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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】医用画像における所定構造物の動きの解析精度
を向上させることを可能にする医用画像処理装置、医用
画像診断装置、医用画像処理方法および超音波画像処理
方法を提供する。
【解決手段】医用画像処理装置１００は、設定部１０１
と、追跡部１０２，１０３と、算出部１０３とを備える
。設定部は、複数の医用画像のうち少なくとも１つに対
して第１の関心部を設定する。追跡部は、複数の医用画
像間における第１の関心部の動きを追跡する第１の追跡
処理と、複数の医用画像間における第１の関心部とは異
なる第２の関心部の動きを追跡する第２の追跡処理とを
実行する。算出部は、第１の追跡処理の結果及び第２の
追跡処理の結果を用いて第１の関心部に対する第２の関
心部の動きを算出する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　複数の医用画像のうち少なくとも１つに対して第１の関心部を設定する設定部と、
　前記複数の医用画像間における前記第１の関心部の動きを追跡する第１の追跡処理と、
前記複数の医用画像間における前記第１の関心部とは異なる第２の関心部の動きを追跡す
る第２の追跡処理とを実行する追跡部と、
　前記第１の追跡処理の結果及び前記第２の追跡処理の結果を用いて前記第１の関心部に
対する前記第２の関心部の動きを算出する算出部と、
　を備える、医用画像処理装置。
【請求項２】
　前記第１の追跡処理の結果を修正する第１の修正処理と、前記第１の修正処理の結果を
用いて前記第２の追跡処理の結果を修正する第２の修正処理とを実行する修正部をさらに
備え、
　前記算出部は、前記第１の修正処理の結果及び前記第２の修正処理の結果を用いて前記
第１の関心部に対する前記第２の関心部の動きを算出する、請求項１に記載の医用画像処
理装置。
【請求項３】
　前記第１の修正処理は、前記第１の追跡処理の結果を複数の成分に分け、前記複数の成
分の各々に対してフーリエフィッティングを実行する処理を含む、請求項２に記載の医用
画像処理装置。
【請求項４】
　前記第２の修正処理は、前記フーリエフィッティングによる修正値を、前記第２の追跡
処理の結果における前記複数の成分の各々から減算する処理を含む、請求項３に記載の医
用画像処理装置。
【請求項５】
　前記複数の医用画像は母体内の胎児の眼球領域を含み、前記第１の関心部は前記胎児の
眼球領域を含み、前記第２の関心部は前記胎児の眼球領域の一部を含む、請求項１～４の
いずれか一項に記載の医用画像処理装置。
【請求項６】
　前記第２の関心部は、少なくとも前記医用画像における前記胎児の水晶体の一部を含む
、請求項５に記載の医用画像処理装置。
【請求項７】
　前記医用画像は超音波の送受によって得られた超音波画像を含む、請求項１～６のいず
れか一項に記載の医用画像処理装置。
【請求項８】
　前記設定部は、前記複数の医用画像のうち少なくとも１つに対して前記第２の関心部を
設定する、請求項１～７のいずれか一項に記載の医用画像処理装置。
【請求項９】
　前記追跡部は、テンプレートマッチングにより、前記複数の医用画像における前記第１
の関心部及び前記第２の関心部の検索を実行する、請求項１～８のいずれか一項に記載の
医用画像処理装置。
【請求項１０】
　前記追跡部は、所定時刻の医用画像における前記第１の関心部及び前記第２の関心部の
位置を基準位置とし、前記基準位置に対する前記所定時刻以外の医用画像における前記第
１の関心部及び前記第２の関心部の位置の情報を取得する、請求項１～９のいずれか一項
に記載の医用画像処理装置。
【請求項１１】
　前記第１の関心部に対する前記第２の関心部の動きに基づいて、前記第２の関心部に含
まれる前記胎児の水晶体の運動モードを識別する識別部をさらに備える、請求項６に記載
の医用画像処理装置。
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【請求項１２】
　前記識別部は、前記水晶体の変位および角度変化のうちの少なくとも一種類に基づいて
前記運動モードを識別する、請求項１１に記載の医用画像処理装置。
【請求項１３】
　経時的な複数の医用画像を収集する収集部と、
　前記複数の医用画像のうち少なくとも１つに対して第１の関心部を設定する設定部と、
　前記複数の医用画像間における前記第１の関心部の動きを追跡する第１の追跡処理と、
前記複数の医用画像間における前記第１の関心部とは異なる第２の関心部の動きを追跡す
る第２の追跡処理とを実行する追跡部と、
　前記第１の追跡処理の結果及び前記第２の追跡処理の結果を用いて前記第１の関心部に
対する前記第２の関心部の動きを算出する算出部と、
　を備える、医用画像診断装置。
【請求項１４】
　前記複数の医用画像のうち少なくとも１つに対して第１の関心部を設定し、
　前記複数の医用画像間における前記第１の関心部の動きを追跡する第１の追跡処理と、
前記複数の医用画像間における前記第１の関心部とは異なる第２の関心部の動きを追跡す
る第２の追跡処理とを実行し、
　前記第１の追跡処理の結果及び前記第２の追跡処理の結果を用いて前記第１の関心部に
対する前記第２の関心部の動きを算出する、
　ことを含む、医用画像処理方法。
【請求項１５】
　超音波画像において、胎児の眼球領域の経時的な運動状態を追跡する第１の追跡処理を
実行し、
　前記第１の追跡処理の結果から誤追跡を判定して前記結果を修正する第２の追跡処理を
実行し、
　前記第２の追跡処理の結果を用いて、前記眼球領域の経時的な運動状態を再追跡する、
　ことを含む、超音波画像処理方法。
【請求項１６】
　前記第２の追跡処理は、前記第１の追跡処理の結果を直交する運動成分に分け、各成分
に対してフーリエフィッティングを実行することで、運動の連続性に基づく誤追跡の除去
を実行する、請求項１５に記載の超音波画像処理方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明の実施の形態は、医用画像処理装置、医用画像診断装置、医用画像処理方法およ
び超音波画像処理方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　被検体内の所定の構造物に対してイメージングを行う場合、所定構造物のダイナミック
な動きを解析する場合がある。換言すると、ある時間における所定構造物の追跡を行う場
合がある。かかる処理は、例えば、所定構造物が位置した領域について一連の時系列での
画像を取得し、かつ各画像において所定構造物の形態を識別することで実現することがで
きる。ここで、所定構造物に対して識別を行う場合、例えば、手動マーカまたは自動マー
カの方式を採用することができる。
【０００３】
　しかしながら、手動マーカは、画像数量が比較的多い場合に実現することが困難であり
、他方、イメージング条件の各種限制および所定構造物そのものの特徴により、取得した
画像の分解能が低かったり、或いは所定構造物の特徴が明らかではなかったりする場合が
り、各画像における所定構造物の位置を正確に、自動的に識別することが困難である。そ
のため、医用画像における所定構造物を迅速、正確に自動で追跡（トラッキング）するこ
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とができる装置と方法が期待されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０１２－２１３６０４号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　本発明が解決しようとする課題は、医用画像における所定の構造物の動きの解析精度を
向上させることを可能にする医用画像処理装置、医用画像診断装置、医用画像処理方法お
よび超音波画像処理方法を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　実施形態の医用画像処理装置は、設定部と、追跡部と、算出部とを備える。設定部は、
複数の医用画像のうち少なくとも１つに対して第１の関心部を設定する。追跡部は、前記
複数の医用画像間における前記第１の関心部の動きを追跡する第１の追跡処理と、前記複
数の医用画像間における前記第１の関心部とは異なる第２の関心部の動きを追跡する第２
の追跡処理とを実行する。算出部は、前記第１の追跡処理の結果及び前記第２の追跡処理
の結果を用いて前記第１の関心部に対する前記第２の関心部の動きを算出する。
【図面の簡単な説明】
【０００７】
【図１】図１は、 第１の実施形態に係る医用画像処理装置の構成を示すブロック図であ
る。
【図２】図２は、第１の実施形態に係る第１領域と第２領域の設定を示す図である。
【図３Ａ】図３Ａは、第１の実施形態に係る処理結果の一例を示すグラフである。
【図３Ｂ】図３Ｂは、第１の実施形態に係る処理結果の一例を示すグラフである。
【図３Ｃ】図３Ｃは、第１の実施形態に係る処理結果の一例を示すグラフである。
【図４】図４は、第１の実施形態に係る医用画像処理方法と医用診断方法を示すフローチ
ャートである。
【図５】図５は、第２の実施形態に係る医用画像処理装置の構成を示すブロック図である
。
【図６】図６は、第３の実施形態に係る医用画像診断装置の構成を示すブロック図である
。
【図７】図７は、第３の実施形態に係る医用画像収集部の一例を示す構成ブロック図であ
る。
【図８】図８は、本実施形態を実現可能なコンピュータの構成を示すブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【０００８】
　以下、本願の基本的な理解のための幾つかの実施形態についての概要を説明する。この
概要は本願のキーになる領域あるいは重要な領域を確定するものではなく、また本願の範
囲を限定するものでもない。その目的は、簡略的に説明することによって、その後に説明
する更に詳細な記述のイントロダクションのために説明するものである。ここで、本願は
、医用画像処理分野に関し、具体的には、時系列での医用画像における所定構造物に対し
て追跡を行って所定構造物の各画像における位置を取得する医用画像処理装置、方法およ
び医用画像診断装置、方法に関する。
【０００９】
　一実施形態によれば、医用画像処理装置であって、被検体内の所定の構造物を含む領域
に対応する、時系列での複数の医用画像のうちの少なくとも１つについて、所定の構造物
を含む第１領域と、第１領域内に位置しかつ所定の構造物を示す第２領域とを設定する領
域設定部と、前記領域設定部が設定した前記第１領域と前記第２領域に基づいて、前記複
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数の医用画像において前記領域設定部によって前記第１領域と前記第２領域とを設定した
医用画像の以外の余りの医用画像における第１領域と第２領域を検索する領域検索部と、
領域設定部によって設定した第１領域の位置情報、領域検索部によって検索した第１領域
の位置情報、領域設定部によって設定した第２領域の位置情報、および領域検索部によっ
て検索した第２領域の位置情報を取得する位置情報取得部と、位置情報取得部によって取
得した第１領域の位置情報の少なくとも一部に対して位置情報取得部によって取得した第
１領域の位置情報の時系列での変化の異常値を減少させる処理を実行し、前記処理を実行
した位置情報を含む第１領域の位置情報に基づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得す
る処理部と、を備える。
【００１０】
　他の一実施形態によれば、医用画像処理方法であって、被検体内の所定の構造物を含む
領域に対応する、時系列での複数の医用画像のうちの少なくとも１つについて、所定の構
造物を含む第１領域と、第１領域内に位置しかつ所定の構造物を示す第２領域とを設定し
、設定した前記第１領域と前記第２領域に基づいて、検索前記複数の医用画像において前
記第１領域と前記第２領域を設定した医用画像の以外の余りの医用画像における第１領域
と第２領域を検索し、設定した第１領域の位置情報、検索した第１領域の位置情報、設定
した第２領域の位置情報、および検索した第２領域の位置情報を取得し、取得した第１領
域の位置情報の少なくとも一部に対して取得した前記第１領域の位置情報の時系列での変
化の異常値を減少させる処理を実行し、前記処理を実行した位置情報を含む第１領域の位
置情報に基づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得する。
【００１１】
　また、他の一実施形態によれば、医用画像診断装置であって、被検体内の所定の構造物
を含む領域に対応する時系列での複数の医用画像を収集する医用画像収集部と、複数の医
用画像のうちの少なくとも１つについて、所定の構造物を含む第１領域と、第１領域内に
位置しかつ所定の構造物を示す第２領域とを設定する領域設定部と、前記領域設定部によ
って設定した前記第１領域と前記第２領域に基づいて、前記複数の医用画像において前記
領域設定部によって前記第１領域と前記第２領域を設定する医用画像の以外の余りの医用
画像における第１領域と第２領域を検索する領域検索部と、領域設定部によって設定した
第１領域の位置情報、領域検索部によって検索した第１領域の位置情報、領域設定部によ
って設定した第２領域の位置情報、および領域検索部によって検索した第２領域の位置情
報を取得する位置情報取得部と、位置情報取得部によって取得した第１領域の位置情報の
少なくとも一部に対して位置情報取得部によって取得した第１領域の位置情報の時系列で
の変化の異常値を減少させる処理を実行し、前記処理を実行した位置情報を含む第１領域
の位置情報に基づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得する処理部と、を備える。
【００１２】
　また、他の一実施形態によれば、医用画像診断方法であって、被検体内の所定の構造物
を含む領域に対応した時系列での複数の医用画像を収集し、複数の医用画像のうちの少な
くとも１つについて、所定の構造物を含む第１領域と、第１領域内に位置しかつ所定の構
造物を示す第２領域とを設定し、設定した前記第１領域と前記第２領域に基づいて、前記
複数の医用画像において前記第１領域と前記第２領域を設定した医用画像の以外の余りの
医用画像における第１領域と第２領域を検索し、設定した第１領域の位置情報、検索した
第１領域の位置情報、設定した第２領域の位置情報、および検索した第２領域の位置情報
を取得し、取得した第１領域の位置情報の少なくともの一部に対して取得した前記第１領
域の位置情報の時系列での変化の異常値を減少させる処理を実行し、前記処理を実行した
位置情報を含む第１領域の位置情報に基づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得するこ
とを含む。
【００１３】
　また、他の一実施形態は、さらに上記医用画像処理方法と医用画像診断方法を実現する
ためのコンピュータプログラムを提供する。
【００１４】
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　また、他の一実施形態は、少なくともコンピュータ読み取り可能な媒体形式のコンピュ
ータプログラム製品を提供し、その上に前記医用画像処理方法と医用画像診断方法を実現
するためのコンピュータプログラムコードを記録する。
【００１５】
　本願の医用画像処理装置、方法、および医用画像診断装置、方法において、所定構造物
を含む第１領域の経時変化の異常を減少させる処理によって、所定構造物に対する大まか
な追跡の補正結果を取得し、補正の大まかな追跡に基づいて所定構造物のより正確な位置
情報の変化を取得し、それによって自動追跡の正確性を向上させた。
【００１６】
　以下、図面を参照しながら本実施形態を説明することにより、さらに本実施形態の目的
、特徴、メリットを理解し易くすることができる。ここで、図面中の構成は、単に本実施
形態の原理を示すためのものである。なお、図面において、同一あるいは類似の技術的特
徴あるいは構成は、同様のあるいは類似の図面表記を用いて表現することとする。
【００１７】
　以下、図面を参照しながら本実施形態について説明をする。なお、説明において、一つ
の図面あるいは一つの実施形態において記載した構成や特徴は、一つあるいは複数の他の
図面あるいは実施形態において示した構成や特徴の組み合わせることができる。さらに、
明瞭にするため、図面や説明において本実施形態と無関係な内容や、当業者にとって周知
の構成や処理については、表示や記載を省略する。
【００１８】
（第１の実施形態）
　図１は、第１の実施形態に係る医用画像処理装置１００の構成を示すブロック図である
。図１に示すように、医用画像処理装置１００は、領域設定部１０１と、領域検索部１０
２と、位置情報取得部１０３と、処理部１０４とを有する。なお、領域設定部１０１は、
設定部とも呼ばれる。また、領域検索部１０２及び位置情報取得部１０３は、合わせて追
跡部とも呼ばれる。また、処理部１０３は、算出部あるいは修正部とも呼ばれる。医用画
像処理装置１００は、上述した各部の処理により、時系列で収集した医用画像における所
定の構造物を正確にトラッキングすることで、所定の構造物に関する解析精度を向上させ
ることを可能にする。
【００１９】
　ここで、所定の構造物に関する解析としては、例えば、眼球の動きに基づく胎児の発達
程度の解析が挙げられる。一例を挙げると、胎児の眼球は、快速眼球運動（ＲＥＭ：Rapi
d　Eye　Movement）と慢速眼球運動（ＳＥＭ：Slow　Eye　Movement）とを所定の割合で
行っている。ここで、胎児の脳に発達障害がある場合、眼球の動きが少なくなり、慢速眼
球運動の割合が高くなることが知られている。従って、胎児の眼球の動きを解析すること
で、胎児の脳の発達程度を解析することができる。しかしながら、胎児は母体内で不規則
に動いており、動いている胎児の眼球の動きを解析するには、単に眼球の位置をトラッキ
ングするだけでは不十分である。すなわち、胎児の眼球を正確にトラッキングするために
は、母体内での胎児の動きを考慮した眼球のトラッキングが求められる。
【００２０】
　そこで、母体内での胎児の動きを考慮した眼球のトラッキングを行うために、医用画像
処理装置１００においては、領域設定部１０１が、複数の医用画像のうち少なくとも１つ
に対して第１の関心部（第１領域）を設定する。領域検索部１０２及び位置情報取得部１
０３が、複数の医用画像間における第１の関心部の動きを追跡する第１の追跡処理と、複
数の医用画像間における第１の関心部とは異なる第２の関心部（第２領域）の動きを追跡
する第２の追跡処理とを実行する。処理部１０３が、第１の追跡処理の結果及び第２の追
跡処理の結果を用いて第１の関心部に対する前記第２の関心部の動きを算出する。ここで
、処理部１０３は、第１の追跡処理の結果を修正する第１の修正処理と、第１の修正処理
の結果を用いて第２の追跡処理の結果を修正する第２の修正処理とを実行し、第１の修正
処理の結果及び第２の修正処理の結果を用いて第１の関心部に対する第２の関心部の動き
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を算出する。
【００２１】
　より具体的には、領域設定部１０１は、医用画像処理装置１００は、被検体内の所定の
構造物を含む領域に対応する、時系列での複数の医用画像のうちの少なくとも１つについ
て、所定の構造物を含む第１領域と、第１領域内に位置しかつ所定の構造物を示す第２領
域とを設定する。領域検索部１０３は、領域設定部１０１が設定した第１領域と第２領域
に基づいて、複数の医用画像において領域設定部１０１によって第１領域と第２領域を設
定した医用画像の以外の余りの医用画像における第１領域と第２領域を検索する。位置情
報取得部１０３は、領域設定部１０１によって設定した第１領域の位置情報、領域検索部
１０２によって検索した第１領域の位置情報、領域設定部１０１によって設定した第２領
域の位置情報、および領域検索部１０２によって検索した第２領域の位置情報を取得する
。処理部１０４は、位置情報取得部１０３によって取得した第１領域の位置情報の少なく
とも一部に対して位置情報取得部１０３によって取得した第１領域の位置情報の時系列で
の変化の異常値を減少させる処理を実行し、前記処理を実行した位置情報を含む第１領域
の位置情報に基づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得する。
【００２２】
　ここで、被検体は、例えば、人体または動物体であってもよく、上記医用画像処理装置
１００は、被検体の所定部位に対してある時間に撮影またはスキャンして取得した時系列
での複数の医用画像の処理に用いられる。前記所定部位は、例えば、観察対象である所定
の構造物を含む。従って、複数の医用画像は、所定構造物の異なる時刻の状態が反映され
た領域を含む。上記医用画像処理装置１００の操作によって、所定構造物の各医用画像に
おける位置を取得することができ、言い換えれば、所定構造物の運動軌道または変化に対
して追跡分析を行うことができる。
【００２３】
　上記医用画像は、例えば、超音波（ＵＬ）診断によって収集した超音波画像である。し
かし、医用画像の取得手段は、超音波診断に限定されず、例えば、Ｘ線イメージング診断
、コンピュータ断層スキャン（ＣＴ）、磁気共鳴イメージング（ＭＲＩ）、または陽電子
放出断層スキャン（ＰＥＴ：Positron　Emission　Tomography）などであっでもよい。
【００２４】
　領域設定部１０１は、上記複数の医用画像のうちの少なくとも１つ、例えば、時間的に
最も前方の１つの医用画像などに対して、第１領域と第２領域を設定する。ここで、第１
領域が所定構造物を含み、第２領域が第１領域内に位置してかつ所定構造物を示す。言い
換えれば、第２領域の範囲は、通常、第１領域より小さく、それによって医用画像におい
て所定構造物をより正確に位置決めすることができる。すなわち、第１領域と第２領域の
２つの領域を設定し、経時的な医用画像における第１領域に対する第２領域の位置を解析
することで、動きを伴う対象における所定構造物の動きを解析することができる。
【００２５】
　ここで、一示例として、構造物は、被検体内の胎児の眼球または水晶体であっでもよく
、第１領域が眼球を含む領域または眼球を示す領域であり、第２領域が第１領域内にあり
、眼球の位置をより正確に示すことに用いられる。図２は、第１の実施形態に係る第１領
域と第２領域の設定を示す図である。ここで、図２においては、構造物が眼球である示例
において第１領域と第２領域との設定を示す図であり、楕円形が眼球を示し、楕円形にお
ける円形が水晶体を示す。
【００２６】
　図２に第１領域と第２領域との形状が方形であることを示すが、ここに限定されていな
く、円形、各種の多角形、不規則な形状などのような各種の形状を採用してもよく、例え
ば、それが構造物の形状または画像処理の要求などによって決められる。また、図２にお
ける第１領域と第２領域とはそれぞれ１つとして示すが、それぞれ複数であっでもよい。
【００２７】
　領域設定部１０１が第１領域と第２領域を設定した後、領域検索部１０２は、このよう
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な設定を行わないほかの医用画像に対して検索を行い、各医用画像において相応する第１
領域と第２領域を取得する。ただし、領域検索部１０２は各種の識別方法によってその他
の医用画像における第１領域と第２領域を識別することができる。そして、第２領域に対
する検索を行う場合、例えば、検索した第１領域の範囲に制限して行うことができる。こ
こで、収集された経時的な医用画像が、例えば、２次元の超音波画像の場合、スキャンし
た断面から所定構造物が外れる場合がある。一例を挙げると、超音波走査中に胎児が動い
た場合、スキャン断面から眼球が外れてしまう場合がある。従って、経時的に収集した超
音波画像において、まず、第１領域を検索することで、複数の超音波画像の中から所定構
造物が含まれる画像（断面がずれていない画像）を抽出することができる。そして、抽出
した画像を対象とした第２領域の検索を実行することにより、より正確に所定構造物を検
索することができる。
【００２８】
　一示例として、領域検索部１０２は、テンプレートマッチングを利用した検索を実行す
ることができる。言い換えれば、領域検索部１０２は、設定した第１領域と第２領域をテ
ンプレートとしてその他の医用画像においてそれとマッチングした領域を検索し、かつそ
れを相応する第１領域と第２領域とする。複数の医用画像について第１領域（および第２
領域）を設定した場合、領域検索部１０２は、例えば、各第１領域（および第２領域）を
それぞれテンプレートとして検索を行うことができる。
【００２９】
　交互可能に、領域検索部１０２は、辺縁特徴識別などのようなその他の特徴識別の方法
を採用してもよい。具体的には、まず、設定した第１領域と第２領域の特徴を取得し、こ
れらの特徴を使用してそれぞれその他の各医用画像に対して検索を行い、これらの特徴と
マッチングする領域を取得してそれぞれ相応の第１領域と第２領域とする。
【００３０】
　その後、位置情報取得部１０３は、各医用画像における第１領域と第２領域の位置情報
を取得する。前記位置情報は、被検体内の絶対位置座標であっでもよく、相対位置情報で
あってもよい。また、位置情報取得部１０３は、第１領域と第２領域との相対的な位置の
変化において、変化の程度に関する情報を取得することができる。例えば、位置情報取得
部１０３は、第１領域の位置に対する第２領域の位置の変化において、変化した距離（移
動距離）や、変化速度（移動スピード）を算出することができる。
【００３１】
　一示例において、位置情報取得部１０３は、所定時刻の医用画像における位置情報を基
準位置情報として、その他の医用画像における第１領域と第２領域の前記基準位置情報に
対する位置情報を取得する。ただし、所定時刻の医用画像が複数の医用画像のうちの１つ
に対応し、例えば、前記医用画像におけるある点を座標原点とすることができ、それによ
って前記医用画像における第１領域と第２領域、およびその他の医用画像における第１領
域と第２領域が前記点に対する座標を取得することができる。
【００３２】
　次に、処理部１０４は、取得した第１領域の位置情報の少なくとも一部に対して補正処
理を実行し、これらの位置情報における経時変化の異常値を減少させる。この異常値は、
ノイズなどの影響であり、領域検索部１０２が検索した第１領域の位置が正確な位置から
外れ、追跡エラーを発生させてしまう。それは位置情報において経時変化の異常値として
示し、これらの異常値が構造物の運動周期を満足しないためである。そこで、処理部１０
４はこれらの異常値を減少させる処理（以下、補正処理と称する）を実行してより正確な
第１領域の位置情報を取得する。
【００３３】
　具体的には、処理部１０４は、第１領域の位置情報の経時変化の周波数成分を減少させ
る処理を実行して第１領域の位置情報の経時変化の異常値を減少させる処理とすることが
できる。
【００３４】
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　例えば、処理部１０４は、ローパスフィルターを使用して高周波分量をフィルタして上
記処理を実行することができる。それは、追跡エラーを発生した第１領域の位置情報の部
分が周波数領域において高周波分量を出現することと表現する。ローパスフィルターを使
用して前記高周波分量をフィルタし、第１領域の位置情報に対して時間領域的平滑化する
ことに相当し、それによって異常値を減少する。
【００３５】
　一示例として、処理部１０４は第１領域の位置情報の経時変化に対するフーリエフィッ
ティング処理を実行して第１領域の位置情報の経時変化の異常値を減少させる処理とする
。例えば、処理部１０４は、第１領域の位置情報において各方向における分量に対してフ
ーリエフィッティングを行うことができる。医用画像が二次元画像である場合、例えば、
水平方向と鉛直方向の分量に対してフーリエフィッティングを行うことができる。なお、
ここで示す処理の方式は一例であり、これに限定されるものではない。
【００３６】
　これにより、処理部１０４は、前記処理を実行した位置情報を含む第１領域の位置情報
に基づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得することができる。具体的には、処理部１
０４は、補正処理を行った第１領域の局部範囲内に第２領域の位置情報を取得することが
できる。
【００３７】
　一示例として、処理部１０４は、補正処理を行った第１領域において新たに第２領域を
検索し、かつ新たに検索した第２領域の位置情報を取得することができる。
【００３８】
　構造物が被検体内の胎児の水晶体であることを例とし、水晶体が眼球内にあるので、眼
球に対して追跡を行うことで水晶体の運動情報を取得することができる。しかしながら、
実際に取得した医用画像において、母体の呼吸運動、胎児の運動、眼球の運動、スキャン
操作者の運動ランプのような多種の運動の影響、および騒音の影響などによって、眼球に
対する追跡が比較的複雑で、困難であり、かつその運動軌道が予測することが困難である
。いくつのフレームだけの短いビデオに対してであれば、手動的にマークすることができ
るが、数分または数十分の長いビデオに対して、手動方式で実現することは難しい。また
、超音波診断イメージング装置を使用してイメージングを行う場合、取得した画像の信号
対雑音比が低いため、自動追跡はより困難である。
【００３９】
　本実施形態による医用画像処理装置１００においては、領域設定部１０１によって第１
領域を眼球を含む領域として設定し、第２領域を水晶体を示す領域として設定することが
できる。領域検索部１０２によってその他の医用画像における第１領域と第２領域を取得
し、位置情報取得部１０３によって各医用画像における第１領域と第２領域の位置情報を
取得し、処理部１０４の処理によって、例えば、第１領域の経時変化の位置情報に対して
フーリエフィッティングを行うことで第１領域の異常値を減少した位置情報を取得し、そ
れによって前記処理を実行した位置情報を含む第１領域の位置情報に基づく、第２領域の
各時刻の位置情報を取得し、例えば、第２領域と第１領域との相対位置の時間変化の情報
を取得することができる。このように、水晶体が眼球に対する位置変化の情報を取得し、
それによって水晶体の、例えば、運動モード（以下、具体的に説明する）などを識別する
ことができる。
【００４０】
　図３Ａ～図３Ｃは、第１の実施形態に係る処理結果の一例を示すグラフである。ここで
、図３Ａ～図３Ｃにおいては、ＵＬ診断イメージング装置を使用して取得した、被検体に
おける胎児の眼球領域を含む時系列の一連の医用画像に対して追跡を行う実例の処理結果
を示すグラフである。横軸が画像番号を示し、即ち、時間軸であり、縦軸は各画像におい
て第１領域が基準位置に対するＸ方向（即ち、水平方向）のズレ量を示す。前記実例にお
いて、図３Ａにおける曲線が位置情報取得部１０３が取得した第１領域の位置の経時変化
を示し、図３Ｂにおける曲線が処理部１０４がフーリエフィッティングを使用して修正を
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実行した後の第１領域の位置の経時変化を示す。図３Ｂに示すように、フーリエフィッテ
ィングを行うことで、運動軌道におけるあるピックを除去することができる。例えば、胎
児の動きなどに起因する急激なパターンの変化を除去することができる。図３Ｃにおける
曲線は、処理部１０４が取得した修正後の第１領域の位置に基づく第２領域の位置の経時
変化を示す。
【００４１】
　図３Ｃに示すように、第２領域の位置の経時変化の曲線がより平滑で、運動の詳細を反
映される。このように、急激なパターンの変化を除去したうえで、第２領域の位置の経時
変化を解析することで、解析精度をより向上させることができる。なお、上述した胎児の
水晶体は構造物の一示例であり、実施形態はこれに限定されるものではない。また、図３
Ａ～図３Ｃでは、Ｘ方向（水平方向）のズレ量を一例に挙げて説明したが、実施形態はこ
れに限定されるものではなく、例えば、Ｙ方向（鉛直方向）のズレ量を用いる場合であっ
てもよい。
【００４２】
　以上において、実施形態における医用画像処理装置に対する説明過程において、いくつ
かの処理または方法について記述した。以下、上記実施形態と重複しない場合、それらの
方法について詳細な説明を行うこととする。なお、医用画像処理装置の説明過程において
記述された方法は必ずしも前記部を採用しなくても良く、または、前記部により実行しな
くても良い。例えば、ハードウエアおよび／またはファームウエアを一部として、または
完全に使用して医用画像処理装置の実施形態を実現しても良く、以下に記述する医用画像
処理方法もまた、完全にコンピュータ実行可能なプログラムにより実現しても良いし、医
用画像処理装置のハードウエアおよび／またはファームウエアを採用する形態でも良い。
【００４３】
　図４は、第１の実施形態に係る医用画像処理方法を示すフローチャートであり、前記医
用画像処理方法は、被検体内の所定の構造物を含む領域に対応する、時系列での複数医用
画像のうちの少なくとも１つについて、所定の構造物を含む第１領域と、第１領域内に位
置しかつ所定の構造物を示す第２領域とを設定し（Ｓ１１）、設定した第１領域と第２領
域に基づいて、複数の医用画像において第１領域と第２領域を設定した医用画像の以外の
余りの医用画像における第１領域と第２領域を検索し（Ｓ１２）、設定した第１領域の位
置情報、検索した第１領域の位置情報、設定した第２領域の位置情報、および検索した第
２領域の位置情報を取得し（Ｓ１３）、取得した前記第１領域の位置情報の少なくとも一
部に対して取得した前記第１領域の位置情報の時系列での変化の異常値を減少させる処理
を実行し、前記処理を実行した位置情報を含む第１領域の位置情報に基づく、第２領域の
各時刻の位置情報を取得する（Ｓ１４）。
【００４４】
　ステップＳ１２において、例えば、テンプレートマッチングを利用した検索を実行する
ことができる。ステップＳ１３において、所定時刻の医用画像における位置情報を基準位
置情報として、その他の医用画像における第１領域と第２領域が前記基準位置情報に対す
る位置情報を取得することができる。
【００４５】
　ステップＳ１４において、第１領域の位置情報の時系列での変化の周波数成分の低下処
理を実行して第１領域の位置情報の時系列での変化の異常値の検索処理とする。一示例と
して、ステップＳ１４において、第１領域の位置情報の時系列での変化に対してフーリエ
フィッティングを使用する処理を実行して第１領域の位置情報の時系列での変化の異常値
の検索処理とする。
【００４６】
　複数の医用画像は、ＵＬ診断によって収集した超音波画像であっでもよい。構造物は、
例えば、被検体内の胎児の眼球または水晶体であっでもよく、第１領域が眼球を示す領域
または眼球を含む領域であっでもよい。
【００４７】
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　上記方法の各ステップのより具体的な詳細およびより多くの可能なステップに対して、
以上、本発明の実施形態による医用画像処理装置における各部件に対する説明を参照する
ことができ、ここで重複して説明しない。
【００４８】
　上記医用画像処理装置または医用画像処理方法を採用することで、第１領域と第２領域
とを設定し、第１領域の時系列での位置情報を補正し、補正結果に基づいて第２領域の位
置情報を確定することで、所定構造物の各医用画像における位置を正確、自動的に取得す
ることができ、それによって構造物の運動軌道に対する自動追跡を実現することができる
。
【００４９】
（第２の実施形態）
　前記実施形態において、構造物は被検体内の胎児の水晶体である。第１の実施形態のよ
うに、医用画像処理装置１００における各部の処理によって、処理部１０４の処理が実行
された後の位置情報を含む第１領域の位置情報の各時点での第２領域の位置情報が取得さ
れる。
【００５０】
　図５は、第２の実施形態に係る医用画像処理装置の構成を示すブロック図である。図５
に示すように、本実施形態に係る医用画像処理装置２００は、医用画像処理装置１００の
各部以外に、構造物が水晶体である場合、処理部１０４の処理を実行した後の位置情報の
第１領域の位置情報を含む、第２領域の各時刻の位置情報に基づいて、水晶体の運動モー
ドを識別する運動識別部２０１をさらに備える。なお、運動識別部２０１は、識別部とも
呼ばれる。
【００５１】
　ここで、水晶体の運動モードは上述した快速眼球運動（ＲＥＭ）と慢速眼球運動（ＳＥ
Ｍ）を含むが、これに限定されるものではない。水晶体の運動モードを識別することで、
胎児の中枢神経機能を反映することができる。
【００５２】
　一示例において、運動識別部２０１は、水晶体が眼球に対する変位および角度変化のう
ちの少なくとも一種に基づいて運動モードを識別することができる。例えば、運動識別部
２０１は、位置情報取得部１０３によって算出された移動距離や、移動スピードに基づい
て、運動モードを識別する。
【００５３】
　以上のように、第１領域が眼球を含む領域であり、かつ第２領域が水晶体を示す領域で
ある場合、処理部１０４は、第２領域が第１領域に対する位置情報を取得することができ
、運動識別部２０１がこの種の相対位置の時間変化の情報に基づいて水晶体の運動モード
を識別することができる。
【００５４】
　他の一実施形態によれば、第１領域が眼球を含む領域であり、かつ第２領域も眼球を含
む領域である場合、運動識別部２０１は、第２領域において水晶体が位置した領域を検索
することができ、それによって水晶体が眼球に対する位置または/および角度変化を取得
し、その運動モードを識別する。前記検索過程は、例えば、テンプレートマッチングまた
は特徴識別などの方式によって行うことができる。
【００５５】
　前記実施形態の医用画像処理装置の説明過程において、同様に医用画像処理方法を開示
する。図４に戻って参照すると、図４における点線ブロックに示すように、ステップＳ１
１乃至Ｓ１４の以外に、構造物が水晶体である場合、上記医用画像処理方法は、ステップ
Ｓ１４における処理を実行した後の位置情報の第１領域の位置情報を含む、第２領域の各
時刻の位置情報に基づいて、水晶体の運動モードを識別するステップＳ２１をさらに含む
。ステップＳ２１において、例えば、水晶体が眼球に対する位置および角度変化のうちの
少なくとも一種に基づいて運動モードを識別することができる。類似的に、ステップＳ２
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１を含む医用画像処理方法は、本実施形態における上記部を必ずしも採用しなくてもよく
、或いは必ずしもこれらの部によって実行されるものではない。
【００５６】
　以上のように、異常値を減少させる処理を行うので、取得した第２領域の位置または相
対位置がより正確であり、それによって比較的正確で、水晶体の運動モードを識別するこ
とができる。
【００５７】
（第３の実施形態）
　図６は、第３の実施形態に係る医用画像診断装置の構成を示すブロック図である。図６
は、第３の実施形態による医用画像診断装置３００の構成図であり、前記装置３００は、
医用画像収集部３０１、領域設定部１０１、領域検索部１０２、位置情報取得部１０３お
よび処理部１０４を具備する。ただし、領域設定部１０１、領域検索部１０２、位置情報
取得部１０３および処理部１０４は図１に示す相応の部と同一構成と機能を有し、ここに
重複して説明しない。
【００５８】
　医用画像収集部３０１は、被検体内の所定の構造物を含む領域に対応する時系列での複
数の医用画像を収集することに用いられる。医用画像収集部３０１は、各種の医用スキャ
ンまたはイメージング手段を採用して実現することができる。
【００５９】
　図７は、第３の実施形態に係る医用画像収集部の一例を示す構成ブロック図である。一
示例において、図７に示すように、医用画像収集部３０１は、構造物を含む領域に対応す
る超音波スキャンを実行し、構造物を含む領域に対応する受信信号を取得する超音波プロ
ーブ３０１１と、超音波プローブ３０１１が取得した受信信号に基づいて複数の医用画像
を生成する医用画像生成部３０１２と、を備える。
【００６０】
　また、図６において図示しないが、図６において第２実施形態の運動識別部２０１を含
むことができる。
【００６１】
　すなわち、医用画像診断装置３００としての超音波診断装置は、超音波画像において、
胎児の眼球領域の経時的な運動状態を追跡する第１の追跡処理を実行し、第１の追跡処理
の結果から誤追跡を判定して結果を修正する第２の追跡処理を実行し、第２の追跡処理の
結果を用いて、眼球領域の経時的な運動状態を再追跡することができる。ここで、超音波
診断装置は、第２の追跡処理として、第１の追跡処理の結果を直交する運動成分に分け、
各成分に対してフーリエフィッティングを実行することで、運動の連続性に基づく誤追跡
の除去を実行する。
【００６２】
　以上において、実施形態における医用画像診断装置に対する説明過程において、いくつ
かの処理または方法について記述した。以下、上記実施形態と重複しない場合に、それら
の方法について詳細な説明を行うこととする。なお、医用画像診断装置の説明過程におい
て記述された方法は必ずしも前記部を採用しなくても良く、または、前記部により実行し
なくても良い。例えば、ハードウエアおよび／またはファームウエアを一部として、また
は完全に使用して医用画像診断装置の実施形態を実現しても良く、以下に記述する医用画
像診断方法もまた、完全にコンピュータ実行可能なプログラムにより実現しても良いし、
医用画像診断装置のハードウエアおよび／またはファームウエアを採用する形態でも良い
。
【００６３】
　図４に戻って参照すると、ステップＳ１１乃至Ｓ１４の以外に、前記医用画像診断方法
は、さらにステップＳ１１の前に実行した、被検体内の所定の構造物を含む領域に対応す
る時系列での複数の医用画像を収集するステップＳ３１を含む。
【００６４】
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　また、構造物が被検体内の胎児の眼球または水晶体である場合、前記医用画像診断方法
は前記ステップＳ２１を含むことができる。
【００６５】
　前記実施形態による医用画像診断装置または方法は、構造物の時間シーケンス画像を取
得し、かつこれらの画像に基づいて構造物の運動軌道の正確な自動追跡を実現することが
できる。
【００６６】
　上述した実施形態では、第１領域と第２領域とをそれぞれ設定する場合について説明し
た。しかしながら、実施形態はこれに限定されるものではなく、例えば、設定した第２領
域に基づいて、第１領域が自動で決定される場合であってもよい。例えば、胎児の眼球（
或いは、水晶体）の領域が設定された場合に、設定された領域を含む所定の大きさの領域
が自動で設定されてもよい。
【００６７】
　例えば、超音波プローブ３０１１が３次元で走査することが可能なメカニカル４Ｄプロ
ーブや、２Ｄプローブの場合、所定の構造物が含まれるようにボリュームデータで画像デ
ータを収集することができるため、所定の構造物を示す第２領域のみを設定し、設定した
第２領域に基づいて、第１領域を自動で設定するようにしてもよい。一例を挙げると、水
晶体の領域に第２領域が設定された場合に、眼球を含む領域を第１領域として自動で設定
するようにしてもよい。なお、画像データがボリュームデータで収集され、ボリュームデ
ータ内に第１領域及び第２領域が常に含まれている場合には、上述した補正処理を実行す
ることなく、第２領域の位置情報を取得するようにしてもよい。
【００６８】
　一例として、前記医用画像処理方法と医用画像診断方法の各ステップおよび前記医用画
像処理装置と医用画像診断装置の各構成および／または部分はソフトウエア、ファームウ
エア、ハードウエアあるいはそれらの組み合わせとして実施しても良い。ソフトウエアあ
るいはファームウエアを介して実現した場合、前記方法のソフトウエアプログラムを実施
するため、メモリ媒体からあるいはネットワークを介して専用のハードウエア構造のコン
ピュータ（例えば、図８に示す汎用コンピュータ８００）へダウンロードして構成するこ
とができ、前記コンピュータに各種プログラムがダウンロードされた状態で、各種機能等
を実施することができる。
【００６９】
　図８は、本実施形態を実現可能なコンピュータの構成を示すブロック図である。演算処
理部（即ち、ＣＰＵ）８０１は、読み取り専用メモリ（ＲＯＭ）８０２の中に記憶されて
いるプログラム、あるいは、記憶部８０８から読み書き兼用メモリ（ＲＡＭ）８０３へ書
き込まれたプログラムに基づいて、各種処理を実施する。ＲＡＭ８０３では、必要に応じ
て、ＣＰＵ８０１が各種処理等を実施するときに必要なデータも記憶しておく。ＣＰＵ８
０１、ＲＯＭ８０２およびＲＡＭ８０３は、綜合ライン８０４を経由してそれぞれ接続さ
れている。入力／出力インターフェース８０５も、綜合ライン８０４につながっている。
【００７０】
　下記の各部は、入力／出力インターフェース８０５に接続されている：入力部８０６（
キーボード、マウス等を含む）、出力部８０７（モニタ、例えば、ブラウン管（ＣＲＴ）
、液晶モニタ（ＬＣＤ）等や、スピーカ等を含む）、メモリ部８０８（ハードディスクを
含む）、通信部８０９（ネットワークインターフェースカード、例えば、ＬＡＮカード、
モデム等）。通信部８０９は、ネットワーク（例えば、インターネット）を介して通信処
理を実施する。必要に応じて、駆動器８１０も入力／出力インターフェース８０５に接続
可能である。取り外し可能な媒体８１１は、例えば、磁気ディスク、光ディスク、ＭＯ、
半導体メモリ等であって、必要に応じて駆動器８１０に装着され、必要に応じてコンピュ
ータプログラムを読み出して、メモリ部８０８へダウンロードされる。
【００７１】
　ソフトウエアを介して前記システム処理を実施する場合、ネットワーク（例えば、イン
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ターネット）あるいは記憶媒体（例えば、取り外し可能な媒体８１１）からソフトウエア
を構成するプログラムをダウンロードしても良い。
【００７２】
　当業者においては、このような記憶媒体は図８に示すようなプログラムを記憶した記憶
媒体は、装置とは離れたところからユーザにプログラムを提供する取り外し可能な媒体８
１１に限らない。取り外し可能な媒体８１１の例としては、磁気ディスク（フロッピーデ
ィスク（登録商標）、光ディスク（ＣＤ－ＲＯＭやＤＶＤを含む）、磁気光ディスク（Ｍ
ｉＤｉｓｃ（ＭＤ、登録商標）を含む）、半導体記憶器を含む。また、記憶媒体はＲＯＭ
８０２であっても良く、記憶部８０８に含まれるハードディスク等、その中にプログラム
が記憶され、それらを含む装置からユーザへプログラムが送られる形態でも良い。
【００７３】
　実施形態としては、更に、メモリとして、機器読み取り可能なコマンドコードを記憶し
ているプログラム製品でも応用でき、前記コマンドコードが機器を介して読み取られると
、上述した実施形態の医用画像処理方法と医画像診断方法が実施される。
【００７４】
　前記機器読み取り可能なコマンドコードを記憶しているプログラム製品を受け入れるた
めの記憶媒体も実施形態として適用できる。その記憶媒体は、ハードディスク、光ディス
ク、磁気光ディスク、メモリカード、メモリスティックには限定されない。
【００７５】
　上記の具体的実施形態においては、一つの実施形態に示す特徴について、同様の方法を
一つあるいは複数の他の実施方法の中で適用したり、その他の実施方法と組み合わせたり
、あるいはその他の実施方法における特徴に替えるといったことも可能である。
【００７６】
　さらに、“包含する／含む”といった用語を使用したときは、特徴・構成・ステップあ
るいは構造の存在を指し示す。ただし、その他の特徴・構成・ステップあるいは構造の存
在や付加の排除を意味するものではない。
【００７７】
　上記実施形態においては、数字構成の図番記号を用いて各ステップや構成を表記してい
る。ただし、これらの図番記号は単なる説明や画図の都合への考慮によるものであって、
その順序やいかなる他の限定を表すものではない、と当業者は理解すべきである。
【００７８】
　このほか、本実施形態の方法は、詳細な説明の欄において説明された時間順序に沿って
実施されるものに限らず、その他の時間順序に沿って、同時に、あるいは独立して実施さ
れても良い。それゆえ、本願の詳細な説明において説明された方法の実施順序は、本実施
形態の技術範囲に対する構成を制限するものではない。
【００７９】
　以上説明したとおり、第１～第３の実施形態によれば、医用画像における所定構造物の
動きの解析精度を向上させることを可能にする。
【００８０】
　本発明のいくつかの実施形態を説明したが、これらの実施形態は、例として提示したも
のであり、発明の範囲を限定することは意図していない。これら実施形態は、その他の様
々な形態で実施されることが可能であり、発明の要旨を逸脱しない範囲で、種々の省略、
置き換え、変更を行うことができる。これら実施形態やその変形は、発明の範囲や要旨に
含まれると同様に、特許請求の範囲に記載された発明とその均等の範囲に含まれるもので
ある。
【００８１】
　以上の説明によれば、本願に係る実施形態は以下の技術方案を提供する。
【００８２】
（付記１）
　医用画像処理装置であって、



(15) JP 2016-159139 A 2016.9.5

10

20

30

40

50

被検体内の所定の構造物を含む領域に対応する、時系列での複数の医用画像のうちの少な
くとも１つについて、前記所定の構造物を含む第１領域と、前記第１領域内に位置しかつ
前記所定の構造物を示す第２領域と、を設定する領域設定部と、
前記領域設定部が設定した前記第１領域と前記第２領域に基づいて、前記複数の医用画像
において前記領域設定部によって前記第１領域と前記第２領域を設定した医用画像の以外
の余りの医用画像における第１領域と第２領域を検索する領域検索部と、
前記領域設定部によって設定した前記第１領域の位置情報、前記領域検索部によって検索
した前記第１領域の位置情報、前記領域設定部によって設定した前記第２領域の位置情報
、および前記領域検索部によって検索した前記第２領域の位置情報を取得する位置情報取
得部と、
前記位置情報取得部によって取得した前記第１領域の位置情報の少なくとも一部に対して
前記位置情報取得部によって取得した前記第１領域の位置情報の時系列での変化の異常値
を減少させる処理を実行し、前記処理を実行した位置情報を含む第１領域の位置情報に基
づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得する処理部と、を具備することを特徴とする医
用画像処理装置。
【００８３】
（付記２）
　前記構造物は前記被検体内の胎児の眼球または水晶体であり、
前記第１領域は前記眼球を含む領域または前記眼球を示す領域であることを特徴とする付
記１に記載の医用画像処理装置。
【００８４】
（付記３）
　前記処理部は、前記第１領域の位置情報の時系列での変化の周波数成分を減少させる処
理を実行して前記第１領域の位置情報の時系列での変化の異常値を減少させる処理とする
ことを特徴とする付記２に記載の医用画像処理装置。
【００８５】
（付記４）
　前記処理部は、前記第１領域の位置情報の時系列での変化に対してフーリエフィッティ
ングを使用する処理を実行して前記第１領域の位置情報の時系列での変化の異常値を減少
させる処理とすることを特徴とする付記２に記載の医用画像処理装置。
【００８６】
（付記５）
　前記領域検索部は、テンプレートマッチングを使用した検索を実行することを特徴とす
る付記２に記載の医用画像処理装置。
【００８７】
（付記６）
　前記位置情報取得部は、所定時刻の医用画像における位置情報を基準位置情報として、
その他の医用画像における第１領域と第２領域との前記基準位置情報に対する位置情報を
取得することを特徴とする付記２に記載の医用画像処理装置。
【００８８】
（付記７）
　前記構造物が前記水晶体である場合、処理部の処理を実行した後の位置情報の第１領域
の位置情報を含む、第２領域の各時刻の位置情報に基づいて、前記水晶体の運動モードを
識別する運動識別部をさらに具備することを特徴とする付記２に記載の医用画像処理装置
。
【００８９】
（付記８）
　前記運動識別部は前記水晶体が前記眼球に対する変位および角度変化のうちの少なくと
も一種に基づいて前記運動モードを識別することを特徴とする付記７に記載の医用画像処
理装置。
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【００９０】
（付記９）
　前記複数の医用画像は超音波診断を通じて収集した超音波画像であることを特徴とする
付記２に記載の医用画像処理装置。
【００９１】
（付記１０）
　医用画像診断装置であって、
被検体内の所定の構造物を含む領域に対応する時系列での複数の医用画像を収集する医用
画像収集部と、
前記複数の医用画像のうちの少なくとも１つについて、前記所定の構造物を含む第１領域
と、前記第１領域内に位置しかつ前記所定の構造物を示す第２領域と、を設定する領域設
定部と、
前記領域設定部が設定した前記第１領域と前記第２領域に基づいて、前記複数の医用画像
において前記領域設定部によって前記第１領域と前記第２領域を設定した医用画像の以外
の余りの医用画像における第１領域と第２領域を検索する領域検索部と、
前記領域設定部によって設定した前記第１領域の位置情報、前記領域検索部によって検索
した前記第１領域の位置情報、前記領域設定部によって設定した前記第２領域の位置情報
、および前記領域検索部によって検索した前記第２領域の位置情報を取得する位置情報取
得部と、
前記位置情報取得部によって取得した前記第１領域の位置情報の少なくとも一部に対して
前記位置情報取得部によって取得した前記第１領域の位置情報の時系列での変化の異常値
を減少させる処理を実行し、前記処理を実行した位置情報を含む第１領域の位置情報に基
づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得する処理部とを、具備する医用画像診断装置。
【００９２】
（付記１１）
　前記医用画像収集部は、
前記構造物を含む領域に対応する超音波スキャンを実行し、前記構造物を含む領域に対応
する受信信号を取得する超音波プローブと、
前記超音波プローブが取得した前記受信信号に基づいて前記複数の医用画像を生成する医
用画像生成部と、を具備する付記１０に記載の医用画像診断装置。
【００９３】
（付記１２）
　医用画像処理方法であって、
被検体内の所定の構造物を含む領域に対応する、時系列での複数の医用画像のうちの少な
くとも１つについて、前記所定の構造物を含む第１領域と、前記第１領域内に位置しかつ
前記所定の構造物を示す第２領域とを設定し、
設定した前記第１領域と前記第２領域に基づいて、前記複数の医用画像において前記第１
領域と前記第２領域を設定する医用画像の以外の余りの医用画像における第１領域と第２
領域を検索し、
設定した前記第１領域の位置情報、検索した前記第１領域の位置情報、設定した前記第２
領域の位置情報、および検索した前記第２領域の位置情報を取得し、
取得した前記第１領域の位置情報の少なくとも一部に対して取得した前記第１領域の位置
情報の時系列での変化の異常値を減少させる処理を実行し、前記処理を実行した位置情報
を含む第１領域の位置情報に基づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得することを特徴
とする医用画像処理方法。
【００９４】
（付記１３）
　前記構造物は、前記被検体内の胎児の眼球または水晶体であり、
前記第１領域は、前記眼球を含む領域または前記眼球を示す領域であることを特徴とする
付記１２に記載の医用画像処理方法。
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【００９５】
（付記１４）
　前記第１領域の位置情報の時系列での変化の周波数成分を減少させる処理を実行して前
記第１領域の位置情報の時系列での変化の異常値を減少させる処理とすることを特徴とす
る付記１３に記載の医用画像処理方法。
【００９６】
（付記１５）
　前記第１領域の位置情報の時系列での変化に対してフーリエフィッティングを使用した
処理を実行して前記第１領域の位置情報の時系列での変化の異常値を減少させる処理とす
ることを特徴とする付記１３に記載の医用画像処理方法。
【００９７】
（付記１６）
　テンプレートマッチングを利用した検索を実行することを特徴とする付記１３に記載の
医用画像処理方法。
【００９８】
（付記１７）
　所定時刻の医用画像における位置情報を基準位置情報として、その他の医用画像におけ
る第１領域と第２領域とが前記基準位置情報に相対する位置情報を取得することを特徴と
する付記１３に記載の医用画像処理方法。
【００９９】
（付記１８）
　前記構造物が前記水晶体である場合、処理部の処理を実行した後の位置情報の第１領域
の位置情報を含む、第２領域の各時刻の位置情報に基づいて、前記水晶体の運動モードを
識別するステップをさらに含むことを特徴とする付記１３に記載の医用画像処理方法。
【０１００】
（付記１９）
　前記水晶体が前記眼球に対する変位および角度変化のうちの少なくとも一種に基づいて
前記運動モードを識別することを特徴とする付記１８に記載の医用画像処理方法。
【０１０１】
（付記２０）
　前記複数の医用画像は、超音波診断を通じて収集した超音波画像であることを特徴とす
る付記１３に記載の医用画像処理方法。
【０１０２】
（付記２１）
　医用画像診断方法であって、
被検体内の所定の構造物を含む領域に対応する時系列での複数の医用画像を収集し、
前記複数の医用画像のうちの少なくとも１つについて、前記所定の構造物を含む第１領域
と、前記第１領域内に位置しかつ前記所定の構造物を示す第２領域とを設定し、
前記領域設定部が設定した前記第１領域と前記第２領域に基づいて、前記複数の医用画像
において前記第１領域と前記第２領域を設定した医用画像の以外の余りの医用画像におけ
る第１領域と第２領域を検索し、
設定した前記第１領域の位置情報、検索した前記第１領域の位置情報、設定した前記第２
領域の位置情報、および検索した前記第２領域の位置情報を取得し、
取得した前記第１領域の位置情報の少なくとも一部に対して取得した前記第１領域の位置
情報の時系列での変化の異常値を減少させる処理を実行し、前記処理を実行した位置情報
を含む第１領域の位置情報に基づく、第２領域の各時刻の位置情報を取得することを特徴
とする医用画像診断方法。
【０１０３】
（付記２２）
　付記１７乃至２０のいずれか一項に記載の医用画像処理方法または付記２１に記載の医
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【０１０４】
（付記２３）
　その上で付記１７乃至２０のいずれか一項に記載の医用画像処理方法または付記２１に
記載の医用画像診断方法を実現するためのコンピュータプログラムコードを記録すること
を特徴とするコンピュータ読み取り可能な的記録媒体。
【符号の説明】
【０１０５】
　１００、２００　医用画像処理装置
　１０１　領域設定部
　１０２　領域検索部
　１０３　位置情報取得部
　１０４　処理部
　２０１　運動識別部
　３００　医用画像診断装置

【図１】
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