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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】超音波の３次元走査により表示される画像の画
質劣化を回避する。
【解決手段】超音波診断装置１は、超音波プローブ１０
と、格納制御部２５１と、出力制御部２５２とを備える
。超音波プローブ１０は、超音波の３次元走査を行なう
。格納制御部２５１は、超音波プローブ１０が行なう３
次元走査により生成される３次元データを、当該３次元
走査の領域を所定方向に沿って位置が連続して変更され
る複数の所定断面を２次元走査することで生成される複
数の２次元データとしてデータ記憶部２４に格納するよ
うに制御する。出力制御部２５２は、データ記憶部２４
に格納された複数の２次元データに基づく複数の２次元
画像データを動画データとして所定の出力部に出力する
ように制御する。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　超音波の３次元走査を行なう超音波プローブと、
　前記超音波プローブが行なう３次元走査により生成される３次元データを、当該３次元
走査の領域を所定方向に沿って位置が連続して変更される複数の所定断面を２次元走査す
ることで生成される複数の２次元データとして所定の記憶部に格納するように制御する格
納制御部と、
　前記所定の記憶部に格納された前記複数の２次元データに基づく複数の２次元画像デー
タを動画データとして所定の出力部に出力するように制御する出力制御部と、
　を備えたことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項２】
　前記出力制御部は、前記複数の２次元画像データを構成する各２次元画像データに、２
次元走査された位置を示す付帯情報を付与して出力するように制御することを特徴とする
請求項１に記載の超音波診断装置。
【請求項３】
　前記出力制御部は、前記複数の２次元画像データを構成する各２次元画像データに、前
記付帯情報に基づく画像データを重畳して出力するように制御することを特徴とする請求
項２に記載の超音波診断装置。
【請求項４】
　前記付帯情報に基づく画像データは、３次元走査の対象となる臓器を模擬した簡易画像
を用いたデータであることを特徴とする請求項３に記載の超音波診断装置。
【請求項５】
　前記簡易画像は、３次元走査の対象となる臓器ごとに選択可能であることを特徴とする
請求項４に記載の超音波診断装置。
【請求項６】
　前記格納制御部は、前記複数の２次元データとして、前記複数の２次元画像データを前
記所定の記憶部に格納するように制御し、
　前記出力制御部は、前記所定の記憶部に格納された前記複数の２次元画像データを動画
データとして前記所定の出力部に出力するように制御することを特徴とする請求項１～５
のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項７】
　前記格納制御部は、更に、前記３次元データを前記所定の記憶部に格納するように制御
し、
　前記出力制御部は、更に、前記所定の記憶部に格納された前記３次元データに基づく３
次元画像データを前記所定の出力部に出力するように制御することを特徴とする請求項１
～６のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項８】
　前記格納制御部は、前記複数の２次元データとして、複数の２次元反射波データを前記
所定の記憶部に格納するように制御し、
　前記出力制御部は、前記複数の２次元反射波データに基づく複数の２次元画像データ及
び３次元画像データの少なくとも１つを前記所定の出力部に出力するように制御すること
を特徴とする請求項１～７のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項９】
　前記複数の所定断面それぞれの位置は、一定の量ごとに変更されることを特徴とする請
求項１～８のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項１０】
　前記複数の２次元画像データを動画データとして参照した操作者から、走査条件の変更
を受け付ける入力部を更に備えたことを特徴とする請求項１～９のいずれか１つに記載の
超音波診断装置。
【請求項１１】
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　前記格納制御部は、前記複数の所定断面による２次元走査の位置が変更される範囲を、
格納制御を行なう１単位とすることを特徴とする請求項１～１０のいずれか１つに記載の
超音波診断装置。
【請求項１２】
　超音波プローブが行なう３次元走査により生成される３次元データを、当該３次元走査
の領域を所定方向に沿って位置が連続して変更される複数の所定断面を２次元走査するこ
とで生成される複数の２次元データとして所定の記憶部に格納するように制御する格納制
御部と、
　前記所定の記憶部に格納された前記複数の２次元データに基づく複数の２次元画像デー
タを動画データとして所定の出力部に出力するように制御する出力制御部と、
　を備えたことを特徴とする画像処理装置。
【請求項１３】
　超音波プローブが行なう３次元走査により生成される３次元データを、当該３次元走査
の領域を所定方向に沿って位置が連続して変更される複数の所定断面を２次元走査するこ
とで生成される複数の２次元データとして所定の記憶部に格納するように制御する格納制
御手順と、
　前記所定の記憶部に格納された前記複数の２次元データに基づく複数の２次元画像デー
タを動画データとして所定の出力部に出力するように制御する出力制御手順と、
　をコンピュータに実行させることを特徴とする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、画像処理装置及び画像処理プログラムに関する
。
【背景技術】
【０００２】
　近年、超音波の３次元走査が可能な超音波プローブにより、３次元の超音波画像データ
（ボリュームデータ）を生成し、ボリュームデータに基づく２次元画像を表示する超音波
診断装置が実用化されている。超音波の３次元走査が可能な超音波プローブとしては、２
次元走査用に一列に配置された複数の振動子を機械的に揺動することで３次元走査を行な
うメカニカル４Ｄプローブや、格子状に配置された複数の振動子により電子的に３次元走
査を行なう２Ｄアレイプローブがある。
【０００３】
　かかる超音波診断装置は、ボリュームデータを表示するための画像として、例えば、３
次元走査を行なった領域における所定断面のＭＰＲ（Multi　Planer　Reconstruction）
画像をボリュームデータから再構成する。しかし、ボリュームデータから生成された表示
用の画像には、画質の劣化が生じてしまう場合があった。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０００－１３２６６４号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　本発明が解決しようとする課題は、超音波の３次元走査により表示される画像の画質劣
化を回避することができる超音波診断装置、画像処理装置及び画像処理プログラムを提供
することである。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　実施形態の超音波診断装置は、超音波プローブと、格納制御部と、出力制御部とを備え
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る。超音波プローブは、超音波の３次元走査を行なう。格納制御部は、前記超音波プロー
ブが行なう３次元走査により生成される３次元データを、当該３次元走査の領域を所定方
向に沿って位置が連続して変更される複数の所定断面を２次元走査することで生成される
複数の２次元データとして所定の記憶部に格納するように制御する。出力制御部は、前記
所定の記憶部に格納された前記複数の２次元データに基づく複数の２次元画像データを動
画データとして所定の出力部に出力するように制御する。
【図面の簡単な説明】
【０００７】
【図１】図１は、従来の超音波診断装置の構成例を説明するための図である。
【図２】図２は、従来のデータ管理単位を説明するための図である。
【図３】図３は、第１の実施形態に係る超音波診断装置の構成例を説明するための図であ
る。
【図４】図４は、第１の実施形態に係る制御部による処理を説明するための図である。
【図５】図５は、第１の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフローチ
ャートである。
【図６】図６は、第２の実施形態を説明するための図（１）である。
【図７】図７は、第２の実施形態を説明するための図（２）である。
【図８】図８は、第２の実施形態を説明するための図（３）である。
【図９】図９は、第２の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフローチ
ャートである。
【図１０】図１０は、第３の実施形態を説明するための図である。
【図１１】図１１は、第３の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフロ
ーチャートである。
【図１２】図１２は、第４の実施形態を説明するための図である。
【図１３】図１３は、第４の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフロ
ーチャートである。
【図１４】図１４は、第５の実施形態を説明するための図である。
【図１５】図１５は、第５の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフロ
ーチャートである。
【発明を実施するための形態】
【０００８】
　以下、添付図面を参照して、超音波診断装置の実施形態を詳細に説明する。
【０００９】
（第１の実施形態）
　まず、第１の実施形態に係る超音波診断装置について説明する前に、図１を用いて、従
来の超音波診断装置について説明する。図１は、従来の超音波診断装置の構成例を説明す
るための図である。図１に示すように、従来の超音波診断装置１００は、超音波プローブ
１０と、装置本体２０と、モニタ３０と、入力装置４０とを有する。また、超音波診断装
置１００が有する装置本体２０は、図１に示すように、外部装置２とネットワーク等を介
して接続される。
【００１０】
　超音波プローブ１０は、複数の音響素子（音響素子群）として、例えば、複数の圧電振
動子を有し、これら複数の圧電振動子は、後述する装置本体２０が有する送受信部２１か
ら供給される駆動信号に基づき超音波を発生する。また、超音波プローブ１０は、被検体
からの反射波を受信して電気信号に変換する。また、超音波プローブ１０は、圧電振動子
に設けられる整合層、圧電振動子から後方への超音波の伝播を防止するバッキング材等を
有する。
【００１１】
　超音波プローブ１０から被検体Ｐに超音波が送信されると、送信された超音波は、被検
体Ｐの体内組織における音響インピーダンスの不連続面で次々と反射され、反射波信号と
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して超音波プローブ１０が有する複数の圧電振動子にて受信される。受信される反射波信
号の振幅は、超音波が反射される不連続面における音響インピーダンスの差に依存する。
なお、送信された超音波パルスが、移動している血流や心臓壁等の表面で反射された場合
の反射波信号は、ドプラ効果により、移動体の超音波送信方向に対する速度成分に依存し
て、周波数偏移を受ける。
【００１２】
　ここで、図１に示す超音波プローブ１０は、超音波により被検体Ｐを２次元で走査する
とともに、被検体Ｐを３次元で走査することが可能な超音波プローブである。具体的には
、図１に示す超音波プローブ１０は、一列に配置された複数の圧電振動子（振動子群）に
より、被検体Ｐを２次元で走査するとともに、複数の圧電振動子を所定の角度（揺動角度
）で機械的に揺動させることで、超音波の３次元走査を行なうメカニカル４Ｄプローブで
ある。
【００１３】
　入力装置４０は、マウス、キーボード、ボタン、パネルスイッチ、タッチコマンドスク
リーン、フットスイッチ、トラックボール、ジョイスティック等を有し、超音波診断装置
１００の操作者からの各種設定要求を受け付け、装置本体２０に対して受け付けた各種設
定要求を転送する。
【００１４】
　モニタ３０は、超音波診断装置１００の操作者が入力装置４０を用いて各種設定要求を
入力するためのＧＵＩ（Graphical　User　Interface）を表示したり、装置本体２０にお
いて生成された超音波画像等を表示したりする。
【００１５】
　装置本体２０は、超音波画像撮影の全体制御を行なう装置であり、具体的には、超音波
プローブ１０が受信した反射波に基づいて超音波画像データを生成する装置である。装置
本体２０は、例えば、図１に示すように、送受信部２１と、信号処理部２２と、画像処理
部２３と、データ記憶部２４と、制御部２５と、インターフェース部２６とを有する。
【００１６】
　送受信部２１は、トリガ発生回路、送信遅延回路及びパルサ回路等を有し、超音波プロ
ーブ１０に駆動信号を供給する。パルサ回路は、所定のレート周波数で、送信超音波を形
成するためのレートパルスを繰り返し発生する。また、送信遅延回路は、超音波プローブ
１０から発生される超音波をビーム状に集束して送信指向性を決定するために必要な圧電
振動子ごとの遅延時間を、パルサ回路が発生する各レートパルスに対し与える。また、ト
リガ発生回路は、レートパルスに基づくタイミングで、超音波プローブ１０に駆動信号（
駆動パルス）を印加する。すなわち、遅延回路は、各レートパルスに対し与える遅延時間
を変化させることで、圧電振動子面からの送信方向を任意に調整する。
【００１７】
　なお、送受信部２１は、後述する制御部２５の指示に基づいて、所定のスキャンシーケ
ンスを実行するために、送信周波数、送信駆動電圧等を瞬時に変更可能な機能を有してい
る。特に、送信駆動電圧の変更は、瞬間にその値を切り替え可能なリニアアンプ型の発信
回路、又は、複数の電源ユニットを電気的に切り替える機構によって実現される。
【００１８】
　また、送受信部２１は、アンプ回路、Ａ／Ｄ変換器、加算器、位相検波回路等を有し、
超音波プローブ１０が受信した反射波信号に対して各種処理を行なって反射波データを生
成する。アンプ回路は、反射波信号をチャンネルごとに増幅してゲイン補正処理を行なう
。Ａ／Ｄ変換器は、ゲイン補正された反射波信号をＡ／Ｄ変換し、デジタルデータに受信
指向性を決定するのに必要な遅延時間を与える。加算器は、Ａ／Ｄ変換器によって処理さ
れた反射波信号の加算処理を行なう。加算器の加算処理により、反射波信号の受信指向性
に応じた方向からの反射成分が強調される。位相検波回路は、加算器の出力信号をベース
バンド帯域の同相信号（Ｉ信号、Ｉ：In-pahse）と直交信号（Ｑ信号、Ｑ：Quadrature-p
hase）とに変換する。そして、位相検波回路は、Ｉ信号及びＱ信号（ＩＱ信号）を後段の



(6) JP 2013-192779 A 2013.9.30

10

20

30

40

50

信号処理部２２に出力する。なお、位相検波回路による処理前のデータは、ＲＦ信号とも
呼ばれる。以下では、超音波の反射波に基づいて生成された「ＩＱ信号、ＲＦ信号」をま
とめて、「反射波データ」と記載する。
【００１９】
　このように、送受信部２１は、超音波の送受信における送信指向性と受信指向性とを制
御する。すなわち、送受信部２１は、送信ビームフォーマー及び受信ビームフォーマーと
して機能する。ここで、送受信部２１は、メカニカル４Ｄプローブである超音波プローブ
１０の振動子群から２次元の超音波ビームを送信させることで、被検体Ｐに対する２次元
走査（断面の走査）を行なう。これより、送受信部２１は、２次元の反射波データを生成
する。
【００２０】
　また、送受信部２１は、メカニカル４Ｄプローブである超音波プローブ１０の振動子群
を所定の揺動速度で所定の範囲内を揺動させることで、複数断面の２次元走査による３次
元走査を行なう。３次元走査が行なわれた場合、送受信部２１は、複数の断面それぞれの
反射波信号から３次元の反射波データを生成する。なお、操作者は、入力装置４０を介し
て、揺動角度（揺動範囲）を設定することで、３次元走査を行なう範囲を設定する。
【００２１】
　信号処理部２２は、送受信部２１から反射波データを受信し、対数増幅、包絡線検波処
理等を行なって、信号強度が輝度の明るさで表現されるデータ（Ｂモードデータ）を生成
する。また、信号処理部２２は、送受信部２１から受信した反射波データから速度情報を
周波数解析し、ドプラ効果による血流や組織、造影剤エコー成分を抽出し、平均速度、分
散、パワー等の移動体情報を多点について抽出したデータ（ドプラデータ）を生成する。
【００２２】
　ここで、信号処理部２２は、２次元の反射波データ及び３次元の反射波データの両方に
ついて処理可能である。すなわち、信号処理部２２は、２次元の反射波データから２次元
のＢモードデータを生成し、３次元の反射波データから３次元のＢモードデータを生成す
る。また、信号処理部２２は、２次元の反射波データから２次元のドプラデータを生成し
、３次元の反射波データから３次元のドプラデータを生成する。
【００２３】
　画像処理部２３は、信号処理部２２が生成したデータから超音波画像データを生成する
。すなわち、画像処理部２３は、Ｂモードデータから反射波の強度を輝度にて表したＢモ
ード画像データを生成する。また、画像処理部２３は、ドプラデータから移動体情報を表
す平均速度画像、分散画像、パワー画像、又は、これらの組み合わせ画像としてのドプラ
画像データを生成する。また、画像処理部２３は、超音波画像に、種々のパラメータの文
字情報、目盛り、ボディマーク等を合成した合成画像を生成することもできる。
【００２４】
　ここで、画像処理部２３は、超音波走査の走査線信号列を、テレビ等に代表されるビデ
オフォーマットの走査線信号列に変換（スキャンコンバート）し、表示用画像としての超
音波画像データを生成する。また、画像処理部２３は、スキャンコンバート以外に種々の
画像処理として、例えば、スキャンコンバート後の複数の画像フレームを用いて、輝度の
平均値画像を再生成する画像処理（平滑化処理）や、画像内で微分フィルタを用いる画像
処理（エッジ強調処理）等を行なう。
【００２５】
　すなわち、Ｂモードデータ及びドプラデータは、スキャンコンバート処理前の超音波画
像データであり、画像処理部２３が生成するデータは、スキャンコンバート処理後の表示
用の超音波画像データである。なお、Ｂモードデータ及びドプラデータは、生データ（Ra
w　Data）とも呼ばれる。
【００２６】
　更に、画像処理部２３は、信号処理部２２が生成した３次元のＢモードデータに対して
座標変換を行なうことで、３次元のＢモード画像データを生成する。また、画像処理部２
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３は、信号処理部２２が生成した３次元のドプラデータに対して座標変換を行なうことで
、３次元のカラードプラ画像データを生成する。すなわち、画像処理部２３は、「３次元
のＢモード画像データや３次元のカラードプラ画像データ」を「３次元の超音波画像デー
タであるボリュームデータ」として生成する。
【００２７】
　更に、画像処理部２３は、ボリュームデータをモニタ３０にて表示するための各種の２
次元画像データを生成するために、ボリュームデータに対してレンダリング処理を行なう
。画像処理部２３が行なうレンダリング処理としては、断面再構成法（ＭＰＲ：Multi　P
laner　Reconstruction）を行なってボリュームデータからＭＰＲ画像データを生成する
処理がある。また、画像処理部２３が行なうレンダリング処理としては、ボリュームデー
タに対して「Curved　MPR」を行なう処理や、ボリュームデータに対して「Intensity　Pr
ojection」を行なう処理がある。また、画像処理部２３が行なうレンダリング処理として
は、３次元の情報を反映した２次元画像データを生成するボリュームレンダリング（ＶＲ
：Volume　Rendering）処理がある。
【００２８】
　データ記憶部２４は、装置本体２０で生成された各種データを記憶する。例えば、デー
タ記憶部２４は、送受信部２１が生成した反射波データや、信号処理部２２が生成したＢ
モードデータ及びドプラデータ、画像処理部２３が生成した超音波画像データを記憶する
。また、データ記憶部２４は、３次元の反射波データ、３次元のＢモードデータ、３次元
のドプラデータ、３次元の超音波画像データも記憶する。
【００２９】
　制御部２５は、情報処理装置としての機能を実現する制御プロセッサ（ＣＰＵ：Centra
l　Processing　Unit）であり、超音波診断装置１００の処理全体を制御する。具体的に
は、制御部２５は、入力装置４０を介して操作者から入力された各種設定要求や、各種制
御プログラム及び各種データに基づき、送受信部２１、信号処理部２２及び画像処理部２
３の処理を制御する。また、制御部２５は、データ記憶部２４へのデータ格納処理を制御
する。また、制御部２５は、データ記憶部２４が記憶するデータの出力制御を行なう。例
えば、制御部２５は、超音波画像データ等をモニタ３０にて表示するように制御する。
【００３０】
　インターフェース部２６は、入力装置４０や、外部装置２に対するインターフェースで
ある。例えば、入力装置４０が受け付けた操作者からの各種設定情報及び各種指示は、イ
ンターフェース部２６により、制御部２５に転送される。また、例えば、装置本体２０で
生成された画像データは、インターフェース部２６により、ネットワークを介して外部装
置２に出力することができる。
【００３１】
　外部装置２は、インターフェース部２６を介して装置本体２０と接続される装置である
。例えば、外部装置２は、各種の医用画像のデータを管理するシステムであるＰＡＣＳ（
Picture　Archiving　and　Communication　System）のデータベースや、医用画像が添付
された電子カルテを管理する電子カルテシステムのデータベース等である。或いは、外部
装置２は、例えば、病院内に勤務する医師や検査技師が医用画像の読影に用いるワークス
テーションやＰＣ（Personal　Computer）等である。或いは、外部装置２は、プリンター
や、ＣＤやＤＶＤ等の非一時的な記憶媒体である。制御部２５は、データ記憶部２４が記
憶する各種データの外部装置２への出力処理を制御する。
【００３２】
　以上、説明したように、超音波プローブ１０は、２Ｄスキャンプローブとしての振動子
群を機械的に揺動することで超音波の３次元走査を行うメカニカル４Ｄプローブであり、
従来の超音波診断装置１００は、超音波プローブ１０によりボリュームデータを収集する
３次元超音波診断装置である。メカニカル４Ｄプローブは、ボリュームデータを収集する
場合にのみ、振動子群の機械的な揺動を行う。従来の超音波診断装置１００は、機械的な
揺動を開始するとともに、３次元データの生成及び収集を開始する。ここで、３次元デー
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タとは、３次元反射波データや、３次元信号処理済データ（３次元Ｂモードデータ及び３
次元ドプラデータ）及びボリュームデータ（３次元Ｂモード画像データ及び３次元ドプラ
画像データ）等のことである。
【００３３】
　上述したように、送受信部２１で生成された反射波データは、信号処理部２２の信号処
理及び画像処理部２３の画像処理を経て、ボリュームデータとなる。従来の超音波診断装
置１００では、一般的に、３次元走査を行なう場合のデータの管理単位は、３次元走査範
囲内の１走査データごとになっている。図２は、従来のデータ管理単位を説明するための
図である。
【００３４】
　すなわち、従来の超音波診断装置１００は、図２に示すように、超音波プローブ１０が
有する振動子群が３次元走査範囲を１回揺動したことで生成される３次元データを、デー
タの保存やデータの読み出しを行なう場合の取り扱い単位として、管理している。例えば
、従来では、図２に示すように、１回の揺動により画像処理部２３が生成した１つのボリ
ュームデータ１０００を、１つのデータとして管理している。なお、図示しないが、従来
の超音波診断装置１００は、１回の揺動により送受信部２１が生成した３次元反射波デー
タや、１回の揺動により信号処理部２２が生成した３次元信号処理済データも、１つのデ
ータとして管理している。
【００３５】
　そして、従来、３次元超音波画像データであるボリュームデータを観察するために、画
像処理部２３は、ＶＲ画像やＭＰＲ画像をボリュームデータから生成していた。ここで、
超音波検査において、ＭＰＲ画像を観察する場合、主に、観察される断面は、Ａ面、Ｂ面
及びＣ面と呼ばれる直交３断面である。以下、メカニカル４Ｄプローブである超音波プロ
ーブ１０において用いられるＡ面、Ｂ面及びＣ面について説明する。
【００３６】
　Ａ面とは、超音波プローブ１０における振動子群の配列方向と、超音波ビームの送信方
向とで形成される断面のことである（図２を参照）。換言すると、Ａ面は、超音波プロー
ブ１０が２次元走査を行なう断面に近い断面となる。また、Ｂ面とは、超音波ビームの送
信方向と、揺動方向とで形成される断面のことである。換言すると、揺動方向は、Ｂ面方
向となる。また、Ｃ面とは、Ａ面及びＢ面に直交する断面、すなわち、超音波ビームの送
信方向に対して垂直方向にある断面のことである。
【００３７】
　メカニカル４Ｄプローブである超音波プローブ１０を用いた３次元走査は、Ａ面に対応
する断面の２次元走査による２次元超音波画像データの収集に適した振動子群を機械的に
揺動させることで行なわれる。ここで、３次元走査を行なう場合、機械的な揺動速度が速
いほどボリュームレート（Volume　Rate）と呼ばれる３次元データの繰り返し収集速度が
上がり、ボリュームデータに基づく画像の更新を高速度で行なえる。このため、リアルタ
イム性を向上させるためには、機械的な揺動速度を速くする必要がある。一方、機械的な
揺動速度を速くすると、ボリュームレートを確保するために、揺動方向の走査線密度を低
下させる必要がある。このため、一般的に、毎秒数フレームでボリュームデータに基づく
画像の更新を行う場合、Ｂ面やＣ面のＭＰＲ画像の画質は、Ａ面のＭＰＲ画像の画質より
低下する。このため、従来、ＭＰＲ画像の観察には、Ａ面が用いられることが多い。
【００３８】
　また、Ｂ面やＣ面のＭＰＲ画像の画質低下は、特に、メカニカル４Ｄプローブである超
音波プローブ１０により、胎児の心臓を観察する場合に顕著となる。胎児の心拍数は、大
人の心拍数と比較して、例えば、１２０心拍／分と高い。このため、通常の揺動速度で胎
児の心臓を３次元走査すると、各位置で収集されるデータの心時相が異なり、１回の３次
元走査により収集された１つのボリュームデータは、異なる心時相の胎児心臓が混在した
データとなる。
【００３９】
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　そこで、超音波プローブ１０を低速で胎児心臓全体を３次元走査することで収集したデ
ータから、胎児心臓の各心時相のボリュームデータを３次元動画データとして収集する技
術（以下、胎児心臓観察技術と記載する）が知られている。胎児心臓観察技術では、心拍
数が高い胎児心臓を低速で１回３次元走査することにより、複数の２次元断層像を収集し
、収集した複数の２次元断層像を揺動方向に時系列に沿って配列する。低速の揺動を行な
うことで、振動子群が小さい角度（例えば、３度）揺動する間に、１周期分の心時相の２
次元断層像を連続して収集することができる。ここで、各２次元断層像の生成元となった
反射波データを周波数解析することで、各２次元断層像の心時相を求めることができる。
胎児心臓観察技術では、周波数解析の結果に基づいて、同一の心時相となる複数の２次元
断層像を揺動方向に沿って配列することで、同一の心時相のボリュームデータを再構成す
る。これにより、胎児心臓観察技術では、１回の３次元走査により、胎児心臓の心時相に
沿った３次元動画データを収集することができる。
【００４０】
　しかし、胎児心臓観察技術では、周波数解析による心拍検出の精度や胎動等の影響が再
構成後のボリュームデータに反映されるため、通常の揺動速度による３次元走査と比較し
て、更に、Ｂ面やＣ面のＭＰＲ画像の画質低下が生じやすい。このように、従来の超音波
診断装置１００による３次元走査では、Ｂ面やＣ面のＭＰＲ画像の画質が低下する。
【００４１】
　更には、従来の超音波診断装置１００では、超音波ビームを走査した断面とは異なる断
面をＡ面としてＭＰＲ画像をボリュームデータから再構成する場合、Ａ面のＭＰＲ画像の
画質も低下する。これは、３次元走査を行なう場合、従来では、ボリュームデータを管理
単位として保存しているためであり、Ａ面のＭＰＲ画像の画質は、特に走査断面と再構成
用のＡ面との乖離が大きいほど劣化する。
【００４２】
　そこで、第１の実施形態に係る超音波診断装置は、超音波の３次元走査により表示され
る画像の画質劣化を回避するために、以下で説明する処理を行なう。図３は、第１の実施
形態に係る超音波診断装置の構成例を説明するための図である。
【００４３】
　図３に示すように、第１の実施形態に係る超音波診断装置１は、前述した従来の超音波
診断装置１００と同様に、メカニカル４Ｄプローブである超音波プローブ１０、モニタ３
０及び入力装置４０を有する。すなわち、超音波プローブ１０は、振動子群が２次元走査
を行なっている状態で、機械的な揺動を行なうことで、超音波の３次元走査を行なう。そ
して、第１の実施形態に係る超音波診断装置１は、従来の超音波診断装置１００が有する
装置本体２０の代わりに、装置本体２００を有する。装置本体２００は、図３に示すよう
に、上述した外部装置２とネットワーク等を介して接続される。
【００４４】
　図３に示す装置本体２００は、図１を用いて説明した装置本体２０と同様に、送受信部
２１、信号処理部２２、画像処理部２３、データ記憶部２４及びインターフェース部２６
を有する。図３に示す装置本体２００が有する送受信部２１、信号処理部２２、画像処理
部２３、制御部２５及びインターフェース部２６は、図１を用いて説明した装置本体２０
の各部と同様の処理を行なう。そして、図３に示す装置本体２００は、図１を用いて説明
した装置本体２０と比較して、制御部２５の代わりに制御部２５０を有する。
【００４５】
　制御部２５０は、制御部２５と同様に、情報処理装置としての機能を実現するＣＰＵで
あり、超音波診断装置１の処理全体を制御する。制御部２５０は、以下に説明する第１の
実施形態に係る格納制御及び出力制御以外は、制御部２５と同様の制御処理を行なう。す
なわち、超音波診断装置１は、超音波診断装置１００と同様に構成される３次元超音波診
断装置である。ただし、制御部２５０は、図３に示すように、第１の実施形態に係る格納
制御を行なう格納制御部２５１と、第１の実施形態に係る出力制御を行なう出力制御部２
５２とを有する。
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【００４６】
　格納制御部２５１は、超音波プローブ１０が行なう３次元走査により生成される３次元
データを、当該３次元走査の領域を所定方向に沿って位置が連続して変更される複数の所
定断面を２次元走査することで生成される複数の２次元データとしてデータ記憶部２４に
格納するように制御する。そして、出力制御部２５２は、データ記憶部２４に格納された
複数の２次元データに基づく複数の２次元画像データを動画データとして所定の出力部（
モニタ３０や外部装置２）に出力するように制御する。
【００４７】
　具体的には、第１の実施形態では、格納制御部２５１は、複数の２次元データとして、
複数の２次元画像データをデータ記憶部２４に格納するように制御する。そして、第１の
実施形態では、出力制御部２５２は、データ記憶部２４に格納された複数の２次元画像デ
ータを動画データとして所定の出力部に出力するように制御する。
【００４８】
　ここで、「所定断面」とは、超音波プローブ１０における振動子群の配列方向と、超音
波ビームの送信方向とで形成されるＡ面のことである。また、「所定方向に沿って位置が
連続して変更される複数の所定断面」とは、機械的揺動により揺動方向に沿って２次元走
査される位置が連続して変更される複数のＡ面のことである。
【００４９】
　また、「２次元データ」とは、２次元走査されるＡ面の２次元反射波データ、２次元信
号処理済データ及び２次元超音波画像データのことである。また、「２次元画像データ」
とは、２次元の超音波画像データである２次元Ｂモード画像データや２次元ドプラ画像デ
ータのことである。
【００５０】
　すなわち、第１の実施形態では、２次元走査の位置を揺動方向に沿って連続して変更す
ることで３次元走査を行なう場合のデータの管理単位を、従来の３次元データでなく、２
次元データとする。具体的には、格納制御部２５１は、３次元走査される領域を、２次元
走査される複数のＡ面とし、１つの３次元データを、複数のＡ面それぞれに対応する複数
の２次元データから構成される２次元データ群として管理する。格納制御部２５１は、複
数のＡ面それぞれに対応する複数の２次元データとして、送受信部２１が２次元反射波デ
ータ群を生成するように制御する。また、格納制御部２５１は、複数のＡ面それぞれに対
応する複数の２次元データとして、信号処理部２２が２次元信号処理済データ群を生成す
るように制御する。また、格納制御部２５１は、複数のＡ面それぞれに対応する複数の２
次元データとして、画像処理部２３が２次元画像データ群を生成するように制御する。
【００５１】
　そして、第１の実施形態では、格納制御部２５１は、画像処理部２３が生成した複数の
Ａ面それぞれの２次元画像データをデータ記憶部２４に格納するように制御する。そして
、出力制御部２５２は、データ記憶部２４に格納された複数の２次元画像データを動画デ
ータとしてモニタ３０に表示させたり、外部装置２に出力させたりする。換言すると、第
１の実施形態に係る制御部２５０は、３次元走査により収集されたデータを、２次元画像
データの動画データとして取り扱えるように制御する。
【００５２】
　以下、上述した制御処理の一例について説明する。まず、超音波診断装置１の操作者は
、３次元走査を行なう走査条件を、入力装置４０を介して、予め設定する。具体的には、
操作者は、３次元走査を行なう範囲を設定するために、揺動角度（揺動範囲の一方の端の
位置に対応する角度及び揺動範囲の他方の端の位置に対応する角度）を、予め設定する。
また、超音波診断装置１の操作者は、揺動速度、或いは、１回の揺動に要する揺動時間を
、予め設定する。
【００５３】
　ここで、操作者は、複数の所定断面（複数のＡ面）それぞれの位置が、一定の量ごとに
変更されるように、走査条件を設定する。具体的には、操作者は、Ａ面の位置が、一定時
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間で、一定の角度（一定の間隔）で変更されるように、走査条件を設定する。換言すると
、操作者は、揺動速度が一定となるように走査条件を設定する。
【００５４】
　そして、操作者は、観察対象となる臓器を所望する複数のＡ面で構成される領域が３次
元走査できるように、超音波プローブ１０の位置を決定する。そして、操作者は、第１の
実施形態に係る制御部２５０の制御処理を開始するための開始要求を、例えば、入力装置
４０が有するスイッチ（２Ｄ動画データ保存スイッチ）を押下する。超音波プローブ１０
に内蔵された振動子群は、３次元走査していない状態では、通常、中央位置に固定されて
いる。２Ｄ動画データ保存スイッチが押下されることで、制御部２５０の制御により、振
動子群の位置は、揺動範囲の一方の端に移動される。
【００５５】
　そして、振動子群の機械的な揺動が開始され、２次元画像データの収集が開始される。
画像処理部２３は、振動子群に設定された走査条件で定まる音響フレームレートに従って
、２次元画像データを生成する。そして、格納制御部２５１の制御により、画像処理部２
３は、音響フレームレートで生成した２次元画像データを、データ記憶部２４に設定され
ている従来のシネメモリの空間に格納する。なお、格納制御部２５１は、モニタ３０が表
示可能なフレームレート等、超音波診断装置１が有するハードウェアの性能に応じて可能
な画像キャプチャーのレートで、２次元画像データがシネメモリの空間に格納されるよう
に制御しても良い。
【００５６】
　そして、機械的に揺動された振動子群が、もう一方の揺動範囲の端に到達した時点で、
制御部２５０は、揺動を停止する。なお、操作者は、１回の揺動が終了した時点で、入力
装置４０が有するFreezeボタンを押下して、データ収集を停止させる。そして、操作者が
、再度、２Ｄ動画データ保存スイッチを押下することで、格納制御部２５１は、データ記
憶部２４に格納された複数の２次元画像データが、３次元走査による２次元動画データと
して出力可能であることを出力制御部２５２に通知する。なお、第１の実施形態は、１回
の揺動が終了した時点で、操作者がFreezeボタンや２Ｄ動画データ保存スイッチを押下す
ることなく、自動的に格納制御部２５１の処理が行なわれる場合であっても良い。
【００５７】
　図４は、第１の実施形態に係る制御部による処理を説明するための図である。図４に示
すように、超音波プローブ１０は、Ａ面に対応する断面を２次元走査する振動子群を揺動
方向（Ｂ面方向）に沿って揺動することで、３次元走査を１回行なう。画像処理部２３は
、格納制御部２５１の制御により、３次元走査が行なわれた範囲の３次元超音波画像デー
タとして、複数のＡ面それぞれの２次元超音波画像データ（図４に示す２次元画像データ
群２０００）を生成する。そして、画像処理部２３は、格納制御部２５１の制御により、
２次元画像データ群２０００をデータ記憶部２４（シネメモリ）に格納する。
【００５８】
　このように、格納制御部２５１は、複数の所定断面（Ａ面）による２次元走査の位置が
変更される範囲を、格納制御を行なう１単位とする。すなわち、格納制御部２５１は、１
回の揺動により収集された複数の２次元画像データを一括して１つの単位で管理する。な
お、１回の揺動により収集された複数の２次元画像データを１単位として容易に管理する
ために、格納制御部２５１は、２Ｄ動画データ保存スイッチが押下されることで振動子群
の位置が揺動走査の開始位置に移動されるまでに、データ記憶部２４のシネメモリをリフ
レッシュし、クリアする。そして、格納制御部２５１は、２次元画像データの格納制御を
開始する。これにより、出力制御部２５２は、データ記憶部２４に最初に格納された２次
元画像データが揺動開始位置に対応する画像データであり、データ記憶部２４に最後に格
納された２次元画像データが揺動終了位置に対応する画像データであると認識できる。
【００５９】
　そして、出力制御部２５２は、例えば、２次元画像データ群２０００をデータ記憶部２
４から読み出し、動画データとしての２次元画像データ群２０００をモニタ３０に動画表
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示させる。或いは、出力制御部２５２は、例えば、２次元画像データ群２０００をデータ
記憶部２４から読み出し、動画データとしての２次元画像データ群２０００を構成する各
フレームをサムネール表示させる。
【００６０】
　或いは、出力制御部２５２は、例えば、２次元画像データ群２０００をデータ記憶部２
４から読み出し、２次元画像データ群２０００を動画データとして外部装置２に出力させ
る。
【００６１】
　次に、図５を用いて、第１の実施形態に係る超音波診断装置の処理について説明する。
図５は、第１の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフローチャートで
ある。
【００６２】
　図５に示すように、第１の実施形態に係る超音波診断装置１は、走査条件が設定され、
３次元走査の開始要求を受け付けたか否かを判定する（ステップＳ１０１）。ここで、３
次元走査の開始要求を受け付けない場合（ステップＳ１０１否定）、超音波診断装置１は
、３次元走査の開始要求を受け付けるまで待機する。
【００６３】
　一方、３次元走査の開始要求を受け付けた場合（ステップＳ１０１肯定）、制御部２５
０の制御により、超音波プローブ１０は、走査条件に基づいて３次元走査を開始する（ス
テップＳ１０２）。そして、格納制御部２５１は、１フレーム分の反射波データが生成さ
れたか否かを判定する（ステップＳ１０３）。ここで、１フレーム分の反射波データが生
成されていない場合（ステップＳ１０３否定）、格納制御部２５１は、１フレーム分の反
射波データが生成されるまで待機する。
【００６４】
　一方、１フレーム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ１０３肯定）、格納
制御部２５１の制御により、画像処理部２３は、１フレーム分の超音波画像データを生成
し、データ記憶部２４に格納する（ステップＳ１０４）。そして、格納制御部２５１は、
１ボリューム分の反射波データが生成されたか否かを判定する（ステップＳ１０５）。こ
こで、１ボリューム分の反射波データが生成されていない場合（ステップＳ１０５否定）
、格納制御部２５１は、ステップＳ１０３に戻って、１フレーム分の反射波データが生成
されたか否かを判定する。
【００６５】
　一方、１ボリューム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ１０５肯定）、出
力制御部２５２は、１ボリューム分の複数の超音波画像データ（２次元超音波画像データ
群）を、動画データとして出力し（ステップＳ１０６）、処理を終了する。
【００６６】
　上述したように、第１の実施形態では、ボリューム単位でデータを管理するのではなく
、ボリュームデータを、２次元走査された位置のＡ面の２次元超音波画像データの塊とし
て管理する。このため、モニタ３０に表示されるＡ面の画像や、外部装置２のモニタで表
示されるＡ面の画像は、実際に２次元走査された断面の画像となり、ボリュームデータか
ら再構成されたＡ面のＭＰＲ画像より高画質となる。
【００６７】
　特に、胎児心臓を観察する場合、観察すべき断面として、「4-chamber　view」と、「4
-chamber　view」に概ね平行な「3-vessel　view」及び「3-vessels　and　trachea　vie
w」とがある。これら３断面は、ボリュームデータ内のＡ面として観察されている。第１
の実施形態では、Ａ面の動画データとしてボリュームデータを構成するため、上記３断面
を、ボリュームデータから再構成されたＡ面のＭＰＲ画像と比較して、高画質な画像とし
て観察することができる。従って、第１の実施形態では、超音波の３次元走査により表示
される画像の画質劣化を回避することができる。
【００６８】
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　また、従来では、３次元走査後のデータは３次元データを管理単位として保存している
ため、ボリュームデータに基づく２次元画像の表示や、ボリュームデータの解析には専用
の３次元画像用ソフトウエアが必要となる。３次元画像用ソフトウエアは、３次元超音波
診断装置には搭載されている。しかし、外部装置２である読影用のワークステーションや
ＰＣ等には、３次元画像用ソフトウエアが搭載されていない場合が多い。このため、従来
の超音波診断装置１００の操作者は、読影者が操作するＰＣでも読影可能なように、ボリ
ュームデータに基づく複数の２次元画像データを診断用の画像データとして、外部装置２
である読影用のワークステーションやＰＣ、データベース、プリンター、記憶媒体等に出
力していた。
【００６９】
　また、通常、医用画像データは、ＤＩＣＯＭ（Digital　Imaging　and　Communication
s　in　Medicine）規格に則ったデータ形式で、外部装置２に出力される。ＤＩＣＯＭ規
格では、標準用タグとして「３Ｄデータ」タグを用いることでボリュームデータを取り扱
うことができる。しかし、「３Ｄデータ」タグを用いる場合、出力側の装置は、Ｘ線ＣＴ
装置等のように装置に固有の３次元座標系に基づく位置情報を付帯情報として付与する必
要がある。しかし、超音波プローブ１０が被検体Ｐの任意の位置に当接される３次元超音
波診断装置では、Ｘ線ＣＴ装置等のように装置に固有の３次元座標系を設定することは適
当でなく、また、超音波診断装置の走査線は放射状になる場合が多く、３Ｄデータを構成
する場合にｘｙｚの直交座標系によるデータ配列が必ずしも効率的ではないため、ＤＩＣ
ＯＭ形式に沿った３Ｄデータが主流になっていない。
【００７０】
　このため、超音波検査により収集された３次元データや４次元データは、例えば、超音
波検査に特有のプライベートタグを付与して外部装置２に出力する必要があった。すなわ
ち、超音波の３次元走査により生成された３次元データは、システム共通のＤＩＣＯＭデ
ータではなく、システム固有のＤＩＣＯＭデータとして扱われていた。また、上述したよ
うに、３次元データや４次元データを受信しても、読影者は、自身が操作するＰＣに３次
元画像用ソフトウエアが搭載されていない場合、再解析を行なうことができない。このた
め、従来では、３次元反射波データやボリュームデータとともに、複数の２次元画像デー
タが、外部装置２に出力されていた。その結果、超音波検査における３次元データや３次
元データを時系列に沿って収集した４次元データをＤＩＣＯＭ規格に則って扱うと、デー
タサイズが大きくなっていた。
【００７１】
　しかし、第１の実施形態では、ボリュームデータを２次元画像の動画データとして扱う
ことができる。すなわち、第１の実施形態では、ボリュームデータを、同じ位置の断面を
時系列に沿って２次元走査を繰り返した２次元画像の動画データと同様に扱うことができ
る。ＤＩＣＯＭ規格では、動画データ用のタグは、標準規格のタグである。このため、出
力制御部２５２は、例えば、２次元画像データ群２０００に動画データ用のタグを付与し
て外部装置２に出力することができる。ＤＩＣＯＭビューアは、通常、読影者のＰＣに搭
載されているため、読影者は、特別なソフトウェアを購入するといった制約なく、超音波
診断装置１からボリュームデータとして出力された２次元画像データ群２０００を、動画
表示したりサムネール表示したりすることができる。
【００７２】
　このため、第１の実施形態では、超音波診断装置１の操作者が、収集したボリュームデ
ータのセカンドオピニオンを別の読影者から求めること等、ボリュームデータの使用に関
する自由度を上げることができる。
【００７３】
　また、第１の実施形態では、手動により２次元走査用の超音波プローブを煽ることで３
次元走査を行なうのではなく、超音波プローブ１０の揺動機構を利用して、一定の速度に
より一定の間隔で連続して２次元走査を行なうことで、３次元走査を行なう。このため、
第１の実施形態では、読影者は、動画表示やサムネール表示された各２次元画像データの
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３次元空間における位置関係を大まかに把握することができる。
【００７４】
　また、第１の実施形態では、複数の所定断面（Ａ面）による２次元走査の位置が変更さ
れる範囲を、格納制御を行なう１単位とすることで、１ボリュームに対応する動画データ
を容易に取り扱うことができる。ただし、第１の実施形態は、複数回の揺動により収集さ
れた複数の動画データを、格納制御を行なう１単位とする場合であっても良い。かかる場
合、例えば、データ記憶部２４に格納される動画データ間に、異なる動画データであるこ
とを示すフラグを挿入することで、出力制御部２５２は、各動画データの開始フレームと
終了フレームとを認識することができる。
【００７５】
（第２の実施形態）
　第２の実施形態では、第１の実施形態で動画データとして収集される各２次元画像デー
タに、２次元走査された位置を示す情報を付与する場合について、図６～図８を用いて説
明する。図６～図８は、第２の実施形態を説明するための図である。
【００７６】
　第２の実施形態に係る出力制御部２５２は、動画データとして出力される複数の２次元
画像データを構成する各２次元画像データに、２次元走査された位置を示す付帯情報を付
与して出力するように制御する。具体的には、第２の実施形態に係る出力制御部２５２は
、複数の２次元画像データを構成する各２次元画像データに、付帯情報に基づく画像デー
タを重畳して出力するように制御する。
【００７７】
　第１の実施形態で説明したように、３次元走査は、揺動角度、揺動速度等を含む走査条
件が設定されることで、開始される。画像処理部２３により生成される各２次元画像デー
タに対応するＡ面の位置は、走査条件から求めることができる。そこで、例えば、出力制
御部２５２は、画像処理部２３が生成した２次元画像データの３次元走査範囲における位
置情報を付帯情報として、走査条件から算出する。そして、例えば、出力制御部２５２の
制御により、描画機能を有する画像処理部２３は、付帯情報に基づく画像データを、２次
元画像データに重畳した重畳画像データを生成する。そして、画像処理部２３は、格納制
御部２５１の制御により、重畳画像データをデータ記憶部２４に格納する。
【００７８】
　そして、出力制御部２５２は、例えば、モニタ３０や、読影者のＰＣに、１ボリューム
分の重畳画像データ群を、動画データとして出力する。
【００７９】
　付帯情報に基づく画像データは、２次元画像データに対応する走査断面の位置を示すイ
ンジケータとなる。すなわち、重畳画像データ群を動画表示した各フレームには、フレー
ムごとに、走査断面の位置に関する情報が更新されたインジケータが表示されることとな
る。
【００８０】
　例えば、付帯情報に基づく画像データは、図６に示すように、揺動位置を示す角度（２
６Ｄｅｄや－２６Ｄｅｇ）の文字データである。図６に例示するように、フレームが更新
されるごとに、角度の文字データは、フレームの位置に応じて更新される。
【００８１】
　或いは、例えば、付帯情報に基づく画像データは、図７に示すように、３次元走査され
る範囲のＢ面の形状を示す画像３０００に、超音波ビーム方向を示す矢印が重畳された画
像データである。図７に例示するように、フレームが更新されるごとに、画像３０００に
重畳される矢印の方向は、フレームの位置に応じて更新される。
【００８２】
　或いは、付帯情報に基づく画像データは、走査範囲を視覚的に理解しやすくするために
、３次元走査の対象となる臓器を模擬した簡易画像を用いたデータであっても良い。例え
ば、付帯情報に基づく画像データは、図８に示すように、心臓の形態を３次元的に描画し



(15) JP 2013-192779 A 2013.9.30

10

20

30

40

50

た３次元ボディーマーク４０００に、超音波ビーム方向を示す矢印が重畳された画像デー
タである。図８に例示するように、フレームが更新されるごとに、３次元ボディーマーク
４０００に重畳される矢印の方向は、フレームの位置に応じて更新される。なお、上記の
簡易画像は、走査範囲を視覚的により理解しやすくするために、３次元走査の対象となる
臓器ごとに選択可能である。
【００８３】
　次に、図９を用いて、第２の実施形態に係る超音波診断装置の処理について説明する。
図９は、第２の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフローチャートで
ある。
【００８４】
　図９に示すように、第２の実施形態に係る超音波診断装置１は、走査条件が設定され、
３次元走査の開始要求を受け付けたか否かを判定する（ステップＳ２０１）。ここで、３
次元走査の開始要求を受け付けない場合（ステップＳ２０１否定）、超音波診断装置１は
、３次元走査の開始要求を受け付けるまで待機する。
【００８５】
　一方、３次元走査の開始要求を受け付けた場合（ステップＳ２０１肯定）、制御部２５
０の制御により、超音波プローブ１０は、走査条件に基づいて３次元走査を開始する（ス
テップＳ２０２）。そして、格納制御部２５１は、１フレーム分の反射波データが生成さ
れたか否かを判定する（ステップＳ２０３）。ここで、１フレーム分の反射波データが生
成されていない場合（ステップＳ２０３否定）、格納制御部２５１は、１フレーム分の反
射波データが生成されるまで待機する。
【００８６】
　一方、１フレーム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ２０３肯定）、格納
制御部２５１及び出力制御部２５２の制御により、画像処理部２３は、インジケータを描
画した１フレーム分の超音波画像データ（重畳画像データ）を生成し、データ記憶部２４
に格納する（ステップＳ２０４）。そして、格納制御部２５１は、１ボリューム分の反射
波データが生成されたか否かを判定する（ステップＳ２０５）。ここで、１ボリューム分
の反射波データが生成されていない場合（ステップＳ２０５否定）、格納制御部２５１は
、ステップＳ２０３に戻って、１フレーム分の反射波データが生成されたか否かを判定す
る。
【００８７】
　一方、１ボリューム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ２０５肯定）、出
力制御部２５２は、１ボリューム分の複数の超音波画像データ（２次元重畳画像データ群
）を、動画データとして出力し（ステップＳ２０６）、処理を終了する。
【００８８】
　上述したように、第２の実施形態では、動画データとして出力される各２次元画像デー
タに、走査断面の位置を示す画像データ（インジケータ）を重畳する。第１の実施形態で
は、ボリュームデータを、走査断面の位置が連続して変更した複数の２次元画像データで
構成される動画データとして収集する。また、第１の実施形態では、超音波プローブ１０
の揺動機構を利用して、一定の速度により一定の間隔で２次元走査を行なって３次元走査
を行なう。このため、第１の実施形態では、読影者は、各２次元画像データの３次元空間
における位置関係を大まかに把握することができる。しかし、第１の実施形態では、読影
者は、各２次元画像データの３次元空間における位置関係を正確に把握することができな
い。また、超音波診断装置１がボリュームデータを動画データとして出力することから、
外部装置２であるＰＣを利用する読影者は、受信した動画データが、ボリュームデータで
あることを認識することができない。
【００８９】
　一方、第２の実施形態では、インジケータを埋め込んで出力を行なうので、読影者は、
受信した動画データがボリュームデータに対応するデータであることを認識でき、更に、
動画表示される各２次元画像データの３次元空間における位置関係を容易かつ正確に把握
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することができる。なお、図６に例示した角度の文字データを重畳させる場合は、観察者
に提供する情報量を増やすために、通常のビューアで動画表示を行なう場合にフレームの
位置を示すインジケータを併用することが望ましい。
【００９０】
　また、第２の実施形態は、受信側の装置に、付帯情報を読み込んで、読み込んだ付帯情
報に基づく画像データを描画する機能が搭載されているならば、出力制御部２５２は、各
２次元画像データに、２次元走査された位置を示す付帯情報を付与して出力するように制
御しても良い。また、付帯情報の中の画像位置情報を用いれば、２次元データ、２次元画
像データから、後処理で３次元画像を再構成することも可能である。
【００９１】
（第３の実施形態）
　第３の実施形態では、１ボリュームのデータを、複数の２次元データとして収集すると
ともに、１つの３次元データも収集する場合について、図１０を用いて説明する。図１０
は、第３の実施形態を説明するための図である。
【００９２】
　第３の実施形態に係る格納制御部２５１は、更に、３次元データをデータ記憶部２４に
格納するように制御する。そして、第３の実施形態に係る出力制御部２５２は、更に、デ
ータ記憶部２４に格納された３次元データに基づく３次元画像データを所定の出力部（モ
ニタ３０や外部装置２）に出力するように制御する。
【００９３】
　すなわち、第３の実施形態では、更に、３次元反射波データ、３次元信号処理済データ
、又は、ボリュームデータ（３次元超音波画像データ）を、格納制御の対象とする。例え
ば、第３の実施形態では、３次元走査によりデータ収集を行なう場合に、格納制御部２５
１の制御により、画像処理部２３は、第１の実施形態や第２の実施形態で説明した複数の
２次元画像データで構成される動画データの生成格納とともに、通常の３次元データ（例
えば、３次元超音波画像データ）の生成格納を行なう。これにより、データ記憶部２４は
、例えば、図１０に示すように、２次元画像データ群２０００とともに、ボリュームデー
タ１０００を記憶する。
【００９４】
　出力制御部２５２は、例えば、ＤＩＣＯＭの動画データとして保存された２次元画像デ
ータ群２０００を外部装置２に出力する。また、出力制御部２５２は、例えば、ボリュー
ムデータ１０００をプライベートタグが付与されたＤＩＣＯＭの３Ｄデータとして、３次
元画像用ソフトウエアが搭載されている外部装置２に出力する。なお、第３の実施形態は
、３次元反射波データや、３次元信号処理済データをデータ記憶部２４に格納し、３次元
データの出力要求が行なわれた場合に、装置本体２００でボリュームデータを生成し、生
成したボリュームデータを出力する場合であっても良い。
【００９５】
　次に、図１１を用いて、第３の実施形態に係る超音波診断装置の処理について説明する
。図１１は、第３の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフローチャー
トである。なお、以下で説明するフローチャートでは、３次元データとして３次元超音波
画像データを格納対象とする場合について説明する。また、以下で説明するフローチャー
トでは、第２の実施形態で説明したインジケータが２次元の超音波画像データに重畳され
る場合について説明する。ただし、第３の実施形態は、第１の実施形態で説明したように
インジケータを重畳しない場合であっても良い。
【００９６】
　図１１に示すように、第３の実施形態に係る超音波診断装置１は、走査条件が設定され
、３次元走査の開始要求を受け付けたか否かを判定する（ステップＳ３０１）。ここで、
３次元走査の開始要求を受け付けない場合（ステップＳ３０１否定）、超音波診断装置１
は、３次元走査の開始要求を受け付けるまで待機する。
【００９７】
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　一方、３次元走査の開始要求を受け付けた場合（ステップＳ３０１肯定）、制御部２５
０の制御により、超音波プローブ１０は、走査条件に基づいて３次元走査を開始する（ス
テップＳ３０２）。そして、格納制御部２５１は、１フレーム分の反射波データが生成さ
れたか否かを判定する（ステップＳ３０３）。ここで、１フレーム分の反射波データが生
成されていない場合（ステップＳ３０３否定）、格納制御部２５１は、１フレーム分の反
射波データが生成されるまで待機する。
【００９８】
　一方、１フレーム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ３０３肯定）、格納
制御部２５１及び出力制御部２５２の制御により、画像処理部２３は、インジケータを描
画した１フレーム分の超音波画像データ（重畳画像データ）を生成し、データ記憶部２４
に格納する（ステップＳ３０４）。そして、格納制御部２５１は、１ボリューム分の反射
波データが生成されたか否かを判定する（ステップＳ３０５）。ここで、１ボリューム分
の反射波データが生成されていない場合（ステップＳ３０５否定）、格納制御部２５１は
、ステップＳ３０３に戻って、１フレーム分の反射波データが生成されたか否かを判定す
る。
【００９９】
　一方、１ボリューム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ３０５肯定）、格
納制御部２５１の制御により、画像処理部２３は、３次元超音波画像データ（ボリューム
データ）を生成し、データ記憶部２４に格納する（ステップＳ３０６）。
【０１００】
　そして、出力制御部２５２は、要求された出力形態で、１ボリューム分の画像データ（
動画データ及びボリュームデータの少なくとも一方）を出力し（ステップＳ３０７）、処
理を終了する。
【０１０１】
　上述したように、第３の実施形態では、１ボリュームに対応するデータとして、動画デ
ータ及びボリュームデータを生成する。すなわち、第３の実施形態では、３次元画像用ソ
フトウエアが搭載されている外部装置２の操作者は、ボリュームデータに基づく画像デー
タの表示やボリュームデータの解析も行なうことができる。従って、第３の実施形態では
、ボリュームデータの使用に関する自由度を更に上げることができる。
【０１０２】
（第４の実施形態）
　第４の実施形態では、格納制御の対象とする２次元データを、２次元画像データの代わ
りに、２次元反射波データとする場合について、図１２を用いて説明する。
【０１０３】
　第４の実施形態に係る格納制御部２５１は、複数の２次元データとして、複数の２次元
反射波データをデータ記憶部２４に格納するように制御する。
【０１０４】
　そして、第４の実施形態に係る出力制御部２５２は、複数の２次元反射波データに基づ
く複数の２次元画像データ及び３次元画像データの少なくとも１つを所定の出力部（モニ
タ３０や外部装置２）に出力するように制御する。
【０１０５】
　すなわち、格納制御部２５１は、位置が変更される２次元走査の位置が変更されるごと
に、送受信部２１が生成した２次元反射波データ群を１つの単位として、データ記憶部２
４に格納するように制御する。これにより、データ記憶部２４は、例えば、図１２に示す
ように、３次元走査された領域を構成する複数のＡ面それぞれに対応する複数の２次元反
射波データである２次元反射波データ群５０００を記憶する。２次元反射波データ群５０
００は、信号処理部２２及び画像処理部２３の処理を経て、図１２に示すように、２次元
画像データ群２０００及びボリュームデータ１０００として生成される。
【０１０６】
　なお、複数の２次元反射波データそれぞれの走査断面の位置情報は、走査条件から算出
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可能であることから、２次元画像データ群２０００は、第２の実施形態で説明した重畳画
像データ群として生成される場合であっても良い。
【０１０７】
　次に、図１３を用いて、第４の実施形態に係る超音波診断装置の処理について説明する
。図１３は、第４の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフローチャー
トである。なお、以下で説明するフローチャートでは、第１の実施形態で説明したように
インジケータを重畳しない場合について説明する。ただし、第４の実施形態は、第２の実
施形態で説明したインジケータが２次元の超音波画像データに重畳される場合であっても
良い。
【０１０８】
　図１３に示すように、第４の実施形態に係る超音波診断装置１は、走査条件が設定され
、３次元走査の開始要求を受け付けたか否かを判定する（ステップＳ４０１）。ここで、
３次元走査の開始要求を受け付けない場合（ステップＳ４０１否定）、超音波診断装置１
は、３次元走査の開始要求を受け付けるまで待機する。
【０１０９】
　一方、３次元走査の開始要求を受け付けた場合（ステップＳ４０１肯定）、制御部２５
０の制御により、超音波プローブ１０は、走査条件に基づいて３次元走査を開始する（ス
テップＳ４０２）。そして、格納制御部２５１は、１フレーム分の反射波データが生成さ
れたか否かを判定する（ステップＳ４０３）。ここで、１フレーム分の反射波データが生
成されていない場合（ステップＳ４０３否定）、格納制御部２５１は、１フレーム分の反
射波データが生成されるまで待機する。
【０１１０】
　一方、１フレーム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ４０３肯定）、格納
制御部２５１の制御により、送受信部２１は、１フレーム分の反射波データ（２次元反射
波データ）をデータ記憶部２４に格納する（ステップＳ４０４）。そして、格納制御部２
５１は、１ボリューム分の反射波データが生成されたか否かを判定する（ステップＳ４０
５）。ここで、１ボリューム分の反射波データが生成されていない場合（ステップＳ４０
５否定）、格納制御部２５１は、ステップＳ４０３に戻って、１フレーム分の反射波デー
タが生成されたか否かを判定する。
【０１１１】
　一方、１ボリューム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ４０５肯定）、出
力制御部２５２の制御により、信号処理部２２及び画像処理部２３は、要求された出力形
態で、１ボリューム分の画像データ（動画データ及びボリュームデータの少なくとも一方
）を生成して、出力し（ステップＳ４０６）、処理を終了する。
【０１１２】
　上述したように、第４の実施形態では、動画データ及びボリュームデータの双方が生成
可能である複数の２次元反射波データを格納するように制御する。例えば、第３の実施形
態の処理を行なう場合、１つのボリュームに対応するデータとして、動画データ及びボリ
ュームデータがデータ記憶部２４に格納されることから、データサイズが肥大化する。し
かし、第４の実施形態では、複数の２次元反射波データを保存することから、データ記憶
部２４に格納されるデータサイズを小さくすることができる。
【０１１３】
　また、第４の実施形態では、要求された出力形態に応じて、１ボリュームに対応するデ
ータとして、動画データ及びボリュームデータの少なくとも一方を速やかに生成し出力す
ることができる。
【０１１４】
　また、第４の実施形態は、カラードプラモード及びＢモード双方を行なうスキャンシー
ケンスにより３次元走査を行なう場合に特に有用である。すなわち、Ｂモード画像にカラ
ードプラ画像が重畳された表示画像をそのまま保存した場合、後処理でカラードプラ画像
の表示及び非表示を切り替えることは困難である。しかし、複数の２次元反射波データを
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保存する第４の実施形態では、例えば、動画データを生成する際に、操作者が要望する出
力形態に応じて、「カラードプラ画像の有り無し」を任意に切り替えた動画データを生成
し、出力することができる。すなわち、複数の２次元反射波データを保存する第４の実施
形態では、後処理で生成出力される動画データを断面単位で変更したり、調整したりする
ことができる。
【０１１５】
（第５の実施形態）
　第５の実施形態では、機械的揺動による３次元走査を実行する際に、予備走査を行なっ
た後に、本走査の走査条件を決定する場合について、図１４を用いて説明する。
【０１１６】
　第５の実施形態では、入力装置４０は、予備走査のための予備走査条件を受け付ける。
予備走査条件は、例えば、予備走査の範囲を超音波プローブ１０の機械的揺動の最大範囲
とし、揺動速度も高速にして、収集断面の間隔を粗くする。例えば、収集断面の間隔を２
度間隔とし、１回の揺動時間を５秒とする。なお、予備走査条件は、予め初期設定されて
いても良い。
【０１１７】
　予備走査条件が設定され、３次元走査の開始要求を受け付けると、超音波プローブ１０
は、図１４に示すように、予備走査を実行する。予備走査が終了すると、出力制御部２５
２の制御により、図１４に示す予備走査の動画データ６０００は、モニタ３０に表示され
る。ここで、動画データ６０００は、第１の実施形態で説明した複数の２次元画像データ
や、第２の実施形態で説明した複数の重畳画像データである。
【０１１８】
　そして、入力装置４０は、複数の２次元画像データや、複数の２次元画像データに基づ
く複数の重畳画像データを動画データとして参照した操作者から、走査条件の変更を受け
付ける。複数の重畳画像データを動画として参照した操作者は、インジケータを参照して
、関心領域が含まれる揺動角度を確認し、確認した揺動角度を、入力装置４０を介して入
力する。
【０１１９】
　或いは、複数の重畳画像データ、又は、複数の２次元画像データをサムネールとして参
照した操作者は、関心領域が含まれる範囲の境界となる２つの画像データを、入力装置４
０を介して指定する。そして、例えば、出力制御部２５２は、指定された２つの画像デー
タの走査断面の位置を、予備走査条件から算出する。これにより、制御部２５０は、図１
４に示すように、開始角度及び終了角度で定まる本走査範囲（本走査の揺動角度）を設定
することができる。なお、本走査の収集断面の間隔や、揺動速度は、操作者により設定さ
れる。ここで、通常、図１４に示すように、本走査範囲は、予備走査範囲より狭められる
。このため、操作者は、ボリュームレートが低下しない範囲で、揺動方向の走査線密度が
向上するように、収集断面の間隔や揺動速度を設定する。
【０１２０】
　そして、本走査条件が設定され、３次元走査の開始要求を受け付けると、超音波プロー
ブ１０は、図１４に示すように、本走査を実行する。本走査が終了すると、図１４に示す
本走査の動画データ７０００は、データ記憶部２４に格納される。そして、本走査の動画
データ７０００は、例えば、モニタ３０に動画表示される。なお、第５の実施形態におい
て、本走査における格納制御及び出力制御の形態は、第１の実施形態～第４の実施形態で
説明したいずれかの形態を選択することが可能である。
【０１２１】
　次に、図１５を用いて、第５の実施形態に係る超音波診断装置の処理について説明する
。図１５は、第５の実施形態に係る超音波診断装置の処理を説明するためのフローチャー
トである。なお、以下で説明するフローチャートでは、第２の実施形態で説明したインジ
ケータが２次元の超音波画像データに重畳される場合について説明する。ただし、第５の
実施形態は、第１の実施形態で説明したようにインジケータを重畳しない場合であっても
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良い。
【０１２２】
　図１５に示すように、第５の実施形態に係る超音波診断装置１は、予備走査条件が設定
され、３次元走査の開始要求を受け付けたか否かを判定する（ステップＳ５０１）。ここ
で、３次元走査の開始要求を受け付けない場合（ステップＳ５０１否定）、超音波診断装
置１は、３次元走査の開始要求を受け付けるまで待機する。
【０１２３】
　一方、３次元走査の開始要求を受け付けた場合（ステップＳ５０１肯定）、制御部２５
０の制御により、超音波プローブ１０は、予備走査条件に基づいて３次元走査を開始する
（ステップＳ５０２）。そして、格納制御部２５１は、１フレーム分の反射波データが生
成されたか否かを判定する（ステップＳ５０３）。ここで、１フレーム分の反射波データ
が生成されていない場合（ステップＳ５０３否定）、格納制御部２５１は、１フレーム分
の反射波データが生成されるまで待機する。
【０１２４】
　一方、１フレーム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ５０３肯定）、格納
制御部２５１の制御により、画像処理部２３は、インジケータを描画した１フレーム分の
超音波画像データ（重畳画像データ）を生成し、データ記憶部２４に格納する（ステップ
Ｓ５０４）。そして、格納制御部２５１は、１ボリューム分の反射波データが生成された
か否かを判定する（ステップＳ５０５）。ここで、１ボリューム分の反射波データが生成
されていない場合（ステップＳ５０５否定）、格納制御部２５１は、ステップＳ５０３に
戻って、１フレーム分の反射波データが生成されたか否かを判定する。
【０１２５】
　一方、１ボリューム分の反射波データが生成された場合（ステップＳ５０５肯定）、出
力制御部２５２の制御により、モニタ３０は、１ボリューム分の複数の超音波画像データ
（２次元重畳画像データ群）を、動画データとして表示する（ステップＳ５０６）。
【０１２６】
　そして、制御部２５０は、入力装置４０から本走査条件及び３次元走査の開始要求を受
け付けたか否かを判定する（ステップＳ５０７）。ここで、本走査条件及び３次元走査の
開始要求を受け付けない場合（ステップＳ５０７否定）、超音波診断装置１は、本走査条
件及び３次元走査の開始要求を受け付けるまで待機する。
【０１２７】
　一方、本走査条件及び３次元走査の開始要求を受け付けた場合（ステップＳ５０７肯定
）、制御部２５０の制御により、超音波プローブ１０は、本走査条件に基づいて３次元走
査を開始し（ステップＳ５０８）、処理を終了する。なお、ステップＳ５０９の処理の後
は、第１の実施形態～第４の実施形態で説明したいずれかの格納制御及び出力制御が行な
われる。
【０１２８】
　上述したように、第５の実施形態では、１ボリュームに対応する動画データの表示を行
なうことで、関心領域を重点的に走査する本走査の条件を容易に設定することができる。
【０１２９】
　なお、上記の第１～第５の実施形態は、超音波プローブ１０が、複数の圧電振動子がマ
トリックス状に配置されることで、被検体Ｐを３次元で超音波走査することが可能な２Ｄ
プローブを用いる場合であっても適用可能である。２Ｄプローブは、超音波を集束して送
信することで被検体Ｐを２次元で走査することも可能であり、メカニカル４Ｄプローブの
ように揺動方向にＡ面の位置を連続移動して３次元走査を行なうことができる。
【０１３０】
　また、第１の実施形態～第５の実施形態で説明した画像処理方法は、超音波診断装置１
とは独立に設置された画像処理装置により行なわれる場合であってもよい。かかる画像処
理装置は、例えば、送受信部２１が生成した反射波データを受信することで、第１の実施
形態～第５の実施形態で説明した画像処理方法を行なうことができる。
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　また、図示した各装置の各構成要素は機能概念的なものであり、必ずしも物理的に図示
の如く構成されていることを要しない。すなわち、各装置の分散・統合の具体的形態は図
示のものに限られず、その全部又は一部を、各種の負荷や使用状況等に応じて、任意の単
位で機能的又は物理的に分散・統合して構成することができる。更に、各装置にて行なわ
れる各処理機能は、その全部又は任意の一部が、ＣＰＵおよび当該ＣＰＵにて解析実行さ
れるプログラムにて実現され、あるいは、ワイヤードロジックによるハードウェアとして
実現され得る。
【０１３２】
　また、第１の実施形態～第５の実施形態で説明した画像処理方法は、あらかじめ用意さ
れた画像処理プログラムをパーソナルコンピュータやワークステーション等のコンピュー
タで実行することによって実現することができる。この画像処理プログラムは、インター
ネット等のネットワークを介して配布することができる。また、この制御プログラムは、
ハードディスク、フレキシブルディスク（ＦＤ）、ＣＤ－ＲＯＭ、ＭＯ、ＤＶＤ、ＵＳＢ
メモリ及びＳＤカードメモリ等のＦｌａｓｈメモリ等のコンピュータで読み取り可能な非
一時的な記録媒体に記録され、コンピュータによって非一時的な記録媒体から読み出され
ることによって実行することもできる。
【０１３３】
　以上、説明したとおり、第１の実施形態～第５の実施形態によれば、超音波の３次元走
査により表示される画像の画質劣化を回避することができる。
【０１３４】
　本発明のいくつかの実施形態を説明したが、これらの実施形態は、例として提示したも
のであり、発明の範囲を限定することは意図していない。これら実施形態は、その他の様
々な形態で実施されることが可能であり、発明の要旨を逸脱しない範囲で、種々の省略、
置き換え、変更を行うことができる。これら実施形態やその変形は、発明の範囲や要旨に
含まれると同様に、特許請求の範囲に記載された発明とその均等の範囲に含まれるもので
ある。
【符号の説明】
【０１３５】
　１　超音波診断装置
　１０　超音波プローブ
　２００　装置本体
　２１　送受信部
　２２　信号処理部
　２３　画像処理部
　２４　データ記憶部
　２５　制御部
　２５１　格納制御部
　２５２　出力制御部
　２６　インターフェース部
　３０　モニタ
　４０　入力装置
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【手続補正書】
【提出日】平成25年2月21日(2013.2.21)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　送受信制御により、超音波の３次元走査を行なう超音波プローブと、
　前記超音波プローブが行なう３次元走査により生成されるデータを、当該３次元走査の
領域を所定方向に沿って位置が連続して変更される複数の所定断面を２次元走査すること
で生成される複数の２次元データとして所定の記憶部に格納するように制御する格納制御
部と、
　前記所定の記憶部に格納された前記複数の２次元データに基づく複数の２次元画像デー
タを動画データとして所定の出力部に出力するように制御する出力制御部と、
　を備えたことを特徴とする超音波診断装置。
【請求項２】
　前記出力制御部は、前記複数の２次元画像データを構成する各２次元画像データに、２
次元走査された位置を示す付帯情報を付与して出力するように制御することを特徴とする
請求項１に記載の超音波診断装置。
【請求項３】
　前記出力制御部は、前記複数の２次元画像データを構成する各２次元画像データに、前
記付帯情報に基づく画像データを重畳して出力するように制御することを特徴とする請求
項２に記載の超音波診断装置。
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【請求項４】
　前記付帯情報に基づく画像データは、３次元走査の対象となる臓器を模擬した簡易画像
を用いたデータであることを特徴とする請求項３に記載の超音波診断装置。
【請求項５】
　前記簡易画像は、３次元走査の対象となる臓器ごとに選択可能であることを特徴とする
請求項４に記載の超音波診断装置。
【請求項６】
　前記格納制御部は、前記複数の２次元データとして、前記複数の２次元画像データを前
記所定の記憶部に格納するように制御し、
　前記出力制御部は、前記所定の記憶部に格納された前記複数の２次元画像データを動画
データとして前記所定の出力部に出力するように制御することを特徴とする請求項１～５
のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項７】
　前記格納制御部は、更に、前記３次元走査により生成される３次元データを前記所定の
記憶部に格納するように制御し、
　前記出力制御部は、更に、前記所定の記憶部に格納された前記３次元データに基づく３
次元画像データを前記所定の出力部に出力するように制御することを特徴とする請求項１
～６のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項８】
　前記格納制御部は、前記複数の２次元データとして、複数の２次元反射波データを前記
所定の記憶部に格納するように制御し、
　前記出力制御部は、前記複数の２次元反射波データに基づく複数の２次元画像データ及
び３次元画像データの少なくとも１つを前記所定の出力部に出力するように制御すること
を特徴とする請求項１～７のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項９】
　前記複数の所定断面それぞれの位置は、一定の量ごとに変更されることを特徴とする請
求項１～８のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項１０】
　前記複数の２次元画像データを動画データとして参照した操作者から、走査条件の変更
を受け付ける入力部を更に備えたことを特徴とする請求項１～９のいずれか１つに記載の
超音波診断装置。
【請求項１１】
　前記格納制御部は、前記複数の所定断面による２次元走査の位置が変更される範囲を、
格納制御を行なう１単位とすることを特徴とする請求項１～１０のいずれか１つに記載の
超音波診断装置。
【請求項１２】
　前記超音波プローブは、一列に配列された振動子群を揺動させることで、３次元走査を
行なうことを特徴とする請求項１～１１のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項１３】
　前記超音波プローブは、２次元に配列された振動子群により、３次元走査を行なうこと
を特徴とする請求項１～１１のいずれか１つに記載の超音波診断装置。
【請求項１４】
　超音波プローブが送受信制御により行なう３次元走査により生成されるデータを、当該
３次元走査の領域を所定方向に沿って位置が連続して変更される複数の所定断面を２次元
走査することで生成される複数の２次元データとして所定の記憶部に格納するように制御
する格納制御部と、
　前記所定の記憶部に格納された前記複数の２次元データに基づく複数の２次元画像デー
タを動画データとして所定の出力部に出力するように制御する出力制御部と、
　を備えたことを特徴とする画像処理装置。
【請求項１５】
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　超音波プローブが送受信制御により行なう３次元走査により生成されるデータを、当該
３次元走査の領域を所定方向に沿って位置が連続して変更される複数の所定断面を２次元
走査することで生成される複数の２次元データとして所定の記憶部に格納するように制御
する格納制御手順と、
　前記所定の記憶部に格納された前記複数の２次元データに基づく複数の２次元画像デー
タを動画データとして所定の出力部に出力するように制御する出力制御手順と、
　をコンピュータに実行させることを特徴とする画像処理プログラム。
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根据实施例的超声诊断设备包括超声探头，存储控制器和输出控制器。
超声波探头被配置为在发送/接收控制下执行三维超声波扫描。存储控制
器被配置为控制由超声波探头执行的三维扫描产生的数据，以便存储在
预定存储器中，作为通过二维扫描多个预定交叉产生的多个二维数据。 
- 在三维扫描的区域中，每个位置沿预定方向连续变化的部分。输出控制
器被配置为基于存储在预定存储器中的多条二维数据来控制多条二维图
像数据，以便作为运动图像数据输出到预定输出单元。
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