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(57)摘要

本发明涉及一种图像处理方法和一种医学

观察装置(1)。图像处理方法用于特别在手术期

间实时显示软生物组织(12 )的输出图像数据

(54)，所述图像处理方法包括以下步骤：提供所

述软生物组织(12)的术前三维图像数据(6)，在

可见光谱和近红外光谱的至少一种中获取所述

软生物组织(12)的术中图像数据(14)，在所述术

中图像数据(14)中自动识别至少一个血管丛结

构(48)，在所述术前三维图像数据(6)中识别至

少一个经过识别的血管丛结构(48)，基于所述至

少一个经过识别的血管丛结构(48)，将所述术前

三维图像数据(6)与术中图像数据(14)弹性匹

配，从弹性匹配的术前三维图像数据(6)和术中

图像数据(14)形成输出图像数据(54)。
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1.一种图像处理方法，用于特别在手术期间实时显示软生物组织(12)的输出图像数据

(54)，所述图像处理方法包括以下步骤：

·提供所述软生物组织(12)的术前三维图像数据(6)，

·在可见光谱和近红外光谱的至少一种中获取所述软生物组织(12)的术中图像数据

(14)，

·在所述术中图像数据(14)中自动识别至少一个血管丛结构(48)，

·在所述术前三维图像数据(6)中识别至少一个经过识别的血管丛结构(48)，

·基于所述至少一个经过识别的血管丛结构(48)，将所述术前三维图像数据(6)与所

述术中图像数据(14)弹性匹配，

·从弹性匹配的所述术前三维图像数据(6)和所述术中图像数据(14)形成所述输出图

像数据(54)。

2.根据权利要求1所述的图像处理方法，其中所述经过识别的血管丛结构(48)是在使

用来自荧光团(22)的荧光获取的术中图像数据(14)中识别的。

3.根据权利要求1或2所述的图像处理方法，其中所述术中图像数据(14)中的所述经过

识别的血管丛结构(48)是使用可见光谱中的光记录的。

4.根据权利要求1至3中任一项所述的图像处理方法，其中显示所述输出图像数据

(54)。

5.根据权利要求1至4中任一项所述的图像处理方法，其中将用于减少镜面反射的至少

一个滤光器布置(26)用于获取所述术中图像数据(14)。

6.根据权利要求1至5中任一项所述的图像处理方法，其中在所述经过识别的血管丛结

构(48)中的至少一个位置(66)处计算血流方向(64)。

7.根据权利要求1至6中任一项所述的图像处理方法，其中获取定位数据(60)，所述定

位数据(60)表示在获取所述术中图像数据(14)时，用于获取所述术中图像数据(14)的光学

透镜系统(62)的焦距、所述光学透镜系统(62)的景深、所述光学透镜系统(62)的距离设置、

所述光学透镜系统(62)的视场(10)的尺寸、维度和方向中的至少一种，其中所述定位数据

(60)用于以下至少一种：在所述术前三维图像(6)中识别所述血管丛结构(48)、将所述术前

三维图像数据(6)与所述术中图像数据(14)弹性匹配，以及显示所述输出图像数据(54)。

8.一种医学观察装置(1)，用于特别在手术期间产生软生物组织(12)的输出图像数据

(54)，例如为显微镜(2)或内窥镜，所述装置包括：

·存储器组件(4)，所述存储器组件(4)包括所述软生物组织(12)的术前三维图像数据

(6)，

·相机组件(8)，所述相机组件(8)用于在可见光谱和近红外光谱的至少一种中获取所

述软生物组织(12)的术中图像数据(14)，

·图像处理器组件(40)，所述图像处理器组件(40)包括：

o图案匹配模块(46)，用于在所述术中图像数据(14)中识别至少一个血管丛结构(48)，

并用于在所述术前三维图像数据(6)中识别至少一个经过识别的血管丛结构(48)，

o匹配模块(50)，用于基于所述至少一个经过识别的血管丛结构(48)将所述术前三维

图像数据(6)与所述术中图像数据(14)弹性匹配，和

o图像形成模块(52)，用于将弹性匹配的术前三维图像数据(6)的至少部分与所述术中
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图像数据(14)组合成所述输出图像数据(54)，和

·输出接口，用于输出所述输出图像数据(54)。

9.根据权利要求8所述的医学观察装置(1)，其中所述医学观察装置(1)还包括显示组

件(56)，所述显示组件(56)用于显示所述输出图像数据(54)。

10.根据权利要求8或9所述的医学观察装置(1)，其中所述相机组件(8)包括至少一个

用于减少镜面反射的滤光器布置(26)，所述滤光器布置(26)包括至少一对正交偏振器。

11.根据权利要求8至10中任一项所述的医学观察装置(1)，其中所述相机组件(8)包括

至少一个滤光器布置(28)，所述至少一个滤光器布置(28)具有与至少一种荧光团(22)的荧

光光谱匹配的通带。

12.根据权利要求8至11中任一项所述的医学观察装置(1)，其中所述相机组件(8)包括

光学透镜系统(62)和用于获取定位数据(60)的至少一个位置传感器(58)，所述定位数据

(60)表示所述光学透镜系统(62)的焦距、景深和距离设置、视场(10)的尺寸、维度和方向中

的至少一种。

13.根据权利要求8至12中任一项所述的医学观察装置(1)，其中所述图像处理器组件

(40)用于计算所述经过识别的血管丛结构(48)中的血流方向(64)，以及其中所述图像形成

模块(52)适于将所述输出图像数据(54)中的所述经过识别的血管丛结构(48)与表示所述

血流方向(64)的时变标记数据组合。

14.一种非临时性计算机可读介质，存储有程序，其中所述程序使计算机执行根据权利

要求1至7中任一项所述的图像处理方法。
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利用血管丛结构的弹性映射的图像处理方法和装置

技术领域

[0001] 本发明涉及一种用于特别在手术期间实时显示软组织图像的图像处理方法和医

学观察装置。

背景技术

[0002] 目前，图像引导手术通常用于某些类型的外科手术，例如脑外科手术。图像引导手

术利用存储的关于手术区域的图像数据形式的术前三维信息。这种术前三维图像数据可以

例如采用磁共振成像获得。在手术期间，术前信息在视觉上与待进行手术的组织的实际光

学视图对准。利用术前三维信息，可以看到组织结构，例如肿瘤或血管丛结构，否则这些组

织结构在可见组织的表面下是不可见的。

[0003] 利用术前三维信息有助于外科医生找到并到达组织的某个区域，以避开诸如神

经、动脉和静脉的敏感组织，和/或有效地移除某些组织，例如肿瘤。

[0004] 为了将术前三维信息与外科医生的实际视野对准，通常使用立体红外相机或传感

器以检测固定在患者身体上的光学或电磁标记。

[0005] 然而，如果在软组织上进行手术，由于软组织可以相对于标记移位和变形，这些方

法的空间精确度是不够的。

[0006] 因此，在现有系统中，在手术期间的一个点处，外科医生需要手动地将术前三维信

息与他的实际视野对准。这耗费时间，时间对于所有手术都是至关重要的。此外，也应该避

免外科医生从手术中分心。

发明内容

[0007] 本发明涉及一种图像处理方法和一种医学观察装置，例如显微镜或内窥镜。所述

装置和方法用于显示软生物组织的输出图像数据。在图像引导手术中，将软生物组织的术

前三维图像数据与手术期间获取的术中图像数据弹性匹配。通过将弹性匹配的术前三维图

像数据与术中图像数据一起显示，可以使外科医生知道可见表面层下方的软生物组织的一

致性。如果在可能变形和移位的软生物组织上进行手术，则需要手动重新调整用于图像引

导手术的现有系统。为了避免这种情况，根据本发明的装置和方法基于软生物组织的术中

图像数据进行术前三维图像数据的弹性匹配。首先在术中图像数据中识别至少一个血管丛

结构，然后在术前三维图像数据中识别相同的血管丛结构。然后，将术前三维图像数据中的

血管丛结构与术中图像数据中的血管丛结构弹性匹配。将弹性匹配的术前三维图像数据与

术中图像数据组合，生成输出图像数据。优选地，使用来自已注入到软生物组织中的荧光团

的荧光来识别至少一个血管丛结构。

[0008] 因此，本发明的目的是提供一种方法和装置，即使在手术期间容易变形和移位的

软组织上进行手术，也能够进行图像引导手术。

[0009] 根据本发明的方法，该目的通过一种用于特别在手术期间实时显示软组织图像的

图像处理方法来解决，该图像处理方法包括以下步骤：提供软生物组织的术前三维图像数
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据；在可见光谱和近红外光谱的至少一种中获取软生物组织的术中图像数据；在术中图像

数据中自动识别至少一个血管丛结构；在术前三维图像数据中识别至少一个经过识别的血

管丛结构；通过将术前三维图像数据的至少部分映射到术中图像数据中的至少一个经过识

别的血管丛结构，将术前三维图像数据与术中图像数据弹性匹配，从弹性匹配的术前三维

图像数据和术中图像数据形成输出图像数据。

[0010] 为了解决上述问题，用于特别在手术期间观察软组织图像的医学观察装置，包括

存储器组件，该存储器组件包括术前三维图像数据；相机组件，用于在可见光谱和近红外光

谱的至少一种中获取术中图像数据；图像处理器组件，该图像处理器组件包括图案匹配模

块、匹配模块和图像形成模块，图案匹配模块用于在术中图像数据中识别至少一个血管丛

结构，并用于在术前三维图像数据中识别至少一个经过识别的血管丛结构，匹配模块用于

基于至少一个经过识别的血管丛结构将术前三维图像数据与术中图像数据弹性匹配，图像

形成模块用于将弹性匹配的术前三维图像数据与术中图像数据组合成输出图像数据；输出

接口，用于输出所述输出图像数据。

[0011] 根据本发明的方法和装置允许在软组织中连续进行图像引导手术，即使组织在身

体内变形和移动，也不需要手动地将术前图像数据与术中图像数据重新对准。这是因为用

于弹性匹配术前三维图像数据的结构是作为软组织的一部分并因此与软组织一起变形和

移动的结构。因此，术前三维图像数据被连续地映射到外科医生实际看到的图像。事实上，

外科医生可用的视觉信息本身被用于对准术前三维图像数据。

[0012] 可以通过加入一个或多个的以下特征来改进根据本发明的图像处理方法和医学

观察装置。可以独立于其余特征加入以下每个特征。以下每个特征都有其自身的有利技术

效果。此外，以下特征都可以同等地加入到方法和装置中。

[0013] 上述模块可以用软件、硬件或软件和硬件的组合来实现。此外，特定模块之间的差

异主要是功能性的。因此，不同的模块可以包括单个或多个电气部件和/或单个逻辑单元，

例如单个子程序。

[0014] 输出图像数据可以显示在显示组件上，所述显示组件可以是医学观察装置的一部

分。

[0015] 弹性匹配的步骤可以包括如在Gee ,J .C .；Reivich ,M .；和Bajcsy ,R .:

“Elastically  Deforming  a  Three-Dimensional  Atlas  to  Match  Anatomical  Brain 

Images”(1993) .IRCS  Technical  Reports  Series.192中所描述的技术。识别血管丛结构

的步骤可以使用如在Suri ,J .S .；Laxminarayan ,S .[eds]:“Angiography  and  Plaque 

Imaging:Advanced  Segmentation  Techniques”,CRC  Press ,2003 ,第501-518页，和

Rouchdy ,Y .；Cohen ,L .:“A  Geodesic  Voting  Method  of  Tubular  Tree  and 

Centrelines”,DOI:10.1109/ISBI.2011.5872566,2011,第979-983页中所描述的方法。匹

配模块尤其可以被配置为执行在这些参考文献中的任一个中描述的匹配程序。

[0016] 在一个实施方案中，至少一个血管丛结构的识别可以优选地仅与术中荧光图像数

据一起完成。可以通过将荧光团(例如吲哚菁绿)注入组织中来获得这种荧光图像数据。相

机组件可以包括滤光器组件，例如带通滤光器组件，带通滤光器组件的通带被限制为荧光

团的荧光光谱。当荧光团通过血液传输时，血管丛结构可以更容易地在荧光图像中进行确

定。医学观察装置可以具有照射组件，该照射组件具有照射光谱，该照射光谱包括触发荧光
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团的荧光的波长的光。照射光谱可以限制为这些触发荧光的波长。

[0017] 在另一实施方案中，术中图像数据可以包含白光图像数据和荧光图像数据。白光

图像数据可以用于向外科医生呈现输出图像数据，输出图像数据表示他将用他自己的眼睛

看到的内容。为此，照射光谱还可以包括可见光谱(特别是白光)的波长。

[0018] 医学观察装置可以是显微镜和内窥镜中的一种。

[0019] 术中图像数据可以是二维、三维或多维数据。三维术中图像数据可以例如通过使

用z-堆叠或立体设置的显微镜或SCAPE或SPIM显微镜获取。

[0020] 可以使用例如多于一个相机、多光谱相机和/或超光谱相机同时在多于三个的不

同波段中记录术中图像数据。

[0021] 弹性映射可以包括将术前三维图像数据中的至少一个经过识别的血管丛结构与

术中图像数据中相应的至少一个经过识别的血管丛结构弹性匹配的步骤，或由将术前三维

图像数据中的至少一个经过识别的血管丛结构与术中图像数据中相应的至少一个经过识

别的血管丛结构弹性匹配的步骤组成。用于至少一个血管丛结构的映射可以用于其余的术

前三维图像数据。

[0022] 术前三维图像数据到术中图像数据的映射的准确性和可靠性取决于能够如何准

确地识别至少一个血管丛结构。如上所述，可以使用荧光团所在的并因此具有高荧光强度

的区域对荧光术中图像数据进行图案识别。

[0023] 另一实施方案中的方法可以包括识别术中图像数据内的至少一个动脉血管丛结

构和/或术中图像数据内的至少一个静脉血管丛结构的步骤。为了识别血管丛结构的类型

并且为了产生输出图像数据，其中不同类型的血管丛结构被标记为不同的假色，可以使用

欧洲专利申请EP  17  174  047.5中描述的系统和方法。该专利申请通过引用整体并入。

[0024] 另外地或可选地，可以使用已经在多个不同波长中的至少一个中例如通过多光谱

和/或超光谱相机获取的术中图像数据来识别至少一个血管丛结构。可以不混合多光谱和/

或超光谱术中图像数据和/或处理多光谱和/或超光谱术中图像数据以显示动脉或静脉血

管或相应血管中的至少一种的分布。例如，在Matthew  B.Bouchard ,Brenda  R .Chen,Sean 

A.Burgess和Elizabeth  M.C.Hillman,"Ultra-fast  multispectral  optical  imaging  of 

cortical  oxygenation ,blood  flow ,and  intracellular  calcium  dynamics ,"

Opt.Express  17,15670-15678(2009)中描述了用于识别至少一个血管丛结构的方法和装

置。

[0025] 促进识别至少一个血管丛结构的另一种措施是使用至少一个光学正交偏振

(cross-polarizing)滤光器组件以减少镜面反射。该方法在欧洲专利申请EP  16  204 

933.2中进行了描述，该专利申请通过引用整体并入本文。

[0026] 为了更可靠地识别至少一个血管丛结构的另一步骤可以是使用荧光图像数据在

术中图像数据中的至少一个位置处计算血流方向。如在欧洲专利申请EP  17  210  909.2中

所描述的那样，通过确定时间导数以及空间导数中的至少一个，可以在给定位置计算血流

方向，该专利申请通过引用整体并入本文。术中图像数据的位置可以对单个像素或相干像

素阵列响应。另外地或可选地，如在欧洲专利申请EP  17  174  047.5中所描述的，主成分分

析可以用于确定血流方向，该专利申请也通过引用整体并入本文。

[0027] 如果除了仅仅图像数据之外，关于术中图像数据以及由此组织内的血管丛结构的
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位置的附加信息是可用的，则还可以促进术前三维图像数据到术中图像数据的映射。为此，

可以提供位置传感器，用于产生表示相机组件的视场位置的位置数据。位置数据可以包括

相机组件的焦距、景深(field  depth)和距离设置中的至少一种。位置数据可以包括增量位

置数据和绝对位置数据中的至少一种。增量位置数据可以用于指示视场的位置从一帧的术

中图像数据到后续帧的术中图像数据的变化。绝对位置数据可以用于术中图像数据的每个

帧，以指示对于恒定参考的绝对位置。然后可以通过计算相应绝对位置数据的差异来获得

后续帧的术中图像数据之间的位置数据的变化。在一个实施方案中，定位数据可以用于以

下至少一种：在三维数据中识别至少一个血管丛结构、将术前三维图像数据与术中图像数

据弹性匹配、以及显示输出图像数据。

[0028] 最后，本发明还涉及一种非临时性计算机可读介质，存储有程序，所述程序使计算

机执行任何上述实施方案中的方法。

[0029] 在下文中，参考附图示例性地描述了本发明的实施方案。示例性实施方案中示出

的特征的组合仅用于说明目的。如果对于特定应用不需要如上所述的相应特征的技术效

果，则可以从实施方案中省略特征。相反，如果特定实施方案需要一个或多个技术特征的技

术效果，则可以将一个或多个上述特征加入到实施方案中。

附图说明

[0030] 图1示出了根据本发明的方法和装置的示例性实施方案。

具体实施方式

[0031] 对用于特别在手术期间观察活组织的光学观察装置1的构造和功能进行了说明。

仅出于说明的目的，医学观察装置被示出为显微镜2。医学观察装置1也可以是内窥镜(未示

出)。

[0032] 医学观察装置1包括存储器组件4，存储器组件4中存储有术前三维图像数据6。存

储器组件4可以包括标准的计算机存储器。

[0033] 医学观察装置1还包括相机组件8，相机组件8具有视场10。在手术期间，可以将软

生物组织12(例如脑组织、肌肉组织、淋巴组织或内脏器官或其他软体部位的组织)布置在

视场10内。在手术期间，相机组件8获取术中(interoperative)图像数据14，术中图像数据

14可以被构造为单个输入帧16或时间序列18的输入帧16。术中图像数据14可以包括像素20

或由像素20组成。术中图像数据14可以是二维的，即表示视场10中的平面；可以是三维的，

即表示视场10中的体积；或者可以是多维的图像数据，多维的图像数据可以例如包括在不

同光谱波长下在视场10中的三维数据。

[0034] 相机组件8可以包括RGB相机、多光谱相机和超光谱相机中的至少一种。

[0035] 术中图像数据包括荧光图像数据或由荧光图像数据组成。当将荧光团22(例如吲

哚菁绿)注入组织12并以触发荧光的波长照射时，可以获得这种荧光图像数据。

[0036] 相机组件8可以包括一个或多个滤光器组件24，一个或多个滤光器组件24仅在图1

中示意性地示出。滤光器组件24可以包括用于阻挡镜面反射的滤光器布置26。这种滤光器

布置的示例在欧洲专利申请EP  16  204  933.2中进行了描述，该专利申请通过引用整体并

入本文。
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[0037] 滤光器组件24还可以包括带通滤光器布置28，用于将术中图像数据14中的光限制

为至少一种荧光团22的荧光波长。这种滤光器布置在欧洲专利申请EP  17  179  019.8中示

出。该专利申请通过引用整体并入本文。

[0038] 医学观察装置1还可以包括用于产生具有照射光谱的照射光34的照射组件32。照

射光谱可以被限制为触发至少一种荧光团22的荧光的波长或包括触发至少一种荧光团22

的荧光的波长。照射光34还可以包括与动脉血的反射光谱匹配的波长或被限制为与动脉血

的反射光谱匹配的波长。照射光34可以被限制为与静脉血的反射光谱匹配的波长或包括与

静脉血的反射光谱匹配的波长。将照射光34的照射光谱限制为单个波长或优选不同的波长

减少了各个频带之间的交叉串扰(cross-talk)。这有利于术中图像数据14的自动分析。可

以在不同的照射光谱下获取后续输入帧16。可选地，术中图像数据14优选地包含可见光谱

和近红外光谱中至少一种的信息，可见光谱例如为动脉血和静脉血的反射光谱中的至少一

种，近红外光谱例如为至少一种荧光团22的荧光波长。

[0039] 医学观察装置1还包括图像处理器组件40，图像处理器组件40仅以示例的方式示

出为图1中的集成电路。图像处理器40及其组成部分可以是软件实现的、硬件实现的或者实

现为硬件和软件的结合。存储器组件4可以是图像处理器40的一部分。图像处理器组件40可

以包括几个模块，这些模块可以在功能上和/或结构上有所区别。图像处理器组件40通过数

据连接42连接到相机组件8，数据连接42可以是有线和/或无线的。图像处理器组件40的输

入接口44可以适于从至少一个相机组件8和/或存储器(例如存储器组件4)获取术中图像数

据14，其中相机组件8和/或存储器中存储有或缓冲有术中图像数据14，例如在预处理之后。

[0040] 图像处理器组件40可以包括图案匹配模块46，用于在术中图像数据14中识别至少

一个血管丛结构48，并用于在术前三维图像数据6中识别至少一个经过识别的血管丛结构

48。

[0041] 例如可以在被限制为荧光团22的荧光光谱的术中图像数据14a中识别至少一个血

管丛结构48。另外地或可选地，可以在术中图像数据14b中识别至少一个血管丛结构48，术

中图像数据14b已经被记录在可见光谱中，并且可以特别是被限制为动脉血和静脉血的反

射光谱中的至少一种。用于在术中图像数据14中识别血管丛结构48然后在术前三维图像数

据6中识别该结构的算法例如在Rouchdy ,Y.；Cohen,L.:“A  Geodesic  Voting  Method  of 

Tubular  Tree  and  Centrelines”,DOI:10 .1109/ISBI .2011 .5872566 ,第979-983页和

Suri ,J .S .；Laxminarayan ,S .(eds):“Angiography  and  Plaque  Imaging:Advanced 

Segmentation  Techniques”,CRC  Press,第501-518页中给出。此外，在EP  17  174  017.5中

描述了通过使用至少一种荧光团的大丸剂(bolus)来识别血管丛结构的方法，其全部内容

通过引用整体包括在本文中。

[0042] 图像处理器组件40还可以包括弹性匹配模块50，用于基于至少一个经过识别的血

管丛结构48将术前三维图像数据6与术中图像数据14弹性匹配。同样，用于执行这种弹性匹

配的算法在如上所述的IRCS  Technical  Reports  Series,192,“Elastically  Deforming 

a  Three-Dimensional  Atlas  to  Match  Anatomical  Brain  Images”中进行了描述。作为

弹性匹配的结果，将术前三维图像数据6进行移位、旋转和/或扭曲，使得两个数据中的经过

识别的血管丛结构48在几何上重合。为此，弹性匹配步骤还可以限定通过术前三维图像数

据6的截面，该截面导致在术中图像数据14中表示的视场10。此外，如果相机组件8包括用于
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获取术中图像数据14的多光谱相机和超光谱相机中的至少一种，血管结构48及其类型可以

使用在如上所述的Opt .Express  17 ,第15670-15678页,"Ultra-fast  Multispectral 

Optical  Imaging  of  Cortical  Oxigenation,Blood  Flow,and  Intracellular  Calcium 

Dynamics"中描述的装置和方法来确定。

[0043] 图像处理器组件40还可以包括图像形成模块52，用于将弹性匹配的术前三维图像

数据6或其截面与术中图像数据14组合成输出图像数据54。图像处理器组件还可以包括输

出接口55，用于输出所述输出图像数据54。输出接口55可以包括至少一个标准的连接器和/

或无线连接，标准的连接器例如为HDMI、DVI、RGB或任何其他合适类型的连接器，无线连接

包括匹配数据传输协议。

[0044] 为了显示输出图像数据54，医学观察装置1可以包括显示组件56，显示组件56可以

包括立体显示器，例如显微镜或内窥镜和/或监视器的目镜。显示组件56可以通过有线或无

线连接到输出接口55。

[0045] 用于在术前三维图像数据6中定位和/或识别术中图像数据14的经过识别的血管

丛结构48的计算负担可能很高。如果提供关于视场10、血管丛结构48和/或术中图像数据14

位于软生物组织12内的位置信息，则可以减轻这种负担。如果例如已经成功地对时间序列

18的一个输入帧16执行了弹性匹配过程，然后在手术期间必须对时间序列18的后续输入帧

16重复该弹性匹配过程时，这种信息是有用的。为此，医学观察装置1可以包括至少一个位

置传感器58，用于获取和/或提供定位数据60，定位数据60表示医学观察装置1的光学透镜

系统62的焦距、景深和距离设置、以及光学透镜系统62和图像处理器组件40的尺寸和离光

学透镜系统62和图像处理器组件40的距离(例如视场10的维度)中的至少一种。

[0046] 定位数据60可以被输入到图案匹配模块46、弹性匹配模块50和图像形成模块52中

的至少一个中，并且用于在术前三维图像数据6中识别至少一个经过识别的血管丛结构48、

术前三维图像数据6与术中图像数据14的弹性匹配、以及用于从弹性匹配的术前三维图像

数据6和术中图像数据14形成输出图像数据5。

[0047] 如在欧洲专利申请EP  17  210  909.2中所描述的，图像处理器组件40可以适于在

至少一个经过识别的血管丛结构48中的位置66处计算血流方向64，该专利申请通过引用整

体包括在本文中。位置可以是在术中图像数据14中的像素20或优选为术中图像数据14中的

相干像素阵列。可以使用EP  17  174  047.5中描述的方法和系统执行经过识别的血管丛结

构48的组织类型，即静脉、动脉和毛细组织和/或血管之间的区别。

[0048] 如上所述，上述系统和方法仅依赖于当记录术中图像数据14时自动获取的信息。

所述系统和方法还可以包括定位数据60，定位数据60由医学观察装置1的设置产生，用于获

取术中图像数据14。

[0049] 附图标记

[0050] 1 医学观察装置

[0051] 2  显微镜

[0052] 4  存储器组件

[0053] 6 术前三维图像数据

[0054] 8  相机组件

[0055] 10  视场
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[0056] 12 软生物组织

[0057] 14 术中图像数据

[0058] 14a 荧光术中图像数据

[0059] 14b 可见光术中图像数据

[0060] 16  输入帧

[0061] 18 时间序列的输入帧

[0062] 20  像素

[0063] 22 荧光团

[0064] 24 滤光器组件

[0065] 26  用于阻挡镜面反射的滤光器布置

[0066] 28  用于荧光的带通滤光器布置

[0067] 32  照射组件

[0068] 34  照射光

[0069] 40 图像处理器组件

[0070] 42 数据连接

[0071] 44  输入接口

[0072] 46 图案匹配模块

[0073] 48 血管丛结构

[0074] 50 弹性匹配模块

[0075] 52 图像形成模块

[0076] 54  输出图像数据

[0077] 55  输出接口

[0078] 56  显示组件

[0079] 58 位置传感器

[0080] 60  定位数据

[0081] 62 光学透镜系统

[0082] 64 血流方向

[0083] 66 位置
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