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(57)【要約】
【課題】本発明の実施例は、通信技術分野に関し、画像
取得方法、関連装置及び読み取り可能な記憶媒体を開示
した。
【解決手段】本発明では、被検出物体の第１位置の第１
超音波画像を取得し、第１超音波画像を被検出物体の３
次元モデルにおいて第１位置に対応する第２位置に保存
し、そのうち、３次元モデルには、１回の超音波検出中
に取得した被検出物体の過去の超音波画像が保存されて
いる。被検出物体の１つの決定位置にある超音波画像を
被検出物体の３次元モデルにおいて当該決定位置に対応
する位置に保存することにより、１回の超音波検出中に
取得した被検出物体の超音波画像の領域を拡大する。１
回の超音波検出中に、当該決定された位置は超音波探知
器の位置によって決定されるとともに、超音波探知器が
位置ごとに決定した超音波画像はいずれも保存されてい
るため、ユーザの操作効率を向上させる。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　端末に適用される画像取得方法であって、
　被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得することと、
　前記第１超音波画像を前記被検出物体の３次元モデルにおいて前記第１位置に対応する
第２位置に保存し、そのうち、前記３次元モデルには、１回の超音波検出中に取得した前
記被検出物体の過去の超音波画像が保存されていることと、を含むことを特徴する画像取
得方法。
【請求項２】
　前記被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得する前に、前記方法は、
　前記被検出物体の３次元モデルを取得することをさらに含むことを特徴とする請求項１
に記載の画像取得方法。
【請求項３】
　被検出物体の３次元モデルを取得することは、具体的に、
　撮影装置が設けられるＡＲ表示装置が前記撮影装置により撮影した前記被検出物体の画
像を受信することと、
　前記被検出物体の画像に基づいて３次元モデリングにより前記３次元モデルを取得する
ことと、を含むことを特徴とする請求項１に記載の画像取得方法。
【請求項４】
　前記被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得する前に、前記方法は、
　前記ＡＲ表示装置が前記撮影装置により超音波探知器を追跡する結果を取得し、そのう
ち、追跡の結果には、前記超音波探知器の位置が含まれていることと、
　前記追跡の結果に基づいて、前記超音波探知器の位置移動が発生したと決定された場合
、前記超音波探知器が位置移動した後の位置を前記被検出物体の第１位置として決定する
ことと、をさらに含むことを特徴とする請求項３に記載の画像取得方法。
【請求項５】
　被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得することは、具体的に、
　前記超音波探知器が前記被検出物体の第１位置で取得した第１反射超音波信号を受信す
ることと、
　前記第１反射超音波信号に基づいて前記第１超音波画像を取得することと、を含むこと
を特徴とする請求項４に記載の画像取得方法。
【請求項６】
　前記第１超音波画像を前記被検出物体の３次元モデルにおいて前記第１位置に対応する
第２位置に保存した後、前記方法は、
　前記第１超音波画像と前記過去の超音波画像とが保存された前記３次元モデルを前記Ａ
Ｒ表示装置に伝送し、そのうち、前記ＡＲ表示装置が前記３次元モデルに保存された前記
第１超音波画像と前記過去の超音波画像とを表示することをさらに含むことを特徴とする
請求項１に記載の画像取得方法。
【請求項７】
　前記第１超音波画像と前記過去の超音波画像とが保存された前記３次元モデルをＡＲ表
示装置に伝送する前に、前記方法は、
　前記第１超音波画像と前記過去の超音波画像とは重なり領域があると決定された場合、
前記第１超音波画像の重なり領域で前記過去の超音波画像の重なり領域を覆うようにする
ことをさらに含むことを特徴とする請求項６に記載の画像取得方法。
【請求項８】
　前記第１超音波画像を前記被検出物体の３次元モデルにおいて前記第１位置に対応する
第２位置に保存した後、前記方法は、
　前記第１超音波画像と前記過去の超音波画像が保存された前記３次元モデルをマンマシ
ンインタフェースに表示することをさらに含むことを特徴とする請求項１に記載の画像取
得方法。
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【請求項９】
　前記第１超音波画像と前記過去の超音波画像が保存された前記３次元モデルをマンマシ
ンインタフェースに表示した後、前記方法は、
　ユーザの操作指令を受信したと決定された場合、前記操作指令に従って前記第１超音波
画像と前記過去の超音波画像が保存された前記３次元モデルにてマーキングすることをさ
らに含むことを特徴とする請求項８に記載の画像取得方法。
【請求項１０】
　前記超音波探知器上には、位置決めマークが設置されており、
　前記追跡の結果は、前記位置決めマークが前記撮影装置によって追跡されることにより
決定されるものであるを特徴とする請求項４に記載の画像取得方法。
【請求項１１】
　前記被検出物体の前記３次元モデルを取得した後、前記方法は、
　前記影装置が撮影した前記被検出物体の画像に基づいて、前記ＡＲ表示装置と前記被検
出物体とは相対的な位置の変化が生じると決定された場合、相対的な位置が変化した後の
前記３次元モデルを再取得することをさらに含むことを特徴とする請求項３に記載の画像
取得方法。
【請求項１２】
　少なくとも１つのプロセッサと、
　前記少なくとも１つのプロセッサに通信接続されるメモリ５０２とを含み、
　そのうち、前記メモリには、前記少なくとも１つのプロセッサによって実行可能な指令
が格納されており、前記指令は、前記少なくとも１つのプロセッサが請求項１乃至１１の
いずれか一項に記載の画像取得方法を実行することができるように、前記少なくとも１つ
のプロセッサによって実行されることを特徴とする端末。
【請求項１３】
　コンピュータプログラムが格納されているコンピュータ読み取り可能な記憶媒体であっ
て、
　前記コンピュータプログラムはプロセッサによって実行される際に請求項１乃至１１の
いずれか一項に記載の画像取得方法を実現することを特徴とするコンピュータ読み取り可
能な記憶媒体。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明の実施例は、通信技術分野に関し、特に、画像取得方法、関連装置及び読み取り
可能な記憶媒体に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　医学映像技術として、超音波イメージング技術は既に広く注目されかつ臨床診断に十分
に使用されている。また、拡張現実（Ａｕｇｍｅｎｔｅｄ　Ｒｅａｌｉｔｙ、ＡＲ）技術
を超音波検査機器と組み合わせ、超音波検査機器により被検査部位の映像を取得して、映
像をＡＲメガネに伝送し、人体の現在の正確な位置の表面にリアルタイムでレンダリング
することによって、医者は手術中に検査部位の器官の映像をリアルタイムで視認するとと
もに、正確に操作することができるものが提案されている。
【０００３】
　本発明者は、従来技術に少なくとも以下の問題があることを発見した：超音波検査機器
のプローブの面積が小さいため、同じ時間で対応する小さな領域のみが視認でき、医者が
広範囲の血管又は動脈の向きを同時に視認しようとすると、検査機器のプローブを少しず
つ移動しながなら視認することしかできず、それによって、医者の操作効率を低下させて
しまう。
 
【発明の概要】
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【０００４】
　本発明の実施形態は、被検出物体の３次元モデルに保存された被検出物体の超音波画像
領域を拡大することができる画像取得方法、関連装置及び読み取り可能な記憶媒体を提供
することを目的とする。　
【０００５】
　上記の技術課題を解決するために、本発明の実施形態には、端末に適用される画像取得
方法であって、被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得することと、第１超音波画
像を被検出物体の３次元モデルにおいて第１位置に対応する第２位置に保存し、そのうち
、３次元モデルには、１回の超音波検出中に取得した被検出物体の過去の超音波画像が保
存されていることというステップを含む画像取得方法が提供される。
【０００６】
　本発明の実施形態には、少なくとも１つのプロセッサと、少なくとも１つのプロセッサ
に通信接続されるメモリとを含み、そのうち、メモリには、少なくとも１つのプロセッサ
によって実行可能な指令が格納されており、指令は、少なくとも１つのプロセッサが上記
のような画像取得方法を実行することができるように、少なくとも１つのプロセッサによ
って実行される端末が提供される。
【０００７】
　本発明の実施形態には、コンピュータプログラムが格納されたコンピュータ読み取り可
能な記憶媒体であって、コンピュータプログラムはプロセッサによって実行される際に上
記のような画像取得方法を実現することを特徴とするコンピュータ読み取り可能な記憶媒
体が提供される。
【０００８】
　従来技術に対して、本発明の実施形態は、被検出物体の１つの決定位置にある超音波画
像を被検出物体の３次元モデルにおいて当該決定位置に対応する位置に保存することによ
り、１回の超音波検出中に取得した被検出物体の超音波画像の領域を拡大する。１回の超
音波検出中に、当該決定された位置は超音波探知器の位置によって決定されるとともに、
超音波探知器が位置ごとに決定した超音波画像はいずれも保存されているため、ユーザの
操作効率を向上させる。
【０００９】
　また、被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得する前に、被検出物体の３次元モ
デルを取得することをさらに含む。
【００１０】
　また、ＡＲ表示装置には、撮影装置が設けられており、被検出物体の３次元モデルを取
得することは、具体的に、ＡＲ表示装置が撮影装置により撮影した被検出物体の画像を受
信することと、被検出物体の画像に基づいて３次元モデリングにより３次元モデルを取得
することと、を含む。
【００１１】
　また、被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得する前に、ＡＲ表示装置が撮影装
置により超音波探知器を追跡する結果を取得し、そのうち、追跡の結果には、超音波探知
器の位置が含まれていることと、追跡の結果に基づいて、超音波探知器の位置移動が発生
したと決定された場合、超音波探知器が位置移動した後の位置を被検出物体の第１位置と
して決定することと、をさらに含む。当該実現において、撮影装置が超音波探知器を追跡
する結果を取得することにより、追跡の結果における超音波探知器の変位状況に基づいて
、被検出物体の第１位置を決定し、それによって、決定された第１位置をより精確にする
。
【００１２】
　また、被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得することは、具体的に、超音波探
知器が被検出物体の第１位置で取得した第１反射超音波信号を受信することと、第１反射
超音波信号に基づいて第１超音波画像を取得することと、を含む。　
【００１３】
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　また、第１超音波画像を被検出物体の３次元モデルにおいて第１位置に対応する第２位
置に保存した後、第１超音波画像と過去の超音波画像とが保存された３次元モデルをＡＲ
表示装置に伝送し、そのうち、ＡＲ表示装置が前記３次元モデルに保存された第１超音波
画像と過去の超音波画像とを表示することをさらに含む。当該実現において、第１超音波
画像と過去の超音波画像とが保存された３次元モデルをＡＲ表示装置に伝送することによ
り、ユーザはＡＲ表示装置で３次元モデルにおける対応する位置に保存された超音波画像
を視認できるようになり、それによって、エクスペリエンスの効果を向上させる。
【００１４】
　また、第１超音波画像と過去の超音波画像とが保存された３次元モデルをＡＲ表示装置
に伝送する前に、第１超音波画像と過去の超音波画像とは重なり領域があると決定された
場合、第１超音波画像の重なり領域で過去の超音波画像の重なり領域を覆うようにするこ
とをさらに含む。当該実現において、新たに取得した超音波画像と過去の超音波画像とは
重なり領域があると、新たに取得した超音波画像の重なり領域で過去の超音波画像の重な
り領域を覆うようにすることで、最終に取得した位置ごとにおける超音波画像をいずれも
新たに取得した画像にすることにより、最終に取得した範囲拡大後の超音波画像のリアル
タイム性をさらに向上させる。
【００１５】
　また、第１超音波画像を被検出物体の３次元モデルにおいて第１位置に対応する第２位
置に保存した後、第１超音波画像と過去の超音波画像が保存された３次元モデルをマンマ
シンインタフェースに表示することをさらに含む。当該実現において、第１超音波画像と
過去の超音波画像が保存された３次元モデルをマンマシンインタフェースに表示すること
により、ユーザは、必要に応じてマンマシンインタフェースで表示された３次元モデルに
対して相応的な操作を行うことができる。
【００１６】
　また、第１超音波画像と過去の超音波画像が保存された３次元モデルをマンマシンイン
タフェースに表示した後、ユーザの操作指令を受信したと決定された場合、操作指令に従
って第１超音波画像と過去の超音波画像が保存された３次元モデルにてマーキングするこ
とをさらに含む。当該実現において、第１超音波画像と過去の超音波画像が保存された３
次元モデルにてマーキングすることにより、ユーザがマーキングの結果に従って第１超音
波画像と過去の超音波画像が保存された３次元モデルを分析することを容易にする。
【００１７】
　また、超音波探知器上には、位置決めマークが設置されており、追跡の結果は、位置決
めマークが撮影装置によって追跡されることにより決定されるものである。当該実現にお
いて、超音波探知器上に位置決めマークが設置されているため、撮影装置が超音波探知器
を追跡、ロックオンすることを容易にし、それによって、追跡結果の精度をさらに向上さ
せる。
【００１８】
　また、被検出物体の３次元モデルを取得した後、撮影装置が撮影した被検出物体の画像
に基づいて、ＡＲ表示装置と被検出物体とは相対的な位置の変化が生じると決定された場
合、相対的な位置が変化した後の３次元モデルを再取得することをさらに含む。当該実現
において、ＡＲ表示装置と被検出物体とは相対的な位置の変化が生じた後、相対的な位置
が変化した後の３次元モデルを再取得することにより、ＡＲ表示装置に表示された超音波
画像における被検出物体の位置を実際に検出した被検出物体の位置と一致させる。
【図面の簡単な説明】
【００１９】
　１つまたは複数の実施例をそれらに対応する図面によって例示的に説明する。これら例
示的な説明は実施例に対する限定ではない。図面における符号が同様な要素は類似な要素
として示されており、特別な声明がない限り、図面は比例上の限定とはならない。
【００２０】
【図１】本願の第１実施例における画像取得方法のフローチャートである。
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【図２】本願の第２実施例における画像取得方法のフローチャートである。
【図３】本願の第３実施例における画像取得装置のブロック図である。
【図４】本願の第４実施例における画像取得装置のブロック図である。
【図５】本願の第５実施例における端末の構成模式図である。
【発明を実施するための形態】
【００２１】
　本発明の実施例の目的、技術案、利点をより明確にするために、以下、本発明の各実施
形態を図面に基づいて詳細に説明する。しかしながら、当業者が理解できるように、本発
明の各実施形態において、読者に本願をよりよく理解させるために多数の技術的詳細が提
供されている。しかし、これらの技術的詳細及び以下の各実施形態に基づく種々の変化と
修正がなくても、本願が保護を求める技術案を実現することができる。
【００２２】
　本発明の第１実施形態は、超音波検出器等の端末装置に適用される画像取得方法に関す
る。具体的なプロセスは図1に示されるように、以下のステップを含む。
【００２３】
　ステップ１０１、被検出物体の３次元モデルを取得する。
【００２４】
　説明する必要があるが、本実施形態において、端末装置はそれぞれＡＲ（Ａｕｇｍｅｎ
ｔｅｄ　Ｒｅａｌｉｔｙ）表示装置と超音波探知器に通信接続されており、実際の適用に
おいて、ＡＲ表示装置はユーザの目の前方に装着され、ユーザの頭部の移動に従って位置
の変化が生じるものである。そのうち、ＡＲ表示装置に撮影装置が設けられており、撮影
装置は一般的にＡＲ表示装置の前方に設置され、ユーザの頭部の移動に従ってユーザの目
の前にある実際のシーンを撮影する。
【００２５】
　具体的には、被検出物体を検出する場合、ＡＲ表示装置上に設けられた撮影装置は被検
出物体を撮影し、撮影された被検出物体の画像を端末に送信し、端末は、ＡＲ表示装置が
撮影装置により撮影した被検出物体の画像を受信する。受信された画像が２次元平面画像
であるため、端末は被検出物体の２次元平面画像を受信した後、被検出物体の画像に基づ
いて３次元モデリングにより３次元モデルを取得する。例えば、被検出物体がある患者の
腹部である場合、ＡＲ表示装置が撮影装置により撮影した腹部領域の画像を受信し、取得
した腹部の画像に基づいて３次元モデリングにより腹部領域の３次元モデルを取得する。
【００２６】
　一回の超音波検出を行う場合、３次元モデルには、一回の超音波検出中に取得された被
検出物体の過去の超音波画像が保存されている。　
【００２７】
　ステップ１０２、被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得する。
【００２８】
　説明する必要があるが、被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得する前に、まず
被検出物体の第１位置を決定する必要がある。それは、ＡＲ表示装置が被検出物体の画像
を撮影する時に、被検出物体上に位置する超音波探知器も追跡するからである。端末はＡ
Ｒ表示装置が撮影装置により超音波探知器を追跡する結果を取得し、そのうち、追跡の結
果には、超音波探知器の位置が含まれている。追跡の結果に基づいて、超音波探知器の位
置移動が発生したと決定された場合、超音波探知器が位置移動した後の位置を被検出物体
の第１位置として決定する。つまり、被検出物体の第１位置は一定のものではなく、追跡
の結果によって決定された超音波探知器の現在の位置が隣の時刻で決定された位置と異な
る限り、現在の位置を被検出物体の第１位置として決定する。
【００２９】
　そのうち、撮影装置が超音波探知器をより正確に追跡、ロックオンすることを容易にす
るために、実際の適用において、超音波探知器上に位置決めマークを設置することができ
、追跡の結果は、位置決めマークが撮影装置によって追跡されることにより決定される。
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【００３０】
　具体的には、被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得する具体的な方式は、下記
の通りである：超音波探知器が被検出物体の第１位置で取得した第１反射超音波信号を受
信し、取得した第１反射超音波信号を処理して第１超音波画像を取得し、この時に取得し
た第１超音波画像は透明な背景を有するものである。例えば、被検出物体の第１位置がへ
そ領域であれば、腹部のへそ領域における器官構造の映像はいずれも第１超音波画像に表
示されるようになる。
【００３１】
　ステップ１０３、第１超音波画像を被検出物体の３次元モデルにおいて第１位置に対応
する第２位置に保存する。
【００３２】
　具体的には、被検出物体の３次元モデルは真実の被検出物体と互いに対応しており、例
えば第１位置を腹部のへそに決定すれば、３次元モデルにおいてへそに対応する位置を見
つけて、当該位置を第２位置として決定し、第１超音波画像を被検出物体の３次元モデル
における第２位置に保存する。
【００３３】
　説明する必要があるが、第１超音波画像と過去の超音波画像とは重なり領域があると、
新たに取得した第１超音波画像の重なり領域で過去の超音波画像の重なり領域を覆うよう
な画像保存方式を採用する。新たに取得した第１超音波画像の重なり領域で過去の超音波
画像の重なり領域を覆ことにより、最終に取得した位置ごとにおける超音波画像をいずれ
も超音波探知器が新たに走査して取得した画像にし、これによって、最終に取得した範囲
拡大後の超音波画像のリアルタイム性をさらに向上させる。
【００３４】
　上第１超音波画像を３次元モデルに保存した後、ユーザがＡＲ表示装置を通じて範囲拡
大後の超音波画像を視認することができることが必要となる。したがって、第１超音波画
像と過去の超音波画像とが保存された３次元モデルをＡＲ表示装置に伝送する必要があり
、３次元モデルにおける対応する位置に従ってＡＲ表示装置により第１超音波画像と過去
の超音波画像を表示する。
【００３５】
　説明する必要があるが、撮影装置が撮影した被検出物体の画像に基づいて、ＡＲ表示装
置と被検出物体とは相対的な位置の変化が生じると決定された場合、相対的な位置が変化
した後の３次元モデルを再取得する必要がある。相対的な位置が変化した後の３次元モデ
ルを再取得することにより、ＡＲ表示装置に表示された超音波画像における被検出物体の
位置を実際に検出した被検出物体の位置と一致させる。例えば、この前ＡＲ表示装置と被
検出物体との間は垂直角度関係であるが、ＡＲ表示装置と被検出物体との間に角度ずれが
生じると、この際に、位置が変化した後の３次元モデルを再取得する必要があり、そして
位置が変化した後の３次元モデルに従って第１超音波画像と過去の超音波画像をＡＲ表示
装置上で最表示する。
【００３６】
　従来技術と比べて、本実施形態によって提供された画像取得方法は、被検出物体の１つ
の決定位置にある超音波画像を被検出物体の３次元モデルにおいて当該決定位置に対応す
る位置に保存することにより、１回の超音波検出中に取得した被検出物体の超音波画像の
領域を拡大する。１回の超音波検出中に、当該決定された位置は超音波探知器の位置によ
って決定され、超音波探知器が位置ごとに決定した超音波画像はいずれも保存されている
ため、ユーザの操作効率を向上させる。
【００３７】
　本発明の第２実施形態は画像取得方法に関する。本実施例は第１実施形態を基にして改
良したものであり、具体的な改良箇所は下記の通りである：第１超音波画像を被検出物体
の３次元モデルにおいて第１位置に対応する第２位置に保存してから、３次元モデルをマ
ンマシンインタフェースに表示する。本実施例における画像取得方法のプロセスは図２に
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示されるようになる。具体的には、本実施例では、ステップ２０１乃至ステップ２０４を
含み、そのうち、ステップ２０１乃至ステップ２０３は第１実施形態におけるステップ１
０１乃至ステップ１０３と略同じであり、ここで再び説明しない。以下、異なる部分を主
に説明し、本実施形態に詳細に説明されていない技術的詳細について、第１実施例によっ
て提供された画像取得方法を参照することができ、ここで再び説明しない。
【００３８】
　ステップ２０１乃至ステップ２０３の後、ステップ２０４を実行する。
【００３９】
　ステップ２０４において、第１超音波画像と過去の超音波画像が保存された３次元モデ
ルをマンマシンインタフェースに表示する。
【００４０】
　具体的には、第１超音波画像と過去の超音波画像が保存された３次元モデルをマンマシ
ンインタフェースに表示することにより、ユーザが当該３次元モデルを見た後、マンマシ
ンインタフェースにて相応的な操作を実行することができ、例えば、腹部のある器官の病
巣部位や腫瘍を切除する必要がある部位等を標示し、また、端末は、ユーザの操作指令を
受信したと決定された場合、操作指令に従って第１超音波画像と過去の超音波画像が保存
された３次元モデルにてマーキングする。
【００４１】
　従来技術と比べて、本実施形態によって提供された画像取得方法は、被検出物体の１つ
の決定位置にある超音波画像を被検出物体の３次元モデルにおいて当該決定位置に対応す
る位置に保存することにより、１回の超音波検出中に取得した被検出物体の超音波画像の
領域を拡大する。１回の超音波検出中に、当該決定された位置は超音波探知器の位置によ
って決定され、超音波探知器が位置ごとに決定した超音波画像はいずれも保存されている
ため、ユーザの操作効率を向上させる。そして、第１超音波画像と過去の超音波画像が保
存された３次元モデルをマンマシンインタフェースに表示することにより、ユーザが表示
された画像に従ってマンマシンインタフェースで相応的な操作を実行することを容易にし
、ユーザーエクスペリエンスをさらに向上させる。
【００４２】
　上記の各種方法のステップの区分は、明確に説明するためだけであり、実現に際しては
、１つのステップに併合されているか、又はあるステップを分割して、複数のステップに
分解することができ、同じ論理関係を含む限り、本特許の保護範囲に入れる。算法又はプ
ロセスに重要でない修正を追加し、又は重要でない設計を導入するが、その算法とプロセ
スの中核的設計を変更しないことについて、いずれも当該特許の保護範囲に入る。
【００４３】
　本発明の第３実施形態は画像取得装置に関し、具体的な構成は図３に示されるようにな
る。
【００４４】
　図３に示されるように、画像取得装置は、３次元モデル取得モジュール３０１、超音波
画像取得モジュール３０２及び保存モジュール３０３を含む。
【００４５】
　そのうち、３次元モデル取得モジュール３０１は、被検出物体の３次元モデルを取得す
ることに用いられる。
【００４６】
　超音波画像取得モジュール３０２は、被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得す
ることに用いられる。
【００４７】
　保存モジュール３０３は、第１超音波画像を被検出物体の３次元モデルにおいて第１位
置に対応する第２位置に保存することに用いられる。
【００４８】
　本実施形態は第１実施形態に対応する装置の実施例であり、本実施形態は第１実施形態
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と合わせて実施されることができることは理解し易いものである。第１実施形態で言及さ
れた関連の技術的詳細は本実施形態において依然として有効であり、重複を減らすために
、ここで再び説明しない。相応的に、本実施形態で言及された関連の技術的詳細は第１実
施形態に適用されることもできる。
【００４９】
　本発明の第４実施形態は、画像取得装置に関する。当該実施形態は第３実施形態と略同
じであり、具体的な構成は図４に示されるようになる。そのうち、主な改良箇所は、第４
実施形態が第３実施形態を基にして表示モジュール３０４を追加したことにある。
【００５０】
　そのうち、３次元モデル取得モジュール３０１は、被検出物体の３次元モデルを取得す
ることに用いられる。
【００５１】
　超音波画像取得モジュール３０２は、被検出物体の第１位置の第１超音波画像を取得す
ることに用いられる。
【００５２】
　保存モジュール３０３は、第１超音波画像を被検出物体の３次元モデルにおいて第１位
置に対応する第２位置に保存することに用いられる。
【００５３】
　表示モジュール３０４は、第１超音波画像と過去の超音波画像が保存された３次元モデ
ルをマンマシンインタフェースに表示することに用いられる。
【００５４】
　本実施形態は第２実施形態に対応する装置の実施例であり、本実施形態は第２実施形態
と合わせて実施されることができることは理解し易いものである。第２実施形態で言及さ
れた関連の技術的詳細は本実施形態において依然として有効であり、重複を減らすために
、ここで再び説明しない。相応的に、本実施形態で言及された関連の技術的詳細は第２実
施形態に適用されることもできる。
【００５５】
　本実施形態に係る各モジュールはいずれもロジックモジュールであり、実際の適用にお
いては、１つのロジックユニットは１つの物理ユニットであってもよく、１つの物理ユニ
ットの一部であってもよく、そして複数の物理ユニットの組み合わせで実現されるもので
あってもよい。なお、本発明の進歩的な部分を際立たせるために、本実施形態では、本発
明に提示された技術課題の解決と密接に関係しないユニットが導入されていないが、本実
施形態には他のユニットがないというわけではない。
【００５６】
　本発明の第５実施形態は端末に関し、図５に示されるように、当該端末は、少なくとも
１つのプロセッサ５０１と、少なくとも１つのプロセッサ５０１に通信接続されるメモリ
５０２とを含み、そのうち、メモリ５０２には、少なくとも１つのプロセッサ５０１によ
って実行可能な指令が格納されており、指令は、少なくとも１つのプロセッサ５０１が上
記の実施例における画像取得方法を実行することができるように、少なくとも１つのプロ
セッサ５０１によって実行される。
【００５７】
　本実施例では、プロセッサ５０１は中央処理装置（Ｃｅｎｔｒａｌ　Ｐｒｏｃｅｓｓｉ
ｎｇ　Ｕｎｉｔ、ＣＰＵ）として例示され、メモリ５０２は読み書き可能なメモリ（Ｒａ
ｎｄｏｍ　Ａｃｃｅｓｓ　Ｍｅｍｏｒｙ、ＲＡＭ）として例示される。プロセッサ５０１
とメモリ５０２とはバス又は他の方式により接続されることができ、図５において、バス
により接続されることが例示される。メモリ５０２は、不揮発性コンピュータ読み取り可
能な記憶媒体として、不揮発性ソフトウェアプログラム、不揮発性コンピュータ実行可能
プログラム及びモジュールを格納することに用いられることができ、例えば、本実施例に
おいて画像取得方法を実現するプログラムはメモリ５０２に格納されている。プロセッサ
５０１は、メモリ５０２に格納された不揮発性ソフトウェアプログラム、指令及びモジュ
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、即ち上記の画像取得方法を実現する。
【００５８】
　メモリ５０２はプログラム格納領域及びデータ格納領域を含んでもよく、そのうち、プ
ログラム格納領域はオペレーティングシステムや少なくとも１つの機能に必要なアプリケ
ーションプログラムを格納し、データ格納領域はオプションリスト等を格納することがで
きる。なお、メモリは、高速ランダムアクセスメモリを含んでもよく、例えば、少なくと
も１つの磁気ディスクメモリデバイス、フラッシュデバイス又は他の不揮発性ソリッドス
テートメモリデバイスのような不揮発性メモリを含んでも良い。いくつかの実施例では、
メモリ５０２はプロセッサ５０１に対して遠隔で設置されるメモリをオプションで含むこ
とが可能であり、これらの遠隔メモリはネットワークを通じて周辺機器に接続されること
ができる。上記のネットワークの実例は、インターネット、社内のイントラネット、ロー
カルエリアネットワーク、移動体通信ネットワーク及びそれらの組み合わせを含んでいる
が、それらに限定されることはない。　
【００５９】
　１つ又は複数のプログラムモジュールは、メモリ５０２に格納されており、１つ又は複
数のプロセッサ５０１によって実行される際に、上記のいずれかの方法実施例に記載の画
像取得方法を実行する。
【００６０】
　上記の製品は本願実施例に提供された方法を実行することができ、方法を実行すること
に応じた機能モジュールと有益な効果を有し、本実施例には、技術的詳細を詳細に説明し
ていないが、本願実施例に提供された方法を参照することができる。
【００６１】
　本願の第６実施形態は、コンピュータ読み取り可能な記憶媒体に関し、当該コンピュー
タ読み取り可能な記憶媒体には、プロセッサによって実行される際に本発明のいずれかの
方法実施例に係る画像取得方法を実現することができるコンピュータプログラムが格納さ
れている。
【００６２】
　当業者が理解できるように、上記の実施例方法における全部又は一部のステップを実現
することは、プログラムにより関連するハードウェアに指令を出して遂行でき、当該プロ
グラムは１つの記憶媒体に格納され、１つの機器（シングルチップコンピュータ、チップ
等であってもよい）又はプロセッサ（ｐｒｏｃｅｓｓｏｒ）に本願の各実施例に記載の方
法の全部又は一部のステップを実行させるための若干の指令を含む。また、前述の記憶媒
体は、USBメモリ、リムーバブルハードディスク、リードオンリーメモリ（ＲＯＭ、Ｒｅ
ａｄ－Ｏｎｌｙ Ｍｅｍｏｒｙ）、ランダムアクセスメモリ（ＲＡＭ、Ｒａｎｄｏｍ Ａｃ
ｃｅｓｓ Ｍｅｍｏｒｙ）、磁気ディスク又は光ディスク等各種の、プログラムコードを
格納可能な媒体を含む。
【００６３】
　当業者が理解できるように、上記の各実施形態は本発明を実現するための具体的な実施
例であり、実際の適用において、本発明の趣旨及び範囲から逸脱することなく、形式及び
細部で様々な変更を行うことができる。
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