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(57)【要約】
【課題】被検体の臓器等の移動によるアーチファクトが
低減された超音波ドプラ画像を表示させることが可能な
超音波診断装置を提供することである。
【解決手段】　実施形態に係る超音波診断装置は、画像
収集手段と画像補正手段とを備える。画像収集手段は、
被検体から時系列の超音波形態画像データ及び超音波ド
プラ画像データを収集する。画像補正手段は、前記超音
波形態画像データ又は前記超音波形態画像データを生成
するための超音波受信信号に基づいて前記被検体の動き
を表す情報を取得し、前記被検体の動きを表す情報を用
いて前記超音波ドプラ画像データを補正する。
【選択図】　図８
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被検体から時系列の超音波形態画像データ及び超音波ドプラ画像データを収集する画像
収集手段と、
　前記超音波形態画像データ又は前記超音波形態画像データを生成するための超音波受信
信号に基づいて前記被検体の動きを表す情報を取得し、前記被検体の動きを表す情報を用
いて前記超音波ドプラ画像データを補正する画像補正手段と、
を備える超音波診断装置。
【請求項２】
　前記画像補正手段は、互いに異なるタイミングで収集された２フレームの超音波形態画
像データ間において、特徴点のトラッキングを行うことによって前記特徴点に対応するベ
クトルとして前記被検体の動きを表す情報を取得するように構成される請求項１記載の超
音波診断装置。
【請求項３】
　前記画像補正手段は、パターンマッチングによって自動認識された臓器上における特徴
点のトラッキングを行うように構成される請求項２記載の超音波診断装置。
【請求項４】
　前記画像補正手段は、前記超音波形態画像データ上に規則的に設定された複数の特徴点
のトラッキングを行うように構成される請求項２記載の超音波診断装置。
【請求項５】
　前記画像補正手段は、入力装置の操作によって手動で指定された特徴点のトラッキング
を行うように構成される請求項２記載の超音波診断装置。
【請求項６】
　前記画像補正手段は、前記特徴点に対応するベクトルに基づいて他の画素位置における
前記被検体の動きを表すベクトルを求めるように構成される請求項２乃至５のいずれか１
項に記載の超音波診断装置。
【請求項７】
　前記画像補正手段は、互いに異なるタイミングで収集された２フレームの超音波形態画
像データを生成するための超音波受信信号の位相差に基づいて前記被検体の動きを表す情
報を取得するように構成される請求項１記載の超音波診断装置。
【請求項８】
　前記画像補正手段は、指定された画素位置に対応する超音波受信信号の位相差に基づい
て前記被検体の動きを表す情報を取得するように構成される請求項７記載の超音波診断装
置。
【請求項９】
　前記画像収集手段は、少なくとも１フレームの超音波形態画像データと少なくとも１フ
レームの超音波ドプラ画像データとを交互に繰返し収集するように構成され、
　前記画像補正手段は、前記少なくとも１フレームの超音波ドプラ画像データの前後に収
集された２フレームの超音波形態画像データ又は２フレーム分の超音波受信信号に基づい
て前記被検体の動きを表す情報を取得するように構成される請求項１乃至８のいずれか１
項に記載の超音波診断装置。
【請求項１０】
　前記画像収集手段は、複数フレームの超音波形態画像データと少なくとも１フレームの
超音波ドプラ画像データとを交互に繰返し収集するように構成され、
　前記画像補正手段は、２フレームの超音波ドプラ画像データの間に収集された２フレー
ムの超音波形態画像データ又は２フレーム分の超音波受信信号に基づいて前記被検体の動
きを表す情報を取得するように構成される請求項１乃至８のいずれか１項に記載の超音波
診断装置。
【請求項１１】
　前記画像収集手段は、前記超音波ドプラ画像データの１フレーム分の走査領域を複数の
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ドプラ走査領域に分割して前記複数のドプラ走査領域における超音波ドプラ画像データを
それぞれ収集する一方、前記複数のドプラ走査領域をそれぞれカバーする複数のＢモード
走査領域における超音波形態画像データをそれぞれ複数回収集するように構成され、
　前記画像補正手段は、複数回収集された前記複数のＢモード走査領域における前記超音
波形態画像データ又は複数回収集された前記複数のＢモード走査領域における前記超音波
形態画像データを生成するための超音波受信信号に基づいて前記複数のドプラ走査領域又
は前記複数のＢモード走査領域ごとに前記被検体の動きを表す情報を取得し、前記複数の
ドプラ走査領域に対して前記被検体の動きの補正を行うように構成される請求項１乃至８
のいずれか１項に記載の超音波診断装置。
【請求項１２】
　前記画像収集手段は、あるドプラ走査領域から超音波ドプラ画像データを収集する超音
波ドプラスキャンの前後において、前記ドプラ走査領域に対応する同一のＢモード走査領
域から超音波形態画像データを収集するＢモードスキャンを行うように構成される請求項
１１記載の超音波診断装置。
【請求項１３】
　前記画像補正手段は、前記被検体の動きを表すベクトルを前記超音波ドプラ画像データ
に対応するベクトルから差し引く処理を実行するように構成される請求項１乃至１２のい
ずれか１項に記載の超音波診断装置。
【請求項１４】
　前記画像補正手段は、前記被検体の血流の速度、パワー及び分散の少なくとも１つを表
す超音波ドプラ画像データの補正を行うように構成される請求項１乃至１３のいずれか１
項に記載の超音波診断装置。
【請求項１５】
　被検体の時系列の超音波形態画像データ及び超音波ドプラ画像データを取得する画像取
得手段と、
　前記超音波形態画像データ又は前記超音波形態画像データを生成するための超音波受信
信号に基づいて前記被検体の動きを表す情報を取得し、前記被検体の動きを表す情報を用
いて前記超音波ドプラ画像データを補正する画像補正手段と、
を有する医用画像処理装置。
【請求項１６】
コンピュータを、
　被検体の時系列の超音波形態画像データ及び超音波ドプラ画像データを取得する画像取
得手段、及び
　前記超音波形態画像データ又は前記超音波形態画像データを生成するための超音波受信
信号に基づいて前記被検体の動きを表す情報を取得し、前記被検体の動きを表す情報を用
いて前記超音波ドプラ画像データを補正する画像補正手段、
として機能させる医用画像処理プログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明の実施形態は、超音波診断装置、医用画像処理装置及び医用画像処理プログラム
に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、超音波診断装置における撮影モードとして超音波ドプラ画像をカラーで表示させ
るカラードプラモードが知られている。カラードプラモードは、CFM (Color Flow Mappin
g)モードとも呼ばれる。CFMモードでは、被検体の形態が描出されたＢモード像上に、血
流速度等の血流動態情報をカラーで重畳表示することができる。カラー表示される血流動
態情報は、被検体内の動体において反射することによって周波数がドプラシフトした超音
波ドプラ信号に基づいて求められる。
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【０００３】
　CFMモードでは、血流に反射して生じた超音波ドプラ信号と、呼吸や拍動によって移動
する臓器に反射して生じた超音波ドプラ信号とを区別することが重要である。CFMモード
において、移動する臓器に反射した超音波ドプラ信号が画像化されると、アーチファクト
となる。このため、臓器の移動によるカラーアーチファクトの発生を抑止し、血流のみを
画像化することが重要である。
【０００４】
　従来では、低速で移動する臓器からの超音波ドプラ信号が、MTI(Moving Target Indica
tor)フィルタと呼ばれるハイパスフィルタ（HPF: high pass filter)によって除去されて
いる。これにより、臓器に比べて高速で移動する血流からの超音波ドプラ信号を抽出し、
超音波ドプラ画像として画像化することができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２００７-２２２２５３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　しかしながら、血流の速度が比較的遅く、血流の速度と臓器の速度が近い場合には、血
流からの超音波ドプラ信号と臓器からの超音波ドプラ信号とを区別することが困難となる
。そのような場合、移動する臓器がカラーアーチファクトとして描出されてしまう。
【０００７】
　そこで、本発明は、被検体の臓器等の移動によるアーチファクトが低減された超音波ド
プラ画像を表示させることが可能な超音波診断装置、医用画像処理装置及び医用画像処理
プログラムを提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明の実施形態に係る超音波診断装置は、画像収集手段と画像補正手段とを備える。
画像収集手段は、被検体から時系列の超音波形態画像データ及び超音波ドプラ画像データ
を収集する。画像補正手段は、前記超音波形態画像データ又は前記超音波形態画像データ
を生成するための超音波受信信号に基づいて前記被検体の動きを表す情報を取得し、前記
被検体の動きを表す情報を用いて前記超音波ドプラ画像データを補正する。
　また、本発明の実施形態に係る医用画像処理装置は、画像取得手段と画像補正手段とを
有する。画像取得手段は、被検体の時系列の超音波形態画像データ及び超音波ドプラ画像
データを取得する。画像補正手段は、前記超音波形態画像データ又は前記超音波形態画像
データを生成するための超音波受信信号に基づいて前記被検体の動きを表す情報を取得し
、前記被検体の動きを表す情報を用いて前記超音波ドプラ画像データを補正する。
　また、本発明の実施形態に係る医用画像処理プログラムは、コンピュータを、画像取得
手段及び画像補正手段として機能させる。画像取得手段は、被検体の時系列の超音波形態
画像データ及び超音波ドプラ画像データを取得する。画像補正手段は、前記超音波形態画
像データ又は前記超音波形態画像データを生成するための超音波受信信号に基づいて前記
被検体の動きを表す情報を取得し、前記被検体の動きを表す情報を用いて前記超音波ドプ
ラ画像データを補正する。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本発明の実施形態に係る超音波診断装置の構成図。
【図２】トラッキングの対象となる特徴点を等間隔に配置した例を示す図。
【図３】特徴点のトラッキングによって求められたベクトルに基づいて他の画素位置のベ
クトルを求める例を示す図。
【図４】i番目の位置における動きベクトルの大きさMiと角度Niを１番目の特徴点及び２
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番目の特徴点における各動きベクトルに基づいて求める方法を説明する図。
【図５】スキャンの流れの第１の例を示す図。
【図６】スキャンの流れの第２の例を示す図。
【図７】スキャンの流れの第３の例を示す図。
【図８】図１に示す超音波診断装置の動作を示すフローチャート。
【図９】超音波ドプラ画像データに対する動き補正によるクラッタ信号の抑制効果を従来
のMTIフィルタによる方法と比較して説明する図。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　本発明の実施形態に係る超音波診断装置、医用画像処理装置及び医用画像処理プログラ
ムについて添付図面を参照して説明する。
【００１１】
　図１は本発明の実施形態に係る超音波診断装置の構成図である。
【００１２】
　超音波診断装置１は、超音波プローブ２、送受信部３、Ｂモード処理部４、動き検知部
５、ドプラ処理部６、画像処理部７、制御系８、表示装置９及び入力装置１０を備えてい
る。また、ドプラ処理部６は、ドプラ像生成部６Ａ及び動き補正部６Ｂを有する。更に、
超音波診断装置１には、ネットワークを介して医用画像処理装置１１を接続することがで
きる。医用画像処理装置１１は、画像取得部１２及びデータ処理部１３を有する。
【００１３】
　超音波プローブ２には被検体に向けて超音波を送受信するための複数の超音波振動子が
内蔵される。各超音波振動子は、電気信号として印加された送信信号を超音波信号に変換
して被検体内部に送信する一方、被検体内部において生じた超音波反射波を受信し、電気
信号としての受信信号に変換して出力する機能を有している。
【００１４】
　送受信部３は、超音波プローブ２に備えられる複数の超音波振動子にそれぞれ送信信号
として駆動パルスを印加することによって超音波を送信させる機能と、超音波プローブ２
に備えられる複数の超音波振動子からそれぞれ出力される受信信号を受信して整相加算等
の必要な信号処理を実行することによって走査位置ごとの高周波(RF: radio frequency)
信号を生成する機能を有する。
【００１５】
　Ｂモード処理部４は、Ｂモードスキャンよって収集された受信信号を送受信部３から取
得して、対数変換処理及び包絡線検波処理を含むＢモード画像データの生成処理を実行す
ることにより、受信信号の強度が輝度で表示されるＢモード画像データとして超音波形態
画像データを生成する機能を有する。
【００１６】
　動き検知部５は、超音波形態画像データ又は超音波形態画像データを生成するための超
音波受信信号に基づいて被検体の動きを表す情報を取得する機能を有する。被検体の動き
を表す情報はベクトル情報として取得することができる。被検体の動きとしては、臓器の
動きの他、被検体の体動による動きや超音波プローブ２の移動に伴う相対的な動き等の様
々な動きが挙げられるが、ここでは、被検体の動きの一例として臓器の動きを対象として
説明する。
【００１７】
　ドプラ処理部６のドプラ像生成部６Ａは、CFMモードスキャン（超音波ドプラスキャン
）によって超音波ドプラ信号として収集された受信信号を送受信部３から取得して、周波
数解析を含むドプラ処理を実行することにより、血流の速度、分散、パワー等の動態情報
をカラー表示するための超音波ドプラ画像データを生成する機能を有する。
【００１８】
　動き補正部６Ｂは、ドプラ像生成部６Ａにおいて生成された超音波ドプラ画像データか
ら臓器の動きを表す成分を除去することによって、超音波ドプラ画像データの動き補正を
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行う機能を有する。超音波ドプラ画像データの動き補正は、動き検知部５において取得さ
れた臓器の動きを表す情報を用いて実行することができる。例えば、臓器の動きを表すベ
クトルを超音波ドプラ画像データに対応するベクトルから差し引く処理を動き補正として
実行することができる。
【００１９】
　また、被検体の血流の速度、パワー及び分散の少なくとも１つを表す超音波ドプラ画像
データの動き補正を行うことができる。すなわち、血流の速度値を画素値とする速度画像
のみならず、パワー値を画素値とするパワー画像及び分散値を画素値とする分散画像を動
き補正の対象とすることができる。超音波ドプラ画像データの１つである血流の速度画像
データを動き補正の対象とする場合には、自己相関演算等を含むドプラ処理によって求め
られた速度ベクトルから臓器の動きを表すベクトルを減算する演算によって動き補正を実
行することができる。
【００２０】
　一方、パワー画像及び分散画像には、前処理としてブランク処理が実行される場合があ
る。ブランク処理は、ノイズ成分を除去するために、速度値が閾値以上となる領域をカラ
ーによる表示領域とする処理である。従って、速度値が動き補正によって補正されれば、
ブランク処理によって抽出されるカラー表示の対象領域も補正されるため、パワー画像及
び分散画像も動き補正の対象とすることができる。
【００２１】
　画像処理部７は、Ｂモード処理部４から取得した超音波形態画像データ及びドプラ処理
部６から取得した超音波ドプラ画像データに必要な表示処理を施して表示装置９に表示さ
せる機能を有する。表示処理としては、画質を決定するためのフィルタ処理、走査線フォ
ーマットの画像信号をビデオフォーマットの画像信号に変換するスキャンコンバート、超
音波ドプラ画像データと超音波形態画像データの合成処理等が挙げられる。
【００２２】
　制御系８は、入力装置１０から入力される情報に従って超音波診断装置１の各構成要素
を統括制御するシステムである。制御系８は、表示装置９に必要な操作画面を表示させる
機能も有している。
【００２３】
　医用画像処理装置１１の画像取得部１２は、超音波診断装置１において収集された被検
体の時系列の超音波形態画像データ及び超音波ドプラ画像データを取得する機能を有する
。
【００２４】
　一方、データ処理部１３は、超音波形態画像データ又は超音波形態画像データを生成す
るための超音波受信信号に基づいて被検体の臓器の動きを表す情報を取得し、臓器の動き
を表す情報を用いて超音波ドプラ画像データから臓器の動きを補正する画像補正手段とし
ての機能を有する。つまり、データ処理部１３は、動き検知部５及び動き補正部６Ｂによ
って超音波診断装置１に備えられる画像補正手段としての機能と同様の機能を有している
。
【００２５】
　医用画像処理装置１１は、コンピュータに医用画像処理プログラムを読み込ませること
によって構築することができる。すなわち、医用画像処理プログラムによってコンピュー
タを、超音波形態画像データ及び超音波ドプラ画像データ等の画像データを取得する画像
取得手段及び取得した画像データの動き補正を行う画像補正手段として機能させることが
できる。
【００２６】
　同様に、超音波診断装置１のうちのデジタル情報を処理する構成要素についても、コン
ピュータに医用画像処理プログラムを読み込ませることによって構築することができる。
すなわち、医用画像処理プログラムによってコンピュータを、画像取得手段及び画像補正
手段として機能させた医用画像処理装置を超音波診断装置１に内蔵することができる。但
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し、超音波診断装置１に備えられる画像取得手段には、ドプラ像生成部６ＡやＢモード処
理部４等のような画像生成手段としての機能も備えられる。
【００２７】
　そして、ドプラ像生成部６ＡやＢモード処理部４等の画像生成手段と、超音波プローブ
２及び送受信部３等のスキャンを実行するための構成要素が協働することによって、超音
波診断装置１には、被検体から時系列の超音波形態画像データ及び超音波ドプラ画像デー
タを収集する画像収集手段としての機能が備えられる。
【００２８】
　但し、同様な機能が備えられれば、図１に示す構成要素と異なる構成要素によって超音
波診断装置１及び医用画像処理装置１１を構成することができる。例えば、コンピュータ
によって備えられる機能の一部又は全部を実現するために回路を用いることもできる。
【００２９】
　次に、動き検知部５における臓器の動きを表す情報の求め方について説明する。
【００３０】
　臓器の動きを表す情報は、異なるタイミングで収集された２フレームの超音波形態画像
データに基づいてベクトルとして求めることができる。臓器の動きを表すベクトルは、単
一又は複数の特徴点の移動距離を検出することによって求めることができる。つまり、互
いに異なるタイミングで収集された２フレームの超音波形態画像データ間における特徴点
のトラッキングによって特徴点に対応するベクトルとして動きを表す情報を取得すること
ができる。臓器の動きを表す動きベクトルを求めるための特徴点は、手動又は自動で指定
することができる。
【００３１】
　手動で特徴点を指定する場合には、ある超音波形態画像を参照画像として表示装置９に
表示させ、入力装置１０の操作によって位置を指定することによって単一又は複数の特徴
点を指定することができる。この場合、入力装置１０の操作によって手動で指定された特
徴点のトラッキングが動き検知部５により実行される。
【００３２】
　自動的に特徴点を指定する場合には、臓器上における特徴点をパターンマッチングによ
って自動認識することができる。すなわち、臓器を模擬したテンプレートを用いた超音波
形態画像データに対するパターンマッチングによって臓器及び臓器上における特徴点を自
動認識することができる。
【００３３】
　手動又は自動で単一又は複数の特徴点が指定されると、画素値に基づくパターンマッチ
ングによって２フレームの超音波形態画像データ間における特徴点のトラッキングを行う
ことができる。そして、トラッキングの結果として得られる特徴点の移動方向及び移動距
離を表すベクトルを臓器の動きベクトルとすることができる。
【００３４】
　パターンマッチング等によって抽出された臓器上に多数の特徴点を指定すれば、臓器の
動きベクトルを高精度に求めることができる。このため、臓器が占める領域内のすべての
画素位置を特徴点とすることもできる。但し、処理のリアルタイム性を維持するために、
特徴点を限定することが望ましい場合がある。
【００３５】
　そこで、超音波形態画像データ上に複数の特徴点を規則的に設定することによって特徴
点の数を低減させることができる。すなわち、トラッキングの対象を、超音波形態画像デ
ータ上に規則的に設定された特徴点に限定することができる。
【００３６】
　図２は、トラッキングの対象となる特徴点を等間隔に配置した例を示す図である。
【００３７】
　図２に示すように、臓器が占める領域を複数のセグメントに分割し、セグメントごとに
代表位置として特徴点を設定することができる。この場合、複数のセグメントに対応する
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複数の動きベクトルMvectorが求められる。
【００３８】
　尚、画像化領域全体を複数のセグメントに分割して特徴点を設定することもできる。こ
の場合には、パターンマッチングによる臓器の認識を不要にすることができる。
【００３９】
　このように特徴点を限定することによって、トラッキング処理量を低減させることがで
きる。その結果、動き補正部６Ｂにおける動き補正処理をリアルタイムに行うことが可能
となり、超音波ドプラ画像もリアルタイムに更新することができる。
【００４０】
　特徴点を限定する場合には、特徴点に対応するベクトルに基づいて他の画素位置におけ
る臓器の動きを表すベクトルを求めることが、超音波ドプラ画像の高精度な動き補正に繋
がる。
【００４１】
　図３は、特徴点のトラッキングによって求められたベクトルに基づいて他の画素位置の
ベクトルを求める例を示す図である。
【００４２】
　図３(A), (B)は、臓器上に設定された単一の特徴点PTのトラッキングによって求められ
た動きベクトルMtrackに基づいて臓器上の他の複数の画素位置における動きベクトルMcal
を推定する場合の例を示している。
【００４３】
　図３(A)に示すように、特徴点PT以外の各画素位置における動きベクトルMcalの向き及
び大きさを特徴点PTにおける動きベクトルMtrackの向き及び大きさと同一とみなすことが
できる。或いは、図３(B)に示すように、特徴点PT以外の各画素位置における動きベクト
ルMcalの向きを特徴点PTにおける動きベクトルMtrackの向きと同一にする一方、特徴点PT
以外の各画素位置における動きベクトルMcalの大きさを、特徴点PTからの距離が長くなる
程小さくすることもできる。
【００４４】
　他方、図３(C), (D)は、臓器上に設定された複数の特徴点PTのトラッキングによって求
められた複数の動きベクトルMtrackに基づいて臓器上の他の複数の画素位置における動き
ベクトルMcalを推定する場合の例を示している。
【００４５】
　複数の特徴点PTにおける動きベクトルMtrackに基づいて他の画素位置における動きベク
トルMcalを求める場合には、補間処理によって各画素位置における動きベクトルMcalを計
算することができる。尚、図３(C)は、２つの特徴点PTにおける動きベクトルMtrackに基
づいて、２次元の補間によって他の画素位置における動きベクトルMcalを計算した例を示
している。一方、図３(D)は、３つの特徴点PTにおける動きベクトルMtrackに基づいて、
２次元の補間によって他の画素位置における動きベクトルMcalを計算した例を示している
。
【００４６】
　図４はi番目の位置における動きベクトルの大きさMiと角度Niを１番目の特徴点及び２
番目の特徴点における各動きベクトルに基づいて求める方法を説明する図である。
【００４７】
　i番目の位置における動きベクトルMcalの大きさMi及び角度Niは、それぞれ式(1-1)及び
式(1-2)によって計算することができる。
　Mi=(V1/l1+V2/l2+V3/l3+...+Vk/lk)/(1/l1+1/l2+1/l3+...+1/lk)　(1-1)
　Ni=(A1/l1+A2/l2+A3/l3+...+Ak/lk)/(1/l1+1/l2+1/l3+...+1/lk)　(1-2)
　但し、式(1-1)及び式(1-2)において、Vjはj番目の特徴点PTjにおける動きベクトルMtra
ckの大きさ、Ajはj番目の特徴点PTjにおける動きベクトルMtrackの角度、ljはj番目の特
徴点PTjとi番目の位置Piとの間における距離である。従って、lj>0となる。
【００４８】
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　上述のような例の他、例えば、画像を碁盤目などの小区画ごとに分割し、小区画内に含
まれる特徴点の動きベクトルの値の平均の動きベクトルを求め、この平均の動きベクトル
を小区画を代表する動きベクトルとして、後の処理に用いても構わない。動きベクトルを
小区画ごとに総括することで、画像ノイズによる動きベクトルの算出ミスなどの影響が低
減され、よりロバストな動きベクトルの推定を行うことができる。
【００４９】
　また、例えば、臓器及び臓器上における特徴点を自動認識し、この特徴点について動き
ベクトルの算出を行う場合、この特徴点によって囲まれる領域の動きベクトルは、領域を
囲む特徴点の動きベクトルを平均化したり、あるいは領域と特徴点の距離に基づいて重み
づけ加算平均して求めても構わない。
【００５０】
　臓器の動きを表す情報は、上述のように２フレームの超音波形態画像データに基づいて
取得することができる他、互いに異なるタイミングで収集された２フレームの超音波形態
画像データを生成するための超音波受信信号の位相差に基づいて取得することもできる。
すなわち、超音波形態画像データの画素値からではなく、超音波形態画像データを生成す
るためのRF信号や直交検波前の生データ等の受信信号に基づいて臓器の動きベクトルを算
出することができる。
【００５１】
　具体的には、RF信号の位相差Δφは、超音波の波長をλとすると、式(2)により位置の
差Δxに変換することができる。
　Δx=λΔφ/(2π)　(2)
【００５２】
　従って、超音波形態画像データの全ての画素位置に対応するRF信号の位相差から全ての
画素位置における位置差を動きベクトルとして求めることができる。但し、データ処理量
を低減させるために、指定された画素位置に対応する超音波受信信号の位相差に基づいて
臓器の動きを表す情報を取得するようにしてもよい。その場合には、予め超音波形態画像
を参照して臓器を含む関心領域(ROI: region of interest)又は臓器上の任意の点を指定
すればよい。
【００５３】
　図５はスキャンの流れの第１の例を示す図である。 
【００５４】
　図５において横軸方向は時間を示す。図５に示すように形態観察用のプレスキャンとし
てＢモードスキャンを実行した後に、本スキャンとしてＢモードスキャンとCFMモードス
キャンを交互に繰返す交互スキャンを実行することができる。交互スキャンでは、少なく
とも１フレームの超音波形態画像データと少なくとも１フレームの超音波ドプラ画像デー
タとを交互に繰返し収集することができる。
【００５５】
　このため、プレスキャンとしてのＢモードスキャンにより超音波形態画像として収集さ
れたＢモード画像を参照して臓器の位置に対応するROI又は点を、交互スキャンに先だっ
て予め指定しておくことができる。その後、交互スキャン中のＢモードスキャンによって
収集された２フレームのＢモード画像データの指定されたROI又は点に対応する超音波受
信信号の位相差に基づいて臓器の動きを表す情報を取得することができる。
【００５６】
　また、超音波受信信号の位相差に依らず、２フレームの超音波形態画像データに基づい
て臓器の動きを表す情報を取得する場合においても、同様にプレスキャンとしてのＢモー
ドスキャンにより収集されたＢモード画像を参照して臓器の位置に対応するROI又は点を
指定しておくことができる。
【００５７】
　この場合、交互スキャンに先だって動きベクトルの取得対象となるROI又は点を特定す
ることができる。このため、交互スキャンによって収集される２フレームの超音波形態画
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像データに基づいてリアルタイムに臓器の動きを表す情報を取得し、リアルタイムに動き
補正を行うことが可能となる。もちろん、動きベクトルの取得対象となるROIや点をマニ
ュアルで指定しない場合であれば、プレスキャンとしてＢモードスキャンを実行しなくて
も、リアルタイムに臓器の動きを表す情報の取得及び動き補正を行うことができる。
【００５８】
　臓器の動きを表す情報に基づく動き補正の対象は、交互スキャン中のCFMモードスキャ
ンによって収集される超音波ドプラ画像データとなる。従って、交互スキャン中のCFMモ
ードスキャンによって収集される、少なくとも１フレームの超音波ドプラ画像データの前
後に収集された２フレームの超音波形態画像データ又は２フレーム分の超音波受信信号に
基づいて臓器の動きを表す情報を取得することが好適である。
【００５９】
　図６はスキャンの流れの第２の例を示す図である。
【００６０】
　図６において横軸方向は時間を示す。図５に示す例と同様に、図６に示すようにプレス
キャンとしてＢモードスキャンを実行した後に、本スキャンとして交互スキャンを実行す
ることができる。但し、図６に示すように、交互スキャンにおいて複数フレームのＢモー
ド画像データと少なくとも１フレームの超音波ドプラ画像データとを交互に繰返し収集す
ることができる。
【００６１】
　その場合には、２フレームの超音波ドプラ画像データの間に収集された２フレームの超
音波形態画像データ又は２フレーム分の超音波受信信号に基づいて臓器の動きを表す情報
を取得するようにしてもよい。この場合、超音波ドプラ画像データの収集に先だって臓器
の動きを表す情報を取得することができる。
【００６２】
　図７はスキャンの流れの第３の例を示す図である。
【００６３】
　図７において横軸方向は時間を示す。超音波ドプラ画像データ及び超音波形態画像デー
タの一方又は双方の走査領域が広い場合には、走査領域を分割してＢモードスキャン及び
CFMモードスキャンを実行することもできる。その場合には、分割された走査領域ごとに
Ｂモード画像データ及び超音波ドプラ画像データが収集される。このため、超音波ドプラ
画像データの動き補正についても、分割された走査領域ごとに実行することができる。そ
して、動き補正後における分割領域における複数の超音波ドプラ画像データと、分割領域
における複数の超音波形態画像データとの合成処理によって、１フレーム分の超音波ドプ
ラ画像データ及び超音波形態画像データを生成することができる。
【００６４】
　図７(A)は、走査領域を分割してＢモードスキャン及びCFMモードスキャンを実行する場
合のスキャンシーケンスの一例を示している。また、図７(B)は、合成処理の対象となる
分割された複数の超音波形態画像データ及び分割された動き補正後における複数の超音波
ドプラ画像データの一例を示している。更に、図７(C)は、合成処理後における１フレー
ム分の超音波ドプラ画像データ及び超音波形態画像データの一例を示している。
【００６５】
　図７に示す例では、超音波ドプラ画像データの走査領域を含む１フレーム分の超音波形
態画像データの走査領域が３つの走査領域に分割されている。但し、超音波ドプラ画像デ
ータの走査領域は、超音波形態画像データの走査領域よりも狭い。このため、超音波形態
画像データの走査領域は３つのＢモード走査領域に分割されているが、超音波ドプラ画像
データの走査領域は、２つのドプラ走査領域に分割されている。
【００６６】
　各ドプラ走査領域における超音波ドプラ画像データの動き補正を行うためには、各ドプ
ラ走査領域をカバーするＢモード走査領域から異なるタイミングで少なくとも２回超音波
形態画像データを収集することが必要となる。このため、図７(A)に示すように、各ドプ
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ラ走査領域をそれぞれカバーする各Ｂモード走査領域から２回超音波形態画像データを収
集するスキャンシーケンスを設定することができる。
【００６７】
　この場合、図７(A)に示すように、分割された各ドプラ走査領域のCFMモードスキャンの
前後において、各ドプラ走査領域をそれぞれカバーする各Ｂモード走査領域のＢモードス
キャンを実行することが、超音波形態画像データと超音波ドプラ画像データとの間におけ
る時相差を低減する観点から好適である。つまり、あるドプラ走査領域から超音波ドプラ
画像データを収集するCFMモードスキャンの前後において、当該ドプラ走査領域に対応す
る同一のＢモード走査領域から超音波形態画像データを収集するＢモードスキャンを行う
交互スキャンを実行することが望ましい。
【００６８】
　但し、１つの超音波ドプラ画像データセットにつき異なるタイミングで少なくとも２つ
の超音波形態画像データセットが収集されれば、交互スキャンとせずに、連続してＢモー
ドスキャンを行うようにしてもよい。
【００６９】
　また、超音波形態画像データと超音波ドプラ画像データとの間における時相差を低減す
る観点から、分割される各ドプラ走査領域が１つのラスタ方向又は２つから３つ程度の少
数のラスタ方向を含む必要最小限の狭い範囲となるように、ドプラ走査領域の分割数を決
定することが好適である。
【００７０】
　図７(A)に示すようなスキャンシーケンスにより超音波ドプラ画像データ及び超音波形
態画像データを収集すると、同一のＢモード走査領域から収集された２つの超音波形態画
像データセットに基づいて、当該Ｂモード走査領域又は当該Ｂモード走査領域に含まれる
ドプラ走査領域における臓器の動きを表す情報を取得することができる。具体的には、２
つの超音波形態画像データセット間における差分演算によって、臓器の動きを表す動きベ
クトルを算出することができる。
【００７１】
　そして、臓器の動きを表す情報に基づいてドプラ走査領域における超音波ドプラ画像デ
ータセットの動き補正を行うことができる。特に、複数のラスタ方向を含むドプラ走査領
域及びＢモード走査領域を設定すれば、複数方向における超音波ドプラ画像データセット
の動き補正が可能となる。
【００７２】
　分割された各ドプラ領域における超音波ドプラ画像データセットの動き補正がそれぞれ
完了すると、図７(B) に示すように、各ドプラ領域における動き補正後の超音波ドプラ画
像データセットを合成処理の対象として準備することができる。加えて、各Ｂモード走査
領域における超音波形態画像データセットも合成処理の対象として準備することができる
。尚、同一のＢモード走査領域から２つの超音波形態画像データセットが収集されている
場合には、任意の一方の超音波形態画像データセットを合成対象として用いることができ
る。
【００７３】
　そして、各Ｂモード走査領域における超音波形態画像データセットの合成処理によって
１フレームの超音波形態画像データを生成することができる。同様に、各ドプラ走査領域
における超音波ドプラ画像データセットの合成処理によって１フレームの超音波ドプラ画
像データを生成することができる。更に、１フレームの超音波形態画像データと１フレー
ムの超音波ドプラ画像データとの間における合成処理によって、図７(C)に示すように超
音波形態画像データに超音波ドプラ画像データが重畳された１フレームの超音波診断画像
データを生成することができる。
【００７４】
　更に、同様な超音波ドプラ画像データセット及び超音波形態画像データセットの収集、
超音波ドプラ画像データセットの動き補正、動き補正後における超音波ドプラ画像データ
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セット及び超音波形態画像データセットの合成処理を繰返すことによって時系列の複数フ
レームの超音波診断画像データを生成することができる。
【００７５】
　尚、図７には、動き補正後における超音波ドプラ画像データセットを合成する場合の例
を示したが、超音波ドプラ画像データセットを合成した後に１フレーム分の超音波ドプラ
画像データの動き補正を行うようにしてもよい。その場合には、ドプラ走査領域ごと又は
Ｂモード走査領域ごとの臓器の動きを表す情報を合成して用いてもよい。また、ドプラ走
査領域ごと又はＢモード走査領域ごとの臓器の動きを表す情報間において平滑化処理を行
うようにしてもよい。もちろん、合成対象となる超音波形態画像データセットや超音波ド
プラ画像データセットに対して平滑化処理を行うこともできる。
【００７６】
　また、図５及び図６に例示されるように、図７に示す例においても、プレスキャンとし
てＢモードスキャンを実行することができる。そして、本スキャンに先だって臓器の位置
に対応するROI又は点を予め指定しておくことができる。また、異なるタイミングで収集
された２つの超音波形態画像データセットに基づいて臓器の動きを表す情報を求める代わ
りに、異なるタイミングで収集された２つの超音波形態画像データセットを生成するため
の超音波受信信号の位相差に基づいて臓器の動きを表す情報を求めるようにしてもよい。
【００７７】
　以上のように、超音波ドプラ画像データの１フレーム分の走査領域を複数のドプラ走査
領域に分割して複数のドプラ走査領域における超音波ドプラ画像データをそれぞれ収集す
ることができる。一方、複数のドプラ走査領域をそれぞれカバーする複数のＢモード走査
領域における超音波形態画像データをそれぞれ複数回収集することができる。そうすると
、複数回収集された複数のＢモード走査領域における超音波形態画像データ又は複数回収
集された複数のＢモード走査領域における超音波形態画像データを生成するための超音波
受信信号に基づいて複数のドプラ走査領域又は複数のＢモード走査領域ごとに臓器の動き
を表す情報を取得することができる。その結果、複数のドプラ走査領域に対して超音波ド
プラ画像データについての臓器の動きの補正を行うことができる。
【００７８】
　次に超音波診断装置１の動作及び作用について説明する。
【００７９】
　図８は、図１に示す超音波診断装置１の動作を示すフローチャートである。
【００８０】
　まずステップＳ１において、観察対象となる血管を含む走査領域のＢモードスキャンが
プレスキャンとして実行される。具体的には、入力装置１０からＢモードスキャンのスキ
ャン条件及びスキャンの開始指示が超音波診断装置１の制御系８に入力される。そうする
と、制御系８による制御下において送受信部３から超音波プローブ２に備えられる複数の
超音波振動子に送信信号として駆動パルスが印加される。複数の超音波振動子に印加され
る各送信信号には、被検体内部の走査位置に向けて超音波ビームが形成されるように所定
の遅延時間が付加される。
【００８１】
　これにより、超音波プローブ２から被検体内部の走査位置に向けて超音波ビームが送信
される。そして、被検体内の走査位置において送信超音波が反射することによって生じた
超音波反射波が各超音波振動子により受信される。受信された超音波反射波は各超音波振
動子により電気信号の受信信号に変換される。続いて送受信部３では、各超音波振動子か
ら出力される超音波受信信号に対する整相加算処理等の必要な信号処理が実行される。こ
の結果、走査位置に対応する超音波受信信号が生成される。
【００８２】
　このようにして、Ｂモードスキャンの走査領域内における各走査位置から超音波受信信
号が順次収集される。収集された超音波受信信号は順次、送受信部３からＢモード処理部
４に出力される。Ｂモード処理部４では、Ｂモードスキャンの走査領域に対応する超音波
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受信信号に対するＢモード処理が実行される。これにより、超音波形態画像データとして
Ｂモード画像データが生成される。そして、Ｂモードスキャンが繰返し実行されることに
より、時系列の超音波形態画像データが順次収集される。
【００８３】
　Ｂモード処理部４において生成された時系列の超音波形態画像データは、画像処理部７
に順次出力される。画像処理部７では、超音波形態画像データに対するスキャンコンバー
トを含む表示処理が実行される。そして、表示処理によって生成された超音波形態画像デ
ータが画像処理部７から表示装置９に出力される。これにより、表示装置９には時系列の
超音波形態画像がＢモード像として表示される。
【００８４】
　Ｂモード像には、観察対象となる血管の形態の他、呼吸等によって移動する臓器も描出
されることになる。
【００８５】
　次に、ステップＳ２において、任意のフレームのＢモード像を参照して臓器上に特徴点
が設定される。特徴点は、動き検知部５において、手動、半自動又は自動で設定すること
ができる。特徴点を手動で設定する場合には、入力装置１０の操作によって単一又は複数
の特徴点をＢモード像上に指定することができる。すなわち、特徴点の位置を特定する情
報をＢモード像を参照して入力装置１０から動き検知部５に入力することができる。
【００８６】
　また、入力装置１０の操作によってＢモード像上にROIを指定することもできる。その
場合には、動き検知部５においてROI内のパターンマッチングや図２に示すような所定の
アルゴリズムによって特徴点を設定することができる。特徴点を全て自動で設定する場合
には、Ｂモード画像データのパターンマッチングにより、臓器上の特徴点を自動認識する
ことができる。
【００８７】
　次に、ステップＳ３において、本スキャンとして交互スキャンが開始される。すなわち
、制御系８による送受信部３の制御によって、超音波形態画像データとしてＢモード画像
データを収集するＢモードスキャンと、超音波ドプラ画像データを収集するCFMモードス
キャンとが交互に繰返される。
【００８８】
　Ｂモードスキャンによって収集される超音波受信信号は、プレスキャンと同様に、Ｂモ
ード処理部４におけるＢモード処理の対象とされる。一方、CFMモードスキャンによって
各走査位置から超音波ドプラ信号として収集される超音波受信信号は、送受信部３からド
プラ処理部６に出力される。ドプラ処理部６に出力された超音波ドプラ信号は、ドプラ像
生成部６Ａにおける自己相関処理等を含むドプラ処理の対象とされる。
【００８９】
　次に、ステップＳ４において、Ｂモードスキャンによって収集された２フレームのＢモ
ード画像データに基づく特徴点のトラッキングが動き検知部５により実行される。特徴点
のトラッキングは、Ｂモード画像データの画素値に基づくパターンマッチング技術により
行うことができる。
【００９０】
　次に、ステップＳ５において、動き検知部５によりトラッキングの結果に基づいて臓器
の動きを表す動きベクトルが求められる。また、必要に応じて特徴点における動きベクト
ルに基づく、他の画素位置における動きベクトルの推定が動き検知部５において実行され
る。動きベクトルの推定は、図３に例示されるように単一又は複数の動きベクトルに基づ
いて行うことができる。複数の動きベクトルを用いて動きベクトルを推定する場合には、
補間処理によって動きベクトルの推定を行うことができる。
【００９１】
　次に、ステップＳ６において、CFMモードスキャンによって収集された超音波ドプラ画
像データの動き補正が動き補正部６Ｂにより実行される。すなわち、ドプラ像生成部６Ａ
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におけるドプラ処理の結果生成された超音波ドプラ画像データが動き補正部６Ｂに与えら
れる。そして、ドプラ処理のポストプロセスとして、超音波ドプラ画像データの動き補正
が実行される。
【００９２】
　具体的には、動き補正は、臓器の動きを表す動きベクトルの、超音波ビームの送信方向
に向かう成分を、血流速度を画素値とする超音波ドプラ画像データから差し引く処理とな
る。このため、分散値及びパワー値を画素値とする超音波ドプラ画像データについても、
動き補正後の血流速度に対応する分散値及びパワー値を画素値とする超音波ドプラ画像デ
ータに補正することができる。特に、血流速度が閾値以上となる領域をカラーによる表示
領域とするブランク処理を行う場合には、分散値及びパワー値を画素値とする超音波ドプ
ラ画像データの動き補正を行うことがカラーアーチファクトの抑制に効果的である。
【００９３】
　次に、ステップＳ７において、Ｂモード画像及び動き補正後の超音波ドプラ画像が表示
される。すなわち、Ｂモード処理部４において生成されたＢモード画像データ及びドプラ
処理部６において生成された動き補正後の超音波ドプラ画像データが画像処理部７に出力
される。画像処理部７では、Ｂモード画像データ及び超音波ドプラ画像データのスキャン
コンバート、Ｂモード画像データの画素値に対応する輝度値の割り当て並びに超音波ドプ
ラ画像データの画素値に対応するカラーのマッピングを含む表示処理が実行される。
【００９４】
　そして、表示処理後のＢモード画像データ及び超音波ドプラ画像データが画像処理部７
から表示装置９に出力される。これにより、表示装置９には被検体の臓器及び血管の形態
が描出されたＢモード像と、血流速度等の血流動態情報がカラーで表示されるカラードプ
ラ像が合成表示される。
【００９５】
　このとき表示装置９に表示されるカラードプラ像は、臓器の動きを表す動きベクトルを
用いて動き補正されているため、臓器の移動によるカラーアーチファクトが抑制された画
像となる。
【００９６】
　そして、交互スキャンの継続によってＢモード像及びカラードプラ像をリアルタイムに
更新することができる。従って、Ｂモード画像データに基づく動きベクトルの検出及び超
音波ドプラ画像データの動き補正についてもリアルタイムに実行することができる。これ
により、臓器の移動によるカラーアーチファクトが抑制された超音波ドプラ画像をライブ
像として生成及び表示させることができる。特に、低速で流れる血液の血流動態情報をカ
ラーとして描出することが可能となる。
【００９７】
　更に、Ｂモード画像データに基づく動きベクトルの検出及び超音波ドプラ画像データの
動き補正は、被検体の検査後においても実行することができる。従って、図８に例示され
るようにライブ像を表示させる場合に限らず、過去に撮影して保存したシネ画像を再生す
る場合においても、Ｂモード画像データに基づく動きベクトルの検出及び超音波ドプラ画
像データの動き補正を実行することができる。その場合には、ライブ像において抑制され
なかったカラーアーチファクトを事後的に抑制することも可能となる。
【００９８】
　また、Ｂモード画像データに基づく動きベクトルの検出及び超音波ドプラ画像データの
動き補正は、超音波診断装置１に限らず超音波診断装置１にネットワークを介して接続さ
れた医用画像処理装置１１においても行うことができる。
【００９９】
　その場合には、医用画像処理装置１１の画像取得部１２が超音波診断装置１からネット
ワークを介してＢモード画像データ及び超音波ドプラ画像データを取得する。そして、デ
ータ処理部１３においてＢモード画像データに基づく動きベクトルの検出及び超音波ドプ
ラ画像データの動き補正が行われる。尚、超音波診断装置１の送受信部３において生成さ
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れた超音波受信信号を医用画像処理装置１１に転送し、医用画像処理装置１１のデータ処
理部１３においてＢモード画像データ及び超音波ドプラ画像データを生成するようにして
もよい。
【０１００】
　また、Ｂモード画像データに代えて２フレーム分の超音波受信信号の位相差に基づいて
動きベクトルを求めるようにしてもよい。その場合には、Ｂモード処理部４においてＢモ
ード処理の対象となる超音波受信信号がＢモード処理部４から動き検知部５に与えられる
。そして、動き検知部５において超音波受信信号の位相差に基づいて動きベクトルが計算
される。尚、位相差を求める対象となる超音波受信信号の走査位置は、全ての走査位置と
しても良いし、プレスキャンにより収集されたＢモード像を参照して指定した点に対応す
る走査位置或いはROI内における走査位置としてもよい。
【０１０１】
　超音波受信信号の位相差に基づいて動きベクトルを求める場合においても、送受信部３
において生成された超音波受信信号を医用画像処理装置１１に転送することにより、医用
画像処理装置１１のデータ処理部１３において同様な超音波受信信号の位相差に基づく動
きベクトルの計算及び動きベクトルを用いた超音波ドプラ画像データの動き補正を行うこ
とができる。
【０１０２】
　つまり以上のような超音波診断装置１及び医用画像処理装置１１は、超音波形態画像デ
ータを参照して設定された特徴点のトラッキング情報から臓器の動きを表す動きベクトル
を取得し、取得した動きベクトルを超音波ドプラ画像データから差し引くことによって超
音波ドプラ画像データに対する臓器の動き補正を実行するようにしたものである。
【０１０３】
　このため、超音波診断装置１及び医用画像処理装置１１によれば、低流速の血流と呼吸
器の変動等による臓器の動きを区別することが可能となる。その結果、臓器の動きに埋も
れていた血流情報を抽出して表示させることが可能となる。すなわち、組織の移動による
カラーアーチファクトを除去することができる。
【０１０４】
　図９は、超音波ドプラ画像データに対する動き補正によるクラッタ信号の抑制効果を従
来のMTIフィルタによる方法と比較して説明する図である。
【０１０５】
　図９(A), (B)において各縦軸は超音波ドプラ信号の信号強度を示し、各横軸はドプラシ
フト周波数を示す。
【０１０６】
　図９(A)は従来のMTIフィルタによって臓器の動きによるクラッタ信号を除去する方法を
示す概念図である。MTIフィルタでは、閾値以下のドプラシフト周波数に対応する超音波
ドプラ信号がクラッタ信号とみなされて除去される。
【０１０７】
　しかしながら、血流速が低速である場合には、図９(A)に示すように、血流からの超音
波ドプラ信号のドプラシフト周波数と移動する臓器からの超音波ドプラ信号のドプラシフ
ト周波数とが互いにオーバーラップする。従って、MTIフィルタで血流からの超音波ドプ
ラ信号が抽出されるようにMTIフィルタのカットオフ周波数を決定すると、移動する臓器
からの超音波ドプラ信号が残留する場合がある。
【０１０８】
　これに対して、超音波ドプラ画像データに対する動き補正によってクラッタ信号に相当
する画像信号の動き補正を行えば、臓器からの超音波ドプラ信号のドプラシフト周波数が
血流からの超音波ドプラ信号のドプラシフト周波数とオーバーラップしていても、図９(B
)に示すように、実質的に臓器からの超音波ドプラ信号に相当するクラッタ信号を十分に
除去することができる。すなわち、移動する組織からの超音波ドプラ信号のみを除去する
ことができる。
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【０１０９】
　このような超音波診断装置１及び医用画像処理装置１１における超音波ドプラ画像デー
タに対する組織の動き補正は、ドプラ処理の後処理として実行することができる。このた
め、過去に収集されたシネ画像データ等に基づいて臓器の動きベクトルを算出し、算出し
た臓器の動きベクトルを用いた動き補正を実行することもできる。
【０１１０】
　しかも、ドプラ処理後に動き補正を行えば、ドプラ処理前に動き補正を行う場合に比べ
て計算量を飛躍的に低減させることができる。特に、複数の特徴点に対応する動きベクト
ルを用いて動き補正を行う場合において、ドプラ処理の前処理として動き補正を行うと、
自己相関処理を含む計算量が膨大となる。このため、リアルタイム処理が非現実的となる
。これに対して、ドプラ処理後に動き補正を行うようにすれば、リアルタイム性を維持す
ることが可能となる。
【０１１１】
　以上、特定の実施形態について記載したが、記載された実施形態は一例に過ぎず、発明
の範囲を限定するものではない。ここに記載された新規な方法及び装置は、様々な他の様
式で具現化することができる。また、ここに記載された方法及び装置の様式において、発
明の要旨から逸脱しない範囲で、種々の省略、置換及び変更を行うことができる。添付さ
れた請求の範囲及びその均等物は、発明の範囲及び要旨に包含されているものとして、そ
のような種々の様式及び変形例を含んでいる。
【符号の説明】
【０１１２】
１　超音波診断装置
２　超音波プローブ
３　送受信部
４　Ｂモード処理部
５　動き検知部
６　ドプラ処理部
６Ａ　ドプラ像生成部
６Ｂ　動き補正部
７　画像処理部
８　制御系
９　表示装置
１０　入力装置
１１　医用画像処理装置
１２　画像取得部
１３　データ処理部
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