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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
対象に対してパルスを送信するために少なくとも１つのトランスジューサ（１４）を有す
る超音波探触子（１６）と、
第１の次元数にある画像データを受け取り該画像データを第２の次元数に変換するように
プログラムされた処理装置（３０）と、
変換された画像データの観察を制御するためにその超音波システムのユーザ入力（２６）
に結合された観察点セレクタ（２８）と、
超音波画像部分及び次元数低減画像部分を表示するように構成された表示システム（３２
）と、
を備え、
前記超音波画像部分（１４８）は超音波画像（３０２）及び超音波画像データの差分マッ
プ（３０４）を表示するように構成されている、超音波システム（１０）。
【請求項２】
前記処理装置（３０）は、強度投影マップ、絶対差総和、最大強度投影マップ、最小強度
投影マップ、平均強度投影マップ、積算投影マップ、第１極大値投影マップ、及び任意加
重投影マップのうちの少なくとも１つを用いて画像データを第２の次元数に変換するよう
に構成されている、請求項１に記載の超音波システム。
【請求項３】
前記次元数低減画像部分は、受け取った画像データの画像スライス（１３４）の隣接対間
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の差に関する指標を表示するように構成されている、請求項１に記載の超音波システム。
【請求項４】
前記次元数低減画像部分は、受け取った画像データの画像ボリュームの時間的に隣接する
対間の差に関する指標を表示するように構成されている、請求項１に記載の超音波システ
ム。
【請求項５】
前記表示システムはユーザが着用可能な画像ディスプレイを含む、請求項１に記載の超音
波システム。
【請求項６】
受け取った画像データに関するある時間期間にわたる前記差分マップは、該時間期間にわ
たる画像間の画像変化量を示している該受け取った画像データに関する線形マップを含む
、請求項１に記載の超音波システム。
【請求項７】
前記表示システムは超音波画像部分と次元数低減画像部分を同時に表示するように構成さ
れている、請求項１に記載の超音波システム。

                                                                                
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、全般的には超音波システムに関し、さらに詳細には、超音波システムにおい
て撮像を制御するための方法及びデバイスに関する。
【背景技術】
【０００２】
　周知の超音波システムの少なくとも幾つか（例えば、超音波装置やスキャナ）は、３次
元（３Ｄ）ボリューム・データの収集、並びに経時的に進行する３Ｄデータ組（４Ｄ）の
収集を実行することが可能である。こうした３Ｄデータ組や４Ｄデータ組に関する生デー
タ及び処理済みデータは、データが多次元に及ぶに連れて指数関数的に増加することがあ
る。データ組が大きいと、大容量のランダム・アクセス・メモリ（ＲＡＭ）、大容量のデ
ィスク記憶装置、強力なマイクロプロセッサ、及び画像処理用チップセットを必要とする
など、そのデータの管理及び処理がハードウェア集約的となる可能性がある。データ組が
大きいとさらに、データ内でのナビゲーション、関心対象の位置特定、及び関心対象の所
望の像の表示が、面倒かつ困難となることがある。超音波装置の物理的スペースは限られ
ているため、ユーザに利用可能なデータに関してリアルタイムやオフラインで３Ｄ表示や
４Ｄ表示を常時提供することは可能でないことが多い。
【特許文献１】米国特許第５８０６５２１号
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　データに対する限られたスペース及び表示機能を管理する一般的な手法の１つは、デー
タ組を構成する複数の画像のうちの各Ｎ番目のフレームまたは画像など、そのデータの一
部分のみを利用することである。しかし、各Ｎ番目のフレームまたは画像だけを利用する
と、ユーザが探しているデータが飛ばされる結果となりかねない。さらに、ユーザにデー
タの一部分のみの観察しか可能とさせないと、ユーザが馴れている方式でデータ表示がな
されないことがある。
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　一実施形態では、医用イメージング・システムを動作させるための方法を提供する。本
方法は、第１の次元の描出とした関心領域の画像データ組を受け取る工程と、この画像デ
ータ組の次元数を第２の次元の描出まで低減させる工程と、第２の次元の描出において関
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心対象フィーチャを選択する工程と、この選択したフィーチャの画像を第１の次元の描出
で作成する工程と、を含んでいる。
【０００５】
　別の実施形態では、超音波システムを提供する。本超音波システムは、対象に対してパ
ルスを送信するために少なくとも１つのトランスジューサを有する超音波探触子と、第１
の次元数にある画像データを受け取りこの画像データを第２の次元数に変換するようにプ
ログラムされた処理装置と、変換された画像データの観察を制御するために該超音波シス
テムのユーザ入力と結合された観察点セレクタと、超音波画像部分と次元数低減画像部分
を表示するように構成された表示システムと、を含んでいる。
【０００６】
　別の実施形態では、超音波データを処理するための方法を提供する。本方法は、画像を
表している多次元超音波データを受け取る工程と、この多次元超音波データから次元を低
減させたデータ組を作成する工程と、この次元低減データ組内で関心対象フィーチャを選
択する工程と、この関心対象フィーチャの画像を表示する工程と、を含んでいる。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００７】
　超音波システム及び超音波システムを制御するための方法の例示的な実施形態について
以下に詳細に記載することにする。例示的な超音波システムの詳細な説明を先ず提供し、
続いて超音波システムにおける画像データの管理、ナビゲーション及び表示を容易にする
一実施形態の詳細な説明を提供することにする。
【０００８】
　図１は、本発明の例示的な一実施形態に従った超音波システムのブロック図である。超
音波システム１０は、探触子１６内部のトランスジューサ素子１４を駆動しパルス状の超
音波信号を身体内に送出するための送信器１２を含んでいる。多種多様な幾何学構成が使
用されることがある。超音波信号は血球や筋肉組織など身体内の構造で後方散乱され、ト
ランスジューサ素子１４に戻されるエコーを発生させる。このエコーは受信器１８によっ
て受け取られる。受け取られたエコーは、ビーム形成を実行してＲＦ信号を出力するビー
ム形成器２０に提供される。次いでこのＲＦ信号はＲＦ処理装置２２に送られる。別法と
して、ＲＦ処理装置２２はＲＦ信号を復調してエコー信号を表すＩＱデータ対を形成する
複素復調器（図示せず）を含むことがある。次いで、ＲＦ信号またはＩＱ信号データは、
一時的な格納のためにＲＦ／ＩＱバッファ２４に直に送られる。超音波システム１０の動
作を制御するためには、本明細書に記載したようなユーザ入力デバイス２６が使用される
ことがある。これには、音声コマンドを使用して観察点セレクタ２８を制御することを含
むことがあり、これによればユーザは、画像データをそこから観察する点にあたる仮想視
点（ｖｉｒｔｕａｌ　ｖａｎｔａｇｅ　ｐｏｉｎｔ）すなわち像投射（ｉｍａｇｅ　ｐｅ
ｒｓｐｅｃｔｉｖｅ）、関心領域及び／または超音波システム１０を制御するための指標
インジケータを選択することができる。
【０００９】
　超音波システム１０はさらに、収集した超音波情報（すなわち、ＲＦ信号データまたは
ＩＱデータ対）を処理し、表示システム３２上に表示させるための超音波情報フレームを
作成するための処理装置３０を含んでいる。処理装置３０は、その収集した超音波情報に
関する複数の選択可能な超音波様式に従って１つまたは複数の処理動作を実行するように
適合させている。収集した超音波情報は、エコー信号が受信されるのに連れて走査セッシ
ョン中にリアルタイムで処理されることがある。追加としてあるいは別法として、その超
音波情報は走査セッション中はＲＦ／ＩＱバッファ２４内に一時的に格納しておき、ライ
ブ動作またはオフライン動作でリアルタイム性がより低い処理を受けることがある。
【００１０】
　超音波システム１０は、人間の眼の認知速度に近い５０フレーム毎秒を超えるフレーム
レートで超音波情報を連続して収集することがある。収集した超音波情報は、これより遅
いフレームレートで表示システム３２上に表示させることがある。即座に表示させる予定
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がない収集超音波情報の処理済みフレームを格納するために、画像バッファ３４を含める
ことがある。例示的な一実施形態では、その画像バッファ３４は少なくとも数秒分の超音
波情報フレームを格納できるだけの十分な容量をもつ。超音波情報のフレームは、収集順
序や収集時刻に応じたこれらの取り出しが容易となるような方式で格納されている。画像
バッファ３４は周知の任意のデータ記憶媒体を備えることがある。
【００１１】
　超音波システム１０を制御するためには、ユーザ・インタフェースまたは入力（例えば
、ユーザ入力デバイス２６など）に関する様々な実施形態が実現されることがあることに
留意すべきである。こうした様々な実施形態は、超音波システム１０を制御するためのユ
ーザ制御子の組などの制御機能を含むことがある。このユーザ制御子の組は、例えばタッ
チスクリーンまたはタッチパネルの一部として、あるいは手入力（例えば、ユーザ作動可
能なスイッチ及び／またはボタンを含む）として提供されることがある。このユーザ制御
子の組は、手作業で動作可能とすることや、音声で動作させることがある。
【００１２】
　超音波システム１０は、送信器１２及び受信器１８に接続させた、例えばトランスジュ
ーサや複数の変換素子などの探触子１６を含んでいる。探触子１６は超音波パルスを送信
すると共に、走査対象ボリューム３６の内部の構造からエコーを受信する。走査対象ボリ
ューム３６は、例えば、リアルタイム撮像、ボリューム走査、位置決めセンサを有するト
ランスジューサによる走査、ボクセル相関技法を用いたフリーハンド走査、あるいはマト
リックスアレイ・トランスジューサによる走査を含む様々な技法によって取得されること
がある。
【００１３】
　探触子１６は、直線的または弓形経路に沿うなどボリューム３６に対する走査の間に移
動させることがある。直線的または弓形の各位置において、探触子１６は１つまたは複数
の走査面３８を取得する。走査面３８は、隣接する走査面３８からなる群または組からな
どある厚みにわたって収集される。走査面３８はバッファ２４内に格納され、次いで処理
装置３０に送られることがある。幾つかの実施形態では、探触子１６は走査面３８ではな
くラインを収集することがあり、またバッファ２４は走査面３８ではなく探触子１６によ
って取得したラインを格納することがある。次いでバッファ２４は、走査面３８ではなく
探触子１６によって取得したラインを格納する。処理装置３０は、ユーザ入力２６内のス
ライス厚設定制御器からスライス厚設定を受け取ることがあり、あるいは、送信されたデ
ータの所定の特性に基づいてスライス厚設定制御器を自動的に設定し、これにより走査面
３８から作成しようとするスライスの厚さが特定されることがある。処理装置３０は、複
数の隣接する走査面３８からデータ・スライスを作成する。各データ・スライスを形成す
るために取得することがある隣接する走査面３８の数は、スライス厚設定制御器によって
選択した厚さに依存する。データ・スライスは画像バッファ３４内に格納されると共に、
処理装置３０は画像バッファ３４にアクセスしてこのデータ・スライスに対してボリュー
ム・レンダリングを実行することがある。
【００１４】
　処理装置３０はさらに、格納されたデータの差分マップを作成することや、到来するデ
ータの差分マップをリアルタイムで作成することがある。例えば、強度投影マップ、絶対
差総和、最大強度投影マップ、最小強度投影マップ、平均強度投影マップ、積算投影マッ
プ、第１極大値投影マップ、及び任意加重投影マップを用いて、平面スライスの各隣接対
のそれぞれの画素に対する差分マップが作成されることがある。この差分マップの出力は
、到来するデータの次元数を低減するように指標付けされかつ合成されることがある。例
えば、画像スライスの隣接対の差分マップは、複数の画像スライスのすべての間の差の２
次元指標をレンダリングするために合成されることがある。この指標は、表示のうちの隣
接する平面スライス間において他の部分と比べて比較的より大きな差が存在する部分など
の関心対象フィーチャを迅速に位置特定するために横動を受けたかもしれない(may be tr
aversed)表示部上の隣接する平面スライス間の差の相対値を示すことがある。同様に、時
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間を追って収集されたボリューム・データは、ある関心領域を選択できるように、あるい
はその表示のうち時間を追った差に相対的により大きな変化が示されている部分を選択で
きるように、時間的に隣接するボリュームの差分マップを作成することによって次元数の
低減を受けることがある。
【００１５】
　処理装置３０の出力は、表示システム３２に対して選択可能に送られることがある。表
示システム３２は、触感グローブ、頭部セット用ディスプレイ及び／またはヘッドアップ
式ディスプレイなどユーザが着用可能なデバイスを含むことがある。本明細書で使用する
場合、触感グローブ（ｔｅｘｔｕｒｅ　ｇｌｏｖｅ）とは、手足の動きや空間内の向きを
入力デバイスにまたは直接的に処理装置に送るために複数のセンサを備えた手足用の装着
可能な覆いである。この触感グローブは、手足と相互作用し、例えば触感、温度、力、圧
力及び向き（ただし、これらに限らない）などのセンサ指示値を送信する複数のセンサ出
力を含むことがある。表示システム３２は、２Ｄモードで動作する際に第２のマトリック
スすなわち視差バリア（ｐａｒａｌｌａｘ　ｂａｒｒｉｅｒ）が透明であるようなアクテ
ィブマトリックス・カラーＬＣＤディスプレイ（Ｓｈａｒｐ　Ｓｙｓｔｅｍｓ　ｏｆ　Ａ
ｍｅｒｉｃａ（Ｍａｈｗａｈ，Ｎ．Ｊ．）から入手可能なものなど）を含むことがある。
ユーザ選択可能な３Ｄモードの間に、切り替え式ＬＣＤは、３Ｄ効果を生成させるために
ユーザの左眼と右眼に交互に画素を送っている。
【００１６】
　表示システム３２はさらに、ホログラフィ投影デバイス４０を含むことや、ホログラフ
ィ投影デバイス４０に画像を送信することがあり、このホログラフィ投影デバイス４０は
、ユーザの視野内でフィーチャをハイライトまたは強調するためにユーザの視野と連携さ
せて投影画像を使用できるようにヘッドアップ・モードで画像を表示することや、視覚表
示全体をなすように使用されることがある。したがって、ホログラフィ投影デバイス４０
は、現在走査を受けている及び／または走査を受け終わった対象を基準としたホログラフ
ィ投影デバイス４０の位置及び方向を決定するためのセンサを含む頭部装着可能な身に着
けられるデバイスとすることがある。
【００１７】
　各エコー信号サンプル（ボクセル）の位置は、幾何学的な確度（すなわち、あるボクセ
ルから次のボクセルまでの距離）並びに超音波応答（及び超音波応答からの導出値）によ
って規定されることに留意すべきである。適当な超音波応答には、グレイスケール値、カ
ラーフロー値、及びアンギオ（ａｎｇｉｏ）またはパワーのドプラ情報が含まれる。
【００１８】
　さらに、超音波システム１０は追加的な構成要素や別の構成要素を含むことがあること
に留意すべきである。例えば、患者データ、走査パラメータ及び／または走査モードの変
更に関する入力の制御を含む超音波システム１０の動作を制御するためにユーザ・インタ
フェースまたは入力が設けられて使用されることがある。
【００１９】
　図２は、本発明の例示的な一実施形態に従って図１のシステムによって収集したリアル
タイム・ボリュームの斜視図である。走査対象ボリューム３６は、ある角度１２６で互い
から発散する放射状の辺縁１２２及び１２４を有する扇形状の断面を含んでいる。探触子
１６（図１参照）は、各走査面３８内の隣接する走査線に沿った走査のために超音波発射
を電子的に収束させて長手方向に導いており、また隣接する走査面３８を走査するために
超音波発射を電子的または機械的に収束させて横方向に導いている。探触子１６によって
取得された走査面３８は、バッファ２４内に格納されることがあり、また処理装置３０に
よって球座標からデカルト座標への走査変換を受けることがある。複数の走査面からなる
ボリュームがレンダリング・ボックス１３０の形で作成されている。レンダリング・ボッ
クス１３０は、複数の隣接する画像面１３４から形成されている。
【００２０】
　レンダリング・ボックス１３０は、スライス厚１３２、スライス幅１３６及びスライス
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高１３８を有するようにそのサイズをオペレータがユーザ・インタフェースまたはユーザ
入力２６を用いて規定することができる。処理装置３０は、所望の厚さのレンダリング・
ボックス１３０が形成されるようにスライスの厚さパラメータを調整するためにスライス
厚設定制御器によって制御を受けることがある。レンダリング・ボックス１３０は、走査
対象ボリューム３６のうちボリューム・レンダリングを受ける部分を指定している。処理
装置３０は画像バッファ３４にアクセスすることがあり、これによりレンダリング・ボッ
クス１３０のスライス厚１３２の方向でレンダリングを行っている。
【００２１】
　ここで図１及び２を参照すると、動作時に、事前定義の厚さを有するスライスが収集さ
れると共に、処理装置３０内で処理されている。レンダリング・ボックス１３０を表すエ
コーデータは画像バッファ内に格納されることがある。約２ミリメートルから約２０ミリ
メートルの間の事前定義厚さが一般的であるが、その用途や走査対象の部位の大きさに応
じて、約２ミリメートル未満の厚さや約２０ミリメートルを超える厚さも適当となり得る
。スライス厚設定制御器は、離散式または連続式の厚さ設定値を備えた回転可能なノブを
含むことがある。
【００２２】
　処理装置３０は、レンダリング・ボックス１３０を画像面１３４の画像部分１４８上に
投射する。画像部分１４８内の画素データは、処理に続いて、表示システム３２内のビデ
オ・プロセッサを通るように送られることがある。レンダリング・ボックス１３０は、走
査対象ボリューム３６内で任意の位置に配置されると共に任意の方向に向けられることが
ある。幾つかの状況では、走査対象領域のサイズに応じて、レンダリング・ボックス１３
０を走査対象ボリューム３６のある小さい部分のみとすると有利となることがある。
【００２３】
　図３は、超音波システム１０（図１参照）の出力を表示するユーザ・インタフェース３
００の例示的な一実施形態である。ユーザ・インタフェース３００は、リアルタイムの２
Ｄ画像、リアルタイム性がより低い２Ｄ画像、２Ｄ画像のシネループ、及び超音波画像の
３Ｄ表示を表示するために使用できる超音波像表示エリア３０２を含むことがある。取り
込まれたシネループは、像表示エリア３０２内において、リアルタイムで、速度を落とし
て、あるいはフレーム単位で再生されることがある。超音波像表示エリア３０２は、関心
対象フィーチャに迅速に到達するための大量の画像データのナビゲーションを容易にする
ように、選択したデータの差分マップを表示するために使用されることがある。ユーザ・
インタフェース３００は、スケール３０６及び指標インジケータ３０８を含んだ探察マッ
プ（ｓｃｏｕｔ　ｍａｐ）エリア３０４を含むことがある。隣接するデータ・スライス間
及び／または時間的に隣接するボリューム間の相対差を示すためには次元数を低減させた
表示部３１０が使用される。探察マップ・エリア３０４は、表示部３１０に対してカーソ
ル３１４を移動させるために使用できるセレクタ３１２を含んでいる。カーソル３１４は
、表示部３１０のうち超音波像表示エリア３０２上に表示されている部分を指示している
。この例示的な実施形態では、セレクタ３１２は１つのスライダである。別の実施形態で
は、セレクタ３１２は例えばトグル・スイッチとすることや数値入力フィールドとするこ
とがある。
【００２４】
　走査の間に、システム１０によってある量のデータが受け取られる。処理装置３０は、
この受け取ったデータ内に含まれるデータ・スライスの各対に関する差分マップを計算す
る。ユーザは、表示させる各画像スライスまたは差分マップの像を走査したデータの方向
に向かう所望の観察角度に応じて方向指定するために、超音波像表示エリア３０２上に表
示された画像データの像投射を変更することができる。超音波像表示エリア３０２は、リ
アルタイム画像及び／またはシステム１０上に格納された画像を選択可能に表示すること
ができる。システム１０が隣接する画像スライスに関する差分マップを計算する際に、画
像スライスの各対間の差の総和が計算され、かつ表示部３１０上に表示させるために正規
化されることがある。例示的なトレース３１６は、システム１０のメモリ内に包含された



(7) JP 4732034 B2 2011.7.27

10

20

30

40

50

隣接する画像スライス間の差に関する例示的な値を表している。ユーザはスライダ３１２
を用いてカーソル３１４を極大値（関心対象フィーチャ３１８など）まで移動させること
ができる。隣接する画像スライス間の差が比較的大きい量であることによって、走査対象
ボリューム３６内部の構造間の密度境界を示すことができる。こうした密度境界は例えば
、血液と血管壁の間、臓器組織と腫瘍組織の間、並びに骨と筋肉の間に存在することがあ
る。ユーザは、関心対象フィーチャ３１８を選択した後、その走査を最大速度、低減速度
、フレーム単位、あるいはこれらの速度の組み合わせによって再生するように選択するこ
とができる。ユーザ・インタフェース３００は、指標インジケータ３０８が走査の経過時
間を示すようにして時間を追って取得された３Ｄデータ内で関心対象フィーチャ３１８を
見つけだすために同様に使用されることがある。したがって、ユーザは、関心対象フィー
チャを選択すると共に選択可能な速度で画像ボリューム画像の再生を開始することができ
る。
【００２５】
　像投射は、走査対象ボリューム３６を基準とした任意の方向から選択することができる
。したがって、差分マップ及び次元数を低減させた表示は、ユーザによる選択に従って任
意の方向からのボリュームに関して指定することができる。走査対象ボリュームは、マウ
ス、ジョイスティック、ジョグ・ホイール及び／またはユーザ入力２６と結合された触感
グローブ（ただし、これらに限らない）などの触覚型入力制御を使用してナビゲーション
することができる。像投射方向の選択は、例えばハードウェア・ボタン、ソフトウェア・
キー及び／または仮想現実的ボタンまたはキーを用いて実行することができる。
【００２６】
　超音波像表示エリア３０２はさらに、システム・メモリからの画像データのダウンロー
ド速度を増大させるために使用することができる。選択した像投射を用いて、システム１
０はメモリのうちのダウンロードすべき部分だけからのデータを導くことができる。ダウ
ンロードしたデータは、選択した差分マップに関するデータを含んだ当該量のデータのみ
に対応させることがあり、これにより差分マップで使用されないデータはダウンロードさ
れることがない。
【００２７】
　処理装置３０はさらに、例えば３Ｄ探察マップ上でのスピン、フリップ及び／または回
転などのソフトウェア制御を用いて画像データを処理し、任意の斜方向面内における迅速
な多平面フォーマット変更によって非直線的軌道で表示させた画像の「飛行描出（ｆｌｙ
　ｔｈｒｏｕｇｈ）」をシミュレーションできるようにプログラムされている。例えば、
このソフトウェアはさらに、Ｎｕｍｅｒｉｃａｌ　Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ　Ｇｒｏｕ
ｐ（Ｄｏｗｎｅｒｓ　Ｇｒｏｖｅ，Ｉｌｌ）から入手可能なＥｘｐｌｏｒｅｒ（商標）バ
ージョン３．０などの市販の視覚化パッケージとインタフェースを取ることができる。こ
の視覚化パッケージは、画像データに対するレンダリング及び処理のために使用すること
ができる。例えば、これらのパッケージは、差分マップ及び３Ｄデータ組に対する「飛行
描出」を可能にさせるビューアを含んでいる。この「飛行描出」機能は、関心対象を探察
するために使用されることがあり、次いでその関心対象は、選択されたり、さもなければ
３Ｄデータ全体を使用して観察するように特定されることがある。例えばＩｎｎｏｖＭｅ
ｔｒｉｃｓ　Ｓｏｆｔｗａｒｅ（Ｑｕｅｂｅｃ、Ｃａｎａｄａ）から入手可能なＩＭＣｏ
ｍｐｒｅｓｓ（商標）などの不可逆式及び／または可逆式アルゴリズムを含む画像データ
圧縮が使用されることがある。
【００２８】
　この例示的実施形態では、システム１０はある時間期間に及ぶ３Ｄ画像データ、すなわ
ち４Ｄデータ組を収集することがある。処理装置３０は、３Ｄデータ組間の差を計算し、
これらの３Ｄデータ組間の変化量を計測することがある。この量の変化は、選択した時間
間隔にわたる画像描出情報を提供するために表示部３１０などの線形マップとしてグラフ
表示されることがある。例えば、変化の値がより大きいことは、比較的より診断的関心が
高い時間期間であることを意味することがあり、また変化の値がより小さいことはこの時
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間期間内にある診断情報が比較的低いことを示すことがある。処理装置３０は、ある時間
期間にわたって受け取ったデータの差分マップを自動的に計算し表示することができる。
この差分マップは、その時間期間にわたる画像間の画像変化量を示している表示部３１０
に対応することがある。
【００２９】
　この例示的実施形態では、ボリューム３６の内部で３Ｄ構造などの多次元構造が位置特
定されることがある。多次元構造の差分マップは、超音波画像エリア３０２上に表示させ
ることがある。多次元構造４０８は、この構造を３Ｄレンダリングで観察しながらユーザ
入力を介して手作業で特定されることがある。次いで、特定されたデータに対してタグ付
けし、処理装置３０によって、そのデータに関連付けされたタグが認識され、超音波画像
エリア３０２上での多次元構造の特定を提供できるようにすることがある。代替的な一実
施形態では、システム１０のメモリ内に格納されることがある複数の構造モデルとこの多
次元構造のフィーチャをマッチングさせることによって多次元構造を特定することがある
。多次元構造フィーチャに対するモデル・フィーチャの比較は、信号コンディショナー３
０が例えば３Ｄ画像データを用いて実行することがあり、また差分マップ・データを用い
て実行することがある。比較に使用するための具体的なモデルの選択、並びに多次元構造
に対する比較は、処理装置３０によって自動的に実行されることがある。処理装置３０に
よってその選択及び比較過程が再実行されるように、ユーザはユーザ入力２６を用いた自
動選択を棄却することがある。処理装置３０は、どのモデルを比較に使用すべきかの選択
によって確度が時間と共に増大するように、正しくない選択から「学習」するようにプロ
グラムされることがある。
【００３０】
　図４は、超音波システム１０（図１参照）に関する画像を表示させる例示的な一方法４
００の流れ図である。方法４００は、第１の次元の描出（例えば、３Ｄ描出）の関心領域
の画像データ組を受け取る工程（４０２）と、この画像データ組の次元数を第２の次元の
描出まで低減させる工程（４０４）と、を含む。例えば、３Ｄ描出で受け取ったデータは
、ナビゲーションが困難でありかつ時間がかかることがあるが、画像データ組の次元数を
低減させることによってさらに、画像データのデータ描出の低減が容易となり、これによ
り次元数低減画像の組内で関心対象フィーチャを見いだして関心対象フィーチャを選択（
４０６）し、この選択したフィーチャの画像を第１の次元の描出で作成（４０８）するこ
とによって表示させることができる。
【００３１】
　システム１０は、表示される像に関連付けされた入力デバイスを用いて複数の像投射か
ら画像の像を選択するためのソフトウェア及び／またはハードウェア制御器を含んでいる
。レンダリング済みボリュームは、選択可能な軸の周りで回転及び／またはフリップさせ
、任意の方向からの像投射を提供することができる。次いで、レンダリング済みボリュー
ムは、選択した差分マップ・アルゴリズムに従って、次元数を選択かつ低減させた像投射
に対応してスライス切断を受けることがある。この次元数低減画像の表示及び第１の次元
数の画像表示、かつ／または差分マップの表示は、ユーザ・インタフェース３００上に表
示することができる。次元数を低減させた表示によってユーザは関心対象フィーチャを迅
速に特定しかつ関心対象フィーチャを位置特定することが可能となる。関心対象フィーチ
ャはカーソル及び指標インジケータを用いて選択することがあり、またシステム１０は次
いで、関心対象フィーチャの第１の次元の描出を超音波画像エリア３０２上に表示させる
ことがある。
【００３２】
　ユーザ・インタフェースには、その制御機能がある特定の撮像手順中に使用可能か否か
に応じて画像制御器を選択可能に含ませることがある。例えば、画像コントラストの調整
が許容された調整である間だけ、画像コントラスト制御スライダを表示させることがある
。調整は、特定のユーザに対する設定及び／またはデフォルト設定に応じて選択的に許可
されることがある。さらに、画像制御器は、各ユーザごとあるいはすべてのユーザに対す
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る過去の使用履歴に基づいて選択的に表示させることかつ／または有効にさせることがあ
る。画像制御入力デバイスは、スライダ、クリック・セレクタ及びドロップダウン・メニ
ュー（ただし、これらに限らない）を含むことがある。
【００３３】
　システム１０はさらに、画像描出を介したナビゲーションを容易にするための触覚型制
御子（ただし、これに限らない）などの複数のハードウェア式ポインティング・デバイス
から入力を受け取るように構成されている。この例示的実施形態では、処理装置３０は、
表示システム３２の内部にあるビデオ・プロセッサ及び画像描出のホログラフィ投影画像
を作成するためのホログラフィ投影デバイス４０と連携している。表示システム３２及び
ホログラフィ投影デバイス４０は、着用可能な表示デバイス（例えば、頭部装着式表示デ
バイス）上に多次元データを表示するように構成されることがある。
【００３４】
　超音波イメージング・システムにおいて撮像データの表示を容易にする装置及び方法の
例示的な実施形態について上で詳細に記載した。本明細書に記載したように、超音波画像
データの次元数を第１の次元の描出から次元を低減させた表示まで低減させること、関心
対象フィーチャに関する次元低減させたデータを検索すること、並びにこの関心対象フィ
ーチャを第１の次元の描出で表示することの技術的効果は、走査対象内の関心領域の視覚
化を容易にすることを少なくとも含んでいる。
【００３５】
　開示した実施形態によるシステムは、例えば、コンピュータまたはプロセッサベースの
制御システムによって実行させるソフトウェアなどのプログラム式のハードウェアを備え
ることがあるが、有線式のハードウェア構成、集積回路の形態で製造したハードウェア、
ファームウェア、その他を含め別の形態をとることもあり得ることを理解されたい。開示
した強度投影マップ処理装置はハードウェア・デバイスの形で具現化されることがあるこ
と、超音波システム内の専用または共有式の処理装置上で実行されるソフトウェア・プロ
グラムの形で具現化されることがあること、あるいは超音波システムと結合させることが
あることを理解すべきである。
【００３６】
　上述の方法及び装置は、画像データの次元数を低減させてデータの探察及び像の選択に
必要となる計算能力を削減することによって多次元画像データの観察を容易にするための
費用効果及び信頼性が高い手段を提供する。より具体的には、本方法及び装置によって、
多次元データの視覚化の改善が容易となる。その結果、本明細書に記載した方法及び装置
は、費用効果及び信頼性を高くした多次元超音波システムの動作を容易にさせている。
【００３７】
　上では、超音波イメージング・システムに関する例示的な実施形態について詳細に記載
した。しかし、本システムは本明細書に記載した特定の実施形態に限定されるものではな
く、むしろ、各システムの構成要素は本明細書に記載した別の構成要素と独立にかつ個別
に利用されることもある。各システム構成要素は別のシステム構成要素と組み合わせて使
用することも可能である。
【００３８】
　本発明について具体的な様々な実施形態に関して記載してきたが、当業者であれば、本
発明が本特許請求の範囲の精神及び趣旨の域内にある修正を伴って実施できることを理解
するであろう。また、図面の符号に対応する特許請求の範囲中の符号は、単に本願発明の
理解をより容易にするために用いられているものであり、本願発明の範囲を狭める意図で
用いられたものではない。そして、本願の特許請求の範囲に記載した事項は、明細書に組
み込まれ、明細書の記載事項の一部となる。
【図面の簡単な説明】
【００３９】
【図１】本発明の例示的な一実施形態に従った超音波システムのブロック図である。
【図２】本発明の例示的な一実施形態に従って図１のシステムによって収集したリアルタ
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イム・ボリュームの斜視図である。
【図３】図１に示した超音波システムの出力を表示するユーザ・インタフェースの例示的
な一実施形態の図である。
【図４】図１に示した超音波システムに関する画像表示の例示的な一方法の流れ図である
。
【符号の説明】
【００４０】
　１０　超音波システム
　１２　送信器
　１４　トランスジューサ素子
　１６　探触子
　１８　受信器
　２０　ビーム形成器
　２２　ＲＦ処理装置
　２４　ＲＦ／ＩＱバッファ
　２６　ユーザ入力デバイス
　２８　観察点セレクタ
　３０　処理装置
　３２　表示システム
　３４　画像バッファ
　３６　走査対象ボリューム
　３８　走査面
　４０　ホログラフィ投影デバイス
　１２２　放射状辺縁
　１２４　放射状辺縁
　１２６　角度
　１３０　レンダリング・ボックス
　１３２　スライス厚
　１３４　画像面
　１３６　スライス幅
　１３８　スライス高
　１４８　画像部分
　３００　ユーザ・インタフェース
　３０２　超音波像表示エリア
　３０４　探察マップ・エリア
　３０６　スケール
　３０８　指標インジケータ
　３１０　表示部
　３１２　セレクタ
　３１４　カーソル
　３１６　トレース
　３１８　関心対象フィーチャ
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