
走査できる期間ができる。例えば振動子１００が開口膜
１０６から見て図中右側の範囲にある場合、図２に示す
ように、ロータ１０２の回転角度範囲（すなわち超音波
ビームの送受方向の角度範囲）が範囲Ｂにあれば、超音
波ビームで被検体内を走査できる。超音波ビームの方向
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がこの範囲Ｂ内であれば、振動子１００から発せられた
超音波ビームは、まず音響ミラー１１０ａで反射され、
更に音響ミラー１１０ｂで反射された後、開口膜１０６
を通って被検体内に進入し、被検体内で反射された超音
波ビームはこの逆の経路で振動子１００まで到達する。
ビーム方向（すなわち振動子１００の回転位置）が角度
範囲Ｂにある間に、図２に示した視野領域ｂからのエコ
ーを取得することができる。
【００２３】また、図２の状態から更にロータ１０２が
回転して振動子１００の回転位置が図中左側に来た場合
は、図２に示した右側の場合と対称の関係となる。すな
わち、角度範囲Ｂと対称の角度範囲Ｃ（図３に示す）に
ビーム方向がある間、超音波ビームにより視野領域ｂと
対称の視野領域を走査することが可能となる。
【００２４】なお、音響ミラー１１０により反射せずに
直接開口膜１０６を介して超音波ビームが送受される角
度範囲は、図１に示す角度範囲Ａであり、この場合の視
野範囲は同じく図１に視野範囲ａとして示す。
【００２５】したがって、ロータ１０２が１回転する間
には、図３に示すように、ビーム方向が各角度範囲Ａ，
Ｂ，Ｃにある間被検体内を超音波ビームで走査すること
ができる。図中の略菱形状の共通視野領域ｄは、３つの
角度範囲に対応する視野領域が重複する領域である。図
４に示すように、この共通視野領域ｄ内の点Ｐは、音響
ミラー１１０で反射されず直接開口膜１０６を透過する
超音波ビームＢ１，左右の音響ミラー１１０でそれぞれ
反射されたビームＢ２，Ｂ３という、方向の異なる３本
のビームで走査される。したがって、ある方向のビーム
での画像に多重反射等によるアーチファクト（ゴース
ト）が現れたり、そのビーム方向上に強い反射体があっ
たりしても、別方向のビームにはそのような不具合がな
い場合も多いので、１つの点をそれら複数方向のビーム
の情報で画像化することで、画質を改善することができ
る。
【００２６】なお、共通視野領域以外であっても、角度
範囲Ａ，Ｂ，Ｃのうち２つの角度範囲についての視野が
重複する領域ならば、２方向のビームによるエコーから
画像を形成できるので、画質向上が期待できる。
【００２７】図５に、本実施形態の超音波診断装置の構
成例を示す。この装置構成において、探触子１０は、既
に説明した音響ミラー１１０を内蔵した探触子である。
送受信部１２は、この探触子１０内の振動子１００を駆
動して超音波を出力させるとともに、この振動子１００
に、被検体内で反射された超音波を電気信号として抽出
させる。モータ１４は、この探触子１０内のロータ１０
２を回転駆動する。制御部１６は、送受信部１２及びモ
ータ１４を制御することで、超音波ビームの走査を実現
する。制御部１６は、例えば、表示フレームレートに合
わせて毎秒３０回転などの回転数でロータ１０２を回転
させるべくモータ１４を制御するとともに、所定間隔ご
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とに振動子１００に超音波パルスを出力させ、そのエコ
ーを受信させる。超音波ビームが被検体内に到達しうる
区間、すなわち図３に示した角度範囲Ａ，Ｂ，Ｃに振動
子１００が向いているときのみ、超音波ビームの送受を
行わせるよう制御することも好適である。また制御部１
６は、この制御に伴い、受信エコーの反射点位置を示す
情報を生成し、出力する。この情報は、反射点の方位角
θと振動子からの距離ｒである。前者は、ロータ１０２
の回転角度位置に対応しており、モータ１４への回転指
令などから求めることができる。また、後者は、超音波
パルスの発射時点からの経過時間から求めることができ
る。
【００２８】また、角度範囲Ｂ及びＣについては、音響
ミラー１１０での反射によるビーム強度の低減を補うた
めに、それら角度範囲については振動子１００による送
信ビーム強度を上げるなどの制御を行うことも好適であ
る。
【００２９】信号処理部１８は、送受信部１２により得
られたエコー信号に対し、画像生成のための信号処理を
施す。ここでの信号処理は、例えばＢモード断層画像を
生成するための処理などである。もちろん、ドプラ断層
画像を生成するための信号処理でもよい。なお、以下で
は説明の繁雑さを避けるため、まずＢモード断層像の処
理を例にとって一連の説明を行う。
【００３０】信号処理部１８から出力される画像信号
は、画像合成部２０に入力される。画像合成部２０は、
入力される画像信号を合成する。この合成処理では、音
響ミラー１１０での反射による各走査範囲の画像信号
と、音響ミラー１１０で反射しない場合の走査範囲の画
像信号とを、同一座標系に座標変換する。この座標変換
では、好適には、表示装置２２の表示座標系に合わせて
変換する。図１に示した探触子１０の場合の変換処理例
は、次のようになる。
【００３１】まず音響ミラー１１０で反射されないビー
ムで走査を行う角度範囲Ａの画像信号については、極座
標系のエコー位置情報（ｒ，θ）を表示装置２２の直交
座標系（以下、表示座標系と呼ぶ）に変換する。これに
ついては、通常のセクタ走査の場合の走査変換と同様の
処理でよい。一方、音響ミラー１１０で反射されたビー
ムによる走査範囲である角度範囲Ｂ，Ｃについては、振
動子１００の方位角θ（すなわちビームの出射方向）と
反射点まで距離ｒを、音響ミラー１１０による反射を考
慮して表示座標系に変換する。この座標変換のため、画
像合成部２０には、各角度範囲Ａ，Ｂ，Ｃのエコー位置
（ｒ，θ）を表示座標系での位置に変換するための関数
又は換算表（ルックアップテーブル）等が実装される。
関数や換算表等の実装は、基本的には、ハードウエア回
路及びプログラムのいずれでもよい。
【００３２】画像合成部２０は、制御部１６から提供さ
れるエコー位置情報（ｒ，θ）を上述のように座標変換
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7
し、信号処理部１８からの画像信号を、画像メモリ（図
示省略）の、表示座標系の位置に対応したアドレスに書
き込んで合成していく。
【００３３】ここで、本実施形態では、音響ミラー１１
０で反射したビームによる視野領域と、そうでないビー
ムの視野領域とが一部重複しているので、その重複部分
については信号の合成を行う。例えば、図３に示した共
通視野領域ｄについては、３つの画像信号値を合成する
ことになる。なお、この合成の前に、各視野領域（角度
範囲）の画像について、走査線間の画素値の補間を行っ
ておく。この補間については、従来のセクタ走査やコン
ベックス走査で行われている補間処理方式を利用すれば
よい。
【００３４】ここで合成にはいくつかの方法がある。１
つは最小値選択合成である。この方法では、重複部分内
の画素については、複数ある信号値の最小値を当該画素
の最終的な信号値として画像メモリに格納する。この合
成によれば、例えば角度範囲Ａの画像に多重反射等によ
るアーチファクトがあったとしても、音響ミラーで反射
したビームによる角度範囲Ｂ又はＣの画像でアーチファ
クトがなければ、そのアーチファクトのない画像を得る
ことができる。
【００３５】別の合成法としては、最大値選択合成があ
る。この合成では、重複部分内の画素については、複数
ある信号値の最大値を当該画素の最終的な信号値として
画像メモリに格納する。例えば角度範囲Ａの画像におい
て強い反射体の背後の画像が抜けている場合でも、音響
ミラーで反射したビームによる角度範囲Ｂ又はＣの画像
でうまくその背後部分の画像が得られれば、この合成に
より良好な画像を得ることができる。
【００３６】更に別の合成法として、重複部分内の画素
についての複数の信号値を平均するという方法がある。
例えば角度範囲Ａ，Ｂ，Ｃの１つでアーチファクトや画
像抜けなどの不具合があっても、各方向からの画像を平
均することによりその不具合の度合いを低減できる。平
均処理は、単純平均だけでなく、各角度範囲に対してそ
れぞれ重みを付けた加重平均も可能である。なお、画素
値のダイナミックレンジが十分あるならば、平均の代わ
りに各信号値を加算するようにしてもよい。
【００３７】以上、画像の合成の方法についていくつか
例示したが、このほかの合成方式を利用することも可能
である。また、診断装置に複数の画像合成方式を実装
し、ユーザがそれら各方式を適宜選択して利用できるよ
うにすることも好適である。
【００３８】画像合成部２０の構成としては、例えば、
各角度範囲Ａ，Ｂ，Ｃの画像信号を表示座標系に走査変
換（及び画素補間）してそれぞれメモリに格納し、それ
ら各メモリから同一画素のデータを読み出して合成する
などの構成が考えられる。なお、各角度範囲Ａ，Ｂ，Ｃ
を特定する情報（何度から何度までか、など）は、制御
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部１６から画像合成部２０に提供するようにすればよ
い。
【００３９】このようにして画像合成部２０で合成され
た画像は、表示装置２２に表示される。ここで、すべて
の角度範囲Ａ，Ｂ，Ｃの視野が重複する共通視野領域ｄ
（図３）のみを表示するモード、２つ以上の角度範囲が
重複する領域を表示するモード、全画面を表示するモー
ドと、いくつかの表示モードを設けることも好適であ
る。
【００４０】以上説明したように、本実施形態の装置に
よれば、多重反射等によるアーチファクトや強い反射体
の背後の画像抜けなどの画像上の不具合を除去又は低減
することができる。
【００４１】以上、Ｂモードの場合を説明したが、ドプ
ラ法を用いる場合には次のような利点がある。すなわ
ち、ドプラ法では、原理的に超音波反射体の速度のビー
ム方向成分しか分からないが、本実施形態の探触子１０
によれば、視野領域の重複部分については同一点に対し
て超音波反射体の速度の多方向成分の情報が得られるの
で、その点の速度（＝速度ベクトル）を得ることができ
る。
【００４２】このためには、画像合成部２０にて、まず
各角度範囲Ａ，Ｂ，Ｃそれぞれについて、各点でのドプ
ラ情報（ビーム方向速度成分）を求める。各点のドプラ
情報としては、大きさだけでなくその方向も求め、大き
さと方向を対にして記憶する。この場合、音響ミラー１
１０による反射を利用した走査範囲については、反射を
考慮してドプラ情報の方向（ビーム出射方向を示す角度
θ）を表示座標系での方向に変換する。そして、このよ
うにして生成した各角度範囲の各点のドプラ情報（大き
さ及び方向の情報を持つ）から、各点の２次元速度を求
めることができる。得られた各点の速度は、例えば矢の
方向が速度の方向を、矢の長さが速度の大きさを示す矢
印などを用いて表示することができる。
【００４３】また、音響ミラー１１０ａ、１１０ｂを可
動式とすることも好適である。音響ミラーの角度を変え
たり、あるいは位置を平行移動させたりすることで、反
射されたビームのカバーする視野領域を変えることがで
きる。これにより、注目する領域が共通視野領域ｄ（図
３）に含まれるように調整でき、その注目領域の画像を
クリアにすることが可能となる。なお、このためには、
画像合成部２０における座標系の変換のための関数又は
換算表を、利用可能な音響ミラーの位置や角度ごとに用
意しておき、適切なものを利用するように制御する。
【００４４】また以上の例では、振動子１００を１つし
か用いなかったが、図６に示すようにロータ１０２に複
数の振動子１００ａ，ｂ，ｃを設けることも好適であ
る。複数の振動子を用いる際には、振動子間での混信
（異なる振動子が発した超音波のエコーを受信するこ
と）を考慮すべきであるが、これには各振動子１００
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ａ、１００ｂ、１００ｃの送受信周波数に十分な差を設
けておけばよい。
【００４５】この構成によれば、例えば各振動子のフォ
ーカスを異ならせ、それら各振動子のフォーカス距離の
近傍範囲の画像同士をつなぎ合わせることで、広い範囲
にわたって精細な画像を得ることができる。この場合、
各振動子ごとの画像は、上述の構成により多重反射等の
悪影響が除去又は低減されているので、全体として非常
に鮮明で精細な画像を得ることができる。
【００４６】また、振動子が１つしかない場合、各角度
範囲Ａ，Ｂ，Ｃを走査するタイミングがその角度差に応
じた分だけ異なるため、合成される各画像のタイミング
も異なってくる。ロータ１０２は、秒速３０回転などと
いった高速回転を行っているので、一般的な対象ではそ
のようなタイミングの差はあまり問題にならないが、非
常に速く運動する対象の場合には問題になることも考え
られる。これに対し、図６に示したように複数の振動子
を用い、それら各振動子の画像を上述の方法で合成する
ようにすることで、そのようなタイミングの差を低減す
ることができる。例えば、図６の例では、振動子１００
ａが角度範囲Ａ（図１参照）にあるとき、振動子１００
ｂは角度範囲Ｂ又はその近傍に、振動子１００ｃは角度
範囲Ｃ又はその近傍に位置するので、各角度範囲Ａ，
Ｂ，Ｃをほぼ同時に走査することができ、上述のタイミ
ング差を大幅に低減できる。このように各角度範囲の走
査タイミングの差を低減することは、上述のようにドプ
ラ法で速度を求める場合の速度の正確さの向上といった
観点からも有益である。
【００４７】また、以上の例では、超音波ビームを音響
ミラー１１０ａと１１０ｂとのペアで２回反射（送受信
で合計４回反射）させたが、このようなミラーの配置構
成はあくまで一例である。この代わりに、例えば図７に
示すように、単一の音響ミラー１１０で１回（送受信で*

10
*合計２回）だけ反射させるような構成ももちろん可能で
ある。
【００４８】また、以上の例では振動子回転型を例にと
ったが、振動子が所定角度範囲を揺動するタイプの機械
走査式探触子でも、上記と同様音響ミラーを設けること
により、同様の効果を得ることができる。
【００４９】
【発明の効果】以上説明したように、本発明によれば、
方向が異なる２つのビーム具体的には音響ミラー部によ
り反射した超音波ビームと、反射させない通常の超音波
ビームと、による画像を用いることで、多重反射等の影
響を除去又は低減した画像を生成することができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】  実施形態で用いる超音波探触子の構成の一例
を模式的に示す図である。
【図２】  音響ミラーで反射したビームを用いた場合の
視野領域を説明するための図である。
【図３】  音響ミラーで反射したビームによる視野領域
と、反射させないビームによる視野領域との共通領域を
説明するための図である。
【図４】  共通視野領域内の点が、多方向からのビーム
で走査されることを説明するための図である。
【図５】  実施形態の超音波診断装置の機能ブロック図
である。
【図６】  複数の振動子を備えた探触子の一例を模式的
に示す図である。
【図７】  探触子に内蔵する他の音響ミラーの別構成を
説明するための図である。
【符号の説明】
１０  探触子、１００  振動子、１０２  ロータ、１０
４  ケース、１０６開口膜、１１０ａ，１１０ｂ  音響
ミラー。

【図１】 【図２】
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