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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　超音波探触子と、被検体の対象組織の複数個のRF信号フレームデータを時系列的に取得
するフレームデータ取得手段と、前記複数個のRF信号フレームデータに基づいて、前記対
象組織の各位置の歪み又は弾性率に計算して複数個の弾性フレームデータを生成する弾性
情報演算手段と、前記複数個の弾性フレームデータから弾性画像を生成する弾性画像構成
手段と、前記弾性画像を表示する表示する表示手段を備えた超音波診断装置において、前
記複数個の弾性フレームデータの信頼性を評価する評価手段と、前記評価手段による評価
結果に応じて、前記複数個の弾性フレームデータを加算の調整を行う調整手段とを備えた
ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項２】
　前記フレームデータ取得手段は、前記超音波探触子で被検体の対象組織を圧迫し、前記
対象組織の圧縮状態が変化する過程で複数個のRF信号フレームデータを時系列的に取得す
ることを特徴とする請求の範囲1記載の超音波診断装置。　
【請求項３】
　前記調整手段は、前記加算の対象となる弾性フレームデータの重み付けを変えることに
より加算の調整をすることを特徴とする請求の範囲2記載の超音波診断装置。
【請求項４】
　前記調整手段は、前記加算の対象となる弾性フレームデータの枚数を調整することによ
り加算の調整をすることを特徴とする請求の範囲2記載の超音波診断装置。
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【請求項５】
　前記超音波探触子と前記被検体との間の圧力を計測する圧力計測手段を備えられ、前記
評価手段は、前記圧力計測手段による圧力値の計測結果に基づいて前記信頼性を評価する
ことを特徴とする請求の範囲1記載の超音波診断装置。
【請求項６】
　前記圧力計測手段は、前記超音波探触子と前記被検体との間の配置された圧力センサで
あることを特徴とする請求の範囲5記載の超音波診断装置。
【請求項７】
　前記圧力計測手段は、前記超音波探触子と前記被検体との間の配置された圧計測用変形
体であり、前記圧計測用変形体の変形量を計測することにより、前記圧力値を算出するこ
とを特徴とする請求の範囲5記載の超音波診断装置。
【請求項８】
　前記評価手段は、前記圧力値が任意の閾値より高い場合に前記信頼性が低いと判断し、
前記圧力が任意の閾値より低い場合に前記信頼性が高いと判断することを特徴とする請求
の範囲5記載の超音波診断装置。
【請求項９】
　前記評価手段は、前記加算の対象となる複数の弾性フレームデータすべてに対して評価
をすることを特徴とする請求の範囲2記載の超音波診断装置。
【請求項１０】
　前記調整手段は、前記加算の対象となる複数の弾性フレームデータすべてについての評
価結果を基に、前記信頼性の高い弾性フレームデータを重み付けを高くして、前記信頼性
の低い弾性フレームデータを重み付けを低くして前記加算をすることを特徴とする請求の
範囲2記載の超音波診断装置。
【請求項１１】
　前記調整手段は、前記複数の弾性フレームデータについての重み付けの中に、値がゼロ
であるものが含まれることにより、加算の対象となる弾性フレームデータの枚数を調整す
ることを特徴とする請求の範囲10記載の超音波診断装置。
【請求項１２】
　前記調整手段は、前記加算の対象とする複数の弾性フレームデータを選択することによ
り前記枚数を調整するフレームデータ選択手段を備えたことを特徴とする請求の範囲2記
載の超音波診断装置。
【請求項１３】
　前記フレームデータ選択手段は、時系列的に配列された前記複数の弾性フレームデータ
を間引くことにより、前記加算枚数を調整することを特徴とする請求の範囲2記載の超音
波診断装置。
【請求項１４】
　前記評価手段により評価の対象となる複数の弾性フレームデータの数は、3枚以上であ
ることを特徴とする請求の範囲1記載の超音波診断装置。
【請求項１５】
　前記評価手段は、前記超音波探触子が前記対象組織を圧迫するためにどの程度空間的に
移動したか、あるいは前記超音波探触子の位置を計測する超音波探触子移動量計測手段を
併せ持ち、前記移動の距離あるいは位置に関する情報も加味して、前記信頼性を評価する
ことを特徴とする請求の範囲1記載の超音波診断装置。
【請求項１６】
　超音波探触子移動量計測手段は、前記超音波探触子に磁気センサあるいは磁気ソースの
いずれか一方が設置され、前記超音波探触子以外の他の位置に、前記磁気センサあるいは
磁気ソースの他の一方が配置され、前記磁気センサは前記磁気ソースにより発せられた磁
場の強度及び／あるいは方向を検出することにより、前記移動の距離あるいは位置を算出
することを特徴とする請求の範囲15記載の超音波診断装置。
【請求項１７】
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　前記評価手段には、前記移動の距離あるいは位置についての閾値を記憶する記憶手段が
備えられていて、前記移動の距離あるいは位置が該閾値に基づいて定められる範囲のいず
れかに属するかに基づいて、前記信頼性を評価することを特徴とする請求の範囲15記載の
超音波診断装置。
【請求項１８】
　前記評価手段は、前記複数個の弾性フレームデータ生成のためのRF信号フレームデータ
取得の際のフレームレートを基に、前記信頼性を評価するフレームレート評価手段を併せ
持ち、前記フレームレートに関する情報も加味して、前記信頼性を評価することを特徴と
する請求の範囲1記載の超音波診断装置。
【請求項１９】
　前記評価手段は、前記複数の弾性フレームデータに対して演算処理を行う演算手段をも
併せ持ち、前記演算手段による演算結果の任意の閾値に対する大小を加味して弾性フレー
ムデータの信頼性を評価することを特徴とする請求の範囲1記載の超音波診断装置。
【請求項２０】
　前記評価手段による評価結果が、前記表示手段に併せて表示されることを特徴とする請
求の範囲1記載の超音波診断装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、組織に圧縮を加えたときの組織の歪み等に基づいて組織の硬さ又は軟らかさ
を示す弾性画像等の弾性情報を生成する機能を備えた超音波診断装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　超音波診断装置における弾性イメージングでは、手動又は機械的な方法により超音波探
触子で被検体に圧迫(圧力)を加え、計測時間の異なる2つのRFフレームデータ(超音波断層
像)間における各部の変位に基づいて、組織の硬さや柔らかさを表す歪み、あるいは弾性
率などの弾性情報を求めて表示する。
【０００３】
　弾性イメージングでは、被検体の圧縮状態はリアルタイムに変化し、また撮像条件も途
中で変更したりするため、各タイミングで最適な弾性画像をディスプレイに表示すること
が、臨床上非常に重要である。例えば、少しの圧力の変化で前記2つのRFフレームデータ
間の変位が小さい場合には、前記2つのRFフレームデータによって得られる歪量が少ない
ため、RFフレームデータの持つ誤差(ノイズ等)の中に有用な情報が埋もれてしまうおそれ
がある。また逆に、探触子から被検体への圧迫が低いために少しの圧力の変化で前記2つ
のRFフレームデータ間の変位が大きくなる場合には、2つのRFフレームデータを取得した
タイミングの間隔が開くために、被検体の対象部位に加わる圧力の方向が変化し、信頼性
がない弾性画像が生成されてしまうおそれがある。
【０００４】
　特許文献1(column13、3行目)では、時系列的に隣り合う弾性フレームデータの差(δk)
や弾性フレームの所定マトリクス内の平均値(μk)を基にquality factor(Qk)として計算
し、その値の大小に応じて、当該弾性画像の一つ前に生成されたフレームの弾性画像との
重み付け加算をして画像を生成する手法が開示されている。
【０００５】
【特許文献１】US6558324B1号公報
【０００６】
上記特許文献1記載の技術では、断層画像の信頼性を評価するために、弾性フレームデー
タに上記所望の計算処理を行っていた。
【０００７】
　しかし、弾性画像の信頼性は、パラメータQkの決定によって評価できるもの(弾性フレ
ームデータ内のデータがどの程度の値を持つか)以外の要因、例えば、探触子から被検体



(4) JP 4898809 B2 2012.3.21

10

20

30

40

50

へ印加される圧力や撮像条件等によっても影響を受ける場合がある。しかしながら、上記
特許文献1では、その他の要因、すなわち探触子から被検体へ印加される圧力や撮像条件
等の要因が考慮されていない。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　本発明の目的は、探触子から被検体へのどの程度圧力が付加されているか等の他の要因
も考慮して、表示される弾性情報を評価するとともに、該評価結果に応じて最適な弾性画
像を表示することが可能な超音波診断装置を提供することにある。
　本発明によれば、超音波探触子と、前記超音波探触子を被検体の対象組織に圧迫させ、
前記対象組織の圧縮状態が変化する過程で複数個のRF信号フレームデータを時系列的に取
得するフレームデータ取得手段と、前記複数個のRF信号フレームデータより1対を取り出
して、前記対象組織の各位置の歪み又は弾性率に計算して複数の弾性フレームデータを生
成する弾性情報演算手段と、前記複数の弾性フレームデータを加算して弾性画像を生成す
る弾性画像構成手段と、前記弾性画像を表示する表示する表示手段を備えた超音波診断装
置において、前記加算の対象となる複数の弾性フレームデータの信頼性を前記圧迫の程度
に基づいて評価する評価手段を備えた。
　また、前記評価手段による評価結果に応じて、前記複数個の弾性フレームデータを加算
の調整を行う調整手段を備えた。この調整手段は、前記加算の対象となる弾性フレームデ
ータの重み付けを変えることにより加算の調整をする。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明によれば、探触子から被検体へのどの程度圧力が付加されているか等の他の要因
も考慮して、表示される弾性情報を評価するとともに、該評価結果に応じて最適な弾性画
像を表示することが可能な超音波診断装置を提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】本発明の超音波診断装置の第一の実施形態のブロック構成図を示す図。
【図２】本発明の第一の実施形態の詳細を説明する図。
【図３】本発明の第一の実施形態における重み付けの具体例。
【図４】本発明の第一の実施形態の動作について説明する図。
【図５】本発明の超音波診断装置の第二の実施形態を説明する図。
【図６】本発明の超音波診断装置の第三の実施形態を説明する図。
【図７】本発明の超音波診断装置の第四の実施形態を説明する図。
【符号の説明】
【００１１】
　13　弾性情報演算部、14　弾性画像構成部、15　カラースキャンコンバータ、18　重み
付け制御部、19a～c　バッファメモリ、20a～c　重み付け設定手段、21　加算器
【発明を実施するための最良の形態】
【００１２】
　以下、図面を参照しながら説明する。
【実施例１】
【００１３】
　図1に、本発明の超音波診断装置の第一の実施形態のブロック構成図を示す。図1に示す
ように、被検体1の外皮に接触させて用いられる超音波の探触子2は、被検体1との間で超
音波を送信及び受信する複数の振動子が配列された超音波送受信面を有して形成されてい
る。探触子2には送信部3が接続され、送信部3は、探触子2を駆動するための超音波パルス
を探触子2に供給する。送信部3及び後述する受信部5には超音波送受信制御回路4が接続さ
れ、超音波送受信制御回路4は探触子2の複数の振動子を駆動する超音波パルスの送信のタ
イミングを制御して、被検体1内に設定される焦点に超音波ビームが形成されるようにす
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る。超音波送受信制御回路4は、探触子2の振動子の配列方向に電子的に超音波ビームを走
査するように制御する。
【００１４】
　一方、探触子2には受信部5も接続され、探触子2は、被検体1内から発生する反射エコー
信号を受信して受信部5に出力する。受信部5は、超音波送受信制御回路4により制御され
る超音波パルスの送信のタイミングに信号に従って、反射エコー信号を取り込んで信号増
幅等の受信処理を行う。受信部5には整相加算回路6が接続され、整相加算回路6は、受信
部5により受信処理された反射エコー信号に位相を加味して加算して信号を増幅する。整
相加算回路6には断層画像構成部7が接続され、断層画像構成部7は、整相加算回路6におい
て整相加算された反射エコー信号のRF信号にゲイン補正、ログ圧縮、検波、輪郭強調、フ
ィルタ処理等の信号処理を行い、断層画像データを得る。また、断層画像構成部7には白
黒スキャンコンバータ8が接続され、白黒スキャンコンバータ8は、断層画像構成部7にお
いて処理されたRF信号をディジタル信号に変換するとともに、超音波ビームの走査面に対
応した2次元の断層像データに変換する。これらの断層画像構成部7と白黒スキャンコンバ
ータ8によって断層像(Bモード)の画像再構成手段が構成される。白黒スキャンコンバータ
8から出力される断層像データは、後述する切替加算部9を介して画像表示部10に供給され
てBモード像が表示されるようになっている。
【００１５】
　一方、整相加算回路6にはRF信号フレームデータ選択部11に接続され、RF信号フレーム
データ選択部11は、超音波ビームの走査面(断層面)に対応するRF信号群を、RF信号フレー
ムデータとして複数フレーム分取得してメモリ等に格納するものである。
【００１６】
　より具体的にRF信号フレームデータ選択部11は、整相加算回路6からの複数のRF信号フ
レームデータを格納し、格納されたRF信号フレームデータ群から1組すなわち2つのRF信号
フレームデータを選択する。例えば、整相加算回路6から時系列に生成されるRF信号フレ
ームデータをRF信号フレームデータ選択部11に順次記録し、記録された最新のRF信号フレ
ームデータ(N)を第1のデータとして選択すると同時に、時間的に過去に記録されたRF信号
フレームデータ群(N-1、N-2、N-3‥‥N-N’)の中から1つのRF信号フレームデータ(X)を選
択する。なお、ここでN、N'、XはRF信号フレームデータに付されたインデックスであり、
自然数である。
【００１７】
　RF信号フレームデータ選択部11には変位計測部12が接続され、変位計測部12は、RF信号
フレームデータ選択部11に格納されている取得時間が異なる複数対のフレームデータを順
次取り込み、取り込んだ一対のフレームデータに基づいて断層面における複数の計測点の
変位ベクトルを求め、変位フレームデータとして後述する弾性情報演算部13に出力するよ
うになっている。
【００１８】
　より具体的に、変位計測部12は、選択された1組のデータすなわちRF信号フレームデー
タ(N)及びRF信号フレームデータ(X)から1次元或いは2次元相関処理を行って、断層画像の
各点に対応する生体組織における変位や移動ベクトルすなわち変位の方向と大きさに関す
る1次元又は2次元変位分布を求める。ここで、移動ベクトルの検出にはブロックマッチン
グ法を用いる。ブロックマッチング法とは、画像を例えばN×N画素からなるブロックに分
け、関心領域内のブロックに着目し、着目しているブロックに最も近似しているブロック
を前のフレームから探し、これを参照して差分を求めることにより、変位を計算する処理
を行う。
【００１９】
　変位計測部12には弾性情報演算部13が接続され、弾性情報演算部13は、変位フレームデ
ータに基づいて各計測点の組織の歪み変化を求めて歪みの変化のフレームデータを生成す
る機能や、その他の弾性情報(弾性率、粘性率、歪み、応力、歪み比、ポアソン比など)を
演算する機能を有して構成されている。
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【００２０】
　例えば、歪みの変化のデータは、生体組織の移動量例えば変位を空間微分することによ
って算出される。また、弾性率のデータは、例えば圧力の変化を歪みの変化で除すること
によって計算される。例えば、変位計測部12により計算された変位をL(i,j)、後述する圧
力計測部17によって計測された圧力をP(i,j)とすると、ひずみ変化ΔS(i,j)はL(i,j)を空
間微分することによって算出することができ、ΔS(i,j)＝ΔL(i,j)／ΔX(i,j)という式を
用いて求められ、弾性率は、Ym=ΔP(i,j)／ΔS(i,j)という式によって算出される。この
弾性率Ymから断層画像の各点に相当する生体組織の弾性率が求められるので、2次元の弾
性フレームデータをリアルタイムに得ることができる。
【００２１】
　弾性情報演算部13には、弾性画像構成部14が接続され、弾性画像構成部14は、バッファ
メモリと画像処理部とを含んで構成されており、弾性情報演算部13から時系列に出力され
る弾性フレームデータをバッファメモリに記録し、記録された弾性フレームデータに対し
て、座標平面内におけるスムージング処理、コントラスト最適化処理、フレーム間におけ
る時間軸方向のスムージング処理などの様々な画像処理を画像処理部が施すようになって
いる。
【００２２】
　弾性画像構成部14には、カラースキャンコンバータ15が接続され、カラースキャンコン
バータ15は、弾性画像構成部14から出力される弾性情報のフレームデータを取り込み、設
定された弾性情報のカラーマップに従って、フレームデータの画素ごとに色調コードを付
与してカラー弾性像を生成するようになっている。つまり、カラースキャンコンバータ15
は、弾性フレームデータに基づいて光の3原色すなわち赤(Ｒ)、緑(Ｇ)、青(B)に変換して
弾性画像の表示画面を生成する。例えば、歪みが大きい弾性画像データを赤色コードに変
換すると同時に、歪みが小さい弾性画像データを青色コードに変換する。
【００２３】
　カラースキャンコンバータ15により生成されたカラー弾性画像は、切替加算部9を介し
て画像表示部10に表示されるようになっている。
【００２４】
　切替加算部9は、白黒スキャンコンバータ8から出力される白黒の断層像と、カラースキ
ャンコンバータ15から出力されるカラー弾性画像が入力されると、両画像を切り替えてい
ずれか一方を表示させる機能と、両画像の一方を半透明にして加算合成して画像表示部10
に重ねて合成画像として表示させる機能と、両画像を並べて表示させる機能を有して形成
されている。より具体的に切替加算部9は、フレームメモリと、画像処理部と、画像選択
部とを備えて構成されている。ここで、フレームメモリは、白黒スキャンコンバータ8か
らの白黒の断層像とカラースキャンコンバータ15からのカラー弾性画像とを格納するもの
である。画像処理部は、フレームメモリに記録された白黒の断層像とカラー弾性画像とを
任意の合成割合で合成して合成画像を生成するものである。更に、画像選択部は、フレー
ムメモリ内の白黒の断層像とカラー断層像及び画像処理部による合成画像のうちから、画
像表示部10に表示する画像を選択するものである。
【００２５】
　更に、本発明の第一の実施形態に係る超音波診断装置は、被検体1と探触子2の間に、圧
力センサ16が設けられている。超音波診断装置における圧力センサに関する技術は、特開
平2004－261198号公報段落[0049]等に開示されている。圧力センサ16からの信号は、圧力
センサ16に接続された圧力計測部17に送信され、圧力計測部17は圧力センサ16からの電気
信号を基に探触子2が被検体1に加えられている圧力値を計算し、弾性演算部13へ送信する
ようになっている。
【００２６】
　重み付け制御部18は後述するように、変位計測部12、弾性情報演算部13、圧力計測部17
、図示はしていないが超音波送受信制御回路4、整相加算回路6、弾性画像構成部14などに
接続されていて、各構成部で得られる弾性画像のフレームレートや超音波探触子2から被
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検体への圧迫情報に応じて、弾性フレームデータを加算する際の重み付けや加算枚数の制
御を弾性画像構成部14に対して行うものである。
【００２７】
　次に、本発明の第一の実施形態の詳細を図2を用いて説明する。図2は、図1の弾性画像
構成部14内を示す図である。
【００２８】
　弾性画像構成部14は、弾性情報演算部13から得られる弾性フレームデータを記録する複
数のバッファメモリ19a～cと、これら複数のバッファメモリにそれぞれ対応する重み付け
を行う重み付け設定手段20a～cと、複数の弾性フレームデータを重みに応じてそれぞれ加
算して1つの弾性画像データを生成するための加算器21とより構成される。
【００２９】
　弾性情報演算部13から得られる弾性フレームデータは、バッファメモリ19a、バッファ
メモリ19b、バッファメモリ19c内に3フレーム分順次記録される。例えば、バッファメモ
リ19a内に記録された最新の弾性フレームデータを弾性フレームデータNとすると、バッフ
ァメモリ19Bには弾性フレームデータN-1、バッファメモリ19cにはフレームN-2の弾性フレ
ームデータがそれぞれ時系列に順次記録される。
【００３０】
　重み付け設定手段20aはバッファメモリ19aに接続され、バッファメモリ19aに記録され
た弾性フレームデータNに、後述する重み付け制御部18によって重みを与える。重み付け
設定手段20bはバッファメモリ19bに接続され、バッファメモリ19bに記録された弾性フレ
ームデータN-1に、後述する重み付け制御部18によって重みを与える。重み付け設定手段2
0cはバッファメモリ19cに接続され、バッファメモリ19cに記録された弾性フレームデータ
N-2に、後述する重み付け制御部18によって重みを与える。
【００３１】
　重み付け設定手段20a～cには、重み付け制御部18が接続されている。重み付け制御部18
は、変位計測部12、弾性情報演算部13、圧力計測部17、図示はしていないが超音波送受信
制御回路4、整相加算回路6などに接続されている。　
　重み付け制御部18は、超音波探触子2から被検体1の表皮へ加えられる圧迫の情報や各構
成部で得られる弾性画像のフレームレート等に応じて重み付け設定手段20a～cの重みを制
御する。重み付け設定手段20a～cは、それぞれの弾性フレームデータにそれぞれの重みを
付けて加算器21に出力する。加算器21は、それぞれの重み付け設定手段20a～cから出力さ
れた3つの弾性フレームデータを加算し、加算した弾性画像データをカラースキャンコン
バータ15に出力する。
【００３２】
　ここで、弾性フレームデータの重み付けに関し、具体的に説明する。重み付けされ加算
された弾性フレームデータの出力信号は例えば、下記数式で表わされる。
【００３３】

　指標i，jは、各弾性フレームデータ上の座標を表す。αとβとγの和は1である。加算
器21は、バッファメモリの中から選択された弾性フレームデータN及び弾性フレームデー
タN-1，弾性フレームデータN-2に基づいて、同座標データ点同士の加算処理を行う。この
加算処理によって加算された弾性フレームデータを弾性画像データとしてカラースキャン
コンバータ15に送出する。
【００３４】
　次に、本発明の第一の実施形態における重み付けの具体例について図3を用いて説明す
る。
【００３５】
　本実施形態では、圧力センサ16及び圧力計測部17により計測した圧力情報を用いて重み



(8) JP 4898809 B2 2012.3.21

10

20

30

40

50

付け、加算枚数等の設定をする。被検体1を圧迫する際に圧力センサ16及び圧力計測部17
で計測される圧力値に基づいて重み付けや弾性フレームデータの加算枚数の変更を行う形
態を図3に示す。
【００３６】
　図3《a》に示すように、探触子2の先端に圧力センサ16を取り付けられている。弾性画
像を取得するために、探触子2を用いて被検体1を圧迫すると、探触子2から反射エコー信
号が検出されると同時に、圧力センサ16により圧力に関する電気信号が圧力計測部17へ送
信される。圧力計測部17は、前記電気信号を基に圧力情報を計算し、該圧力情報を重み付
け制御部18へ送信する。重み付け制御部18は、重み付け設定手段20a～cに対し、その圧力
情報に応じて重み付けを指示する。
【００３７】
　図3《b》に示されるグラフは、被検体1を加圧又は減圧することにより得られる圧力値
を時間に対応させて表示したものである。このグラフより、被検体1の圧迫状況を時系列
的に把握することができる。
【００３８】
　適切な圧迫が行えている時相(0)～時相(3)は、圧力値が小さく、わずかの圧力値の変化
で隣接する2つのフレーム間で大きな変位が生じる時相である。圧迫の折り返しが発生す
る時相(4)～時相(7)では、圧力値が大きく、圧力値を変化させても隣接する2つのフレー
ム間であまり変位が生じない時相である。圧力センサ16による圧力計測の間隔は、RF信号
フレームデータが得られるフレームレートと同じであれば良い。なぜなら、各時相(0)～(
7)に対応させて、圧力値を直接計測できるからである。
【００３９】
　例えば、計測された圧力値がaより低い場合、すなわち時相(0)～時相(3)のような場合
には、重み付け制御部18は、現フレーム3を信頼性が高い弾性フレームデータであると判
定する。このように弾性フレームデータ3の信頼性が高い場合、重み付け制御部18は、[数
式1]における弾性フレームデータ3の乗算係数(重み)αの値を、その他の弾性フレームデ
ータの乗算係数(重み)βやγに比べて大きくなるようにして、重み付け設定手段20a～cに
それぞれ出力する。例えば、αを0.8、βを0.1、γを0.1とする。あるいは、弾性フレー
ムデータ(3)、弾性フレームデータ(2)、弾性フレームデータ(1)それぞれについて、圧力
値を求め、それらの値の相対的な比較を基に、α、β、γを求めても良い。すなわち、計
測される圧力値が小さい弾性フレームデータほど、大きな値をα、β、γに割り当て、計
測される圧力値が大きい弾性フレームデータほど、小さな値をα、β、γに割り当てる。
【００４０】
　また、上記1つあるいは3つのフレームの弾性フレームデータの信頼性を評価して、その
評価を基に3つの弾性フレームデータの重み付けを変更する場合を示したが、ある特定の
弾性フレームデータの信頼性が高いと判定され、他の弾性フレームデータを重み付け等の
加算のために用いなくても良い場合もある。その様な場合は、必ずしも3つの弾性フレー
ムデータのα、β、γのすべてに乗算係数(重み)を割り当てて加算する必要はなく、例え
ばγを0として2つの弾性フレームデータのみを用いて加算するようにして、加算枚数を調
整可能にしても良い。すなわち、重み付け制御部18では、圧力の計測結果に応じて重み付
けのみならず、加算する弾性フレームデータの枚数を変えて、最適な弾性画像を生成して
表示することができる。
【００４１】
　一方、計測された圧力値がbより高い場合、すなわち時相(5)～時相(7)のような場合に
は、重み付け制御部18は、現フレーム7を信頼性の低い弾性フレームデータであると判定
する。このように弾性フレームデータ7の信頼性が低い場合、重み付け制御部18は、［数
式1］における弾性フレームデータ7(N=7の場合)の乗算係数αの値をβやγに比べて小さ
くなるようにして、重み付け設定手段20a～cにそれぞれ出力する。例えば、αを0.2、β
を0.4、γを0.4とする。あるいは、弾性フレームデータ(7)、弾性フレームデータ(6)、弾
性フレームデータ(5)それぞれについて、圧力値を求め、それらの値の相対的な比較を基
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に、α、β、γを求めても良い。
【００４２】
　すなわち、例えば計測される圧力値が大きい弾性フレームデータほど、小さな値をα、
β、γに割り当て、計測される圧力値が小さい弾性フレームデータほど、大きな値をα、
β、γに割り当てる。
【００４３】
　また、上記1つあるいは3つのフレームの弾性フレームデータを取得した際の圧力値を基
に信頼性を評価して、その評価を基に3つの弾性フレームデータの重み付けを変更する場
合を示したが、ある特定の弾性フレームデータの信頼性が低いと判定され、他の弾性フレ
ームデータを重み付けの加算のために用いなくても良い場合もある。その様な場合は、必
ずしも3つの弾性フレームデータのα、β、γのすべてに重みを割り当てて加算する必要
はなく、例えばαを0として残り2つの弾性フレームデータのみを用いて加算するようにし
ても良い。すなわち、重み付け制御部18における信頼性の評価結果に応じて重み付けのみ
ならず、加算する弾性フレームデータの枚数を変えて、最適な弾性画像を生成して表示す
ることができる。
【００４４】
　重み付け設定手段20a～cは、設定されたα、β、γで重み付けを行い、加算器21で複数
の弾性フレームデータの加算を行う。そして、弾性画像構成部14は、加算した弾性フレー
ムデータを弾性画像データとして出力する。
【００４５】
　ここで、次に本発明の第一の実施形態の動作について図4を用いて説明する。
(ステップ22)
　圧力計測部17により、該当する弾性フレームデータを取得した際の探触子から被検体へ
の圧力値を算出する。
(ステップ23)
　圧力計測部17により求められた圧力値が閾値に対してどの程度小さいかを基に弾性フレ
ームデータの信頼性を判定する。
(ステップ24)
　ステップ23の条件を満たした場合、重み付け制御部18は、重み付け設定手段20a～cに対
し、現弾性フレームデータの重み付けが高くなるよう、重みを設定する。あるいは、近接
する弾性フレームデータ間で圧力値を比較した上で、圧力値が小さい弾性フレームデータ
の重み付けが高くなるように重みを設定する。
(ステップ25)
　ステップ23の条件を満たさなかった場合、重み付け制御部18は、重み付け設定手段20a
～cに対し、現弾性フレームデータの重み付けが低くなるよう、重みを設定する。あるい
は、近接する弾性フレームデータ間で圧力値を比較した上で、圧力値が大きい弾性フレー
ムデータの重み付けが低くなるように重みを制御する。
(ステップ26)
　加算器21は、重み付け設定手段20a～cで重み付けられた複数の弾性フレームデータを加
算して、加算した弾性画像データをカラースキャンコンバータ15に出力する。
(ステップ27)
　カラースキャンコンバータ15で変換された弾性画像データを画像表示器10に表示する。
【００４６】
　上記第一の実施形態に係る超音波診断装置によれば、弾性フレームデータを得た際に探
触子より被検体に加えていた圧力値を計測し、その結果を基に、圧力値の低い弾性フレー
ムデータの重み付けを高くする。つまり信頼性の高い弾性フレームデータの重み付けを高
くするので、より弾性フレームデータの加算により得られる弾性画像データが最適化され
る。また、本実施例では前記重み付けの割り合いに応じて加算の枚数も変更できるので、
得られる弾性画像データの信頼性を向上するための加算枚数を最適にすることができる。
【実施例２】
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【００４７】
　次に、本発明の超音波診断装置の第二の実施形態を図を用いて説明する。
【００４８】
　ここで第二の実施形態について図5を用いて説明する。第一の実施形態と異なる点は磁
気センサ28等のセンサを利用し、圧迫による探触子2の位置情報あるいは移動情報を用い
て重み付けあるいは、加算枚数の調整をする点である。
【００４９】
　図5《a》に示すように、磁場検出手段である磁場センサ28は、探触子2に備え付けられ
ており、磁場ソース29から放射された高周波磁場を検出する。図示しない位置・方向解析
部は、磁場ソース29の励振によって高周波磁場が放射している状態で、磁場センサ28によ
って検出された磁気検出信号を解析することによって、磁場ソース29を基準とする磁場セ
ンサ28、すなわち探触子2の位置や方向を求めるものである。この位置・方向解析部は、
重み付け制御部18と画像表示器10に接続されている。
【００５０】
　また、図5《b》は、磁気センサ28で感知した探触子2の位置(移動量)を示すものであり
、探触子2の可動範囲が示されている。この詳細を次に説明する。
【００５１】
　可動範囲cは圧迫範囲として予め設定されたものである。操作者は、この可動範囲cに収
まるように連続して探触子2を用いて圧迫を行なう。被検体1を圧迫すると、探触子2の位
置情報が画像表示器10に表示される。この位置情報とは、被検体1の深度方向(圧迫方向)
の探触子2の移動量である。
【００５２】
　具体例として、圧迫範囲cが10mmの場合を説明する。2mmから8mmまでの範囲dを適切な圧
迫範囲と設定し、探触子2の圧迫を開始して0mmから2mmまでの区間や、圧迫を折り返す前
後8mmから10mmまでの範囲eを過渡期と設定され、あるいは記憶されている。圧迫範囲dの
範囲では、適切な圧迫区間であるため、重み付け制御部18は［数式1］における弾性フレ
ームデータNの乗算係数(α等)が比較的に大きくなるように重み付け設定手段20a～cにそ
れぞれ出力する。圧迫範囲eの範囲では、適切な圧迫が行えていない区間であるため、［
数式1］における弾性フレームデータNの乗算係数(α)が比較的に小さくなるように重み付
け設定手段20a～cにそれぞれ出力する。あるいは、加算の対象とする弾性フレームデータ
それぞれについて、探触子の位置が過渡期、適切な圧迫範囲のいずれであるかを評価し、
その評価結果を複数の弾性フレームデータで相対的に比較することによって、α、β、γ
の重み付けの値を設定するようにしても良い。重み付け設定手段20a～cは、設定されたα
、β、γで重み付けを行い、加算器21で複数の弾性フレームデータの加算を行う。そして
、弾性画像構成部14は、加算した弾性フレームデータを弾性画像データとして出力する。
【００５３】
　次に第二の実施形態の動作について図を用いて説明する。図4で示した(ステップ23)を
、探触子2の位置が所定の範囲内かどうかを基に弾性フレームデータの信頼性を判定する
ことと置き換えれば、第一の実施形態の動作と同様である。そのため、重複部分は説明を
省略する。
【００５４】
　上記第二の実施形態に係る超音波診断装置によれば、それぞれの弾性フレームデータを
得た際の探触子の位置を評価し、その結果を基に、探触子の位置が所定の範囲にある場合
に重み付けを高くし、所定の範囲にない場合に重み付けを低くするので、より弾性フレー
ムデータの加算により得られる弾性画像データが最適化され向上するという利点がある。
また、本実施例において、例えばいずれかの弾性フレームデータの重み付けを0とするこ
とにより、加算の枚数も変更できるようにすれば、得られる弾性画像データの信頼性を向
上するための加算枚数を最適にすることもできる。
【実施例３】
【００５５】
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　ここで第三の実施形態について図6を用いて説明する。第一～第二実施形態と異なる点
はRF信号を得るフレームレートによって加算する弾性フレームデータの重み付け、加算枚
数を最適化する点である。本実施形態では、フレームレートに応じて2つの弾性フレーム
データに重みを付けて加算したり、3つあるいは4つ以上の弾性フレームデータに重みを付
けて加算したりする。
【００５６】
　例えば、フレームレートが高い場合、変位計測部12で計測される変位が僅かであるため
、弾性情報演算部13で歪みを計測することが困難な場合がある。したがって、複数の弾性
フレームデータに多くの誤差やアーチファクトが生じてしまう可能性がある。よって、誤
差やアーチファクトの影響を低くするため、多くの弾性フレームデータを加算して弾性画
像データとして出力する必要がある。
【００５７】
　そこで、本実施形態では、時系列的に連続する5つの弾性フレームデータを選択してバ
ッファメモリ30a～バッファメモリ30eに記録させるスイッチ31を備えた。スイッチ31は、
重み付け制御部18に接続されており、重み付け制御部18からの指令により重み付け設定手
段20a～重み設定手段20eが制御される。
【００５８】
　具体的には、拍動などによって、急峻な動きをする組織に対し、高いフレームレートを
適用して安定した弾性画像を描出させる場合、時系列的に連続する3つ以上、例えば5つの
弾性フレームデータがバッファメモリ30a～バッファメモリ30eに記録されるようにスイッ
チ31を制御する。また、探触子2からの圧迫が可能であり、フレームレートに対して安定
した弾性像の描出が、ある程度容易な場合、時系列的に連続する2つの弾性フレームデー
タがバッファメモリ30a～バッファメモリ30bに記録されるようにスイッチ31を制御する。
【００５９】
　重み付け設定手段20a～20eは、スイッチ31で選択して各バッファメモリにデータが記録
された複数の弾性フレームデータに所定の重み付けを行い、加算器21で複数の弾性フレー
ムデータの加算を行う。そして、弾性画像構成部13は、加算した弾性フレームデータを弾
性画像データとして出力する。
【００６０】
　本実施形態ではまた、スイッチ31を用いなくとも、3つ以上ここでは5つの弾性フレーム
データの重みを調整してゼロの重みであるものを含ませることによっても、弾性画像デー
タを選択することもできる。この弾性フレームデータの枚数等の選択及び重み付けに関し
、具体的に説明する。弾性フレームデータの出力信号は下記式で表わされる。
【００６１】
　　　　Out(i,ｊ)＝α・N(i,j)+β・(N-1)(i,j)+γ・(N-2)(i,j)
+δ・(N-3)(i,j)+ε・(N-4)(i,j)　　　　　　　　　[数式2]
　指標ｉ,ｊは、各フレームデータの座標を表す。αとβとγとδとεの和は1である。
【００６２】
　フレームレートが高い場合、［数式2］における弾性フレームデータMの乗算係数α、β
、γ、δ、εをそれぞれ均一にして重み付け設定手段20a～eにそれぞれ出力する。例えば
、α＝β＝γ＝δ＝ε＝0.2とする。そして、重み付け設定手段20a～eは、設定された乗
算係数で重み付けを行い、加算器21で複数の弾性フレームデータの加算を行う。そして、
弾性画像構成部13は、加算した弾性フレームデータを弾性画像データとして出力する。
【００６３】
　フレームレートが低い場合、［数式2］における弾性フレームデータMの乗算係数α、β
に値を与え、乗算係数γ、δ、εを0にして重み付け設定手段20a～eにそれぞれ出力する
。例えば、α＝β＝0.5、γ＝δ＝ε＝0とする。そして、重み付け設定手段20a～eは、設
定された乗算係数で重み付けを行い、加算器21で複数の弾性フレームデータの加算を行う
。そして、弾性画像構成部13は、加算した弾性フレームデータを弾性画像データとして出
力する。
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【００６４】
　また、フレームレートが高い場合、弾性フレームデータがバッファメモリ30a、バッフ
ァメモリ30c、バッファメモリ30eにフレーム1つおきに記録されるように、重み付け設定
手段20bと重み付け設定手段20ｄの乗算係数βとδが0となるよう重み付けを行ってもよい
。
【００６５】
　なお、第三の実施形態では、5つのバッファメモリを用いて重み付けを行う形態を説明
したが、バッファメモリとそれに対応する重み設定手段は5つ以上でもよく、適宜変更で
きる。
【００６６】
　次に第三実施形態の動作について図を用いて説明する。図4で示した(ステップ22)を、R
F信号を得るフレームレートが早いか遅いかを基に弾性フレームデータの信頼性を判定す
ると置き換えれば、第一の実施形態の動作と同様である。そのため、重複部分は説明を省
略する。
【００６７】
　上記第三の実施形態に係る超音波診断装置によれば、弾性フレームデータを得た際のフ
レームレートを評価し、その結果を基に、フレームレートが高い場合に加算枚数を多くし
、フレームレートが低い場合に加算枚数を少なくして表示画像の調整を行うため、より弾
性フレームデータの加算により得られる弾性画像データの加算枚数が最適化され表示され
る弾性画像の信頼性が向上するという利点がある。また、本実施例において弾性フレーム
データを得た際のフレームレートにより各弾性フレームデータの加算の際の重み付けを変
更するようにしても良く、その面から得られる弾性フレームデータの信頼性を向上させる
ことができる。
【実施例４】
【００６８】
　次に本発明の第四の実施形態を図7を用いて説明する。
【００６９】
　図7《a》は、被検体1に対して加圧と減圧を繰り返すことにより、画像表示器10に弾性
画像が表示される形態を示すものである。図7《b》のグラフは、被検体1を加圧又は減圧
することにより得られる変位計測部12で得られる変位を時間に対応させて表示したもので
ある。このグラフより、被検体1の圧迫状況を時系列的に把握することができる。
【００７０】
　探触子2で被検体1を加圧する際、被検体1が変化して変位限界値fまで被検体1が撓む。
そして、変位限界値fから探触子2を被検体1から引いて減圧することにより、被検体1が元
の形状に戻る。ここでは、被検体1がある形状から元の形状に戻る周期(例えば、時相0～
時相αを圧迫周期とする。
【００７１】
　この圧迫周期において、時相(0)～時相(3)においては、変位限界値fから離れているた
め、自由に被検体1に圧迫できる範囲であり、被検体1に対し十分に圧力が加わる区間であ
る。そのため、時相(0) と時相(1)で算出される変位の平均値と、時相(1)と時相(2)で算
出される変位の平均値と、時相(2)と時相(3)で算出される変位の平均値は十分大きな値で
ある。したがって、時相(0)～時相(1) 、時相(1)～時相(2)、時相(2)～時相(3)間で算出
される歪み変化の平均値が比較的大きな値として算出される。
【００７２】
　例えば、RF信号フレームデータ選択部11で選択された時相(2)～時相(3)のRF信号フレー
ムデータに基づいて得られる弾性フレームデータを弾性フレームデータ(3)とする。またR
F信号部フレームデータ選択部11で選択された時相(1)～時相(2)のRF信号フレームデータ
に基づいて得られる弾性フレームデータを弾性フレームデータ(2)とする。またRF信号部
フレームデータ選択部11で選択された時相(0)～時相(1)のRF信号フレームデータに基づい
て得られる弾性フレームデータを弾性フレームデータ(1)とする。
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【００７３】
　また、弾性フレームデータ(3～1)における、例えば所定の関心領域における変位の平均
値をDA(3)～DA(1)、歪み変化の平均値をSA(3)～SA(1)とする。
【００７４】
　ここで、重み付け制御部18は、弾性フレームデータの質を判定するためのしきい値を設
定し、変位計測部12で算出された変位の平均値や、弾性情報演算部13で算出された歪みの
平均値が設定されたしきい値(例えば0.5％程度)より大きければ、弾性フームデータ(3～1
)が良質であると判定する。なぜなら0.5以上の歪みであれば、応力と歪みとの間に、ほぼ
線形的な関係が保たれているとみなせるからである。
【００７５】
　具体的には、重み付け制御部18は、該当する弾性フレームデータ(例えば、フレーム3)
の変位の平均値に対するしきい値としてKを、該当する弾性フレームデータの変位の平均
値が、1フレーム前の変位の平均値に対してどの程度大きいかに関する差分のしきい値と
してK'、該当する弾性フレームデータの歪み変化の平均値に対するしきい値としてLを、
該当する弾性フレームデータの歪み変化の平均値が、1フレーム前の歪み変化の平均値に
対してどの程度大きいかに関する差分のしきい値としてL'を設定する。そして、次の判別
式[数式3]～[数式6]を基に、該当する弾性フレームデータの良質の画像であるかを判別す
る。
【００７６】
　　DA(3) ＞ K　　　　　　　　　　　　[数式3]
　　DA(3)－DA(2) ＞ K'　　　　　　　[数式4]
　　SA(3) ＞ L　　　　　　　　　　　　[数式5]
　　SA(3)－SA(2) ＞ L'　　　　　　　[数式6]

とする。上記［数式3］～［数式6］のすべてあるいはいくつかを満たした場合、重み付け
制御部18は、現フレーム3を信頼性が高い弾性フレームデータであると判定する。このよ
うに弾性フレームデータ3の信頼性が高い場合、重み付け制御部18は、［数式1］における
弾性フレームデータ3の乗算係数(重み)αの値を、その他の弾性フレームデータの乗算係
数(重み)βやγに比べて大きくなるようにして、重み付け設定手段20a～cにそれぞれ出力
する。例えば、αを0.8、βを0.1、γを0.1とする。
【００７７】
あるいは、弾性フレームデータ(3)、弾性フレームデータ(2)、弾性フレームデータ(1)そ
れぞれについて、該当する弾性フレームデータの変位の平均値、該当する弾性フレームデ
ータの変位の平均値が、1フレーム前の変位の平均値に対してどの程度大きいかに関する
差分、該当する弾性フレームデータの歪みの平均値、該当する弾性フレームデータの歪み
変化の平均値が、1フレーム前の歪み変化の平均値に対してどの程度大きいかに関する差
分を求め、それらの値の相対的な比較を基に、α、β、γを求めても良い。
【００７８】
　すなわち、例えば［数式3］～［数式6］により得られる左辺の値が大きい弾性フレーム
データほど、大きな値のα、β、γを割り当て、左辺の値が小さい弾性フレームデータに
、小さな値のα、β、γを割り当てれば良い。
【００７９】
　一方、この圧迫周期において、時相(4)～時相(7)においては、変位限界値fに近いため
、自由に被検体1を圧迫できない範囲であり、被検体1に対し十分に圧力が加わらない区間
である。そのため、時相(6)と時相(7)で算出される変位の平均値と、時相(5)と時相(6)で
算出される変位変化の平均値と、時相(4)と時相(5)で算出される変位の平均値があまり大
きくない。したがって、時相(6)～時相(7)、時相(5)～時相(6)、時相(4)～時相(5)間で算
出される歪み変化の平均値が比較的小さな値として算出される。
【００８０】
　例えば、RF信号部フレームデータ選択部11で選択された時相(6)～時相(7)のRF信号フレ
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ームデータに基づいて得られる弾性フレームデータを弾性フレームデータ(7)とする。ま
たRF信号部フレームデータ選択部11で選択された時相(5)～時相(6)のRF信号フレームデー
タに基づいて得られる弾性フレームデータを弾性フレームデータ(6)とする。またRF信号
部フレームデータ選択部11で選択された時相(4)～時相(5)のRF信号フレームデータに基づ
いて得られる弾性フレームデータを弾性フレームデータ(5)とする。
【００８１】
　また、弾性フレームデータ(7～5)における、例えば所定の関心領域における変位の平均
値をDA(7)～DA(5)、歪み変化の平均値をSA(7)～SA(5)とする。
【００８２】
　ここで、重み付け制御部18は、弾性フレームデータの質を判定するためのしきい値を設
定し、変位計測部12で算出された変位の平均値や、弾性情報演算部13で算出された歪みの
平均値が設定されたしきい値(例えば0.5％程度)より小さければ、弾性フームデータ(7～5
)が良質でないと判定する。なぜなら0.5以下の歪みであれば、応力と歪みとの間に、ほぼ
線形的な関係が保たれていないとみなせるからである。例えば、探触子の圧迫面に対して
垂直な方向に均等に被検体1に対して圧力が加圧されている時相ではなく、探触子の圧迫
面に対して斜め方向に不均等に被検体1に対して圧力が加圧されている時相である可能性
がある。その場合、不均等に被検体1を圧迫して演算された弾性フレームデータをそのま
まカラースキャンコンバータ15に出力した場合、時間軸方向の一連の弾性フレームデータ
中の応力分布の時間変化に不連続な部分が生じてします。この様な場合、時相(5)～時相(
7)は、適切に被検体1を圧迫することができないため、診断画像として有用な弾性フレー
ムデータが生成されない場合が多くなる。
【００８３】
　具体的には、重み付け制御部18は、該当する弾性フレームデータ(例えば、フレーム3)
の変位の平均値に対するしきい値として、しきい値Kを、該当する弾性フレームデータの
変位の平均値が、1フレーム前の変位の平均値に対してどの程度小さいかに関する差分の
しきい値をK'、該当する弾性フレームデータの歪み変化の平均値に対するしきい値として
Lを、該当する弾性フレームデータの歪み変化の平均値が、1フレーム前の歪み変化の平均
値に対してどの程度小さいかに関する差分のしきい値L'を設定する。そして、次の判別式
[数式7]～[数式10]を基に、該当する弾性フレームデータに信頼性があるかを判別する。
【００８４】
　　DA(7) ＜ K　　　　　　　　　　　　　[数式7]
　　DA(7)－DA(6) ＜ K'　　　　　　　　[数式8]
　　SA(7) ＜ L　　　　　　　　　　　　　[数式9]
　　SA(7)－SA(6) ＜ L'　　　　　　　　[数式10]
とする。
【００８５】
　上記［数式7］～［数式10］のすべてあるいはいくつかを満たした場合、重み付け制御
部218は、現フレーム7を信頼性が低い弾性フレームデータであると判定する。このように
弾性フレームデータ3の信頼性が低い場合、重み付け制御部18は、［数式1］における弾性
フレームデータ3の乗算係数αの値をβやγに比べて小さくなるようにして、重み付け設
定手段19a～cにそれぞれ出力する。例えば、αを0.2、βを0.4、γを0.4とする。あるい
は、弾性フレームデータ(7)、弾性フレームデータ(6)、弾性フレームデータ(5)それぞれ
について、該当する弾性フレームデータの変位の平均値、該当する弾性フレームデータの
変位の平均値が、1フレーム前の変位の平均値に対してどの程度大きいかに関する差分、
該当する弾性フレームデータの歪み変化の平均値、該当する弾性フレームデータの歪み変
化の平均値が、1フレーム前の歪み変化の平均値に対してどの程度大きいかに関する差分
を求め、それらの値の相対的な比較を基に、α、β、γを求めても良い。
【００８６】
　すなわち、例えば［数式7］～［数式10］により得られる左辺の値が小さいほど、小さ
な値をα、β、γとして割り当て、左辺の値が大きいほど、大きな値をα、β、γとして
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割り当てれば良い。
【００８７】
　また、上記1つあるいは3つのフレームの弾性フレームデータの信頼性を評価して、その
評価を基に3つの弾性フレームデータの重み付けを変更する場合を示したが、場合によっ
ては、ある特定の弾性フレームデータの信頼性が低いと判定され、他の弾性フレームデー
タを重み付け等の加算のために用いなくても良い場合もある。その様な場合は、必ずしも
3つの弾性フレームデータのα、β、γのすべてに0.1等の重みを割り当てて加算する必要
はなく、例えばαを0として残り2つの弾性フレームデータのみを用いて加算するようにし
ても良い。すなわち、重み付け制御部18における信頼性の評価結果に応じて重み付けのみ
ならず、加算する弾性フレームデータの枚数を変えて、最適な弾性画像を生成して表示す
ることが可能とすればよい。
【００８８】
　次に第四の実施形態の動作について図を用いて説明する。図4で示した(ステップ22)を
、上記［数式2］～［数式10］に基づいて弾性フレームデータの信頼性を判定すると置き
換えれば、第一の実施形態の動作と同様である。そのため、重複部分は説明を省略する。
【００８９】
　本発明は上記実施例に限定されるものではなく、本発明の要旨を逸脱しない範囲で種々
に変形して実施できる。例えば、上記実施例1では加算の対象とする弾性フレームデータ
の信頼性を評価するために圧力センサ16及び圧力計測部17を用いて探触子から被検体へ圧
迫する圧力を計測したが、圧力を計測する方法はこれに限られない。例えば、特開2005－
66041号公報に開示されているような方法を用いても良い。より具体的には圧計測用変形
体を被検体と探触子の間に挟み、圧計測用変形体の変形量あるいは厚さの変化を求めるこ
とにより、圧力を計測するようにしても良い。また、第一～第四の実施形態で説明した方
法は単独でも良いが、2つ以上組み合わせても良いことはいうまでもない。例えば、探触
子から被検体へ圧迫する圧力の情報、探触子の移動量あるいは位置の情報、フレームレー
ト、弾性フレームデータ等から演算により求められる情報単独で、弾性フレームデータの
信頼性評価のために用いても良いが、複数個を組み合わせてより評価そのものの信頼性を
担保するようにしても良いと考えられる。また、信頼性の評価の対象とする弾性フレーム
データの数は、例えば1枚以上であれば良く、2枚あるいは3枚であっても良いし、3枚以上
であっても良いことはいうまでもない。また、上記実施例で信頼性の評価のために用いる
閾値は、予め超音波診断装置のメモリ等に記憶されていても良く、操作者が入力して設定
できるようにしても良いことは言うまでもない。
【００９０】
　また、上記信頼性の評価結果を、画像表示部10に合わせて表示できるようにしても良い
ことは言うまでもない。また、上記信頼性の評価のために測定する圧力値等に一つの閾値
を設け、それに対する比較の下に上記重み付けの値を決定するようにしても良いが、閾値
の値は二つ以上であっても良く、圧力値等に対応付けた重み付けの値を予め用意したテー
ブルのようなものを用いて換算できるようにしても良い。
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