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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被検体に配置される探触子からの反射エコー信号に基づき得られるＲＦフレームデータ
を用いて、前記被検体を圧迫することにより前記被検体の組織の変位を計測する変位計測
手段と、該変位計測手段によって得られる変位に基づいて弾性データを作成する弾性計測
手段とを有するとともに、前記弾性データの内、前記探触子の圧迫方向において圧力が伝
達されずに前記圧迫方向における前記組織が変位せず、前記圧迫方向に対し垂直方向にお
ける前記組織の変位レベルが許容範囲を超え、横ずれが生じた領域の前記弾性データをリ
ジェクトし、残りの前記弾性データに基づき弾性画像を生成し表示させる弾性データ解析
手段とを備えることを特徴とする超音波診断装置。
【請求項２】
　前記変位レベルのデータは、それに対応する弾性データとともに、前記変位計測手段に
よって算出された、歪み又は弾性率を算出するための圧迫前後の変位量が第１のフレーム
メモリに格納され、前記変位計測手段によって算出された、リジェクトする弾性データを
算出するための圧迫前後の変位量が第２のフレームメモリに格納され、前記各フレームメ
モリには、前記弾性データの各データと対応する個所に変位レベルからなるデータが格納
されることを特徴とする請求項１に記載の超音波診断装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
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　本発明は超音波診断装置に係り、特に、生体組織の硬さおよび軟らかさを表出させる弾
性画像を表示することのできる超音波診断装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　超音波診断装置は、被検者に当接させた超音波探触子によって、超音波の反射エコー信
号を取り出し、この反射エコー信号によって、該被検体内の生体組織の構造をたとえばＢ
モード像として表示できるようになっている。
【０００３】
　そして、近年では、前記生体組織の構造の他に、それに対応する部位の組織の硬さおよ
び軟らかさを示す弾性画像をたとえば前記生体組織に重ねて表示させるようにしたものが
知られるに至っている。該弾性画像は、前記反射エコー信号から、生体組織の対応する部
位の歪み率あるいは弾性率を計測し、その計測値に対応した色づけ等を行うようにして形
成するようにしている。
【０００４】
　一般に癌化した生体組織は通常の生体組織よりも硬く変化することから、前記弾性画像
によって硬い部位を発見することにより、早期に癌化した部分を検出することができるよ
うになる。このような技術の詳細はたとえば下記特許文献１に開示されている。
【特許文献１】特許第３２６８３９６号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　一方、たとえば前立腺に対して、上記弾性画像を得る場合、経直腸探触子を直腸から挿
入し該前立腺に対して直接外部圧迫を加えることにより、該前立腺の組織の各部位の変位
を計測することになるが、正常な組織に対しても硬い部位として描出してしまうというこ
とが指摘されるに至った。
【０００６】
　そして、この原因は、経直腸探触子は、経直腸に挿入しやすいように円筒形になってお
り、超音波送受信を行うヘッド部分は円弧状となっているため、前立腺を圧迫する際に該
前立腺と接触する面積が小さく前立腺の組織全体に均一に圧力を伝えることができないか
らであると判明した。
【０００７】
　本発明は、このような事情に基づいてなされたものであり、その目的は、圧力の不均一
な伝達によって、弾性画像に基づく誤った判断を回避できる超音波診断装置を提供するこ
とにある。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　 本願において開示される発明のうち、代表的なものの概要を簡単に説明すれば、以下
のとおりである。
【０００９】
（１）本発明による超音波診断装置は、たとえば、被検体に配置される探触子からの反射
エコー信号に基づき得られるＲＦフレームデータを用いて、前記被検体を圧迫することに
より前記被検体の組織の変位を計測する変位計測手段と、該変位計測手段によって得られ
る変位に基づいて弾性データを作成する弾性計測手段とを有するとともに、前記弾性デー
タの内、前記探触子の圧迫方向において圧力が伝達されずに前記圧迫方向における前記組
織が変位せず、前記圧迫方向に対し垂直方向における前記組織の変位レベルが許容範囲を
超え、横ずれが生じた領域の前記弾性データをリジェクトし、残りの前記弾性データに基
づき弾性画像を生成し表示させる弾性データ解析手段とを備えることを特徴とする。
【００１０】
（２）本発明による超音波診断装置は、たとえば、（１）の構成を前提として、前記変位
レベルのデータは、それに対応する弾性データとともに、
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　前記変位計測手段によって算出された、歪み又は弾性率を算出するための圧迫前後の変
位量が第１のフレームメモリに格納され、
　前記変位計測手段によって算出された、リジェクトする弾性データを算出するための圧
迫前後の変位量が第２のフレームメモリに格納され、
　前記各フレームメモリには、前記弾性データの各データと対応する個所に変位レベルか
らなるデータが格納されることを特徴とする。
【００１４】
　なお、本発明は以上の構成に限定されず、本発明の技術思想を逸脱しない範囲で種々の
変更が可能である。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１５】
　以下、本発明による超音波診断装置の実施例を図面を用いて説明する。
【００１６】
　図２は本発明による超音波診断装置の一実施例を示す概略ブロック図である。図２にお
いて、超音波診断装置は、大別して、制御手段となる装置本体１５と、この装置本体１５
に接続され被検体に当接されて用いられる探触子３と、この探触子３の駆動によって得ら
れる断層像情報を映像化する表示手段９とから構成されている。なお、本発明による超音
波診断装置は、上述したように弾性画像を得るようになっているため、その作成に必要と
なる圧力を前記探触子３に取り付けた圧力センサ１１によって検知できるようになってい
るとともに、その検知された情報は装置本体１５の後述する弾性計測手段１２に入力され
るようになっている。
【００１７】
　装置本体１５内にて、送信手段１があり、この送信手段１は送受分離手段２を介して前
記探触子３を駆動させるようになっている。該探触子３から被検体に照射された超音波信
号は反射エコーとして該探触子３で受信され、その受信信号は前記送受分離手段２を介し
て受信手段４に入力され増幅されるようになっている。受信手段４からの信号は整相加算
手段５によって位相制御され、いわゆる超音波生データ（ＲＦ信号）を生成するようにな
っている。そして、この超音波生データに基づいて、白黒断層画像および弾性画像が構成
されるようになっている。
【００１８】
　白黒断層画像の構成にあって、前記超音波生データは、まず、白黒信号処理手段６によ
って、ゲイン補正、ＬＯＧ圧縮、検波、輪郭強調、フィルタ処理等の各信号処理がなされ
、白黒断層像データが得られるようになっている。そして、白黒信号情報交換手段７によ
って、該白黒断層像データはデジタル信号に変換され、時系列的に各フレームメモリに格
納されるようになっている。格納された白黒断層像データは切換え加算手段８を介して表
示手段９に入力され映像化されるようになっている。前記切換え加算手段８は、たとえば
この実施例の場合、後述するようにして得られる弾性画像と重ね合わせて（合成して）表
示させるもので、その際に、たとえば加算係数αの入力により各画像の透過度を決定する
ようになっている。ちなみに、合成された画像の各ピクセル（ｉ．ｊ）における透過度Pi
x-Sum(i.j)は、次式（１）で表されるようになっている。
【００１９】
　　Pix-Sum(i.j)　＝α・Pix-B(i.j)　＋（１－α)・Pix-S(i.j)　……（１）
　ここで、Pix-B(i.j)　は白黒ピクセル値を示し、Pix-S(i.j)　は弾性ピクセル値を示し
ている。なお、この実施例では、白黒断層画像と弾性画像とを合成して表示させたが、本
発明の適用にあっては、それらの画像を別個に表示させるようにしてもよいことはいうま
でもない。各画像が目視的に観て重ねて表示されれば、それらの対応関係が明瞭になるか
らである。
【００２０】
　弾性画像の構成にあって、まず、その概略を示すと、整相加算手段５によって得られる
前記超音波生データは、変位計測手段１０によって前記探触子３がとらえた断層画像に相
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当する組織の変位量が計測されるようになっている。そして、弾性計測手段１２によって
前記組織の変位量にその変位に寄与する圧力を加味させて該当する部位の歪み率やヤング
率に代表される弾性率を計測するようになっている。前記圧力は前記圧力センサ１１によ
って検知される出力値が用いられ、探触子３の被検体への圧迫量に相当する値となってい
る。このように前記弾性計測手段１２によって作成される弾性データは、弾性データ解析
手段１３に入力され、この弾性データ解析手段１３内で不必要と思われるデータがリジェ
クトされるようになっている。該弾性計測手段１２には、前記弾性データの他に、前記変
位計測手段１０から変位レベルデータが入力されるようになっている。この変位レベルデ
ータは前記弾性データと部位的に対応したデータで、これら各データのレベル値によって
、前記弾性データの対応するデータを不必要とするか否かを判定できるようになっている
。この場合、不必要とするか否かの境となるレベル値の選定は操作者が設定できるように
なっており、該レベル値をたとえば閾値として、入力手段である操作卓１６から入力でき
るようになっている。このように、一部データがリジェクトされた弾性データは、カラー
信号情報交換手段１４によってカラー像として構築され、前記切換え加算手段８を介して
表示手段９に表示されるようになっている。
【００２１】
　なお、このような構成からなる超音波診断装置を用いてたとえば前立腺の診断を行う場
合、図４に示すように、その超音波探触子３として経直腸用探触子が用いられ、その先端
（超音波振動子１９が設けられている）を前立腺１８側に当接させるとともに、図中矢印
Ｂ方向に圧迫させるようにして操作される。この場合、後の説明で用いられるｊ軸方向は
前記矢印Ｂ方向と一致するものとなっている。
【００２２】
　図３は、前記変位計測手段１０の構成のさらなる詳細を示したもので、整相加算手段５
からの出力が入力される変位計測部１０ａと、この変位計測部１０ａからの出力を格納し
弾性計測手段１２へ出力させる変位データ用フレームメモリ１０ｂと、前記変位計測部１
０ａからの出力を格納し弾性データ解析手段１３へ出力させる変位レベル用フレームメモ
リ１０ｃとを備えて構成されている。
【００２３】
　まず、整相加算手段５から前記変位計測部１０ａへは、時系列に並んだＲＦフレームデ
ータが順次入力される。ここで、（Ｎ）フレーム目のＲＦフレームデータを圧迫前のデー
タ、（Ｎ＋１）フレーム目のＲＦフレームデータを圧迫後のデータとする。図５（ａ）は
前記圧迫前のデータを、図５（ｂ）は前記圧迫後のデータを示している。
【００２４】
　そして、前記変位計測部１０ａでは、これらの各データに基づいて各部の変位データが
作成されるようになっている。すなわち、図５（ａ）に示すように、圧迫前のフレームデ
ータにおいて、着目すべき点Ｃ(N)（ｉ，ｊ）に対して任意の大きさを有するブロックＯ
×Ｐが設定される。そして、図５（ｂ）に示すように、圧迫後のフレームデータにおいて
も、前記点Ｃ(N)（ｉ，ｊ）に対して同座標である点Ｃ(N＋1)（ｉ，ｊ）を中心とするブ
ロックＱ×Ｒが設定される。ブロックＯ×Ｐは相関演算を行う際の相関窓であり、ブロッ
クＱ×Ｒはマッチングを行う探索範囲となる。なお、Ｏ＜Ｑ、Ｐ≦Ｒの関係を有するが、
説明を簡単にするため、Ｏ＝５、Ｑ＝１１、Ｐ＝Ｒ＝１として以下説明をする。
【００２５】
　圧迫による組織の変位量を算出する場合、ブロックＯ×ＰがブロックＱ×Ｒの中で最も
マッチングが最大となる個所を推定することによって行う。図５（ｃ）に示すように、Ｎ
フレームと（Ｎ＋１）フレームを合成した座標を考えると、連続圧迫によって組織は図中
ｊ軸方向に変化することになり、ｊ軸の取り得る範囲は（－３≦ｊ≦３）となる。この範
囲内で最もマッチングが最大となった点を圧迫による組織が変位した量と表現することが
できる。なお、ＲＦフレームデータを構成するデータ点の細かさは、反射エコー信号をサ
ンプリングする間隔によって決定される。さらに、このデータ複数個が、送信している超
音波の１波長に対応するので、マッチングが最も大きくなった個所の時間差、距離などを
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算出することができる。図５（ｄ）は、組織が圧迫された際のマッチングの状態を示し、
その変位量をＤ（＝３）で示している。また、図５（ｅ）は、組織が減圧された際のマッ
チングの状態を示し、その変位量を－Ｄ（＝－３）で示している。このようにして変位量
（変位分布）が算出されたフレームデータは、変位データ用フレームメモリ１０ｂに一旦
格納された後に、弾性計測手段１２を経ることにより、弾性データが作成されることにな
る。
【００２６】
　一方、前記変位計測部１０ａでは、前記弾性データと対応するデータであって、変位レ
ベルデータが作成されるようになっている。組織の変位量を算出する場合、ＲＯＩによっ
て設定される範囲内の弾性画像を構成する全ピクセルに対してブロックマッチングを行う
ので、同時に全ピクセル分の変位レベルの値を算出して該変位レベルデータを作成するこ
とができる。
【００２７】
　すなわち、図６（ａ）は前記図５（ａ）と同じ図を示しているのに対し、図６（ｂ）に
示すように、（Ｎ＋１）フレームでは、その探索範囲であるブロックＱ×ＲにおいてＲの
範囲を複数ラインにまで拡大して設定されている。この図６（ｂ）では、説明の便宜上、
ｉ軸の±方向にそれぞれたとえば４ライン分離れた距離の範囲に設定されている。この場
合、図３（ｃ）に示すように、Ｎフレームと（Ｎ＋１）フレームを合成して座標を考える
と、注目すべき点Ｃの移動範囲はｉ軸方向に（－４≦ｉ≦４）の範囲内、ｊ軸方向に（－
３≦ｊ≦３）の範囲内となる。そして、たとえば図６（ｄ）に示すように一連の圧迫によ
ってｉ軸方向の変位が（－１≦ｉ≦１）に収まる場合と図６（ｅ）に示すように（－１≦
ｉ≦１）を逸脱する場合が考えられる。
【００２８】
　図６（ｄ）の場合は、（－１≦ｉ≦１）であるため許容範囲として考える。しかし、図
６（ｅ）の場合は、（－１≦ｉ≦１）を逸脱するためｊ軸方向の圧迫に対して圧力が適切
に伝達しておらず組織が横方向に移動しており、圧迫によって横ずれを生じていると判断
する。そして、図６（ｅ）の場合、算出される歪み値は０となり圧迫によって組織が変位
しないことになり、本実施例に示す処理を行わない場合には、硬い組織として描画されて
しまうことになる。この（－１≦ｉ≦１）を逸脱する弾性データのリジェクトを行い、表
示手段９にその弾性画像を表示をしない。
【００２９】
　図７は、探触子３による圧力の伝達の方向と該探触子３によって得られる画像内の変位
レベルとの関係を示した説明図である。まず、図７（ａ）は、前述した図４において矢印
Ａ方向から観た探触子３とこの探触子３によって得られる画像との関係を示した図である
。経直腸探触子３は円筒形状の形状であることから、前立腺１８の中心部分ではｊ軸上に
効率よく圧迫が伝わり、ブロックマッチングにて最も大きくマッチングがとれる個所はｊ
軸上となる。図７（ａ）の前立腺１８の中心部分の画像領域をＦで示し、この画像領域Ｆ
でのブロックマッチングの態様を図７（ｂ）に示している。しかし、図７（ａ）に示す前
立腺１８の左右両脇の画像領域Ｇ、Ｈでは、圧力が均一に伝達できない領域となり、マッ
チングが最大となる個所は段階的にｉ軸方向に移動していくことになる。なお、画像領域
Ｇでのブロックマッチングの態様を図７（ｃ）に示し、画像領域Ｈでのブロックマッチン
グの態様を図７（ｄ）に示している。上述したように、組織の変位量を算出する場合、弾
性画像を構成する全ピクセルに対してブロックマッチングを行うので、この際同時に、弾
性画像を構成する全ピクセル分のｉ軸、ｊ軸方向への変位レベルの値（座標値）を算出す
ることが容易となる。
【００３０】
　このようにして作成される変位レベルデータは、たとえば、図１（ｃ）に示すようなデ
ータとなる。なお、図１（ｃ）では、フレームの中央部は丸印、その両脇には三角印、さ
らにその両脇には四角印として示されているが、後述の閾値との関係の説明で、たとえば
前記丸印の部分には数値０、図中左側の三角印の部分には数値（－１）、図中右側の三角
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印の部分には数値１、図中左側の四角印の部分には数値（－２）、図中右側の四角印の部
分には数値２の各データから構成されていると理解されたい。このデータは、変位レベル
用フレームメモリ１０ｃに一旦格納された後に、弾性データ解析手段１３に入力されるよ
うになっている。この弾性データ解析手段１３において、対応する弾性データと比較され
るためである。
【００３１】
　前記弾性算出手段１２では、前記変位計測手段１０によって算出された圧迫前後の変位
量と、この際の前記圧力センサ１１からの計測値である圧力とから、歪み、あるいは弾性
率（特にヤング率）を算出するようになっている。
【００３２】
　上述のように、ヤング率Ｙｍを算出する場合、まず、対象とする物体の圧迫前の２点間
の距離をａ、圧迫後の当該２点間の距離をｂとした場合、歪みεは次式（２）で表せる。
【００３３】
　　ε＝｜ａ－ｂ｜／ａ　……　（２）
　また、該圧迫によって与えられる圧力をＰとした場合、前記ヤング率Ｙｍは次式（３）
で表せる。
【００３４】
　　Ｙｍ＝ε／Ｐ　……　（３）
　弾性算出手段１２は、前記式（２）、（３）の演算を行い、これにより算出されたヤン
グ率Ｙｍを示す情報は、弾性データ解析手段１３へ出力されるようになっている。
【００３５】
　前記弾性データ解析手段１３において、さらに詳細な構成を示せば、図８に示すように
、前段のリジェクト手段１３ａと後段の安定化手段１３ｂとから構成されている。リジェ
クト手段１３ａには、弾性計測手段１２から弾性データが入力されるとともに、変位計測
手段１０から該弾性データに対応する変位レベルデータが入力されるようになっている。
また、操作卓１６によって操作者が任意に設定できる閾値に対応する情報も該操作卓１６
から入力されるようになっている。
【００３６】
　図１は、前記リジェクト手段１３ａによってなされる動作を模式的に表した説明図であ
る。図１（ａ）に示すように連続して入力される弾性データがあり、図１（ｂ）にはその
うちの一つの弾性データを示している。該弾性データはフレームメモリ上のデータとして
示している。また、図１（ｂ）に示す弾性データと対応する変位レベルデータが変位計測
手段１０から入力され、その変位レベルデータは図１（ｃ）に示している。この変位レベ
ルデータは、上述したように、フレームの中央部は数値０（図中丸印で示す）、その両脇
には左側にて数値（－１）右側にて数値１（図中三角印で示す）、さらに、その両脇には
左側にて数値（－２）右側にて数値２（図中四角印で示す）で示されている。
【００３７】
　一方、操作卓１６から閾値の情報としてたとえば－２、および２が入力されてきた場合
を考える。この情報に相当する変位レベルデータ上の変位レベル値としては図１（ｃ）の
四角印に相当する個所となる。そして、リジェクト手段１３ａとしては、図１（ｄ）に示
す弾性データの各データ（ピクセルデータ）のうち、変位レベルデータの図中四角印で示
すデータと位置的に対応するデータをリジェクト（排除）する作業がなされるようになる
。このリジェクトされた弾性データ（最終弾性データ）を図１（ｄ）に示している。図１
（ｄ）から明らかとなるように、フレームデータからなる弾性データのうちその両脇のデ
ータが取り除かれている。そして、この弾性データが表示手段９に表示されるデータとな
る。
【００３８】
　図９は、探触子３との位置関係で得られる弾性画像のリジェクトされるデータを変位レ
ベルデータとの関係で示した説明図である。図９（ａ）は、探触子３からの情報で得られ
る弾性画像に対応する変位レベルデータを示した図である。上述したと同様に、この変位
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レベルデータは、その中央部において丸印で示す変位レベル値、その両脇において三角印
で示す変位レベル値、さらにその両脇において四角印で示す変位レベル値から構成されて
いる。そして、操作者による操作卓１６を介した閾値の入力により、弾性データの各デー
タのうち前記変位レベルデータの図中四角印で示すデータと位置的に対応するデータがリ
ジェクトされ、図９（ｂ）に示すように、弾性データの各データのうち前記変位レベルデ
ータの図中丸印および三角印で示すデータと位置的に対応するデータのみが弾性画像とし
て表示されることになる。
【００３９】
　操作者が操作卓１６を通して入力する閾値は、その値以上の変位レベル値に位置的に対
応する弾性データの各データをリジェクトするようにすることができ、上述した実施例で
は、閾値としてたとえば－１および１を設定した場合、図１（ｄ）に示す弾性データの各
データのうち、変位レベルデータの図中三角印はもちろんのこと四角印で示すデータと位
置的に対応する各データをリジェクトする作業がなされるようになる。
【００４０】
　前記安定化手段１３ｂは、前記リジェクト手段１３ａからの情報（データ）を時間軸方
向にスムージング処理を施すようにしている。該情報を安定して表示手段９に表示させる
ためである。
【００４１】
　具体的には、たとえば、前記リジェクト手段１３ａから連続して入力されるフレーム単
位の弾性データに対し、隣接した２フレーム間の弾性データにおいて、ある割合のもと加
算し、新たな１フレームの弾性データを算出するようになっている。
【００４２】
　すなわち、時系列的に入力される弾性データを、（ｋ）、（ｋ＋１）、（ｋ＋２）、（
ｋ＋３）、……とした場合、加算係数をαＳとして、新たに算出されるフレームＮの弾性
データＮ（i'.j'）は次式（４）で示されるようになる。
【００４３】
　　Ｎ（i'.j'）＝αＳ（ｋ）（i'.j'）＋（１－α）（ｋ＋１）（i'.j'）　……（４）
　そして、このようにして演算された各弾性データＮ（i'.j'）は、カラー信号情報交換
手段１４へ出力される。
【００４４】
　なお、前記安定化手段１３Ｂの他の実施例として、たとえば、圧迫の前後において適切
な圧迫量が加わらなかった場合、そのフレームごとリジェクトするようにしてもよいこと
はもちろんである。一般に、圧迫によって１～２％程度の圧迫量が加わった際において、
最も安定した弾性データを算出できる経験則に基づき、ある隣接する２フレーム間から算
出される１フレームの弾性データの歪み値の平均値が０．５％以下の歪みしか加わらなか
った場合、該弾性データは画像化を行うことなくリジェクト処理をする手法である。
【００４５】
　前記カラー信号情報交換手段１４は、弾性データ解析手段１３からの弾性データと、変
位計測手段１０からの変位レベルデータをもとに色相情報、すなわち、光の３原色である
赤（Ｒ）、緑（Ｇ）、青（Ｂ）に変換するようにしている。歪みが大きい弾性データをた
とえば赤色コードに変化し、歪みが小さい弾性データをたとえば青色コードに変換してい
る。また、他の実施例として、変位レベルデータに対しては、ｊ軸において最大のマッチ
ングが得られた領域を緑色コードに変換し、前記閾値Ｔによってリジェクトされる領域を
赤あるいは青コードに変換するようにしてもよい。これにより、組織の歪みやヤング率な
どの弾性像や、圧迫による変位レベルの情報を前記色相情報によって画像化するようにな
っている。
【００４６】
　なお、上述した実施例では、たとえば、変位計測手段１０、および弾性データ解析手段
１３は、いずれも装置本体１５に専用のプロセッサを搭載して信号処理を行うようにした
ものである。しかし、これに限定されることはなく、装置本体１５とは別個に外部パーソ
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信号処理によって該パーソナルコンピュータ内のプロセッサによって処理するようにして
もよいことはいうまでもない。
【００４７】
　また、上述した実施例では、変位レベルデータの作成において、説明の便宜からｉ軸方
向における変位レベルの変化についてのみ示したものである。しかし、ｊ軸方向における
変位レベルの変化を加味して変位レベルデータを作成することはいうまでもなく、その変
位レベルデータが弾性データにおいてリジェクトするデータを決定する要素となることは
もちろんである。
【００４８】
　また、上述した実施例では、圧力センサ１１からの情報に基づいて弾性データを作成す
るようにしたものである。しかし、このような圧力センサ１１からの情報に基づくことな
く、たとえば経験則、あるいは間接的に導きだせる他の手段からの推定によって作成され
る情報（この明細書では推定圧力と称する）に基づいて該弾性データを作成するようにし
てもよいことはいうまでもない。このように作成した弾性データであっても信頼性のある
ものを得ることができるからである。
【００４９】
　また、上述した実施例では、弾性データの各データのうち不必要なデータをリジェクト
するのを、操作者の意志に委ね、たとえば操作卓１６を介して閾値に相当する情報を入力
させるようにしたものである。しかし、経験則からリジェクトすべくデータは予め判明し
ていることが多いことに鑑み、操作卓１６からの情報入力を待つことなく前記弾性データ
解析手段１３内で自動的に処理するように構成してもよいことはもちろんである。たとえ
ば、上述のように、変位レベルデータにおける変位レベル値が、－２、－１、０、１、２
で構成されている場合において、少なくとも絶対値の最も大きなデータ、すなわち－２お
よび２を自動的に算出し、このデータに位置的に対応する弾性データのデータをリジェク
トするようにするように構成してもよいことはいうまでもない。
【図面の簡単な説明】
【００５０】
【図１】本発明による超音波診断装置の一実施例を示す要部説明図である。
【図２】本発明による超音波診断装置の一実施例を示す全体概略ブロック図である。
【図３】図２に示す変位計測手段の一実施例を示すブロック図である。
【図４】超音波探触子の患部に圧力を付加する説明図である。
【図５】いわゆるブロックマッチング法を説明するための説明図である。
【図６】変位レベルデータを作成する方法を示した説明図である。
【図７】探触子による圧力の伝達の方向と該探触子によって得られる画像内の変位レベル
との関係を示した説明図である。
【図８】図２に示す弾性データ解析手段の一実施例を示すブロック図である。
【図９】弾性画像のリジェクト領域を超音波探触子との位置の関係で示した図である。
【符号の説明】
【００５１】
１……送信手段、２……送受分離手段、３……探触子、４……受信手段、５……整相加算
手段、６……白黒信号処理手段、７……白黒信号情報交換手段、８……切換え加算手段、
９……表示手段、１０……変位計測手段、１０ａ……変位計測部、１０ｂ……変位データ
用フレームメモリ、１０ｃ……変位レベル用フレームメモリ、１１……圧力センサ、１２
……弾性計測手段、１３……弾性データ解析手段、１３ａ……リジェクト手段、１３ｂ…
…安定化手段、１４……カラー信号情報交換手段、１５……装置本体、１８……前立腺、
１９……超音波振動子。
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