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(57)【要約】
超音波システム用のカテーテルアセンブリは、組み込み
式プルバック機構を含み得る。例えば、カテーテルアセ
ンブリは、第１伸縮部と、第２伸縮部と、第１又は第２
伸縮部の一方を先端側セクションの先端側シースに結合
している先端側グリップと、第１伸縮部を第２伸縮部内
に引き込むことができるように第１又は第２伸縮部のも
う一方に結合された基端側グリップと、第１伸縮部の位
置を特定するためのセンサとを有する伸縮式プルバック
セクションを含み得る。別の例は、センサと、プルバッ
クスライダ機構とを含み、プルバックスライダ機構は、
スリットを画定するハウジングと、ハウジング内に配置
されたカプラと、スリット内に延び、カプラに結合され
たスライダハンドルとを有する。別の例では、カプラ及
びハウジングは把持することができ、互いに対してスラ
イドさせることができる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
超音波システム用のカテーテルアセンブリであって、
　先端側シースを含む先端側セクションと、
　基端側シースを含む基端側伸展部と、
　前記先端側セクションと前記基端側伸展部との間の伸縮式プルバックセクションであっ
て、第１伸縮部と、第２伸縮部と、前記第１伸縮部又は前記第２伸縮部の一方を前記先端
側セクションの前記先端側シースに結合している先端側グリップと、前記第１伸縮部又は
前記第２伸縮部のもう一方に結合された基端側グリップとを含み、前記先端側グリップ及
び前記基端側グリップを把持し、前記先端側グリップと前記基端側グリップとを手動で互
いに引き離すことによって前記第１伸縮部を前記第２伸縮部内に引き込むことができる、
伸縮式プルバックセクションと、
　前記伸縮式プルバックセクションに沿って配置されたセンサであって、前記センサに対
し前記第１伸縮部が動く際に前記第１伸縮部の位置を特定するセンサと、
　基端部及び先端部を有し、前記先端側セクション、前記基端側伸展部、及び前記伸縮式
プルバックセクションに沿って延びている長尺状の回転可能なドライブシャフトであって
、前記基端部は、前記ドライブシャフトを回転させるためのモータドライブに結合するよ
うに構成及び配置されている、長尺状の回転可能なドライブシャフトと、
　前記ドライブシャフトの前記先端部に結合されたイメージングデバイスであって、前記
ドライブシャフトの回転によって前記イメージングデバイスの対応する回転を生じさせ、
印加された電気信号を音響信号に変換するように、及びまた、受信したエコー信号を電気
信号に変換するように構成及び配置された少なくとも１つのトランスデューサを含む、イ
メージングデバイスと、
　前記先端側セクション、前記基端側伸展部、及び前記伸縮式プルバックセクションに沿
って延びており、前記イメージングデバイスに結合され、電気信号を伝える少なくとも１
つの導体と
を含む、カテーテルアセンブリ。
【請求項２】
前記第１伸縮部は前記第２伸縮部に対して先端側にある、請求項１に記載のカテーテルア
センブリ。
【請求項３】
前記第２伸縮部の先端部に配置されたハウジングを更に含み、前記センサは前記ハウジン
グ内に配置されている、請求項２に記載のカテーテルアセンブリ。
【請求項４】
前記センサは前記基端側グリップ内に配置されている、請求項１又は２に記載のカテーテ
ルアセンブリ。
【請求項５】
前記センサは光センサであり、前記第１伸縮部は、前記第１伸縮部の位置を特定するため
の、前記光センサによって検出可能な、交互に配された異なる色のストライプ一式を含む
か、又は前記センサは、抵抗センサ、容量センサ、誘導センサ、又は磁気センサである、
請求項１～４のいずれか一項に記載のカテーテルアセンブリ。
【請求項６】
前記基端側グリップは少なくとも１つの制御ボタンを含み、前記少なくとも１つの制御ボ
タンのうちの１つの作動によってプルバック工程に関連する信号が提供される、請求項１
～５のいずれか一項に記載のカテーテルアセンブリ。
【請求項７】
超音波システム用のカテーテルアセンブリであって、
　先端側シースを含む先端側セクションと、
　基端側シースを含む基端側伸展部と、
　前記先端側セクションと前記基端側伸展部との間に配置されたプルバックスライダ機構
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であって、スリットを画定するハウジングと、前記ハウジング内に配置されたカプラと、
前記スリット内に延び、前記カプラに結合されたスライダハンドルとを含み、前記スライ
ダハンドル及び前記カプラは、前記ハウジング内の前記スリットに沿って手動でスライド
させることができる、プルバックスライダ機構と、
　前記プルバックスライダ機構の前記ハウジング内に配置された、前記ハウジング内にお
ける前記カプラの位置を特定するためのセンサと、
　基端部及び先端部を有し、前記先端側セクション、前記基端側伸展部、及び前記プルバ
ックスライダ機構に沿って延びている長尺状の回転可能なドライブシャフトであって、前
記基端部は、前記ドライブシャフトを回転させるためのモータドライブに結合するように
構成及び配置されており、前記プルバックスライダ機構の前記カプラは前記回転可能なド
ライブシャフトに結合されており、前記スライダハンドルを動かすことによって、前記回
転可能なドライブシャフトを後方及び前方に手動で動かす、長尺状の回転可能なドライブ
シャフトと、
　前記ドライブシャフトの前記先端部に結合されたイメージングデバイスであって、前記
ドライブシャフトの回転によって前記イメージングデバイスの対応する回転を生じさせ、
印加された電気信号を音響信号に変換するように、及びまた、受信したエコー信号を電気
信号に変換するように構成及び配置された少なくとも１つのトランスデューサを含む、イ
メージングデバイスと、
　前記先端側セクション、前記基端側伸展部、及び前記伸縮式プルバックセクションに沿
って延びており、電気信号を伝えるために前記イメージングデバイスに結合された少なく
とも１つの導体と
を含む、カテーテルアセンブリ。
【請求項８】
前記プルバックスライダ機構の前記ハウジングは少なくとも１つの制御ボタンを含み、前
記少なくとも１つの制御ボタンのうちの１つの作動によってプルバック工程に関連する信
号が提供される、請求項７に記載のカテーテルアセンブリ。
【請求項９】
前記センサはポテンショメータであるか、又は前記センサは容量センサであり、前記プル
バックスライダ機構の前記カプラに結合された第１極板及び第２極板を含み、前記第１極
板と前記第２極板との間の静電容量は前記カプラの位置によって変化する、請求項７又は
８に記載のカテーテルアセンブリ。
【請求項１０】
前記センサは誘導センサであり、コイルと、前記プルバックスライダ機構の前記カプラに
結合されており、前記カプラと共に動く磁性材料を含み、前記コイルのインダクタンスは
前記カプラの位置によって変化する、請求項７又は８に記載のカテーテルアセンブリ。
【請求項１１】
前記センサは、前記カプラに結合された光センサであり、前記プルバックスライダ機構は
、前記光センサによって検出可能な、交互に配された異なる色のストライプ一式を含み、
前記カプラの位置を特定するために前記ハウジング内に配置されている、請求項７又は８
に記載のカテーテルアセンブリ。
【請求項１２】
前記センサは、前記カプラに結合された磁気センサであり、前記プルバックスライダ機構
は、前記磁気センサによって検出可能な、交互に配された磁性材料のストライプ一式を含
み、前記カプラの位置を特定するために前記ハウジング内に配置されている、請求項７又
は８に記載のカテーテルアセンブリ。
【請求項１３】
超音波システム用のカテーテルアセンブリであって、
　先端側シースを含む先端側セクションと、
　基端側シースを含む基端側伸展部と、
　前記先端側セクションと前記基端側伸展部との間に配置されたプルバックスライダ機構
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であって、開口部を画定するハウジングと、前記ハウジング内に部分的に配置されており
、前記ハウジングの前記開口部内に延びているカプラとを含み、前記カプラは、前記ハウ
ジングに対してスライドし、前記ハウジング内に配置される前記カプラの部分の大きさを
変更することができる、プルバックスライダ機構と、
　前記プルバックスライダ機構の前記ハウジング内に配置されており、前記ハウジングに
対する前記カプラの位置を特定するセンサと、
　基端部及び先端部を有し、前記先端側セクション、前記基端側伸展部、及び前記プルバ
ックスライダ機構に沿って延びている、長尺状の回転可能なドライブシャフトであって、
前記基端部は、前記ドライブシャフトを回転させるためのモータドライブに結合するよう
に構成及び配置されており、前記プルバックスライダ機構の前記カプラは前記回転可能な
ドライブシャフトに結合されており、前記スライダハンドルを動かすことによって、前記
回転可能なドライブシャフトを後方及び前方に手動で動かす、長尺状の回転可能なドライ
ブシャフトと、
　前記ドライブシャフトの前記先端部に結合されたイメージングデバイスであって、前記
ドライブシャフトの回転によって前記イメージングデバイスの対応する回転を生じさせ、
印加された電気信号を音響信号に変換するように、及びまた、受信したエコー信号を電気
信号に変換するように構成及び配置された少なくとも１つのトランスデューサを含む、イ
メージングデバイスと、
　前記先端側セクション、前記基端側伸展部、及び前記伸縮式プルバックセクションに沿
って延びており、前記イメージングデバイスに結合され、電気信号を伝える少なくとも１
つの導体と
を含む、カテーテルアセンブリ。
【請求項１４】
前記センサは、前記ハウジングに結合された光センサであり、前記カプラは、前記カプラ
の位置を特定するための、前記光センサによって検出可能な、交互に配された異なる色の
ストライプ一式を含むか、又は前記センサは、前記ハウジングに結合された磁気センサで
あり、前記カプラは、前記カプラの位置を特定するための、前記磁気センサによって検出
可能な、交互に配された磁性材料のストライプ一式を含む、請求項１３に記載のカテーテ
ルアセンブリ。
【請求項１５】
前記ハウジングはスリットを画定し、前記カプラは、前記スリットから延出しているフラ
ッシュポートを含む、請求項１３又は１４に記載のカテーテルアセンブリ。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、超音波イメージングシステムの分野、並びに同システムを製造及び使用する
方法に関する。本発明は、また、手動プルバック機構を含む超音波イメージングシステム
及びカテーテル、並びに超音波システム及びカテーテルを製造及び使用する方法に関する
。
【背景技術】
【０００２】
　患者に挿入可能な超音波デバイスは、種々の疾患及び障害に対する診断能を実証してき
た。例えば、血管内超音波（「ＩＶＵＳ」：ｉｎｔｒａｖａｓｃｕｌａｒ　ｕｌｔｒａｓ
ｏｕｎｄ）イメージングシステムは、閉塞血管を診断するための画像化手法として使用さ
れており、医療関係者が血流の回復又は増加のためにステント及び他のデバイスを選択し
、配置するのを補助するための情報を提供する。ＩＶＵＳイメージングシステムは、血管
内の特定位置における粥状斑の蓄積を診断するために使用されている。ＩＶＵＳイメージ
ングシステムは、血管内閉塞又は狭窄の存在、並びに閉塞又は狭窄の性質及び程度を判定
するために使用することができる。ＩＶＵＳイメージングシステムは、血管造影法など他
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の血管内イメージング手法を用いた可視化が、例えば動き（例えば、拍動する心臓）又は
１つ以上の構造物（例えば、画像化を望まない１つ以上の血管）による障害のために困難
となり得る血管系の部分を可視化するために使用することができる。ＩＶＵＳイメージン
グシステムは、血管造影及びステント留置など継続中の血管内治療をリアルタイム（又は
ほぼリアルタイム）で監視又は評価するために使用することができる。更に、ＩＶＵＳイ
メージングシステムは１つ以上の心腔を監視するために使用することができる。
【０００３】
　ＩＶＵＳイメージングシステムは、種々の疾患又は障害を可視化するための診断ツール
の提供のために開発されてきた。ＩＶＵＳイメージングシステムは、制御モジュール（パ
ルス発生器、画像プロセッサ、及びモニタを有する）と、カテーテルと、カテーテル内に
配置された１つ以上のトランスデューサとを含むことができる。トランスデューサを含む
カテーテルは、血管壁若しくは血管壁近傍の患者組織など画像化されるべき領域内若しく
はその近傍の管腔又は腔に配置することができる。制御モジュール内のパルス発生器は電
気信号を発生し、この電気信号は１つ以上のトランスデューサに送られ、音響信号に変換
されて患者組織内に伝えられる。伝えられた音響信号のうち反射された信号は１つ以上の
トランスデューサによって吸収され、電気信号に変換される。変換された電気信号は画像
プロセッサに送られ、モニタで表示可能な画像へと変換される。
【０００４】
　心腔内心エコー法（「ＩＣＥ」：ｉｎｔｒａｃａｒｄｉａｃ　ｅｃｈｏｃａｒｄｉｏｇ
ｒａｐｈｙ）は、血管内疾患及び障害の診断における使用性能が実証されている別の超音
波イメージング技術である。ＩＣＥでは音響信号を使用して患者組織を画像化する。カテ
ーテル内に配置されたＩＣＥイメージャから発せられる音響信号は患者組織から反射され
、接続されたＩＣＥ制御モジュールによって収集及び処理され、画像が形成される。ＩＣ
Ｅイメージングシステムは、心腔内の組織を画像化するために使用され得る。
【発明の概要】
【０００５】
　一実施形態は、超音波システム用のカテーテルアセンブリであって、先端側シースを有
する先端側セクションと、基端側シースを有する基端側伸展部と、先端側セクションと基
端側伸展部との間の伸縮式プルバックセクションであって、第１伸縮部と、第２伸縮部と
、第１又は第２伸縮部の一方を先端側セクションの先端側シースに結合している先端側グ
リップと、第１又は第２伸縮部のもう一方に結合された基端側グリップとを有する伸縮式
プルバックセクションとを含む。先端側グリップ及び基端側グリップを把持し、先端側グ
リップと基端側グリップとを手動で互いに引き離すことによって第１伸縮部は第２伸縮部
内に引き込むことができる。カテーテルアセンブリは、また、伸縮式プルバックセクショ
ンに沿って配置されたセンサであって、センサに対し第１伸縮部が動く際に第１伸縮部の
位置を特定するセンサと、基端部及び先端部を有し、先端側セクション、基端側伸展部、
及び伸縮式プルバックセクションに沿って延びている長尺状の回転可能なドライブシャフ
トであって、基端部は、ドライブシャフトを回転させるためのモータドライブに結合する
ように構成及び配置されている、長尺状の回転可能なドライブシャフトと、ドライブシャ
フトの先端部に結合されたイメージングデバイスであって、ドライブシャフトの回転によ
ってイメージングデバイスの対応する回転を生じさせ、イメージングデバイスは、印加さ
れた電気信号を音響信号に変換するための、及びまた、受信したエコー信号を電気信号に
変換するための少なくとも１つのトランスデューサを含む、イメージングデバイスと、先
端側セクション、基端側伸展部、及び伸縮式プルバックセクションに沿って延びており、
イメージングデバイスに結合され、電気信号を伝える少なくとも１つの導体とを含む。
【０００６】
　少なくとも一部の実施形態では、第１伸縮部は第２伸縮部に対して先端側にある。少な
くとも一部の実施形態では、カテーテルアセンブリは、第２伸縮部の先端部に配置された
ハウジングを更に含み、センサはハウジング内に配置されている。少なくとも一部の実施
形態では、基端側グリップは第２伸縮部の先端部に配置されている。少なくとも一部の実
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施形態では、センサは基端側グリップ内に配置されている。
【０００７】
　少なくとも一部の実施形態では、センサは光センサであり、第１伸縮部は、第１伸縮部
の位置を特定するための、光センサによって検出可能な、交互に配された異なる色のスト
ライプ一式を含む。少なくとも一部の実施形態では、センサは抵抗センサ、容量センサ、
誘導センサ、又は磁気センサである。少なくとも一部の実施形態では、基端側グリップは
少なくとも１つの制御ボタンを含み、少なくとも１つの制御ボタンのうちの１つの作動に
よってプルバック工程に関連する信号が提供される。
【０００８】
　別の実施形態は、先端側シースを有する先端側セクションと、基端側シースを有する基
端側伸展部と、先端側セクションと基端側伸展部との間に配置されたプルバックスライダ
機構とを含む、超音波システム用のカテーテルアセンブリである。プルバックスライダ機
構は、スリットを画定するハウジングと、ハウジング内に配置されたカプラと、スリット
内に延び、カプラに結合されたスライダハンドルとを含み、スライダハンドル及びカプラ
は、ハウジング内のスリットに沿って手動でスライドさせることができる。カテーテルア
センブリは、また、プルバックスライダ機構のハウジング内に配置された、ハウジング内
におけるカプラの位置を特定するためのセンサと、基端部及び先端部を有し、先端側セク
ション、基端側伸展部、及びプルバックスライダ機構に沿って延びている、長尺状の回転
可能なドライブシャフトであって、基端部は、ドライブシャフトを回転させるためのモー
タドライブに結合するように構成及び配置されており、プルバックスライダ機構のカプラ
は回転可能なドライブシャフトに結合されており、スライダハンドルを動かすことによっ
て、回転可能なドライブシャフトを後方及び前方に手動で動かす、長尺状の回転可能なド
ライブシャフトと、ドライブシャフトの先端部に結合されたイメージングデバイスであっ
て、ドライブシャフトの回転によってイメージングデバイスの対応する回転を生じさせ、
印加された電気信号を音響信号に変換するように、及びまた、受信したエコー信号を電気
信号に変換するように構成及び配置された少なくとも１つのトランスデューサを含む、イ
メージングデバイスと、先端側セクション、基端側伸展部、及び伸縮式プルバックセクシ
ョンに沿って延びており、イメージングデバイスに結合され、電気信号を伝える少なくと
も１つの導体とを含む。
【０００９】
　少なくとも一部の実施形態では、プルバックスライダ機構のハウジングは少なくとも１
つの制御ボタンを含み、少なくとも１つの制御ボタンのうちの１つの作動によってプルバ
ック工程に関連する信号が提供される。少なくとも一部の実施形態では、センサは、光セ
ンサ、抵抗センサ、容量センサ、誘導センサ、又は磁気センサである。少なくとも一部の
実施形態では、センサはポテンショメータである。少なくとも一部の実施形態では、セン
サは容量センサであり、プルバックスライダ機構のカプラに結合された第１極板及び第２
極板を含み、第１極板と第２極板との間の静電容量はカプラの位置によって変化する。少
なくとも一部の実施形態では、センサは誘導センサであり、コイルと、プルバックスライ
ダ機構のカプラに結合されており、カプラと共に動く磁性材料とを含み、コイルのインダ
クタンスはカプラの位置によって変化する。
【００１０】
　少なくとも一部の実施形態では、センサは、カプラに結合された光センサであり、プル
バックスライダ機構は、光センサによって検出可能な、交互に配された異なる色のストラ
イプ一式を含み、カプラの位置を特定するためにハウジング内に配置されている。少なく
とも一部の実施形態では、センサは、カプラに結合された磁気センサであり、プルバック
スライダ機構は、磁気センサによって検出可能な、交互に配された磁性材料のストライプ
一式を含み、カプラの位置を特定するためにハウジング内に配置されている。
【００１１】
　更に別の実施形態は、先端側シースを有する先端側セクションと、基端側シースを有す
る基端側伸展部と、先端側セクションと基端側伸展部との間に配置されたプルバックスラ
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イダ機構とを含む超音波システム用のカテーテルアセンブリである。プルバックスライダ
機構は、開口部を画定するハウジングと、ハウジング内に部分的に配置されており、ハウ
ジングの開口部内に延びているカプラとを含み、カプラは、ハウジングに対してスライド
し、ハウジング内に配置されるカプラの部分の大きさを変更することができる。カテーテ
ルアセンブリは、プルバックスライダ機構のハウジング内に配置されており、ハウジング
に対するカプラの位置を特定するセンサと、基端部及び先端部を有し、先端側セクション
、基端側伸展部、及びプルバックスライダ機構に沿って延びている、長尺状の回転可能な
ドライブシャフトであって、基端部は、ドライブシャフトを回転させるためのモータドラ
イブに結合するように構成及び配置されており、プルバックスライダ機構のカプラは回転
可能なドライブシャフトに結合されており、スライダハンドルを動かすことによって、回
転可能なドライブシャフトを後方及び前方に手動で動かす、長尺状の回転可能なドライブ
シャフトと、ドライブシャフトの先端部に結合されたイメージングデバイスであって、ド
ライブシャフトの回転によってイメージングデバイスの対応する回転を生じさせ、印加さ
れた電気信号を音響信号に変換するように、及びまた、受信したエコー信号を電気信号に
変換するように構成及び配置された少なくとも１つのトランスデューサを含む、イメージ
ングデバイスと、先端側セクション、基端側伸展部、及び伸縮式プルバックセクションに
沿って延びており、イメージングデバイスに結合され、電気信号を伝える少なくとも１つ
の導体とを更に含む。
【００１２】
　少なくとも一部の実施形態では、センサは、ハウジングに結合された光センサであり、
カプラは、カプラの位置を特定するための、光センサによって検出可能な、交互に配され
た異なる色のストライプ一式を含む。少なくとも一部の実施形態では、センサは、ハウジ
ングに結合された磁気センサであり、カプラは、カプラの位置を特定するための、磁気セ
ンサによって検出可能な、交互に配された磁性材料のストライプ一式を含む。少なくとも
一部の実施形態では、ハウジングはスリットを画定し、カプラは、スリットから延出して
いるフラッシュポートを含む。
【００１３】
　以下の図面を参照し、本発明の非限定的且つ非網羅的実施形態が記載される。図面にお
いては、特に指示のない限り、種々の図を通して同様の参照番号は同様の部品を示す。
　本発明をより理解するために、添付の図面と関連付けて解釈される以下の詳細な説明に
ついて述べる。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】本発明による血管内超音波イメージングシステムの一実施形態の概略図である。
【図２】本発明による血管内超音波イメージングシステムのイメージングモジュールの一
実施形態の概略側面図である。
【図３】本発明による、カテーテル内に画定されたルーメン内に配置されているイメージ
ングコアを有する、図１に示されるカテーテルの先端部の一実施形態の概略斜視図である
。
【図４】本発明による、伸縮式プルバックセクションを有するカテーテルの一実施形態の
一部分の概略側面図である。
【図５】本発明による、伸縮式プルバックセクションを有するカテーテルの別の実施形態
の一部分の概略側面図である。
【図６Ａ】本発明による、プルバックスライダ機構を有するカテーテルの一実施形態の一
部分の概略側面図である。
【図６Ｂ】本発明による、図６Ａのカテーテルの一部分の頂面図である。
【図６Ｃ】本発明による、図６Ａのカテーテルの側断面図である。
【図７】本発明による、プルバックスライダ機構及び抵抗センサを有するカテーテルの第
２実施形態の一部分の概略断面図である。
【図８】本発明による、プルバックスライダ機構及び回転式抵抗センサを有するカテーテ
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ルの第３実施形態の一部分の概略断面図である。
【図９】本発明による、プルバックスライダ機構及び容量センサを有するカテーテルの第
４実施形態の一部分の概略断面図である。
【図１０】本発明による、プルバックスライダ機構及び誘導センサを有するカテーテルの
第５実施形態の一部分の概略断面図である。
【図１１】本発明による、プルバックスライダ機構及び磁気又は光センサを有するカテー
テルの第６実施形態の一部分の概略断面図である。
【図１２】本発明による、プルバックスライダ機構及び磁気又は光センサを有するカテー
テルの第７実施形態の一部分の概略断面図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
　詳細な説明
　本発明は、超音波イメージングシステムの分野、並びに同システムを製造及び使用する
方法に関する。本発明は、また、手動プルバック機構を含む超音波イメージングシステム
及びカテーテル、並びに超音波システム及びカテーテルを製造及び使用する方法に関する
。
【００１６】
　カテーテルを用いた好適な超音波イメージングシステムとしては、例えば、血管内超音
波（「ＩＶＵＳ」）システム及び心腔内心エコー（「ＩＣＥ」）システムが挙げられる。
これらシステムは、カテーテルの先端部に配置された、患者への経皮的挿入のために構成
及び配置された１つ以上のトランスデューサを含んでもよい。カテーテルを有するＩＶＵ
Ｓイメージングシステムの例は、例えば、米国特許第６，９４５，９３８号明細書、米国
特許第７，２４６，９５９号明細書、及び米国特許第７，３０６，５６１号明細書、並び
に米国特許出願公開第２００６／０１００５２２号明細書、米国特許出願公開第２００６
／０１０６３２０号明細書、米国特許出願公開第２００６／０１７３３５０号明細書、米
国特許出願公開第２００６／０２５３０２８号明細書、米国特許出願公開第２００７／０
０１６０５４号明細書、及び米国特許出願公開第２００７／００３８１１１号明細書に記
載されており、これらは全て参照によりその全体が本明細書中に組み込まれる。
【００１７】
　少なくとも一部の実施形態では、イメージングコアは、カテーテルが内部に挿入されて
いる血管に沿って長手方向に動き（即ち、並進し）、血管の軸方向長さに沿って一連の画
像を取得してもよい。少なくとも一部の実施形態では、画像化工程の間、イメージングコ
アはカテーテルの長手方向長さに沿って引き込まれる（即ち、引き戻される）。多くの従
来のＩＶＵＳイメージングシステムにおいて、このプルバック工程はモータに連結された
プルバック機構により自動化され、臨床医によって指示されたときにイメージングコアが
引き戻される。しかしながら、プルバックを手動で実施することが望ましい場合がある。
プルバック工程を手動で実施するために、組み込み式プルバック機構を備えるＩＶＵＳカ
テーテルを使用することができる。少なくとも一部の実施形態では、ＩＶＵＳイメージン
グシステムはまた、自動プルバック工程を実施することができてもよい。他の実施形態で
は、ＩＶＵＳイメージングシステムは手動プルバック工程のみ可能であってもよい。
【００１８】
　図１は、組み込み式プルバック機構を備えるＩＶＵＳカテーテル１０２と、モータドラ
イブ１０４と、イメージングモジュール１０６とを有する、ＩＶＵＳイメージングシステ
ム１００を示す。ＩＶＵＳイメージングシステム１００の構成要素の少なくともいくつか
は操作台１０８の近傍に配置されている。少なくとも一部の実施形態では、ＩＶＵＳカテ
ーテル１０２の組み込み式プルバック機構は、臨床医がプルバックを手動で制御すること
を可能にする手動プルバック機構である。
【００１９】
　イメージングモジュール１０６は、図２に示されるように、例えば、プロセッサ２９２
と、パルス発生器２９０と、１つ以上のディスプレイ２９４とを含んでもよい。少なくと
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も一部の実施形態では、パルス発生器２９０は電気信号を発生させる。この電気信号はカ
テーテル１０２内に配置された１つ以上のトランスデューサ（図３の参照符号３１２）に
入力されてもよく、これにより１つ以上のトランスデューサは画像化のための音響信号を
発生させる。少なくとも一部の実施形態では、プロセッサ２９２はモータドライブ１０４
（図１）に、カテーテル１０２内に配置されたイメージングコア（図３の参照符号３０６
）を回転させるように命令する。
【００２０】
　少なくとも一部の実施形態では、１つ以上のトランスデューサ（図３の参照符号３１２
）から送信され、音響エコーに応答して発生した電気信号はプロセッサ２９２に入力され
、処理されてもよい。少なくとも一部の実施形態では、１つ以上のトランスデューサ（図
３の参照符号３１２）からの処理済み電気信号は、１つ以上のディスプレイ２９４上に１
つ以上の画像として表示されてもよい。少なくとも一部の実施形態では、プロセッサ２９
２はまた、イメージングモジュール１０６又はイメージングシステム１００の他の構成要
素の１つ以上の機能を制御するために使用してもよい。例えば、プロセッサ２９２は、パ
ルス発生器２９０から送信される電気信号の周波数又は継続時間、モータドライブ１０４
によるイメージングコア（図３の参照符号３０６）の回転速度、又は１つ以上のディスプ
レイ２９４上に形成される１つ以上の画像の１つ以上の特性の少なくとも１つを制御する
ために使用してもよい。
【００２１】
　図３は、カテーテル１０２の先端部２０８の一実施形態の概略斜視図である。カテーテ
ル１０２は、先端部分３５２及び基端部分（図示せず）を有するシース３０２を含む。シ
ース３０２は、シースに沿って延びるルーメン３０４を画定する。イメージングコア３０
６がルーメン３０４内に配置されている。イメージングコア３０６は、ドライブシャフト
３１０の先端部に結合されたイメージングデバイス３０８を含む。
【００２２】
　シース３０２は、患者への挿入に適した任意の可撓性生体適合性材料から形成してもよ
い。適切な材料の例としては、例えば、ポリエチレン、ポリウレタン、プラスチック、ス
パイラルカットステンレス鋼、ニチノールハイポチューブ等、又はこれらの組み合わせが
挙げられる。
【００２３】
　１つ以上のトランスデューサ３１２がイメージングデバイス３０８に取り付けられてい
てもよく、音響信号を送信及び受信するために用いられてもよい。好適な実施形態（図３
に示すような）では、トランスデューサ３１２のアレイがイメージングデバイス３０８に
取り付けられている。他の実施形態では、１つのトランスデューサが用いられてもよい。
少なくとも一部の実施形態では、不規則なアレイの複数のトランスデューサが用いられて
もよい。任意の数のトランスデューサ３１２が使用され得る。例えば、１個、２個、３個
、４個、５個、６個、７個、８個、９個、１０個、１２個、１５個、１６個、２０個、２
５個、５０個、１００個、５００個、１０００個、又はこれより多いトランスデューサが
あり得る。理解されるように、他の数のトランスデューサもまた、使用してよい。
【００２４】
　１つ以上のトランスデューサ３１２は、印加された電気信号を、１つ以上のトランスデ
ューサ３１２の表面の圧力ひずみへと、またその逆に変換することができる１つ以上の既
知の材料から形成されてもよい。適切な材料の例としては、圧電セラミック材料、圧電複
合材料、圧電プラスチック、チタン酸バリウム、チタン酸ジルコン酸鉛、メタニオブ酸鉛
、ポリフッ化ビニリデン等が挙げられる。
【００２５】
　１つ以上のトランスデューサ３１２の表面の圧力ひずみは、１つ以上のトランスデュー
サ３１２の共振周波数に基づく周波数を持つ音響信号を形成する。１つ以上のトランスデ
ューサ３１２の共振周波数は、１つ以上のトランスデューサ３１２を形成するのに用いら
れる大きさ、形状、及び材料に左右される場合がある。１つ以上のトランスデューサ３１
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２は、カテーテル１０２内に配置するのに適した、及び所望の周波数の音響信号を１つ以
上の選択した方向に伝播するのに適した任意の形状に形成してもよい。例えば、トランス
デューサは、ディスク形状、ブロック形状、矩形形状、楕円形状等であってもよい。１つ
以上のトランスデューサは、例えば、ダイシング、ダイスアンドフィル法、機械加工、微
細加工等を含む任意のプロセスによって所望の形状に形成してもよい。
【００２６】
　少なくとも一部の実施形態では、１つ以上のトランスデューサ３１２は、周囲空間の半
径方向断面画像を形成するために使用され得る。したがって、例えば、１つ以上のトラン
スデューサ３１２がカテーテル１０２内に配置されており、患者の血管内に挿入される場
合、複数の個々の画像フレームをつなぎ合わせることによって血管の壁と血管周囲の組織
の複合画像を形成するためにもう１つの（ｔｈｅ　ｏｎｅ　ｍｏｒｅ）トランスデューサ
３１２を使用してもよい。
【００２７】
　イメージングコア３０６はシース３０２の先端部分３５２内に配置されている一方で、
カテーテル１０２の長手方向軸線の周りを回転する。イメージングコア３０６が回転する
際、１つ以上のトランスデューサ３１２は種々の半径方向に音響信号を放出する。放出さ
れた、十分なエネルギーを持つ音響信号が１つ以上の組織境界部など１つ以上の媒体境界
部に当たると、放出された音響信号の一部がエコー信号として放出トランスデューサに反
射して戻る。検出されるほど十分なエネルギーを有してトランスデューサに到達する各エ
コー信号は、受信トランスデューサにおいて電気信号に変換される。１つ以上の変換され
た電気信号はイメージングモジュール（図１の参照符号１０６）に送信され、イメージン
グモジュールにおいてプロセッサ２９２（図２）が電気信号特性を処理し、送信された音
響信号及び受信されたエコー信号それぞれによる情報の集合体に少なくとも一部基づき、
画像化領域の表示可能な画像フレームを生成する。
【００２８】
　少なくとも一部の実施形態では、１つ以上のトランスデューサ３１２の回転は、カテー
テル１０２に沿って延びるドライブシャフト３１０を介して、モータドライブ１０４（図
１）により駆動される。モータドライブ１０４はカテーテル１０２の基端部及びドライブ
シャフト３１０に結合されており、ドライブシャフトを回転させる。米国特許第６，００
４，２７１号明細書、米国特許第６，３１９，２２７号明細書、米国特許第６，４１３，
２２２号明細書、米国特許第６，４５４，７１７号明細書、米国特許第６，４７５，２２
４号明細書、及び米国特許第６，５１７，５２８号明細書、並びに米国特許出願公開第２
００８／０１６７５６０号明細書（これらは全てその全体が参照により本明細書中に組み
込まれる）に記載されているものを含む任意の適切なモータドライブ１０４を使用するこ
とができる。別の好適なモータドライブは、ボストンサイエンティフィックコーポレーシ
ョン（Ｂｏｓｔｏｎ　Ｓｃｉｅｎｔｉｆｉｃ　Ｃｏｒｐｏｒａｔｉｏｎ）（マサチューセ
ッツ州ナティック）によるＭＤＵ５＋モータドライブである。これらモータドライブのい
くつかはまた、臨床医に手動プルバック又は自動プルバック間の選択を与えるために、本
明細書中に記載される手動プルバック機構においても有用であり得る自動プルバックシス
テムを組み込んでもよいことは理解されよう。
【００２９】
　１つ以上のトランスデューサ３１２がカテーテル１０２の長手方向軸線の周りを回転し
て音響信号を放出すると、複数の画像フレームが形成される。複数の画像フレームは、対
象とする血管の壁及び血管の周囲組織など１つ以上のトランスデューサ３１２を取り囲む
領域の一部の複合半径方向断面画像を集合的に形成する。少なくとも一部の実施形態では
、１つ以上のディスプレイ２９４（図２）に画像フレームの１つ以上を表示させることが
できる。少なくとも一部の実施形態では、１つ以上のディスプレイ２９４（図２）に半径
方向断面複合画像を表示させることができる。
【００３０】
　１つ以上のトランスデューサ３１２から異なる深さでの画像化品質は、例えば、帯域幅
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、トランスデューサの焦点、ビームパターン、及び音響信号の周波数を含む１つ以上の因
子に影響される場合がある。１つ以上のトランスデューサ３１２から出力される音響信号
の周波数もまた、１つ以上のトランスデューサ３１２から出力される音響信号の侵入深さ
に影響する場合がある。概して、音響信号の周波数が低下するにつれて患者組織内の音響
信号の侵入深さは増加する。少なくとも一部の実施形態では、ＩＶＵＳイメージングシス
テム１００は５ＭＨｚ～６０ＭＨｚの周波数範囲内で動作する。
【００３１】
　１つ以上の導体３１４（例えば、ワイヤ、ケーブル、トレース等）がトランスデューサ
３１２をイメージングモジュール１０６（図１）に電気的に接続する。少なくとも一部の
実施形態では、１つ以上の導体３１４はドライブシャフト３１０に沿って延びる。
【００３２】
　イメージングデバイス３０８はカテーテル１０２のルーメン内に挿入される。少なくと
も一部の実施形態では、カテーテル１０２（及びイメージングデバイス３０８）は、標的
イメージング位置から離れた場所にある大腿動脈又は静脈などのアクセス可能な血管を通
じて患者に経皮的に挿入してもよい。カテーテル１０２は、その後、患者の血管系を通じ
て、選択した血管（例えば、末梢血管、冠血管、又はその他の血管）の一部、又は患者の
１つ以上の心腔などの標的イメージング位置へと進めてもよい。
【００３３】
　図１に戻ると、ＩＶＵＳカテーテル１０２は、先端側セクション１１０と、伸縮式プル
バックセクション１１２と、基端側伸展部１１４とを有する。先端側セクション１１０は
、回転するイメージングコアと、静止した先端側シースにより囲まれた回転するドライブ
シャフトの一部分とを含む。先端側セクション１１０の一部分は、ＩＶＵＳカテーテル１
０２の、患者に挿入される部分である。基端側伸展部１１４は、回転するドライブシャフ
トの一部分と、静止した基端側シースとを含む。カテーテルの基端側伸展部１１４はモー
タドライブ１０４に結合されている。
【００３４】
　図４は、ＩＶＵＳカテーテル及び組み込み式プルバック機構の一実施形態の一部分を示
す。伸縮式プルバックセクション１１２は先端側セクション１１０と基端側伸展部１１４
との間に配置されており、第２伸縮部１２２内をスライドする第１伸縮部１２０を用い、
先端側シース内において基端側に又は先端側に、回転するイメージングコアをスライドさ
せる。図示される実施形態においては、第１伸縮部１２０は第２伸縮部に対して先端側に
あるが、この配置は、第１伸縮部を第２伸縮部に対して基端側に有し、反転させることが
できることは理解されよう。ドライブシャフトは、第１及び第２伸縮部１２０、１２２内
を含む伸縮式プルバックセクション１１２に沿って延びている。ドライブシャフトは１つ
の一体構造であってもよく、共に結合された複数の要素を含んでもよいことは理解されよ
う。
【００３５】
　少なくとも一部の実施形態では、伸縮式プルバックセクション１１２及び先端側セクシ
ョン１１０の１つ又は両方は、伸縮式セクション内に配置されたポート１２４を介して滅
菌生理食塩水で洗浄することができる。図４では、フラッシュポート１２４は第２伸縮部
１２２の基端部に示されているが、ポートは伸縮式プルバックセクション１１２又は先端
側セクション１１０に沿う別の場所に配置できることは理解されよう。第１伸縮部１２０
と第２伸縮部１２２はハウジング１２６において結合している。ハウジング１２６は、生
理食塩水の漏れなしに伸縮動作を可能にするためのシールを任意選択的に含む。
伸縮式プルバックセクション１１２はまた、伸縮部１２０、１２２の一方を先端側セクシ
ョン１１０の先端側シースに結合している先端側グリップ１２８と、伸縮部１２０、１２
２のもう一方に結合された基端側グリップ１３０とを含む。プルバック中、先端側グリッ
プ１２８及び基端側グリップ１３０は把持され、互いに引き離される（例えば、先端側グ
リップ１２８は静止状態に維持される一方、基端側グリップ１３０は引き戻される）。こ
の動作によって、イメージングコアの先端側先端に配置したイメージングデバイス（例え
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ば、１つ以上のトランスデューサ）は先端側セクション１１０内を基端側方向に動き、血
管構造のより近位部を連続的に画像化する。この配置構成によって、従来のＩＶＵＳイメ
ージングシステムの自動プルバックの代わりに、手動プルバックが可能になる。
【００３６】
　カテーテル１０２の伸縮式プルバックセクション１１２はまた、イメージングモジュー
ル１０６（図１）に正確なプルバック位置情報を提供することができるセンサ１３６を含
む。例えば、センサ１３６は、第２伸縮部１２２に対する第１伸縮部１２０の位置を示す
ことができる。図４の実施形態では、センサ１３６は、例えば、ハウジング１２６内又は
基端側グリップ１３０内に配置することができる。抵抗センサ、容量センサ、磁気センサ
、光センサ、又は第２伸縮部１２２に対する第１伸縮部１２０の位置を検出することがで
きる、若しくは固定位置に対する伸縮部１２０、１２２の１つ位置を検出することができ
る他のセンサを含むが、これらに限定されない任意の適切なセンサ１３６を使用すること
ができる。センサの例は以下に記載する。
【００３７】
　図４に示される実施形態においては、センサ１３６は第１伸縮部１２０のストライプ１
３８を監視することができる。例えば、これらストライプ１３８は、光センサによって読
み取られる交互に配された暗色顔料及び明色顔料の帯であってもよく、又は磁気センサに
よって読み取られる交互に配された磁気的に偏極した材料のストライプであってもよい。
センサ１３６と基端側グリップ１３０との間の通信は第２伸縮部１２２に隣接する電気ケ
ーブル又はワイヤを介して行われる。ケーブル又はワイヤは第２伸縮部に並置されてもよ
く、又は第２伸縮部の壁に埋設されてもよく、又は第２伸縮部から離れた何らかの他の経
路により接続されてもよい。
【００３８】
　基端側グリップ１３０はまた、１つ以上の制御ボタン１３２、１３４を組み込んでもよ
い。制御ボタン１３２、１３４は、プルバック中、「画像化開始／停止」、「プルバック
記録開始／停止」、「ゼロ位置」、又は「ブックマークする」などの機能を個々に制御す
るために操作してもよい。
【００３９】
　図１に戻ると、基端側伸展部１１４は、回転するドライブシャフトの一部分と、固定シ
ースによって囲まれた導体（イメージングモジュールと超音波トランスデューサとの間で
イメージング信号を伝えるため）とを含む。基端側伸展部１１４は、基端側伸展部１１４
をモータドライブ１０４に結合するためのコネクタを含み、基端側伸展部１１４は、カテ
ーテルの先端部分１１０に比べて直径が大きくてもよい。一部の実施形態では、基端側伸
展部１１４はまた、固定（非回転）複数導体電気ケーブルを支持している。固定（非回転
）複数導体電気ケーブルは、固定シースに接合されており、位置センサ１３６（図４）及
び制御ボタン１３２、１３４（図４）からの信号をイメージングモジュール１０６に伝え
る。
【００４０】
　図５は、組み込み式プルバックセンサを有するＩＶＵＳカテーテルの別の実施形態を示
す。この実施形態では、基端側グリップ１３０は第１伸縮部１２０と第２伸縮部１２２と
の間に配置されており、フラッシュポート１２４は第２伸縮部１２２と基端側伸展部１１
４との間に配置されている。センサ１３６は、基端側グリップ１３０内に（示されるよう
に）又は基端側グリップ１３０を第１伸縮部１２２に結合するハウジング１２６内に配置
することができる。
【００４１】
　図６Ａ～図６Ｃは、組み込み式プルバック機構を有するＩＶＵＳカテーテル６０２の別
の実施形態の一部分を示す。この配置構成では、カテーテルは、ＩＶＵＳカテーテルの先
端側セクション１１０と基端側伸展部１１４との間に配置されたプルバックスライダ機構
１５０を含む。基端側伸展部１１４は、基端側シース１５６内に配置された基端側ドライ
ブシャフト１５２を含む。先端側セクション１１０は、先端側シース１５８内に配置され
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た先端側ドライブシャフト１５４を含む。基端側ドライブシャフト１５２と先端側ドライ
ブシャフト１５４は共に結合されている。図示される実施形態においては、基端側ドライ
ブシャフト１５２と先端側ドライブシャフト１５４はプルバックスライダ機構１５０内で
任意の中間ドライブシャフト１５３（ハイポチューブなど）を用いて共に結合されている
。
【００４２】
　プルバックスライダ機構１５０は、ハウジング内にスロット１６６を画定するハウジン
グ１６０と、ハウジング内のカプラ１６２と、カプラに取り付けられており、ハウジング
から延出しているスライダハンドル１６４とを含む。カプラ１６２は基端側ドライブシャ
フト１５２又は先端側ドライブシャフト１５４の一方又は両方に結合されており、ドライ
ブシャフト１５２、１５４を動かす一方で、ドライブシャフト１５２、１５４がカプラ及
びハウジング１６０内で回転することを尚可能にする。カプラ１６２は、図６Ｃに示され
るように基端側シース１５６に取り付けてもよいとともに、軸受、又はドライブシャフト
の１つ若しくは両方に結合するための他の適切な構成要素を含んでもよい。スライダハン
ドル１６４をハウジング内のスロット１６６に沿って手動で動かすことによって、先端側
ドライブシャフト１５４（及びドライブシャフトの先端部に取り付けられたイメージング
デバイス）が動く。プルバック工程は、スライダハンドル１６４をスロット１６６に沿っ
てカテーテルの先端側セクション１１０から離れる方に引くことによって実施することが
できる。
【００４３】
　少なくとも一部の実施形態では、先端側セクション１１０はプルバックスライダ機構１
５０又は先端側セクション１１０のポート１２４を介して滅菌生理食塩水で洗浄すること
ができる。生理食塩水の漏れなしに洗浄を可能にするためのシール１２５を任意選択的に
含むハウジング１６０。
【００４４】
　スライダハンドル１６４又はハウジング１６０はまた、１つ以上の制御ボタン１３２、
１３４を組み込んでもよい。制御ボタン１３２、１３４は、プルバック中、「画像化開始
／停止」、「プルバック記録開始／停止」、「ゼロ位置」、又は「ブックマークする」な
どの機能を個々に制御するために操作してもよい。
【００４５】
　カテーテル６０２のプルバック位置測定は、任意の適切なセンサ及び測定方法を使用し
て実施してもよい。以下に記載されるセンサ及び方法も図４及び図５のカテーテル１０２
に組み込むことができることも理解されよう。
【００４６】
　図７は、カプラ１６２の位置に応じて電圧を発生させるポテンショメータ形態で使用さ
れる抵抗センサ１３６の一実施形態を示す。これは、例えばオーディオミキシングデスク
において信号レベルを制御するために使用されるような、例えばスライドポテンショメー
タを使用して実施することができる。スライドポテンショメータ１７０はカプラ１６２及
びスライダハンドル１６４を使用して作動される。ポテンショメータからの導体１７２は
イメージングモジュール１０６（図１）に接続することができ、基端側伸展部１１４とは
別であってもよく、又は基端側伸展部１１４のシース１５６に沿って若しくはその内部に
延びてもよく、又は任意の他の適切な配置構成であってもよい。
【００４７】
　図８は、回転ポテンショメータを使用した抵抗センサ１３６の別の実施形態を示す。ポ
テンショメータは、ラック１７４と、ピニオン１７６と、１つ以上の任意の減速歯車１７
８とを用いて回転し、回転ポテンショメータを形成する。ポテンショメータからの導体１
７２はイメージングモジュール１０６（図１）に接続することができるとともに、基端側
伸展部１１４とは別であってもよく、又は基端側伸展部１１４のシース１５６に沿って若
しくはその内部に延びてもよく、又は任意の他の適切な配置構成であってもよい。
【００４８】
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　少なくとも一部の実施形態では、図７及び図８のポテンショメータ形態は動作のために
３つのワイヤを用いている。しかしながら、位置に応じて抵抗を測定し、２つのワイヤの
み使用する他の抵抗センサを使用してもよい。
【００４９】
　図９は、カプラの位置１６２により画定される距離にわたって重なり可変コンデンサを
形成する上部極板１８０及び下部極板１８２を含む容量センサ１３６の一実施形態を示す
。上部極板１８０の余長はローラ１８４（例えば、ばね荷重式又は「ブラインド式」ロー
ラ）に巻き取られている。この形態は、プルバック位置によって変化する静電容量を発生
させる。センサからの導体１７２はイメージングモジュール１０６（図１）に接続するこ
とができ、基端側伸展部１１４とは別であってもよく、又は基端側伸展部１１４のシース
１５６に沿って若しくはその内部に延びてもよく、又は任意の他の適切な配置構成であっ
てもよい。この場合も、抵抗センサと同様に、歯車付回転可変コンデンサも使用すること
ができる。
【００５０】
　図１０は、先端側シース１５８（図６Ｃ）の一部分の周りにコイル１８６を含み、回転
するドライブシャフト１５３、１５４（図６Ｃ）又はドライブシャフト上の回転するシー
ス（図示せず）の一部分に高磁性材料１８８が埋め込まれた誘導センサ１３６の一実施形
態を示す。このようにして、磁性材料１８８がスライドしてシース１５８に出入りすると
、コイル１８６のインダクタンスは変化する。インダクタンスは、コイル１８６と磁性材
料１８８との間の重なった距離により予測可能なように変化する。センサからの導体１７
２はイメージングモジュール１０６（図１）に接続することができ、基端側伸展部１１４
とは別であってもよく、又は基端側伸展部１１４のシース１５６に沿って若しくはその内
部に延びてもよく、又は任意の他の適切な配置構成であってもよい。この場合も、抵抗セ
ンサと同様に、歯車付回転可変コンデンサも使用することができる。
【００５１】
　容量センサ及び誘導センサは、その位置可変静電容量値又はインダクタンス値を測定す
るために、あるＲＦ周波数（例えば、約１０～１００ＭＨｚ）において動作してもよい。
一部の代替的実施形態では、センサに信号を送るために超音波送信及び受信電子機器が使
用されれば有利な場合がある。例えば、可変インダクタンスセンサは固定コンデンサに並
列で接続することができ、その後、この組み合わせは、トランスデューサのＲＦ伝送線と
並列で配置することができる。センサの共振周波数がトランスデューサの周波数から遠く
なるように設計されている（例えば、１０ＭＨｚセンサを４０ＭＨｚトランスデューサと
共に使用する）場合、慎重に設計された送信パルスを画像化周期間に発することにより、
センサに信号を送ることができる。センサのインダクタンス（したがって、プルバック位
置）はＬＣ回路の共振周波数から推測することができる。この形態は、図９及び図１０に
示される導体１７２を含む代わりに、プルバックセンサに追加の配線が必要ない場合があ
るという利点を有する。その一方で、こうした配置構成は、画像化信号を歪ませることな
しに正確な位置測定を行うことができない場合がある。
【００５２】
　図１１は、磁気又は光センサ１３６の一実施形態を示す。一部の実施形態では、センサ
１３６は磁気センサ（例えば、直角位相磁気抵抗センサ（ペンシルベニア州ミドルタウン
所在のメジャメントスペシャリティーズ社（Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ　Ｓｐｅｃｉａｌｔ
ｉｅｓ，Ｉｎｃ．）／ＴＥセンサソリューション社（ＴＥ　Ｓｅｎｓｏｒ　Ｓｏｌｕｔｉ
ｏｎｓ）から入手可能なＭＬＳ１０００ＨＤなど））である。センサ１３６は、ハウジン
グ１６０内に配置されたストリップ１９０上の十分に画定されたピッチを有して製造され
た磁気ストライプ１３８を読み取る。あるいは、センサ１３６は、ストリップ１９０上の
白黒（又は任意の他の区別可能な色）のストライプ１３８を読み取る光センサである。一
対のこうしたセンサ１３６（直角位相センサ）は位置移動の方向の検出を可能にするため
に使用され得る。抵抗センサと同様に、歯車付回転式光又は磁気センサもまた使用するこ
とができる。センサ１３６からの導体はイメージングモジュール１０６（図１）に接続す
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ることができ、基端側伸展部１１４とは別であってもよく、又は基端側伸展部１１４のシ
ースに沿って若しくはその内部に延びていてもよく、又は任意の他の適切な配置構成であ
ってもよい。
【００５３】
　図１２は、磁気又は光センサ１３６を使用した別の実施形態を示す。この実施形態では
、ハウジング１６０は基端側伸展部１１４に対して固定されている。基端側伸展部はまた
、位置センサ１３６のための導体１７２を含む。先端側セクション１１０はカプラ１６２
内に延びており、カプラ１６２はまた、シールと、ハウジング１６０内のスロット（図示
せず）から延出して配置されたフラッシュポート１２４とを含む。カプラ１６２はまた、
ストリップ１９０を含む。ストリップ１９０は、ハウジング１６０内の位置センサ１３６
と通信できるように配置されている。センサ１３６は、ストリップ１９０上の磁気ストラ
イプを読み取る磁気センサ、又はストリップ１９０上の白黒（若しくは任意の他の区別可
能な色）のストライプを読み取る光センサであり得る。
【００５４】
　上述のセンサ１３６は、プルバック中又は他の工程時にイメージングコアの位置を特定
するために使用することができると共に、得られた画像データを位置合わせするために使
用することができる。センサ１３６はまた、自動プルバックデバイスと共に、自動プルバ
ック工程時のイメージングコアの位置を特定するためにも使用することができることは理
解されよう。
【００５５】
　プルバックは、ハウジング１６０を一方の手で、カプラ１６２の先端部をもう一方の手
で把持し、カプラを引き戻す（又はハウジングを前方に押す）ことによって実施される。
あるいは、カプラ１６２を後方にスライドさせるためにフラッシュポート１２４を使用し
てもよい。
【００５６】
　これら実施形態のいくつかは、センサ１３６をイメージングモジュール１０６（図１）
に直接、又はモータドライブ１０４（図１）若しくはイメージングモジュール１０６（図
１）を介して結合している１つ以上の導体１７２を示す。あるいは又は加えて、イメージ
ングモジュール１０６とセンサ１３６との間で、ブルートゥース（Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ（
商標））又は他の無線技術を用いた無線通信を使用することができる。あるいは又は加え
て、モータドライブとイメージングモジュール１０６との間の無線通信と共に、センサ１
３６とモータドライブ１０４との間に有線接続を設けてもよい。制御ボタン１３２、１３
４とイメージングモジュール１０６との間で同様の有線又は無線（又はその組み合わせ）
通信方法を使用することができる。ハウジング１６０はまた、１つ以上の制御ボタン１３
２を組み込んでもよい。制御ボタン１３２は、プルバック中、「画像化開始／停止」、「
プルバック記録開始／停止」、「ゼロ位置」、又は「ブックマークする」などの機能を個
々に制御するために操作してもよい。上述の実施形態のいずれにおいても同様の制御ボタ
ンを使用できることは理解されよう。更に、この実施形態は上述の他のセンサのいずれを
使用するためにも変更することができることは理解されよう。
【００５７】
　上述のように、ＩＶＵＳイメージングシステムは、イメージングコアが先端側シース内
部で引き戻される間、複数の超音波フレームを記録することができる。得られたデータセ
ット（ロングビュー（ｌｏｎｇｖｉｅｗ）データセット）は、イメージングカテーテルが
配置されている解剖学的構造の部分の３Ｄ像を示すことができる。従来のＩＶＵＳイメー
ジングシステムでは、ロングビューデータセットは等速（例えば、約０．５又は１ｍｍ／
秒）での電動プルバックを用いて取得される。ＩＶＵＳフレームは一定間隔（例えば、３
０フレーム／秒）で記録されるため、フレームはロングビューデータセット内に正確に配
置され得る。０．５又は１ｍｍ／秒のプルバック速度は、３０フレーム／秒のフレームキ
ャプチャ速度と共に、３０又は６０フレーム／ｍｍのロングビュー分解能をもたらす。
【００５８】
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　手動プルバック工程では、上述のように、センサは、手動プルバック工程時のプルバッ
ク速度又は変動を問わず、ロングビューデータセットを得るための適切なフレーム位置を
特定するために使用することができる。少なくとも一部の実施形態では、ＩＶＵＳイメー
ジングシステムは、「プルバック」操作を「プッシュフォワード（押し進める）」操作と
は異なるものとして認識するように構成されており、ＩＶＵＳフレームはプルバック工程
時にのみ取得される。こうした配置構成は、プルバックシステムの「バックラッシュ」の
課題を低減又は排除し、正確な位置測定を容易にしてもよい。機械系にバックラッシュが
なければ、プルバック又はプッシュフォワード中にロングビューＩＶＵＳフレームを記録
することが可能になり得る。
【００５９】
　手動プルバック工程時にロングビューデータセットを生成する方法の一実施形態は、以
下の工程を含むことができる。１．カテーテル又はイメージングモジュール上の制御ボタ
ン（例えば、図４、図５又は図６Ｂの制御ボタン１３２、１３４）を押すか、又はイメー
ジングモジュール１０６に対し、ＩＶＵＳデータの記録（例えば、ロングビュー記録）を
開始するように命令を発する。
２．イメージングコアが引き戻され（例えば、１０～３０ｍｍ／秒などの中速から高速で
）、システムはＩＶＵＳフレームを取得して比較的低分解能（例えば、１～３フレーム／
ｍｍ、フレームキャプチャ速度は３０フレーム／秒）のロングビューデータセットを生成
する。少なくとも一部の実施形態では、臨床医は引き戻しを停止してもよく、その後、イ
メージングコアを押し進め、解剖学的構造内の関心領域（ＲＯＩ：ｒｅｇｉｏｎ　ｏｆ　
ｉｎｔｅｒｅｓｔ）に再び戻る。システムはプッシュフォワード時、ＩＶＵＳフレームを
取得しない。一部の実施形態では、ＩＶＵＳディスプレイにおいて、再び押し戻されたプ
ルバック記録の領域は、この領域を次のプルバック操作時に上書きしてもよいことを示す
ために、着色してもよく、又はそれ以外の手法で印を付してもよい。
【００６０】
　３．イメージングコアがＲＯＩに対し先端側に位置変更された後、手動プルバックは、
例えばより低速（０．５～５ｍｍ／秒など）で再開され、システムはプルバックが再開さ
れたことを認識し、ＲＯＩでフレームを再取得することにより応答する。少なくとも一部
の実施形態では、ロングビューデータセットはＲＯＩ上により高いロングビュー分解能（
約６～６０フレーム／ｍｍ）で再着色される。取得はまた、カテーテル又はイメージング
モジュール上の制御ボタン（例えば、図４、図５又は図６Ｂの制御ボタン１３２、１３４
）を押すことによって中断又は再開してもよい。この特徴は、解剖学的構造の一部の再検
討が所望される場合に、プルバックデータを記録することなく解剖学的構造の一部の再検
討を可能にする。
【００６１】
　４．ＩＶＵＳイメージングシステムは、カテーテル又はイメージングモジュール上の別
の制御ボタン（例えば、図４、図５、又は図６Ｂの制御ボタン１３２、１３４）を押すこ
とによってプルバック記録操作の終了を命令される。記録されたプルバックデータセット
は、その後、検討又はアーカイブ保管のために利用可能である。得られたロングビューデ
ータセットは、種々のロングビュー分解能（フレーム／ｍｍ）を有する領域を含んでもよ
い。ＩＶＵＳフレームと共にセンサからの正確な位置データが取得されていることから、
フレームはロングビュー軸線に沿って適切に配置される。
【００６２】
　上記明細書、例、及びデータは、本発明の構成物の製造及び使用の説明を提供する。本
発明の多くの実施形態は本発明の範囲及び趣旨から逸脱することなく作製することができ
るため、本発明はまた、以下に添付の特許請求の範囲内にある。
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