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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　表示画面上に基準表示領域および拡張表示領域が並んで設定され、各表示領域に超音波
画像が表示される超音波診断装置であって、
　所定位置においてビーム走査を行うことにより基準画像データを取得し、前記所定位置
から移動した各移動位置においてビーム走査を行うことにより各移動位置ごとに拡張画像
データを取得する画像データ取得手段と、
　前記基準画像データに対応する基準画像と前記各拡張画像データの各々に対応する各拡
張画像との二つの画像間において、一方画像と他方画像との間の移動量を演算する手段で
あって、一方画像上の参照領域に対応する他方画像上の対応領域を逐次移動させつつ、各
移動位置で前記他方画像上の対応領域と前記一方画像上の参照領域とのマッチング演算を
行うことにより前記移動量を演算する演算手段と、
　前記基準画像を前記基準表示領域に表示するための処理を実行し、前記各拡張画像を前
記拡張表示領域に表示するための処理を実行する表示処理手段であって、前記移動量に基
づいて前記基準画像と前記各拡張画像とが接合された広域表示画像を前記表示画面上に形
成する表示処理手段と、
　を有する、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の超音波診断装置であって、
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　前記マッチング演算は、前記参照領域内の複数画素データと前記対応領域内の複数画素
データとの相関関係に基づいた演算である、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項３】
　請求項１に記載の超音波診断装置であって、
　前記演算手段は、前記各拡張画像上に設定されたサーチ領域内において前記対応領域を
逐次移動させつつ、各移動位置で前記対応領域と前記基準画像上の参照領域とのマッチン
グ演算を行う、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項４】
　請求項１に記載の超音波診断装置であって、
　前記基準画像と前記各拡張画像との間における位置関係が所定条件を満たす場合に移動
終了判定を行う終了判定手段をさらに有し、
　前記表示処理手段は、前記各拡張画像の各々に対応する広域表示画像を前記表示画面上
に更新表示させ、前記移動終了判定がなされた場合には、前記所定条件を満たす拡張画像
に対応する広域表示画像を前記表示画面上に継続表示させる、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項５】
　請求項４に記載の超音波診断装置であって、
　前記表示処理手段は、前記基準画像、および、前記所定条件を満たす拡張画像に対応す
る広域表示画像を、前記表示画面上に静止画像表示させる、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項６】
　請求項１に記載の超音波診断装置であって、
　前記表示処理手段は、前記各拡張画像の各々に対応する広域表示画像を前記表示画面上
に更新表示させ、ユーザによる指定がなされた場合には、ユーザが指定した広域表示画像
を前記表示画面上に継続表示させる、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項７】
　請求項１に記載の超音波診断装置であって、
　前記表示処理手段は、前記基準画像を前記基準領域に静止表示させつつ、前記移動量に
基づいた配置で前記各拡張画像を前記拡張表示領域に表示する、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項８】
　請求項１に記載の超音波診断装置であって、
　前記表示処理手段は、前記基準画像と前記各拡張画像との接合による両画像間における
重なり画素に対して、各重なり画素の画素データとして、当該重なり画素に対応する前記
基準画像および前記各拡張画像の両画素データを重み付け加算したデータを設定する、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項９】
　請求項４に記載の超音波診断装置であって、
　前記終了判定手段は、前記各拡張画像の画像端が前記基準画像上の前記参照領域に達し
た場合に移動終了と判定する、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項１０】
　請求項４に記載の超音波診断装置であって、
　前記終了判定手段は、前記マッチング演算に基づいて前記各拡張画像内において特定さ
れるマッチ領域が当該各拡張画像の画像端に達した場合に移動終了と判定する、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項１１】
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　請求項１に記載の超音波診断装置であって、
　前記参照領域は矩形領域であることを特徴とする超音波診断装置。
【請求項１２】
　請求項１に記載の超音波診断装置であって、
　前記広域表示画像に基づいて対象組織のサイズを計測する計測手段をさらに有する、
　ことを特徴とする超音波診断装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、複数の超音波画像を接合して表示する超音波診断装置に関する。
【０００２】
【従来の技術】
超音波探触子を生体表面上で移動させながら得られる複数の断層画像に対して、複数の断
層画像の相対的な位置関係に基づいた位置合わせを行って、複数の断層画像を接合した広
域的な断層画像（接合断層画像）を表示する超音波診断装置が知られている（例えば、特
許文献１および特許文献２参照）。このような超音波診断装置は、例えば血管のように、
一枚の断層画像内には全貌が収まりにくい対象組織に対する診断に有効である。つまり、
血管などの対象組織について基準となる断層画像を取得した後、所望の方向に位置をずら
した別の断層画像を取得することで、複数の断層画像の接合により形成される接合断層画
像が、あたかも一枚の断層画像のように表示され、表示された広域的な接合断層画像に基
づいて対象組織のサイズに関する計測などを行うことができる。
【０００３】
【特許文献１】
特開平８－２８０６８８号公報
【特許文献２】
特開２０００－２１７８１５号公報
【０００４】
【発明が解決しようとする課題】
しかしながら、二つの断層画像を接合して表示する、いわゆる２Ｂ表示機能を有する超音
波診断装置においては、検査者は、基準となる断層画像をディスプレイに静止表示させた
上で、その断層画像の隣に映し出されるリアルタイム断層画像を肉眼で確認しながら、探
触子を移動させて位置合わせを行い、静止表示された断層画像とリアルタイム表示された
断層画像による接合断層画像を形成していた。このように、従来の２Ｂ表示機能を有する
超音波診断装置による断層画像の接合は、検査者の技量に頼らざるを得ないため、接合精
度のよい接合断層画像の形成が困難であった。
【０００５】
そこで、本発明は、接合精度のよい画像を容易に形成できる超音波診断装置を提供するこ
とを目的とする。
【０００６】
【課題を解決するための手段】
（１）上記目的を達成するために、本発明に係る超音波診断装置は、表示画面上に少なく
とも第一および第二表示領域が並んで設定され、各表示領域に超音波画像が表示される超
音波診断装置であって、第一位置において取得される第一画像データ、および、前記第一
位置から移動した第二位置において取得される第二画像データに基づいて、前記第一画像
データに対応する第一画像と前記第二画像データに対応する第二画像との間における位置
的つながり関係を演算する演算手段と、前記位置的つながり関係に基づいて、前記第一画
像および前記第二画像をそれぞれ前記第一および第二表示領域に表示するための処理を実
行し、前記表示画面上に前記第一画像と前記第二画像とがつながった広域表示画像を形成
する表示処理手段とを有するものとする。
【０００７】
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上記構成において、第一および第二表示領域は、例えば、一つのディスプレイを左右半分
に分断して形成される。もちろん、二つのディスプレイを並べて、一方のディスプレイに
第一表示領域を、他方のディスプレイに第二表示領域を形成してもよい。この場合、第一
表示領域と第二表示領域との間にブランク領域が存在してもよい。つまり、演算手段にお
いてブランク領域を跨いだ位置的つながり関係が演算されてもよい。また、表示領域は二
つに限定されず、第三、第四の表示領域を伴って、全ての画像領域に画像が表示されても
よい。上記構成によれば、演算手段が演算する画像間の位置的つながり関係に基づいて第
一画像と第二画像とが接合されるため、接合精度のよい画像を容易に形成できる。
【０００８】
望ましくは、前記第一画像データおよび前記第二画像データは、画像メモリに格納された
静止画像データとする。
【０００９】
（２）また、上記目的を達成するために、本発明に係る超音波診断装置は、表示画面上に
基準表示領域および拡張表示領域が並んで設定され、各表示領域に超音波画像が表示され
る超音波診断装置であって、所定位置においてビーム走査を行うことにより基準画像デー
タを取得し、前記所定位置から移動した各移動位置においてビーム走査を行うことにより
各移動位置ごとに拡張画像データを取得する画像データ取得手段と、前記基準画像データ
に対応する基準画像と、前記各拡張画像データの各々に対応する各拡張画像との間におけ
る接合関係を演算する演算手段と、前記基準画像を前記基準表示領域に表示するための処
理を実行し、前記各拡張画像を前記拡張表示領域に表示するための処理を実行する表示処
理手段であって、前記接合関係に基づいて前記基準画像と前記各拡張画像とが接合された
広域表示画像を前記表示画面上に形成する表示処理手段とを有するものとする。上記構成
において、基準画像および各拡張画像は、必ずしも位置的に接触している必要はなく、例
えば、基準画像および各拡張画像の間にブランク領域が存在し、ブランク領域を跨いで接
合されてもよい。
【００１０】
望ましくは、前記基準画像と前記各拡張画像との間における位置関係が所定条件を満たす
場合に移動終了判定を行う終了判定手段をさらに有し、前記表示処理手段は、前記各拡張
画像の各々に対応する広域表示画像を前記表示画面上に更新表示させ、前記移動終了判定
がなされた場合には、前記所定条件を満たす拡張画像に対応する広域表示画像を前記表示
画面上に継続表示させるものとする。上記構成において、継続表示とは、同じ広域表示画
像を一定期間表示し続けることであり、例えば、対応する広域表示画像が最終画像として
表示される。
【００１１】
望ましくは、前記表示処理手段は、前記基準画像、および、前記所定条件を満たす拡張画
像に対応する広域表示画像を、前記表示画面上に静止画像表示させるものとする。また望
ましくは、前記表示処理手段は、前記各拡張画像の各々に対応する広域表示画像を前記表
示画面上に更新表示させ、ユーザによる指定がなされた場合には、ユーザが指定した広域
表示画像を前記表示画面上に継続表示させるものとする。また望ましくは、前記表示処理
手段は、前記基準画像を前記基準領域に静止表示させつつ、前記接合関係に基づいた配置
で前記各拡張画像を前記拡張表示領域に表示するものとする。また望ましくは、前記表示
処理手段は、前記基準画像と前記各拡張画像との接合による両画像間における重なり画素
に対して、各重なり画素の画素データとして、当該重なり画素に対応する前記基準画像お
よび前記各拡張画像の両画素データを重み付け加算したデータを設定するものとする。
【００１２】
望ましくは、前記演算手段は、前記基準画像および前記各拡張画像の二つの画像間におい
て、一方画像と他方画像との間の移動量を演算する手段であって、一方画像上の参照領域
に対応する他方画像上の領域を逐次移動させつつ、各移動位置で前記他方画像上の領域と
前記一方画像上の参照領域とのマッチング演算を行うことにより前記移動量を演算するも
のとする。
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【００１３】
望ましくは、前記マッチング演算は、前記参照領域内の複数画素データと前記対応領域内
の複数画素データとの相関関係に基づいた演算とする。また望ましくは、前記参照領域は
矩形領域とする。前記参照領域はユーザにより設定されてもよい。また望ましくは、前記
演算手段は、各拡張画像ごとに所定位置に設定されたサーチ領域内において前記参照領域
を逐次移動させるものとする。前記サーチ領域はユーザにより設定されてもよい。
【００１４】
（３）また、上記目的を達成するために、本発明に係る超音波診断装置は、所定位置にお
いて対象組織に対して超音波を送受波することにより基準画像データを取得し、前記所定
位置から移動した移動位置において対象組織に対して超音波を送受波することにより拡張
画像データを取得する画像データ取得手段と、前記基準画像データに対応する基準画像と
、前記拡張画像データに対応する拡張画像との間における接合関係を演算する演算手段と
、前記基準画像データ、前記拡張画像データおよび前記接合関係に基づいて、前記基準画
像と前記拡張画像とが接合された広域表示画像に対応する広域画像データを生成する広域
画像データ生成手段と、前記広域画像データに基づいて、前記対象組織のサイズを計測す
る計測手段とを有するものとする。
【００１５】
上記構成によれば、接合精度のよい広域画像データに基づいて対象組織のサイズが計測さ
れるため、サイズの計測精度が向上する。
【００１６】
【発明の実施の形態】
以下、本発明の好適な実施の形態を図面に基づいて説明する。
【００１７】
図１には、本発明に係る超音波診断装置の好適な実施形態が示されており、図１はその全
体構成を示すブロック図である。探触子１０は、生体体表に当接されて目標組織、例えば
血管を含む生体内の空間に対して超音波を送受波する。送受信部１２は、探触子１０を介
して生体内からエコーデータを取得する。エコーデータの取得は、探触子１０を生体体表
上で、例えば血管に沿って移動しながら行われる。なお、探触子１０の移動は、ユーザに
より手動で行われてもよく、あるいは機械的に行われてもよい。
【００１８】
信号処理部１４は、送受信部１２が取得するエコーデータに対してＢモード用信号処理を
実行することで、二次元Ｂモード画像データ（断層画像データ）をフレーム単位で形成す
る。信号処理部１４は、その他の各種動作モードに応じた所定の信号処理を実行してもよ
い。具体的には、ドプラ用信号処理、カラードプラ信号処理などを実行してもよい。信号
処理部１４からフレーム単位で次々に出力される断層画像データは、リアルタイム画像デ
ータとしてリアルタイム画像メモリ２０に記録される。リアルタイム画像メモリ２０には
、各フレームを構成する全画素データが、各画素位置に対応するアドレスが付されて記録
される。
【００１９】
信号処理部１４からフレーム単位で出力される断層画像データは、フリーズ画像抽出部１
６にも出力される。フリーズ画像抽出部１６は、信号処理部１４からフレーム単位で出力
される断層画像データの中から、フリーズ画像データ（基準画像データ）を抽出する。つ
まり、探触子１０が生体体表上を移動する際、ユーザが所望の位置でフリーズ画像の取得
指示を行い、フリーズ画像抽出部１６はユーザの指示に基づいてフリーズ画像データを抽
出する。ユーザの指示は、例えば図示しないフリーズボタンにより入力され、制御部３０
を介してフリーズ画像抽出部１６に伝えられる。抽出されたフリーズ画像データはフリー
ズ画像メモリ１８に記録される。フリーズ画像メモリ１８には、フリーズ画像を構成する
全画素データが、各画素位置に対応するアドレスが付されて記録される。
【００２０】
移動量演算部２２は、フリーズ画像とリアルタイム画像を接合する際に必要な両画像間に
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おける移動量を演算する。探触子１０の移動に伴い、フリーズ画像とリアルタイム画像は
、異なる位置に対応する断層画像として取得される。したがって、フリーズ画像とリアル
タイム画像を位置合わせして接合するためには、フリーズ画像とリアルタイム画像との間
の位置的なずれ、つまり移動量が必要となる。移動量演算部２２は、この移動量として、
フリーズ画像とリアルタイム画像の各フレーム画像との間における並進移動量（ΔＸ，Δ
Ｙ）および回転移動量（θ）を算出し、接合位置演算部２４に出力する。なお、移動量演
算部２２による移動量の演算については、後に図３を利用して詳述する。
【００２１】
接合位置演算部２４は、リアルタイム画像の各フレーム画像ごとに算出される並進移動量
（ΔＸ，ΔＹ）および回転移動量（θ）に基づいて、各フレーム画像ごとにフリーズ画像
を基準とした接合位置を演算する。上述のとおり、並進移動量および回転移動量は、フリ
ーズ画像と各フレーム画像との間の位置的なずれを示している。つまり、各フレーム画像
に対して移動量に基づく位置的な補正を施して各フレーム画像をフリーズ画像に接合（合
成）することにより、両画像間の位置合わせが可能になる。
【００２２】
そこで、接合位置演算部２４は、フレーム画像を構成する各画素データの画素位置を（Ｘ
，Ｙ）として、次式に基づく画素位置の変換を実施する。
【数１】

数１で算出される画素位置（Ｘ´，Ｙ´）は、画素位置（Ｘ，Ｙ）を、原点を回転軸とし
てθ回転移動させ、Ｘ軸方向にΔＸ、Ｙ軸方向にΔＹ並進移動させたものである。つまり
、変換後のフレーム画像の各画素位置（Ｘ´，Ｙ´）は、フリーズ画像に対して位置合わ
せが施された画素位置に相当する。接合位置演算部２４は、各フレーム画像ごとに、各フ
レーム画像を構成する全画素についての変換後の画素位置を画像接合部２６へ出力する。
【００２３】
画像接合部２６は、フリーズ画像とリアルタイム画像の各フレーム画像とを位置合わせし
て接合した接合画像を形成する。つまり、画像接合部２６は、フリーズ画像メモリ１８に
記録されているフリーズ画像の画素データと、リアルタイム画像メモリ２０に記録されて
いる各フレーム画像の画素データとに基づいて、接合画像の画素データを演算する。フリ
ーズ画像メモリ１８には、フリーズ画像の各画素データがその画素位置に対応するアドレ
スに格納されている。同様に、リアルタイム画像メモリ２０には、リアルタイム画像の各
フレーム画像の画素データがその画素位置に対応するアドレスに格納されている。画像接
合部２６は、リアルタイム画像の各フレーム画像の画素位置を、接合位置演算部２４で算
出された画素位置に変換してフリーズ画像と合成する。合成により、フリーズ画像には存
在しない画素位置の画像がフリーズ画像に接合され、広域的な接合画像が形成される。
【００２４】
なお、フリーズ画像と各フレーム画像との接合において両画像による重なり画素が存在す
る場合には、重なり画素の画素データとして、フリーズ画像の画素データと各フレーム画
像の画素データとの両画素データに重み付け加算した値を設定する。その結果、例えば、
フリーズ画像の画素データを優先することや、フリーズ画像と各フレーム画像の画素デー
タの平均値をとることなどが可能になる。また、接合される二つの画像として、フリーズ
画像メモリ１８に記録されている二つのフリーズ画像を抽出し、抽出した二つのフリーズ
画像が画像接合部２６で接合されてもよい。
【００２５】
計測部２９は、画像接合部２６において形成された接合画像に基づいて、対象組織のサイ
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ズに関する計測を行う。例えば、対象組織の長さや太さ、あるいは、断面積などの計測を
実施する。
【００２６】
表示部２８は、画像接合部２６において形成された接合画像を画面表示する。表示部２８
は、通常の一画面による断層画像の表示モードと接合画像の表示モードとが、ユーザによ
る指示に基づいて切り替え可能になっている。ユーザによる指示は制御部３０を介して入
力される。接合画像の表示モードの場合、表示部２８の画面には、フリーズ画像領域とリ
アルタイム画像領域が形成される。つまり、通常の一画面による矩形の表示領域が、左右
に分断され、左画面領域にフリーズ画像が、右画面領域にリアルタイム画像が表示される
。そして、画像接合部２６で形成された接合画像のうち、フリーズ画像部分が左画面領域
に、リアルタイム画像部分が右画面領域に表示される。
【００２７】
図２は、表示部（図１の符号２８）に表示される接合画像を示す図である。表示画面領域
４０の左画面領域にはフリーズ画像４２が表示され、右画面領域にはリアルタイム画像４
４が表示されている。画像接合部（図１の符号２６）において位置合わせが行われている
ため、対象組織４６の画像は、フリーズ画像４２とリアルタイム画像４４との連結部分で
自然に連結され、接合画像は対象組織４６に関する一枚の画像のように表示されている。
【００２８】
図３は、移動量演算部（図１の符号２２）で実施される移動量の演算を説明するための図
である。図３（Ａ）には、フリーズ画像メモリ（図１の符号１８）に記録されているフリ
ーズ画像が示され、図３（Ｂ）および図３（Ｃ）には、リアルタイム画像メモリ（図１の
符号２０）に記録されているリアルタイム画像の中の二つのフレーム画像が示されている
。
【００２９】
移動量演算部は、図３（Ａ）に示されるように、フリーズ画像内に矩形の参照領域５０を
設定する。参照領域５０は、例えば、ユーザ操作に基づいてフリーズ画像の右端部に設定
される。参照領域５０は装置により自動設定されてもよい。次に、移動量演算部は、図３
（Ｂ）に示されるように、フレーム画像１内においてサーチ領域５２を設定する。サーチ
領域５２は、例えば、ユーザ操作に基づいて設定され、フレーム画像１の右端部に位置す
る参照領域位置に相当する矩形領域５４を囲むように設定される。サーチ領域５２は装置
により自動設定されてもよい。
【００３０】
移動量演算部は、設定されたサーチ領域５２内において参照領域５０に相当する矩形領域
５４を移動させ、矩形領域５４の各移動位置において参照領域５０内の画像と矩形領域５
４内の画像とのマッチング演算を行い、マッチ領域５６を特定する。マッチング演算とし
ては、ＭＳＡＤ（Ｍｉｎｉｍｕｍ－Ｓｕｍ－Ａｂｓｏｌｕｔｅ－Ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅ：
最小和絶対差）法が用いられる。
【００３１】
移動量演算部は、まず、図３（Ｂ）に示されるサーチ領域５２内において、矩形領域５４
を上下左右に並進移動させて、各移動位置においてＳＡＤ（Ｓｕｍ－Ａｂｓｏｌｕｔｅ－
Ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅ：和絶対差）値を算出し、ＳＡＤ値が最小となる領域を並進マッチ
領域５８として特定する。
【００３２】
ここでＳＡＤ値とは、フリーズ画像の参照領域５０とフレーム画像１内において移動され
る矩形領域５４との間における、互いに相当する画素同士の画素データ間の絶対差の和で
ある。つまり、ＳＡＤ値は、参照領域５０内の各画素データと、矩形領域５４内の相当す
る画素データとの差の絶対値を、領域内全ての画素に対して総和した結果となる。このた
め、参照領域５０内の画像と矩形領域５４内の画像が完全に一致すればＳＡＤ値は０とな
り、一般的にＳＡＤ値が小さくなるほど両画像の近似度が高いことになる。なお、移動量
演算部において行われるマッチング演算は、ＭＳＡＤ法に限定されるものではなく、一般
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的に画像のマッチングに利用される相関法を利用して最も相関の高い矩形領域５４を並進
マッチ領域５８と判断してもよい。
【００３３】
並進マッチ領域５８が設定されると、移動量演算部は、図３（Ｂ）に示されるように、フ
レーム画像１内において、並進マッチ領域５８を回転移動させ、各回転移動位置において
参照領域５０内の画像と回転移動した並進マッチ領域５８内の画像とのマッチング演算を
行い、マッチ領域５６を特定する。移動量演算部は、並進マッチ領域５８を、その重心点
６０を回転中心点として＋θ方向および－θ方向に所定単位角度、例えば、＋３°から－
３°のサーチ範囲内に０．１°単位で回転させ、各回転位置において、参照領域５０内の
画像とのマッチング演算を行う。マッチング演算としては、前述のＭＳＡＤ法が用いられ
る。
【００３４】
そして、移動量演算部は、参照領域位置に相当する移動前の矩形領域５４と並進マッチ領
域５８との間の並進移動量（ΔＸ，ΔＹ）、および、並進マッチ領域５８に対するマッチ
領域５６の回転移動量（θ）を出力する。なお、マッチ領域５６は、ＳＡＤ値が最小とな
る領域として決定されるが、ＳＡＤ値が所定値より大きい場合には、マッチ領域が存在し
ないものと判断してもよい。つまり、ＳＡＤ値が所定値よりも大きい場合には、フリーズ
画像内の参照領域５０に相当する画像がフレーム画像内に存在しないものと判断して、例
えば、ユーザに対して接合不可能である旨を警告する。
【００３５】
なお、上記説明では並進移動量を決定した後に回転移動量を決定したが、回転移動量を決
定した後に並進移動量を決定してもよい。あるいは、並進移動と回転移動の両移動を含め
たマッチング演算を行うことで、並進移動量と回転移動量を一度に決定してもよい。上記
説明のように並進移動量を決定した後に回転移動量を決定することによる利点は、既に演
算された並進移動量が考慮された状態で参照領域５０を逐次回転移動させつつ回転移動量
のマッチング演算が行われるため、不必要な並進移動位置における回転移動量のマッチン
グ演算が無くなり、回転移動量のマッチング演算の演算量を少なくすることができ、延い
ては移動量演算の演算量を少なくすることができることにある。
【００３６】
移動量演算部による並進移動量および回転移動量の演算は、各フレーム画像ごとに実施さ
れる。図３（Ｃ）に示すフレーム画像２は、図３（Ｂ）に示すフレーム画像１に対して、
探触子を画像の右方向に移動させた際に得られる画像に相当する。移動量演算部は、フレ
ーム画像１におけるマッチ領域５６の特定と同じ手法で、フレーム画像２におけるマッチ
領域５６´を設定する。つまり、フレーム画像２内においてサーチ領域５２´を設定し、
サーチ領域５２´内において参照領域５０に相当する矩形領域５４´を移動させながらマ
ッチング演算を実施して、マッチ領域５６´を特定する。この際、フレーム画像２内に設
定されるサーチ領域５２´は、フレーム画像１におけるサーチ領域５２よりも画像の左方
向に移動した位置に設定されることが望ましい。つまり、フレーム画像２はフレーム画像
１に対して探触子を右方向に移動させた画像であり、参照領域５０に対応する領域（マッ
チ領域５６´として抽出される領域）は、画像の左方向に移動するためである。もちろん
、サーチ領域５２（５２´）を設定せずに、画像内全域において矩形領域５４（５４´）
を移動させてマッチング演算を実施してもよい。サーチ領域５２（５２´）を設定する意
味は、マッチング演算を領域内に限定することで演算量を削減することにある。
【００３７】
次に、図４を利用して図１の超音波診断装置による接合画像の形成動作を説明する。以下
、図１に記載した部分には図１の符号を付して説明する。
【００３８】
ユーザによる指示（例えばボタン操作）に基づいて、表示部２８は表示画面を接合画像の
表示モードに切り替える。ユーザは表示部２８に映し出される画像を見ながら、探触子１
０を移動させて対象組織の画像を映し出し、所望の位置においてフリーズ指示（例えばボ
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の画像であり、表示領域４０の左画面領域にフリーズ画像４２が静止表示される。
【００３９】
フリーズ画像４２が決定されると、ユーザは画像接合選択（例えばボタン操作）を行う。
これにより、移動量演算部２２、接合位置演算部２４および画像接合部２６による画像接
合処理が実行される。画像接合処理はリアルタイム画像メモリ２０に記録される各フレー
ム画像ごとに実行され、各フレーム画像がフリーズ画像に接合されて、表示部２８に映し
出される。図４（Ｂ）は、フリーズ画像４２にリアルタイム画像４４が接合（合成）され
た接合画像を示している。フリーズ画像４２とリアルタイム画像４４の接合は、参照領域
５０に対するマッチング演算に基づいて実行される。
【００４０】
ユーザは表示部２８に映し出される接合画像を見ながら、接合画像がなるべく広く映し出
されるように、つまり、表示画面領域４０の右画面領域にリアルタイム画像４４が広く映
し出されるように探触子１０を移動させる。探触子１０が移動して、リアルタイム画像４
４の左端のラインが参照領域５０に達する時、または、マッチ領域（図３の符号５６）が
リアルタイム画像４４の左端に達する時、制御部３０は、探触子１０の移動終了と判定し
、表示部２８は移動終了と判定された際のリアルタイム画像４４をフリーズさせた最終接
合画像を表示する。つまり、合成後のフリーズ画像４２およびリアルタイム画像４４が静
止画像として画像表示される。図４（Ｃ）は、探触子１０の移動終了を判定した際の最終
接合画像を示している。最終接合画像の大きさは、参照領域５０の形状や設定位置に依存
するが、最終接合画像をより大きく得るためには、横幅の小さい細長い矩形の参照領域５
０をフリーズ画像４２の右端部に設定すればよい。また、リアルタイム画像４４が、ユー
ザにより、または自動で設定された表示領域に達した場合に最終接合画像としてもよい。
探触子１０の移動終了の判定はユーザが行ってもよい。
【００４１】
上述した接合画像の形成動作の説明では、探触子の移動に伴う画像を右画面領域にリアル
タイム画像として表示していたが、リアルタイム画像の表示は行わずに最終接合画像のみ
を表示させてもよい。また、接合画像は断層画像（Ｂモード画像）に限定されるものでな
く、例えば、ハーモニック画像やカラードップラ画像を含む画像などにも適用できる。
【００４２】
【発明の効果】
以上説明したように、本発明に係る超音波診断装置により、接合精度のよい画像を容易に
形成することができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】　本発明に係る超音波診断装置の全体構成を示すブロック図である。
【図２】　表示部に表示される接合画像を示す図である。
【図３】　移動量演算部で実施される移動量の演算を説明するための図である。
【図４】　図１の超音波診断装置による接合画像の形成動作を説明するための図である。
【符号の説明】
１６　フリーズ画像抽出部、２２　移動量演算部、２４　接合位置演算部、２６　画像合
成部、２９　計測部。



(10) JP 4314069 B2 2009.8.12

【図１】 【図２】

【図３】 【図４】



(11) JP 4314069 B2 2009.8.12

10

フロントページの続き

(72)発明者  レリア　ビエログロイッチ
            東京都三鷹市牟礼６丁目２２番１号　アロカ株式会社内

    審査官  後藤　順也

(56)参考文献  特開２００１－０１７４３４（ＪＰ，Ａ）
              特開平０４－１１７９５２（ＪＰ，Ａ）
              特開昭５７－０８６３３５（ＪＰ，Ａ）
              特表２００３－５０３１３９（ＪＰ，Ａ）
              特開２００３－０００５９５（ＪＰ，Ａ）
              特開２０００－２１７８１５（ＪＰ，Ａ）
              特開２００３－１２６０８９（ＪＰ，Ａ）

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              A61B   8/00-8/15



专利名称(译) 超声诊断设备

公开(公告)号 JP4314069B2 公开(公告)日 2009-08-12

申请号 JP2003153999 申请日 2003-05-30

[标]申请(专利权)人(译) 日立阿洛卡医疗株式会社

申请(专利权)人(译) 阿洛卡有限公司

当前申请(专利权)人(译) 阿洛卡有限公司

[标]发明人 曹景文
加藤健二
レリアビエログロイッチ

发明人 曹 景文
加藤 健二
レリア ビエログロイッチ

IPC分类号 A61B8/00 G06T1/00 G06T3/00 G06T7/20

FI分类号 A61B8/00 G06T1/00.290.D G06T3/00.400.J G06T7/20.B A61B8/14 G06T3/00.780 G06T7/00.612 
G06T7/20 G06T7/246 G06T7/38

F-TERM分类号 4C601/BB02 4C601/EE09 4C601/JB45 4C601/JC16 4C601/JC17 4C601/JC18 4C601/JC22 4C601
/JC23 4C601/KK01 4C601/KK09 4C601/KK12 4C601/KK25 4C601/KK28 4C601/LL04 5B057/AA09 
5B057/BA05 5B057/BA24 5B057/CA02 5B057/CA08 5B057/CA12 5B057/CA16 5B057/CB02 5B057
/CB08 5B057/CB12 5B057/CB16 5B057/CE10 5B057/DA07 5B057/DB02 5B057/DB05 5B057/DB09 
5B057/DC03 5B057/DC04 5B057/DC22 5B057/DC32 5L096/BA06 5L096/BA13 5L096/CA04 5L096
/CA18 5L096/CA24 5L096/DA01 5L096/EA15 5L096/EA16 5L096/FA59 5L096/FA64 5L096/FA65 
5L096/HA04 5L096/HA08 5L096/JA03

代理人(译) 吉田健治
石田 纯

其他公开文献 JP2004351039A

外部链接 Espacenet
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要解决的问题：提供能够轻松形成具有出色连接精度的图像的超声波检
查。 ŽSOLUTION：移动量操作部分22操作在图像之间连接冻结图像和
实时图像所需的移动量。关节位置操作部分24基于由实时图像的帧图像
计算的移动量，通过帧图像操作相对于冻结图像的关节位置。图像接合
部分26形成并显示通过将冻结图像和实时图像的每个帧图像定位和接合
在显示部分28中而获得的接合图像。 Ž
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