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(57) 요 약

초음파 프로브(104)가 제1 교차 평면 이미지(200)와 제2 교차 평면 이미지(202)를 연속으로 취득할 수 있다. 제2

교차 평면 이미지(202)는 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)에서 제1 교차 평면 이미지(200)와

교차할 수 있다. 프로세서(132, 140)가 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는 제1 교차 평
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면 이미지(200) 내의 기준 위치(304)의 선택을 수신할 수 있다. 기준 위치(304)는 제1 교차 평면 이미지(200)
내의 구조(204)의 적어도 일부분과 대응할 수 있다. 프로세서(132, 140)는 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선
택된 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동을 추적할 수 있다. 프로세서(132, 140)는 추적된 기준 위치(304)에서
제2 교차 평면 이미지(202)를 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차시키기 위해 추적된 기준 위치(304)에 기초하여
제2 교차 평면 이미지(202)의 이미지 취득 위치 파라미터를 업데이트할 수 있다. 디스플레이 시스템(134)이 취
득된 제1 교차 평면 이미지(200)와 취득된 제2 교차 평면 이미지(202)를 연속으로 그리고 동시에 제시할 수 있
다. 

(52) CPC특허분류

     G06T 7/20 (2013.01)

     G06T 2207/10132 (2013.01)
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

방법(400)에 있어서,

초음파 프로브(104)에 의해, 제1 교차 평면 이미지(200)와, 상기 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선

(302)에서 상기 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차하는 제2 교차 평면 이미지(202)를 연속으로 취득하는 단계

(402)와, 

프로세서(132, 140)에 의해, 상기 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는 상기 제1 교차

평면 이미지(200) 내의 기준 위치(304)의 선택을 수신하는 단계(404)로서, 상기 선택된 기준 위치(304)는 상기

제1 교차 평면 이미지(200) 내의 구조(204)의 적어도 일부분과 대응하는 것인, 상기 기준 위치(304)의 선택을

수신하는 단계(404)와,

상기 프로세서(132, 140)에 의해, 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 상기 선택된 기준 위치(304)의 시간에

따른 이동을 추적하는 단계(406)와, 

상기 프로세서(132, 140)에 의해, 상기 추적된 기준 위치(304)에서 상기 제2 교차 평면 이미지(202)를 상기 제1

교차 평면 이미지(200)와 교차시키기 위해, 상기 추적된 기준 위치(304)에 기초하여 상기 제2 교차 평면 이미지

(202)의 이미지 취득 위치 파라미터를 업데이트하는 단계(408)

를 포함하는 방법(400).

청구항 2 

제1항에 있어서, 상기 취득된 제1 교차 평면 이미지(200)와 상기 취득된 제2 교차 평면 이미지(202)를 동시에

디스플레이 시스템(134)에 연속으로 제시하는 단계(402)를 포함하고, 상기 교차 평면 교선(302)은 상기 디스플

레이 시스템(134)에 연속으로 제시된 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 오버레이되는 것인 방법(400).

청구항 3 

제2항에 있어서, 상기 추적된 기준 위치(304)와 교차하기 위해 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 오버레이

된 상기 교차 평면 교선(302)을 시프트시키는 단계(408)를 포함하는 방법(400). 

청구항 4 

제2항에 있어서, 상기 기준 위치(304)와 대응하는 마커가, 상기 디스플레이 시스템(134)에 연속으로 제시된 상

기 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 오버레이되는 것인 방법(400).

청구항 5 

제4항에 있어서, 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 상기 선택된 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동의 추적

에 기초하여, 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 오버레이된 상기 마커를 시프트시키는 단계(408)를 포함하

는 방법(400).

청구항 6 

제1항에 있어서,

상기 초음파 프로브(104)에 의해, 상기 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)에서 상기 제1 교차

평면 이미지(200)와 교차하는 제3 교차 평면 이미지(402)를 연속으로 취득하는 단계와, 

상기 프로세서(132, 140)에 의해, 상기 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는 상기 제1

교차 평면 이미지(200) 내의 추가 기준 위치(304)의 선택을 수신하는 단계(404)로서, 상기 선택된 추가 기준 위

치(304)는 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 구조(204)의 적어도 일부분과 대응하는 것인, 상기 추가 기준
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위치(304)의 선택을 수신하는 단계(404)와,

상기 프로세서(132, 140)에 의해, 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 상기 선택된 추가 기준 위치(304)의 시

간에 따른 이동을 추적하는 단계(406)와,

상기 프로세서(132, 140)에 의해, 상기 추적된 추가 기준 위치(304)에서 상기 제3 교차 평면 이미지를 상기 제1

교차 평면 이미지(200)와 교차시키기 위해, 상기 추적된 추가 기준 위치(304)에 기초하여 상기 제3 교차 평면

이미지의 이미지 취득 위치 파라미터를 업데이트하는 단계(408)

를 포함하는 방법(400).

청구항 7 

제1항에 있어서, 

상기 제1 교차 평면 이미지(200)와 상기 제2 교차 평면 이미지(202)가 B 모드 이미지 또는 컬러 도플러 이미지

중 하나 또는 둘 다인 것과, 

상기 제2 교차 평면 이미지(202)가 상기 제1 교차 평면 이미지(200)에 수직인 것과, 

상기 제1 교차 평면 이미지(200)와 상기 제2 교차 평면 이미지(202) 중 하나 또는 둘 다가 씩 슬라이스(thick

slice) 이미지인 것 

중 하나 이상인 방법(400).

청구항 8 

제1항에 있어서, 상기 초음파 프로브(104)는 상기 제1 교차 평면 이미지(200)와 상기 제2 교차 평면 이미지

(202)를 동시에 취득하도록 구성된 2차원(2D) 어레이의 압전 소자(106, 108)를 포함하는 것인 방법(400).

청구항 9 

시스템(100)에 있어서,

제1 교차 평면 이미지(200)와, 상기 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)에서 상기 제1 교차 평면

이미지(200)와 교차하는 제2 교차 평면 이미지(202)를 연속으로 취득하도록 구성된 초음파 프로브(104)와, 

프로세서(132, 140)

를 포함하고, 

상기 프로세서(132, 140)는, 

상기 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 기준

위치(304)의 선택을 수신하고―상기 선택된 기준 위치(304)는 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 구조(204)

의 적어도 일부분과 대응함―, 

상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동을 추적하며, 

상기 추적된 기준 위치(304)에서 상기 제2 교차 평면 이미지(202)를 상기 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차시

키기 위해, 상기 추적된 기준 위치(304)에 기초하여 상기 제2 교차 평면 이미지(202)의 이미지 취득 위치 파라

미터를 업데이트하도록 구성되는 것인 시스템(100).

청구항 10 

제9항에 있어서, 상기 기준 위치(304)의 선택을 상기 프로세서(132, 140)에 제공하도록 구성된 사용자 입력 모

듈(130)을 포함하는 시스템(100).

청구항 11 

제9항에 있어서, 상기 취득된 제1 교차 평면 이미지(200)와 상기 취득된 제2 교차 평면 이미지(202)를 연속으로

그리고 동시에 제시하도록 구성된 디스플레이 시스템(134)을 포함하는 시스템(100).
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청구항 12 

제11항에 있어서, 상기 프로세서(132, 140)는, 

상기 디스플레이 시스템(134)에 연속으로 제시된 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 상기 교차 평면 교선

(302)을 중첩시키고, 

상기 추적된 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동에 기초하여 상기 추적된 기준 위치(304)와 교차하기 위해 상기

교차 평면 교선(302)을 시프트시키도록 구성되는 것인 시스템(100).

청구항 13 

제11항에 있어서, 상기 프로세서(132, 140)는,

상기 기준 위치(304)와 대응하는 마커를, 상기 디스플레이 시스템(134)에 연속으로 제시된 상기 제1 교차 평면

이미지(200) 상에 중첩시키고, 

상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 상기 선택된 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동의 추적에 기초하여 상기

제1 교차 평면 이미지(200) 상에서 마커를 시프트시키도록 구성되는 것인 시스템(100).

청구항 14 

제9항에 있어서,

상기 초음파 프로브(104)는 상기 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)에서 상기 제1 교차 평면 이

미지(200)와 교차하는 제3 교차 평면 이미지를 연속으로 취득하도록 구성되고, 

상기 프로세서(132, 140)는, 

상기 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 추가

기준 위치(304)의 선택을 수신하고―상기 선택된 추가 기준 위치(304)는 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의

구조(204)의 적어도 일부분과 대응함―,

상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 상기 선택된 추가 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동을 추적하며,

상기 추적된 추가 기준 위치(304)에서 상기 제3 교차 평면 이미지를 상기 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차시

키기 위해, 상기 추적된 추가 기준 위치(304)에 기초하여 상기 제3 교차 평면 이미지의 이미지 취득 위치 파라

미터를 업데이트하도록 구성되는 것인 시스템(100).

청구항 15 

제9항에 있어서,

상기 제1 교차 평면 이미지(200)와 상기 제2 교차 평면 이미지(202)가 B 모드 이미지 또는 컬러 도플러 이미지

중 하나 또는 둘 다인 것과,

상기 제2 교차 평면 이미지(202)가 상기 제1 교차 평면 이미지(200)에 수직인 것과, 

상기 제1 교차 평면 이미지(200)와 상기 제2 교차 평면 이미지(202) 중 하나 또는 둘 다가 씩 슬라이스 이미지

인 것과, 

상기 초음파 프로브(104)가, 상기 제1 교차 평면 이미지(200)와 상기 제2 교차 평면 이미지(202)를 동시에 취득

하도록 구성된 2차원(2D) 어레이의 압전 소자(106, 108)를 포함하는 것 

중 하나 이상인 시스템(100).

발명의 설명

기 술 분 야

특정 실시형태는 초음파 영상(ultrasound imaging)에 관한 것이다. 더 구체적으로, 특정 실시형태는 제1 교차[0001]

평면 이미지에서 구조의 위치를 추적하고 제1 교차 평면 이미지 내의 구조의 추적된 위치에 기초하여 제2 교차

평면 이미지의 위치를 업데이트함으로써 교차 평면 2차원 초음파 이미지로 움직이는 구조의 시각화를 향상시키
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는 방법 및 시스템에 관한 것이다.

배 경 기 술

초음파 영상은 신체 내의 장기(organ) 및 연조직(soft tissue)을 촬상하는 의료 영상 기술이다. 초음파 영상은[0002]

2차원(2D) 이미지 및/또는 3차원(3D) 이미지를 생성하기 위해 실시간, 비침투성 고주파 음파를 사용한다.

초음파 영상은 시간 경과에 따라 관심 영역에서 조직, 의료 기기 등과 같은 움직이는 구조를 보는데 도움이 될[0003]

수 있다. 예를 들어, 실시간으로 동시에 용적 측정 관심 영역의 여러 평면을 초음파로 스캔하는데 2차원 어레이

프로브가 사용될 수 있다. 2차원 어레이는 각각의 이미지 평면의 실시간 이미지를 동시에 생성하기 위해 관심

영역에 있어서의 2개 이상의 이미지 평면에서 어레이 트랜스듀서와 대향하는 용적 측정 영역을 통해 빔이 전송

되어 전자적으로 집중되게 할 수 있다. 수직의 2차원 촬상 평면을 동시에 제공하는 촬상 모드를 "이중 평면

(biplane)" 또는 "교차 평면(cross-plane)" 모드라고 한다. 장기를 동시에 수직 시점에서 촬상할 수 있게 하는

교차 평면 모드는 촬상되는 구조의 향상된 보기 및 추적을 제공할 수 있다. 그러나, 촬상된 피사체의 폭, 피사

체 내에서의 구조의 움직임 등에 의해 야기되는 모션 아티팩트는 움직이는 구조의 분석을 곤란하고 지루하게 할

수 있다. 예를 들어, 초음파 오퍼레이터는 A 평면 이미지 내의 관찰 구조가 움직일 때마다, 트랙볼을 조작하거

나 초음파 프로브를 이동시켜서 취득되는 수직의 B 평면 이미지의 위치를 변경해야 한다.

종래 및 전통적 접근법의 다른 한계 및 단점은, 도면을 참조하여 본 개시내용의 나머지 부분에서 설명하는 본[0004]

개시내용의 일부 양상과의 그러한 시스템의 비교를 통해 당업자에게 명백해질 것이다.

발명의 내용

청구범위에서  보다  완전하게  밝히겠지만,  도면들  중  적어도  하나와  관련하여  실질적으로  도시  및/또는[0005]

설명하는, 교차 평면 2차원 초음파 이미지로 움직이는 구조의 시각화를 향상시키는 시스템 및/또는 방법이 제공

된다.

본 개시내용의 이러한 장점 및 다른 장점, 양태 및 신규한 특징뿐만 아니라 예시하는 그 실시형태의 세부내용은[0006]

이하의 설명과 도면으로부터 더욱 완전히 이해될 것이다.

도면의 간단한 설명

도 1은 다양한 실시형태에 따른, 교차 평면 2차원 초음파 이미지로 움직이는 구조의 시각화를 향상시키도록 동[0007]

작 가능한 예시적인 초음파 시스템의 블록도이다. 

도 2는 다양한 실시형태에 따른, 구조와 교차하는 제1 평면과 제2 평면의 예시적인 개략도를 나타낸다.

도 3은 다양한 실시형태에 따른 예시적인 제1 및 제2 교차 평면 초음파 이미지를 나타내는 도면으로서, 제1 교

차 평면 초음파 이미지는 교차 평면 교선을 따르는 선택된 기준 위치를 갖는다. 

도 4는 다양한 실시형태에 따른 예시적인 제1 및 제2 교차 평면 초음파 이미지를 나타내는 도면으로서, 제1 교

차 평면 초음파 이미지는 추적된 선택된 기준 위치에 기초하여 도 3으로부터 시프트된 업데이트된 교차 평면 교

선 위치를 보여준다. 

도 5는 다양한 실시형태에 따른, 촬상되는 구조의 움직임에도 불구하고 교차 평면 교선 위치가 도 3과 변화 없

게 하는 추적이 없는 예시적인 제1 및 제2 교차 평면 초음파 이미지를 나타낸다.

도 6은 다양한 실시형태에 따른, 교차 평면 2차원 초음파 이미지로 움직이는 구조의 시각화를 향상시키는데 이

용될 수 있는 예시적인 단계를 나타내는 흐름도이다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

특정 실시형태는 교차 평면 2차원 초음파 이미지로 움직이는 구조의 시각화를 향상시키는 방법 및 시스템에서[0008]

발견될 수 있다. 예를 들어, 다양한 양태들은, 제1 교차 평면 이미지에서 구조의 위치를 추적하고 제1 교차 평

면 이미지 내의 구조의 추적된 위치에 기초하여 제2 교차 평면 이미지의 위치를 업데이트함으로써 구조의 시각

화를 향상시킨다는 기술적 효과가 있다. 

전술한 개요와 함께, 이어지는 특정 실시형태들의 상세한 설명은 첨부 도면을 참조함으로써 더욱 잘 이해될 것[0009]

이다. 도면이 다양한 실시형태의 기능 블록도를 예시하는 범위에서, 이 기능 블록이 하드웨어 회로 사이의 분할
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을 나타낼 필요는 없다. 이에, 예를 들어, 기능 블록 중 하나 이상(예, 프로세서 또는 메모리)은 단일 하드웨어

(예, 범용 신호 프로세서 또는 랜덤 액세스 메모리의 블록, 하드 디스크 등) 또는 복수의 하드웨어로 구현될 수

있다. 마찬가지로, 프로그램은 스탠드 얼론 프로그램일 수도, 운영체제 내의 서브루틴으로서 통합될 수도, 설치

된 소프트웨어 패키지 내의 기능일 수도, 기타 등등일 수도 있다. 다양한 실시형태들은 도면에 도시하는 구성

및 도구에 한정되어서는 안 된다고 생각한다. 또한, 실시형태들이 조합될 수도 있는 것, 또는 다른 실시형들이

이용될 수도 있는 것과, 구조적, 논리적 및 전기적 변화가 본 개시내용의 다양한 실시형태들의 범위를 벗어나지

않고 이루어질 수도 있는 것을 이해해야 한다. 따라서, 이하의 상세한 설명은 제한적인 의미로 해석되어서는 안

되며, 본 개시내용의 범위는 첨부하는 청구범위 및 그 균등물에 의해 한정된다.

본 명세서에 사용되는 것으로서, 독자적으로 또는 "하나의(a, an)"란 단어에 이어서 언급되는 요소 또는 단계는[0010]

복수의 상기 요소 또는 단계를 배제하지 않는 것으로서 이해되어야 한다―단, 그러한 배제에 대해 명시적으로

설명하지 않는 경우―. 또, "일 실시형태", "하나의 실시형태", "대표적인 일 실시형태", "다양한 실시형태들",

"특정 실시형태들" 등은 언급되는 특징을 또한 포함하는 추가 실시형태들의 존재를 배제하는 것으로서 해석되는

것이 의도되지 않는다. 더욱이, 명시적으로 반대 상황을 설명하지 않는다면, 요소, 또는 특정 속성을 갖는 복수

의 요소를 "포함(comprising, including)"하거나 "구비(having)"하는 실시형태들은 그 속성이 없는 요소를 포함

할 수도 있다. 

또한, 본 명세서에서 사용되는 "이미지"라는 용어는 볼 수 있는 이미지와 볼 수 있는 이미지를 표현하는 데이터[0011]

둘 다를 넓게 지칭한다. 그러나, 다수의 실시형태에서는 적어도 하나의 볼 수 있는 이미지를 생성한다(또는 생

성하도록 구성된다). 또, 본 명세서에서 사용되는 "이미지"라는 어구는 B 모드, CF 모드 및/또는 TVI, Angio,

B-flow, BMI, BMI_Angio와 같은 CF의 서브모드 등의 초음파 모드를 지칭하는데, 또 경우에 따라서는 "이미지"

및/또는 "평면(plane)"이 단일 빔 또는 다중 빔을 포함하는 경우에는 MM, CM, PW, TVD, CW를 지칭하는데 사용된

다.

또한, 본 명세서에서 사용되는 프로세서 또는 프로세싱 유닛이라는 용어는 본 개시내용에 필요한 필수적인 계산[0012]

을 수행할 수 있는, 싱글 또는 멀티코어: CPU, 그래픽 보드(Graphics Board), DSP, FPGA, ASIC, 또는 이들의

조합 등의 임의 타입의 프로세싱 유닛을 지칭한다.

또한, 앞의 설명에 있어서의 특정 실시형태가 예컨대 태아 심장의 분석을 기술할 수도 있지만, 그렇게 청구되지[0013]

않는 한, 본 개시내용의 다양한 양태의 범위는 태아 심장에 한정되어서는 안 되며, 추가로 그리고/또는 대안으

로 위치가 변하는 임의의 적절한 촬상 대상 구조에 적용될 수 있다.

이미지를 생성하거나 형성하는, 본 명세서에서 설명하는 다양한 실시형태는, 일부 실시형태의 경우 빔성형을 포[0014]

함하고, 다른 실시형태의 경우에는 빔성형을 포함하지 않는, 이미지 형성 프로세싱을 포함할 수 있음을 알아야

한다. 예를 들어, 이미지는 복조된 데이터의 행렬에, 생성물이 이미지가 되게 하는 계수의 행렬을 곱하는 것과

같은 빔성형 없이 형성될 수도 있다. 또, 이미지 형성은 복수의 송신 이벤트(예컨대, 합성 개구 기술)로부터 유

래할 수 있는 채널 조합을 이용하여 행해질 수 있다.

다양한 실시형태에 있어서, 이미지를 형성하기 위한 초음파 프로세싱은 소프트웨어, 펌웨어, 또는 이들의 조합[0015]

으로, 예컨대 수신측 빔성형 등의 초음파 빔성형을 포함하여 행해질 수 있다. 다양한 실시형태에 따라 구성된

소프트웨어 빔성형기 아키텍처를 구비한 초음파 시스템이 도 1에 도시된다.

도 1은 다양한 실시형태에 따른, 교차 평면 2차원 초음파 이미지(200, 202)로 움직이는 구조(204)의 시각화를[0016]

향상시키도록 동작 가능한 예시적인 초음파 시스템(100)의 블록도이다. 도 1을 참조하면, 초음파 시스템(1)이

도시된다. 초음파 시스템(100)은 송신기(102), 초음파 프로브(104), 송신측 빔성형기(110), 수신기(118), 수신

측 빔성형기(120), RF 프로세서(124), RF/IQ 버퍼(126), 사용자 입력 모듈(130), 신호 프로세서(132), 이미지

버퍼(136), 및 디스플레이 시스템(134)을 포함한다.

송신기(102)는 초음파 프로브(104)를 구동하도록 동작 가능한 적절한 로직, 회로, 인터페이스 및/또는 코드를[0017]

포함할 수 있다. 초음파 프로브(104)는 2차원(2D) 어레이의 압전 소자를 포함할 수 있다. 초음파 프로브(104)는

보통 동일한 소자들로 이루어진 송신측 트랜스듀서 소자(106) 그룹과 수신측 트랜스듀서 소자(108) 그룹을 포함

할 수 있다. 

송신측 빔성형기(110)는, 송신기(102)를 제어하여, 송신측 부분 개구(sub-aperture) 빔성형기(114)를 통해, 관[0018]

심 영역(예, 사람, 동물, 지하 공동, 물리적 구조 등)에 초음파 송신 신호를 방출하기 위해 송신측 트랜스듀서

소자(106) 그룹을 구동시키도록 동작 가능한 적절한 로직, 회로, 인터페이스 및/또는 코드를 포함할 수 있다.
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송신된 초음파 신호는 혈액 세포 또는 조직과 같은 관심 피사체의 구조로부터 후방 산란되어 에코를 생성할 수

있다. 이 에코는 수신측 트랜스듀서 소자(108)에 의해 수신된다.

초음파 프로브(104) 내의 수신측 트랜스듀서 소자(108) 그룹은 수신된 에코를 아날로그 신호로 변환하도록 동작[0019]

가능하며, 아날로그 신호는 수신측 부분 개구 빔성형기(116)에 의해 부분 개구 빔성형이 이루어진 다음에 수신

기(118)에 전달된다. 수신기(118)는 수신측 부분 개구 빔성형기(116)로부터 신호를 수신해서 복조하도록 구성

가능한 적절한 로직, 회로, 인터페이스 및/또는 코드를 포함할 수 있다. 복조된 아날로그 신호는 복수의 A/D 컨

버터(122) 중 하나 이상에 전달될 수 있다. 

복수의 A/D 컨버터(122)는 수신기(118)로부터의 복조된 아날로그 신호를 대응하는 디지털 신호로 변환하도록 구[0020]

성 가능한 적절한 로직, 회로, 인터페이스 및/또는 코드를 포함할 수 있다. 복수의 A/D 컨버터(122)는 수신기

(118)와 수신측 빔성형기(120) 사이에 배치된다. 그러나, 본 개시내용은 이와 관련하여 한정되지 않는다. 따라

서, 일부 실시형태에서는 복수의 A/D 컨버터(122)가 수신기(118)에 내장될 수도 있다.

수신측 빔성형기(120)는 예컨대 복수의 A/D 컨버터(122)로부터 수신되는 지연된 채널 신호들을 합하여 빔 총합[0021]

신호(beam summed signal)를 출력하기 위해 디지털 빔성형 프로세싱을 수행하도록 동작 가능한 적절한 로직, 회

로, 인터페이스 및/또는 코드를 포함할 수 있다. 그 결과로 프로세싱된 정보는 대응하는 RF 신호로 다시 변환될

수 있다. 수신측 빔성형기(120)로부터 출력되는 대응하는 출력 RF 신호는 RF 프로세서(124)에 전달될 수 있다.

일부 실시형태에 따르면, 수신기(118), 복수의 A/D 컨버터(122), 및 빔성형기(120)는 디지털일 수 있는 단일 빔

성형기에 통합될 수도 있다. 

RF 프로세서(124)는 RF 신호를 복조하도록 동작 가능한 적절한 로직, 회로, 인터페이스 및/또는 코드를 포함할[0022]

수 있다. 일 실시형태에 따르면, RF 프로세서(124)는 RF 신호를, 대응하는 에코 신호를 나타내는 I/Q 데이터 쌍

으로 복조하도록 동작 가능한 복소 복조기(complex demodulator)(도시 생략)를 포함할 수도 있다. 그런 다음 RF

또는 I/Q 신호 데이터는 RF/IQ 버퍼(126)에 전달될 수 있다. RF/IQ 버퍼(126)는 RF 프로세서(124)에 의해 생성

되는 RF 또는 I/Q 신호 데이터를 일시적으로 저장하도록 동작 가능한 적절한 로직, 회로, 인터페이스 및/또는

코드를 포함할 수 있다.

사용자 입력 모듈(130)은, 환자 데이터, 수술 기구 데이터(surgical instrument data), 스캔 파라미터, 설정,[0023]

구성 파라미터를 입력, 스캔 모드를 변경, 이미지 데이터 내의 구조에 대응하는 기준 위치를 선택 등을 하는데

이용될 수 있다. 본 발명의 예시적인 실시형태에서는, 사용자 입력 모듈(130)이 초음파 시스템(100) 내의 하나

이상의 구성요소 및/또는 모듈의 동작을 구성, 관리 및/또는 제어하도록 동작할 수 있다. 이와 관련하여, 사용

자 입력 모듈(130)은 송신기(120), 초음파 프로브(104), 송신측 빔성형기(110), 수신기(118), 수신측 빔성형기

(120), RF 프로세서(124), RF/IQ 버퍼(126), 사용자 입력 모듈(130), 신호 프로세서(132), 이미지 버퍼(136),

및/또는 디스플레이 시스템(134)의 동작을 구성, 관리, 및/또는 제어하도록 동작할 수 있다.

신호 프로세서(132)는 디스플레이 시스템(134) 상에 제시할 교차 평면 2D 초음파 이미지를 생성하기 위해 초음[0024]

파 스캔 데이터(즉, RF 신호 데이터 또는 IQ 데이터 쌍)를 프로세싱하도록 동작 가능한 적절한 로직, 회로, 인

터페이스 및/또는 코드를 포함할 수 있다. 다양한 실시형태에 있어서, 신호 프로세서(132)가 프로세싱할 교차

평면 이미지 데이터는 하나의 초음파 프로브(104)에 의해 동시에 또는 연속으로 취득될 수 있다. 신호 프로세서

(132)는 복수의 선택 가능한 초음파 양식에 따라, 취득된 초음파 스캔 데이터에 하나 이상의 프로세싱 연산을

수행하도록 동작할 수 있다. 예시적인 실시형태에 있어서, 신호 프로세서(132)는 합성(compounding), 모션 추적

및/또는 스펙클 추적을 수행하도록 동작할 수 있다. 취득된 초음파 스캔 데이터는 에코 신호가 수신됨에 따라

스캐닝 세션 중에 실시간으로 프로세싱될 수 있다. 부가적으로 또는 대안적으로, 초음파 스캔 데이터는 스캐닝

세션 중에 RF/IQ 버퍼(126)에 일시적으로 저장될 수 있고, 라이브 또는 오프라인 동작에서는 실시간보다 지연되

어 프로세싱될 수 있다. 

초음파 시스템(100)은 문제의 촬상 상황에 적합한 프레임 레이트로 초음파 스캔 데이터를 연속으로 취득하도록[0025]

동작할 수 있다. 통상의 프레임 레이트 범위는 20-70이지만 이보다 더 낮거나 높을 수도 있다. 취득된 초음파

스캔 데이터는 프레임 레이트와 동일하거나 더 느리거나 더 빠를 수 있는 디스플레이 레이트로 디스플레이 시스

템(134) 상에 표시될 수 있다. 이미지 버퍼(136)는 즉시 표시되는 것이 예정되지 않은 취득된 초음파 스캔 데이

터의 프로세싱된 프레임을 저장하기 위해 포함된다. 바람직하게는, 이미지 버퍼(136)는 초음파 스캔 데이터의

적어도 수초분의 프레임을 저장하기에 충분한 용량이면 된다. 초음파 스캔 데이터의 프레임은 취득 순서 또는

취득 시간에 따라 검색(retrieval)을 가능하게 하는 방식으로 저장된다. 이미지 버퍼(136)는 임의의 알려진 데

이터 저장 매체로서 구현될 수 있다.
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신호 프로세서(132)는 제1 교차 평면 이미지(200)에서 선택된 구조(204)와 대응하는 기준 위치(304)를 추적하기[0026]

위해 교차 평면 2D 초음파 스캔 데이터를 프로세싱하고, 제1 교차 평면 이미지(200)의 추적된 기준 위치(304)에

기초하여 제2 교차 평면 이미지(200)의 취득 위치를 업데이트하도록 동작 가능한, 적절한 로직, 회로, 인터페이

스 및/또는 코드를 포함하는 모션 추적 모듈(140)을 포함할 수 있다. 모션 추적 모듈(140)은 제2 교차 평면 이

미지(202)가 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차하는 곳을 식별하는 교차 평면 교선(302)을 따르는 기준점(304)

을 선택하기 위한 명령어를 사용자 입력 모듈(130)로부터 수신할 수 있다. 교차 평면 교선(302)은 디스플레이

시스템(130)의 초음파 이미지 디스플레이(300)에 제시되는 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 오버레이되는 기준

선일 수 있다. 교차 평면 교선(302)을 따른 기준점 선택(304)은 디스플레이 시스템(134)의 초음파 이미지 디스

플레이(300)에 제시된 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 중첩된 마커(304)로 표시될 수도 있다. 

모션 추적 모듈(140)은 움직이는 구조(204)와 연관된 선택된 기준점(304)를 추적하기 위해 초음파 스캔 데이터[0027]

가 연속으로 취득됨에 따라 그 초음파 스캔 데이터를 계속 평가할 수 있다. 예를 들어, 모션 추적 모듈(140)은

이미지 검출 기술 및/또는 알고리즘을 적용하여 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 기준점(304)과 대응하

는 움직이는 구조(204)를 자동으로 식별할 수 있다. 이미지 검출 기술 및/또는 알고리즘은 선택된 구조(204)와

매칭하는 구조에 대해 이미지 데이터를 검색할 수 있다. 검색은 선택 시점에서의 구조의 알려진 외형 및/또는

선택 이후 추적된 시점에서의 구조의 알려진 외형에 기초할 수 있다. 추가적으로 그리고/또는 대안적으로, 검색

은 구조가 선택된 시점에서의 알려진 위치 정보 및/또는 선택 이후 구조가 추적된 시점에서의 알려진 위치 정보

에 기초할 수도 있다. 예를 들어, 이미지 검출 기술 및/또는 알고리즘은 이전의 관련된 프로세싱된 이미지 데이

터로부터의 정보에, 또는 선택된 기준점(304)과 연관된 구조(204)의 외형 및/또는 위치에 관한 다른 저장된 정

보로부터의 정보에 액세스할 수 있다. 

모션 추적 모듈(140)은 대응 구조(204)의 검출된 이동에 따라 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 오버레이되는 선[0028]

택된 기준점(304) 및 교차 평면 교선(302)을 자동으로 시프트시킬 수 있다. 모션 추적 모듈(140)은 구조(204)의

검출된 이동에 기초하여 제2 교차 평면 이미지(202)의 위치와 대응하는 취득 파라미터를 동적으로 조정할 수 있

다. 다양한 실시형태에 있어서, 취득된 제2 교차 평면 이미지(202)의 위치의 업데이트는 실질적으로 실시간으로

그리고 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 기준점(304) 및 교차 평면 교선(302)의 시프트와 동시에 일어난

다. 교차 평면 이미지(200, 202)는 이미지 버퍼(136)에 제공 및/또는 디스플레이 시스템(130)의 초음파 이미지

디스플레이(300)에 제시될 수 있다. 다양한 실시형태에 있어서, 교차 평면 이미지(200, 202)의 한쪽 또는 양쪽

은 1 내지 50 밀리미터의 두께를 갖는 이미지로서 규정되는 씩 슬라이스(thick slice) 이미지일 수 있다. 예를

들어, 규정된 두께(깊이라고도 함)를 갖는 슬라이스는 볼륨 콘트라스트 이미징(Volume Contrast Imaging, VCI)

또는 기타 적절한 기술에 의한 볼륨 렌더링 기술에 기초하여 평면 상에 두께를 투영하는 신호 프로세서(132)에

의해 생성될 수 있다.

도 2는 다양한 실시형태에 따른, 구조(204)와 교차하는 제1 평면(200)과 제2 평면(202)의 예시적인 개략도를 나[0029]

타낸다. 도 2를 참조하면, 제1 평면(200)과 제2 평면(202)은 서로 수직이다. 구조(204)는 예컨대 태아 심장일

수도 또는 기타 적절한 구조일 수도 있다. 예를 들어 도 3 내지 도 5를 참조하여 후술하겠지만, 제1 평면(200)

에서 취득된 2D 초음파 이미지 데이터는 제1 교차 평면 이미지로서 표시될 수 있고, 제2 평면(202)에서 취득된

2D 초음파 이미지 데이터는 제2 교차 평면 이미지로서 표시될 수 있다. 

도 3은 다양한 실시형태에 따른, 예시적인 제1 및 제2 교차 평면 초음파 이미지(200, 202)를 나타내는 도면으로[0030]

서, 제1 교차 평면 초음파 이미지(200)는 교차 평면 교선(302)을 따르는 선택된 기준 위치(304)를 갖는다. 도 4

는 다양한 실시형태에 따른, 제1 및 제2 교차 평면 초음파 이미지(200, 202)를 나타내는 도면으로서, 제1 교차

평면 초음파 이미지(200)는 추적된 선택된 기준 위치(304)에 기초하여 도 3으로부터 시프트된 업데이트된 교차

평면 교선 위치(302)를 보여준다. 도 5는 다양한 실시형태에 따른, 촬상되는 구조(204)의 움직임에도 불구하고

교차 평면 교선(302) 위치가 도 3과 변화 없게 하는 추적이 없는 예시적인 제1 및 제2 교차 평면 초음파 이미지

(200, 202)를 나타낸다. 도 3 내지 도 5를 참조하면, 디스플레이 시스템(134)에 제시될 수 있는 예시적인 초음

파 이미지 디스플레이(300)의 스크린샷은 제2 교차 평면 3D 초음파 이미지(202)에 인접하여 제시된 제1 교차 평

면 2D  초음파 이미지(200)를 포함한다. 제1 교차 평면 초음파 이미지(200)  및 제2 교차 평면 초음파 이미지

(202)는 초음파 프로브(104)로 동시에 또는 연속으로 취득된 2D  초음파 이미지 데이터로부터 신호 프로세서

(132)에 의해 생성될 수 있다. 제1 교차 평면 초음파 이미지(200)는 디스플레이 시스템(134)의 초음파 이미지

디스플레이(300)에 제2 교차 평면 초음파 이미지(202)와 함께 제시될 수 있고 그리고/또는 이미지 버퍼(136)에

저장될 수 있다. 다양한 실시형태에 있어서, 교차 평면 이미지(200, 202)의 한쪽 또는 양쪽은 1 내지 50 밀리미

터의 두께를 갖는 이미지로서 규정되는 씩 슬라이스 이미지일 수 있다. 교차 평면 초음파 이미지(200, 202)는 2

공개특허 10-2018-0123974

- 9 -



개의 상이한 평면을 따르는 구조(204)의 이미지 데이터를 제공한다. 다양한 실시형태에 있어서, 2개의 상이한

평면은 예컨대 도 2에 도시하는 바와 같이 서로 수직일 수 있다. 제1 교차 평면 이미지(200)는 이미지(200) 상

에 중첩된 교차 평면 기준선(302)을 갖는 A 평면 이미지일 수 있다. 교차 평면 기준선(302)은 A 평면 제1 교차

평면 이미지(200)에 수직하는 B 평면 이미지일 수 있는 제2 교차 평면 이미지(202)의 위치와 대응할 수 있다. 

다양한 실시형태에 있어서, 제1 교차 평면 이미지(200)에는 구조(204)의 선택된 추적 위치(304)를 식별하는 마[0031]

커가 오버레이될 수도 있다. 마커는 원, 박스, 화살표, 또는 기타 적절한 형상 또는 식별 마크일 수 있다. 초음

파 오퍼레이터는 구조(204)의 추적 위치가 이동함에 따라 제2 교차 평면 이미지(202)의 취득 위치를 자동으로

업데이트하기 위하여 제1 교차 평면 이미지(200)에서 구조(204)의 일부분(304)을 마킹 및/또는 선택할 수 있다.

예를 들어, 도 3 내지 도 5에 도시하는 구조(204)는 무엇보다도, 태아의 움직임에 따라 그리고/또는 산모의 움

직임에 따라 자체 움직일 수 있는 태아의 심장이다. 태아 심장(204)의 선택된 부분(304)은 예컨대 초음파 시스

템(100)의 신호 프로세서(132)의 모션 추적 모듈(140)에 의해 추적될 수 있다. 모션 추적 모듈(140)은 초음파

시스템(100)이 구조(204)의 선택된 부분(304)을 통과하는 적절한 평면을 계속 취득하게 하기 위하여 제2 교차

평면 이미지(202)에 대한 이미지 취득 파라미터를 업데이트할 수 있다. 모션 추적 모듈(140)은 마커 및 라인

(302)이 구조(204)의 추적된 부분(304)과, 제2 교차 평면 이미지(202)의 교차 위치를 연속으로 식별하게 하기

위해, 도 4에 도시하는 바와 같이 교차 평면 기준선(302)과 함께 구조(204)의 선택된 부분(304)의 마커를 시프

트시킬 수 있다. 

특정 실시형태에 있어서, 모션 추적 모듈(140)은 추적을 수행하지 않을 수도 있고, 또 움직임 추적이 턴오프되[0032]

지 않을 경우 그리고/또는 구조(204)의 추적된 위치(304)의 선택 전에, 제2 교차 평면 이미지(202)에 대한 이미

지 취득 파라미터를 업데이트하지 않을 수도 있다. 예를 들어, 도 3 내지 도 5를 비교하면, 움직임 추적이 턴

오프되고 그리고/또는 도 3의 구조(204)의 부분(304)이 선택되지 않으면, 교차 평면 기준선(302)은 구조(204)의

움직임에 따라 시프트하지 않으며, 제2 교차 평면 이미지(202)는 도 5에 도시하는 바와 같이 구조(204)의 부분

(304)의 새로운 위치에 기초하여 업데이트되지 않는다. 대신에, 도 5에 도시하는 바와 같이, 교차 평면 기준선

(302)은 상이한 부분(306)에서 구조(204)와 교차할 수 있고, 제2 교차 평면 이미지(202)는 구조(204)의 상이한

부분(306)과 연관된 이미지 데이터와 대응할 수 있다. 

도 6은 다양한 실시형태에 따른, 교차 평면 2차원 초음파 이미지(202, 204)로 움직이는 구조(204)의 시각화를[0033]

향상시키는데 이용될 수 있는 예시적인 단계(402-408)를 나타내는 흐름도이다. 도 6을 참조하면, 예시적인 단계

402 내지 단계 408을 포함하는 흐름도(400)가 보인다. 특정 실시형태들은 단계들 중 하나 이상을 생략하기도 하

고, 그리고/또는 열거하는 순서와는 상이한 순서로 단계들을 수행하기도 하며, 그리고/또는 후술하는 소정의 단

계들을 조합하기도 한다. 예를 들어, 일부 단계는 특정 실시형태에서는 수행될 수 없다. 다른 예로서, 소정의

단계는 후술하는 것과는, 동시를 포함한 상이한 시간 순서로 수행될 수도 있다. 

단계 402에서, 초음파 시스템(100)의 프로브(104)가 교차 평면 2D 초음파 이미지(200, 202)를 연속으로 취득할[0034]

수 있다. 예를 들어, 도 1에 대해 전술한 바와 같이, 초음파 시스템(100)은 초음파 데이터를 취득할 수 있다.

교차 평면 2D 초음파 이미지 데이터는 제1 교차 평면 초음파 이미지(200)와 제2 교차 평면 초음파 이미지(202)

를 포함할 수 있다. 제1 교차 평면 초음파 이미지(200) 및 제2 교차 평면 초음파 이미지(202)는 초음파 프로브

(104)로 동시에 또는 연속으로 취득된 2D 초음파 이미지 데이터로부터 신호 프로세서(132)에 의해 생성될 수 있

다. 다양한 실시형태에 있어서, 교차 평면 이미지(200, 202) 중 하나 또는 둘 다는 씩 슬라이스 이미지일 수 있

다. 제2 교차 평면 초음파 이미지(202)는 제1 교차 평면 초음파 이미지(200)에 수직일 수 있다. 제1 교차 평면

초음파 이미지(200)는 디스플레이 시스템(134)의 초음파 이미지 디스플레이(300)에 제2 교차 평면 초음파 이미

지(202)와 함께 제시될 수 있고 그리고/또는 이미지 버퍼(136)에 저장될 수 있다. 디스플레이 시스템(134)의 초

음파 이미지 디스플레이(300)는 제1 교차 평면 초음파 이미지(200)를 제2 교차 평면 초음파 이미지(202)에 인접

하여 동시에 제시할 수 있다. 초음파 이미지 디스플레이(300)는 제1 교차 평면 이미지(200)를 참조하여 제2 수

직 교차 평면 이미지(202)의 위치를 식별하는 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 중첩된 교차 평면 교선(302)을

포함할 수 있다.

단계 404에서, 신호 프로세서(132)의 모션 추적 모듈(140)은 교차 평면 교선(302)을 따르는 제1 교차 평면 이미[0035]

지(200) 내의 구조(204)와 대응하는 기준 위치 선택(304)을 수신할 수 있다. 예를 들어, 신호 프로세서(132)의

모션 추적 모듈(140)은 추적할 제1 교차 평면 초음파 이미지(200) 내의 교차 평면 교선(302)을 따르는 움직이는

구조(204)를 수동으로 식별하는 정보를 사용자 입력 모듈(130)로부터 수신할 수 있다. 다양한 실시형태에서, 초

음파 오퍼레이터는 사용자 입력 모듈(130)을 사용하여 교차 평면 교선(302) 상의 한 지점에 기준 위치(304)를

수동으로 위치시킬 수 있다. 선택된 위치는 원, 화살표, 박스, 또는 기타 적절한 형상 또는 식별 마크 등의 마
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커에 의해 식별될 수 있다. 마커(304)는 디스플레이 시스템(134)의 초음파 이미지 디스플레이(300)에서 제1 교

차 평면 이미지(200) 상에 중첩될 수 있다. 

단계 406에서, 신호 프로세서(132)의 모션 추적 모듈(140)은 기준 위치(304)가 시간에 따라 이동함에 따라 단계[0036]

404에서의 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 구조(204)와 대응하는 기준 위치(304)를 추적할 수 있다. 예

를 들어, 모션 추적 모듈(140)은 단계 404에서 선택된 구조(204)의 위치(304)를 자동으로 식별하기 위해 이미지

검출 기술 및/또는 알고리즘을 적용할 수 있다. 이미지 검출 기술 및/또는 알고리즘은 매칭하는 구조 및/또는

위치에 대해 이미지 데이터를 검색할 수 있다. 그 검색은 알려진 구조의 외형 정보 및/또는 위치 정보에 기초할

수 있다. 예를 들어, 이미지 검출 기술 및/또는 알고리즘은 단계 404에서 또는 단계 406의 이전 반복으로부터

결정된 초기 및/또는 이전에 추적된 구조 위치 및/또는 구조 외형 특성 정보를 사용하여, 현재 취득된 제1 교차

평면 이미지(200) 내의 구조(204)의 선택된 부분(304)에 대해 검색할 수 있다.

단계 408에서, 신호 프로세서(132)의 모션 추적 모듈(140)은 촬상된 구조(204)가 시간에 따라 이동함에 따라 추[0037]

적된 기준 위치(304)에 기초하여 취득되어 표시된 제2 교차 평면 이미지(202)의 위치를 동적으로 업데이트할 수

있다. 예를 들어, 모션 추적 모듈(140)은, 초음파 시스템(100)이 구조(204)의 선택된 부분(304)와 교차하는 적

절한 평면을 계속 취득하게 하기 위하여 제2 교차 평면 이미지(202)에 대한 이미지 취득 파라미터를 자동으로

업데이트할 수 있다. 모션 추적 모듈(140)은 마커 및 라인(302)이 구조(204)의 추적된 부분(304)과, 제2 교차

평면 이미지(202)의 교차 위치를 연속으로 식별하게 하기 위해, 교차 평면 기준선(302)과 구조(204)의 선택된

부분(304)의 마커를 시프트시킬 수 있다. 예시적인 실시형태에 있어서, 단계 406과 408은, 디스플레이 시스템

(134)에 표시하기 위해 새로운 교차 평면 이미지 데이터가 초음파 프로브(104)에 의해 연속으로 취득되어 신호

프로세서(132)의 모션 추적 모듈(140)에 의해 분석됨에 따라 반복된다.

도 6의 방법은 제1  및 제2  교차 평면 이미지를 개시하고 있지만, 추가 교차 평면 이미지도 고려된다. 예를[0038]

들어, 추가 기준 위치가 제1 교차 평면 이미지에서 선택될 수 있고, 각각의 추가 기준 위치는 추가 교차 평면

이미지와 대응한다. 다양한 실시형태에 있어서, 각각의 추가 교차 평면 이미지의 위치는 구조가 시간에 따라 이

동함에 따라 제1 교차 평면 이미지 내의 선택된 추가 기준 위치의 추적에 기초하여 동적으로 업데이트될 수 있

다.

본 개시내용의 양태는 교차 평면 2차원 초음파 이미지(200, 202)로 움직이는 구조(204)의 시각화를 향상시키는[0039]

방법(400)을 제공한다. 다양한 실시형태에 따르면, 방법(400)은 초음파 프로브(104)에 의해, 제1 교차 평면 이

미지(200)와, 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)에서 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차하는 제

2 교차 평면 이미지(202)를 연속으로 취득하는 단계 402를 포함한다. 방법(400)은 프로세서(132, 140)에 의해,

제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 기준 위치

(304)의 선택을 수신하는 단계 404를 포함한다. 선택된 기준 위치(304)는 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 구조

(204)의 적어도 일부분과 대응한다. 방법(400)은 프로세서(132, 140)에 의해, 상기 제1 교차 평면 이미지(200)

내의 선택된 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동을 추적하는 단계 406를 포함한다. 방법(400)은 프로세서(132,

140)에 의해, 추적된 기준 위치(304)에서 제2 교차 평면 이미지(202)를 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차시키

기 위해 상기 추적된 기준 위치(304)에 기초하여 제2 교차 평면 이미지(202)의 이미지 취득 위치 파라미터를 업

데이트하는 단계 408를 포함한다.

다양한 실시형태에 있어서,  방법(400)은 취득된 제1  교차 평면 이미지(200)와 취득된 제2  교차 평면 이미지[0040]

(202)를 동시에 디스플레이 시스템(134)에 연속으로 제시하는 단계 402를 포함한다. 특정 실시형태에 있어서,

교차 평면 교선(302)은 디스플레이 시스템(134)에 연속으로 제시된 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 오버레이된

다. 대표 실시형태에 있어서, 방법(400)은 추적된 기준 위치(304)와 교차하기 위해 상기 제1 교차 평면 이미지

(200) 상에 오버레이된 교차 평면 교선(302)을 시프트시키는 단계 408을 포함한다. 다양한 실시형태에 있어서,

기준 위치(302)와 대응하는 마커가 디스플레이 시스템(134)에 연속으로 제시된 제1 교차 평면 이미지(200) 상에

오버레이된다. 특정 실시형태에 있어서, 방법(400)은 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 기준 위치(304)의

시간에 따른 이동의 추적에 기초하여 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 상에 오버레이된 마커를 시프트시키는 단

계 408을 포함한다.

대표 실시형태에 있어서, 방법(400)은 초음파 프로브(104)에 의해, 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교[0041]

선(302)에서 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차하는 제3 교차 평면 이미지를 연속으로 취득하는 단계 402를 포

함한다. 방법(400)은 프로세서(132, 140)에 의해, 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는

상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 추가 기준 위치(304)의 선택을 수신하는 단계 404를 포함한다. 선택된 추
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가 기준 위치(304)는 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 구조(204)의 적어도 일부분과 대응한다. 방법(400)은 프

로세서(132, 140)에 의해, 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동을

추적하는 단계 406을 포함한다. 방법(400)은 프로세서(132, 140)에 의해, 추적된 기준 위치(304)에서 제3 교차

평면 이미지를 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차시키기 위해 상기 추적된 추가 기준 위치(304)에 기초하여 제3

교차 평면 이미지의 이미지 취득 위치 파라미터를 업데이트하는 단계 408를 포함한다.

특정 실시형태에서, 제1 교차 평면 이미지(200)와 제2 교차 평면 이미지(202)는 B 모드 이미지 또는 컬러 도플[0042]

러 이미지 중 하나 또는 둘 다이다. 다양한 실시형태에서, 제2 교차 평면 이미지(202)는 제1 교차 평면 이미지

(200)에 수직이다. 대표 실시형태에서, 제1 교차 평면 이미지(200)와 제2 교차 평면 이미지 중 하나 또는 둘 다

는 씩 슬라이스(thick  slice)  이미지이다.  특정 실시형태에서,  초음파 프로브(104)는 제1  교차 평면 이미지

(200)와 제2 교차 평면 이미지(202)를 동시에 취득하도록 구성된 2차원(2D) 어레이의 압전 소자를 포함한다. 

다양한 실시형태는 교차 평면 2차원 초음파 이미지(200, 202)로 움직이는 구조(204)의 시각화를 향상시키는 시[0043]

스템(100)을 제공한다. 시스템(100)은, 제1 교차 평면 이미지(200)와, 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면

교선(302)에서 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차하는 제2 교차 평면 이미지(202)를 연속으로 취득하도록 구성

된 초음파 프로브(104)를 포함한다. 시스템(100)은, 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르

는 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 기준 위치(304)의 선택을 수신하도록 구성된 프로세서(132, 140)를 포

함한다. 선택된 기준 위치(304)는 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 구조(204)의 적어도 일부분과 대응한다. 프

로세서(132, 140)는 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동을 추적하

도록 구성된다. 프로세서(132, 140)는 추적된 기준 위치(304)에서 제2 교차 평면 이미지(202)를 제1 교차 평면

이미지(200)와 교차시키기 위해 상기 추적된 기준 위치(304)에 기초하여 제2 교차 평면 이미지(202)의 이미지

취득 위치 파라미터를 업데이트하도록 구성된다.

특정 실시형태에서, 시스템(100)은 기준 위치(304)의 선택을 프로세서(132, 140)에 제공하도록 구성된 사용자[0044]

입력 모듈(130)을 포함한다. 대표 실시형태에 있어서, 시스템(100)은 취득된 제1 교차 평면 이미지(200)와 취득

된 제2 교차 평면 이미지(202)를 연속으로 그리고 동시에 제시하도록 구성된 디스플레이 시스템(134)을 포함한

다. 다양한 실시형태에서, 프로세서(132, 140)는 디스플레이 시스템(134)에 연속으로 제시된 제1 교차 평면 이

미지(200) 상에 교차 평면 교선(302)을 중첩시키도록 구성된다. 프로세서(132, 140)는 추적된 기준 위치(304)의

시간에 따른 이동에 기초하여 상기 추적된 기준 위치(304)와 교차하기 위해 교차 평면 교선(302)을 시프트시키

도록 구성된다. 특정 실시형태에서, 프로세서(132, 140)는 디스플레이 시스템(134)에 연속으로 제시된 제1 교차

평면 이미지(200) 상에 교차 평면 교선(304)과 대응하는 마커를 중첩시키도록 구성된다. 프로세서(132, 140)는

제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동의 추적에 기초하여 상기 제1 교차

평면 이미지(200) 상에서 마커를 시프트시키도록 구성된다.

대표 실시형태에 있어서, 초음파 프로브(104)는 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)에서 제1 교[0045]

차 평면 이미지(200)와 교차하는 제3 교차 평면 이미지를 연속으로 취득하도록 구성된다. 다양한 실시형태에서,

프로세서(132, 140)는 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는 상기 제1 교차 평면 이미지

(200) 내의 기준 위치(304)의 선택을 수신하도록 구성된다. 선택된 추가 기준 위치(304)는 제1 교차 평면 이미

지(200) 내의 구조(204)의 적어도 일부분과 대응한다. 특정 실시형태에서, 프로세서(132, 140)는 제1 교차 평면

이미지(200) 내의 선택된 추가 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동을 추적하도록 구성된다. 대표 실시형태에 있

어서, 프로세서(132, 140)는 추적된 추가 기준 위치(304)에서 제3 교차 평면 이미지를 제1 교차 평면 이미지

(200)와 교차시키기 위하여 상기 추적된 추가 기준 위치(304)에 기초하여 제3 교차 평면 이미지의 이미지 취득

위치 파라미터를 업데이트하도록 구성된다. 

다양한 실시형태에서, 제1 교차 평면 이미지(200)와 제2 교차 평면 이미지(202)는 B 모드 이미지 또는 컬러 도[0046]

플러 이미지 중 하나 또는 둘 다이다. 특정 실시형태에서, 제2 교차 평면 이미지(202)는 제1 교차 평면 이미지

(200)에 수직이다. 대표 실시형태에서, 제1 교차 평면 이미지(200)와 제2 교차 평면 이미지(202) 중 하나 또는

둘 다는 씩 슬라이스(thick slice) 이미지이다. 다양한 실시형태에서, 초음파 프로브(104)는 제1 교차 평면 이

미지(200)와  제2  교차  평면  이미지(204)를  동시에  취득하도록  구성된  2차원(2D)  어레이의  압전  소자를

포함한다.

특정 실시형태는 적어도 하나의 코드 섹션을 가진 컴퓨터 프로그램이 저장되어 있는 비일시적 컴퓨터 판독 가능[0047]

매체를 제공한다. 적어도 하나의 코드 섹션은 머신에 의해 실행 가능하며 머신으로 하여금 단계들을 수행하게

한다. 단계들(400)은, 제1 교차 평면 이미지(200)와, 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)에서 제

공개특허 10-2018-0123974

- 12 -



1 교차 평면 이미지(200)와 교차하는 제2 교차 평면 이미지(202)를 연속으로 취득하는 단계 402를 포함한다. 단

계들(400)은 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는 상기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의

기준 위치(304)의 선택을 수신하는 단계 404를 포함한다. 선택된 기준 위치(304)는 제1 교차 평면 이미지(200)

내의 구조(204)의 적어도 일부분과 대응한다. 단계들(400)은 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 기준 위치

(304)의 시간에 따른 이동을 추적하는 단계 406을 포함한다. 단계들(400)은 추적된 기준 위치(304)에서 제2 교

차 평면 이미지(202)를 제1 교차 평면 이미지(200)와 교차시키기 위해 상기 추적된 기준 위치(304)에 기초하여

제2 교차 평면 이미지(202)의 이미지 취득 위치 파라미터를 업데이트하는 단계 408을 포함한다.

다양한 실시형태에 있어서, 단계들(400)은 동시에, 취득된 제1 교차 평면 이미지(200)와 취득된 제2 교차 평면[0048]

이미지(202)를 연속으로 표시하는 단계 402를 포함한다. 교차 평면 교선(302)은 추적된 기준 위치(302)와 교차

하기 위해 상기 추적된 기준 위치(304)의 이동에 기초하여, 연속으로 표시된 제1 교차 평면 이미지(200) 상에

오버레이되어 시간에 따라 시프트된다. 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 기준 위치(304)의 시간에 따른

이동의 추적에 기초하여, 기준 위치(304)와 대응하는 마커가 연속으로 표시된 제1 교차 평면 이미지(200) 상에

오버레이되어 제1 교차 평면 이미지(200) 상에서 시프트된다. 특정 실시형태에서, 제1 교차 평면 이미지(200)와

제2 교차 평면 이미지(202)는 B 모드 이미지 또는 컬러 도플러 이미지 중 하나 또는 둘 다이다. 대표 실시형태

에서, 제2 교차 평면 이미지(202)는 제1 교차 평면 이미지(200)에 수직이다. 다양한 실시형태에서, 제1 교차 평

면 이미지(200)와 제2 교차 평면 이미지(202)는 2차원(2D) 어레이의 압전 소자를 포함하는 초음파 프로브(104)

에 의해 동시에 취득된다. 다양한 실시형태에서, 제1 교차 평면 이미지(200)와 제2 교차 평면 이미지(202) 중

하나 또는 둘 다는 씩 슬라이스(thick slice) 이미지이다. 

대표 실시형태에 있어서, 단계들(400)은 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)에서 제1 교차 평면[0049]

이미지(200)와  교차하는  제3  교차  평면  이미지를  연속으로  취득하는  단계  402를  포함한다.  다양한

실시형태에서, 단계들(400)은 제1 교차 평면 이미지(200)의 교차 평면 교선(302)을 따르는 상기 제1 교차 평면

이미지(200) 내의 추가 기준 위치(304)의 선택을 수신하는 단계 404를 포함한다. 선택된 추가 기준 위치(304)는

제1 교차 평면 이미지(200) 내의 구조(204)의 적어도 일부분과 대응한다. 특정 실시형태에서, 단계들(400)은 상

기 제1 교차 평면 이미지(200) 내의 선택된 추가 기준 위치(304)의 시간에 따른 이동을 추적하는 단계 406을 포

함한다. 대표 실시형태에 있어서, 단계들(400)는 추적된 추가 기준 위치(304)에서 제3 교차 평면 이미지를 제1

교차 평면 이미지(200)와 교차시키기 위해 상기 추적된 추가 기준 위치(304)에 기초하여 상기 제3 교차 평면 이

미지의 이미지 취득 위치 파라미터를 업데이트하는 단계 408을 포함한다.

본 명세서에서 사용되는 "회로"라는 용어는, 하드웨어를 구성하고, 하드웨어에 의해 실행될 수 있고, 그렇지 않[0050]

으면 하드웨어와 연관될 수 있는 물리적 전자 컴포넌트(즉, 하드웨어) 및 임의의 소프트웨어 및/또는 펌웨어("

코드")를 지칭한다. 본 명세서에서 사용되는 것으로서, 예컨대 특정 프로세서 및 메모리는 제1의 하나 이상의

코드 라인을 실행할 경우의 제1 "회로"와, 제2의 하나 이상의 코드 라인을 실행할 경우의 제2 "회로"를 포함할

수 있다. 본 명세서에서 사용되는 "및/또는"은 "및/또는"에 의해 결합된 리스트 내에 있는 항목들 중 임의의 하

나 이상의 항목을 의미한다.　 일례로, "x 및/또는 y"는 세개의 요소로 된 집합 {(x), (y), (x, y)}의 임의의

요소를 의미한다. 다른 예로서, "x, y 및/또는 z"는 7개의 요소로 된 집합 {(x), (y), (z), (x, y), (x, z),

(y, z), (x, y, z)} 중 임의의 요소를 의미한다. 본 명세서에서 사용되는 "예시적인"이라는 표현은 비한정적인

예, 경우 또는 예시로서 기능한다는 것을 의미한다. 본 명세서에서 이용되는 바와 같이, "예컨대" 및 "예를 들

어"와 같은 표현은 하나 이상의 비제한적인 예, 경우, 또는 예시의 리스트를 드러낸다. 본 명세서에서 이용되는

바와 같이, 회로는, 기능의 수행이 불가능한지 또는 가능하지 않는지에 관계없이, 일부 사용자 구성 가능한 설

정에 의해, 기능을 수행하기 위해 필요한 하드웨어 및 코드(필요한 경우)를 회로가 포함할 때마다 기능을 수행

하도록 "동작 가능"하다.

본 개시내용의 다른 실시형태들은 컴퓨터 판독 가능한 디바이스 및/또는 비일시적인 컴퓨터 판독 가능한 매체,[0051]

및/또는 머신 판독 가능한 디바이스 및/또는 비일시적 머신 판독 가능한 매체를 제공할 수 있으며, 이들은 머신

및/또는 컴퓨터에 의해 실행 가능한 적어도 하나의 코드 섹션을 가진 머신 코드 및/또는 컴퓨터 프로그램이 저

장되어 있음으로써, 머신 및/또는 컴퓨터로 하여금, 교차 평면 2차원 초음파 이미지로 움직이는 구조의 시각화

를 향상시키기 위해, 본 명세서에 기재한 단계들을 수행하게 한다.

따라서, 본 개시내용은 하드웨어, 소프트웨어, 또는 하드웨어와 소프트웨어의 조합으로 실현될 수 있다. 본 개[0052]

시내용은 적어도 하나의 컴퓨터 시스템에서 중앙 집중식으로, 또는 상이한 엘리먼트들이 여러 상호 접속된 컴퓨

터 시스템들에 걸쳐 분산된 분산 방식으로 실현될 수 있다. 어떤 종류의 컴퓨터 시스템 또는 다른 장치도 여기
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에 설명한 방법을 수행하기 위해 채택되기에 적합하다. 

본 개시내용은 또한 여기에 설명한 방법의 구현을 가능하게 하는 모든 특징을 포함하고 컴퓨터 시스템에 로딩될[0053]

때 이들 방법을 수행할 수 있는 컴퓨터 프로그램 제품에 포함될 수 있다. 본 문맥에서의 컴퓨터 프로그램은 정

보 처리 능력을 지닌 시스템으로 하여금 직접 또는 다음, 즉 a) 다른 언어, 코드 또는 표기법으로의 변환, b)

다른 자료 형식으로 재생성 중 하나 또는 둘 다를 추종하여, 특정 기능을 수행하게 하는 명령어 세트의, 임의의

언어에 있어서의, 임의의 표현, 코드 또는 표기법을 의미한다. 

본 개시내용은 특정 실시형태를 참조하여 설명되었지만, 당업자는 본 개시내용의 범위를 벗어나지 않으면서 다[0054]

양한 변화가 이루어질 수 있고 등가물로 대체될 수 있음을 이해할 것이다. 또한, 특정 상황 또는 재료를 본 개

시내용의 지침에 맞게 적응시키기 위해 본 발명의 범위에서 벗어나는 일 없이 다수의 변형이 이루어질 수도 있

다. 따라서, 본 개시내용은 개시하는 특정 실시형태에 한정되지 않으며, 본 개시내용은 첨부하는 청구범위 내에

있는 모든 실시형태를 포함하는 것이 의도된다.

부호의 설명

100: 초음파 시스템[0055]

102: 송신기

104: 초음파 프로브

106: 송신측 트랜스듀서 소자

108: 수신측 트랜스듀서 소자

110: 송신측 빔성형기

114: 송신측 부분 개구 빔성형기

116: 수신측 부분 개구 빔성형기

118: 수신기

120: 수신측 빔성형기

122: A/D 컨버터

124: RF 프로세서

126: RF/IQ 버퍼

130: 사용자 입력 모듈

132: 신호 프로세서

134: 디스플레이 시스템

136: 이미지 버퍼

140: 모션 추적 모듈  

200: 제1 교차 평면 이미지  

202: 제2 교차 평면 이미지  

204: 구조

300: 초음파 이미지 디스플레이 

302: 교차 평면 교선

304: 기준 점/위치/마커

306: 구조의 상이한 부분  

도 6: 흐름도
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外部链接 Espacenet

摘要(译)

超声波探头（104）可以获取该系列的第一交叉平面图像（200）和第二
交叉平面图像（202）。在第二交叉平面图像（202）中是第一交叉平面
图像（200）的交叉平面交叉点（302），它可以与第一交叉平面图像
（200）相交。处理器（132,140）可以在第一交叉平面图像（200）的
交叉平面交叉点（302）之后接收第一交叉平面图像（200）内的***
（304）的选择。第一交叉平面图像（200）和***（304）内的结构
（204）的至少一部分可彼此对应。处理器（132,140）可以根据第一交
叉平面图像（200）内所选***（304）的时间来跟踪移动。在其中跟踪处
理器（132,140）的***（304）中，可以基于第一交叉平面图像（200）
和***（第二交叉平面图像（202）更新第二交叉平面图像（202）的图像
获得位置参数。 304）被追踪以便交叉。获得显示系统（134）的第一交
叉平面图像（200）和获得的第二交叉平面图像（202）可以同时呈现在
该系列中。
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