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(57)【要約】
【課題】穿刺対象の血管の超音波画像を取得する際に、
超音波プローブの押し込みによる当該血管の潰れ状態に
関する情報を提供し、医師若しくはロボットによる血管
穿刺を迅速且つ正確に行うこと。
【解決手段】穿刺支援システム１０は、超音波診断装置
１１からの超音波画像取得時の血管径を検出する血管径
検出手段１８と、血管径検出手段１８で検出された現在
の血管径と予め記憶された標準の血管径とを比較するこ
とで、超音波プローブ１５の皮膚Ｓへの押圧による血管
Ｂの潰れ状態から穿刺の可否を判断するための穿刺支援
情報を生成する穿刺支援情報生成手段１２と、穿刺支援
情報を提示するモニタ１９とを備えている。穿刺支援情
報として、予め記憶された標準血管径に対する超音波画
像取得時の血管径の割合を表す血管圧縮率と、超音波プ
ローブ１５の押し込みによる現在の血管Ｂにおける穿刺
のし易さを表す穿刺可能率とが求められる。
【選択図】　　　　　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　患者の皮膚に超音波プローブを接触させることにより、皮下の血管断面の超音波画像を
取得する超音波診断装置からの前記超音波画像を用いて、血管穿刺を支援するためのシス
テムであって、
　前記超音波画像取得時の血管径を検出する血管径検出手段と、当該血管径検出手段で検
出された現在の血管径と予め記憶された標準の血管径とを比較することで、前記超音波プ
ローブの前記皮膚への押圧による血管の潰れ状態から穿刺の可否を判断するための穿刺支
援情報を生成する穿刺支援情報生成手段と、前記穿刺支援情報を提示する提示手段とを備
えたことを特徴とする穿刺支援システム。
【請求項２】
　前記穿刺支援情報生成手段は、前記標準の血管径に対する前記現在の血管径の割合を表
す血管圧縮率を前記穿刺支援情報として算出する血管圧縮率算出部を備えたことを特徴と
する請求項１記載の穿刺支援システム。
【請求項３】
　前記穿刺支援情報生成手段は、穿刺のし易さを表す穿刺可能率と前記血管圧縮率との関
係データが予め記憶された記憶部と、前記関係データに基づき、前記血管圧縮率算出部で
算出された前記血管圧縮率から、前記超音波画像取得時の前記穿刺可能率を前記穿刺支援
情報として導出する穿刺可能率決定部とを更に備えたことを特徴とする請求項２記載の穿
刺支援システム。
【請求項４】
　患者の皮膚に超音波プローブを接触させることにより、皮下の血管断面の超音波画像を
取得する超音波診断装置からの前記超音波画像を用いて、血管穿刺を支援するためのシス
テムであって、
　前記超音波画像に基づいて検出された現在の血管径と予め記憶された標準の血管径とを
比較することで、前記超音波プローブの前記皮膚への押圧による血管の潰れ状態から穿刺
の可否を判断するための穿刺支援情報を生成する穿刺支援情報生成装置と、前記穿刺支援
情報に基づいて、前記超音波プローブを移動可能に動作する穿刺支援ロボットとを備え、
　前記穿刺支援ロボットは、前記超音波プローブを患者の皮膚に対して離間接近する方向
に移動し、所望の状態で前記超音波プローブを保持するプローブ動作装置と、前記超音波
プローブが皮膚を押し込む際の押圧力を検出可能な力センサと、前記プローブ動作装置の
動作を制御するプローブ動作制御装置とを備え、
　前記プローブ動作制御装置は、前記穿刺支援情報及び前記力センサの検出結果に基づき
、前記皮膚に対する前記超音波プローブの押圧力を穿刺可能な状態に維持するように、前
記プローブ動作装置の動作制御をすることを特徴とする穿刺支援システム。
【請求項５】
　前記プローブ動作制御装置は、前記穿刺支援情報に基づき、前記超音波プローブが穿刺
を行うために適正な押圧状態が否かを判定する判定手段と、当該判定手段での判定に基づ
いて、前記プローブ動作装置への動作指令を行う動作指令手段とを備え、
　前記動作指令手段では、前記判定手段で適正な押圧状態と判定された場合に、そのとき
に前記力センサで検出された押圧力を維持するように、前記プローブ動作装置への動作が
指令される一方、前記判定手段で適正な押圧状態でないと判定された場合に、適正な押圧
状態と判定されるまで前記超音波プローブが移動するように、前記プローブ動作装置への
動作が指令されることを特徴とする請求項４記載の穿刺支援システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、超音波ガイド下における血管穿刺を支援するためのシステムに関する。
【背景技術】
【０００２】
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　患者の体内組織への穿刺は、医療の様々な場面に用いられており、その中で、超音波ガ
イド下における血管穿刺がある。当該血管穿刺は、超音波診断装置で取得した患者の血管
断面の超音波画像を医師が目視しながら、超音波画像上で所望の血管位置を探索し、当該
血管内に穿刺針の先端を留置する。この際、血管の超音波画像を取得するために、その上
方の皮膚を超音波プローブである程度押し込むが、このときの超音波プローブの押圧力が
大き過ぎると穿刺対象の血管が大きく潰れてしまい、穿刺し難くなることがある。従って
、医師は、血管への穿刺を行い易くするため、血管の潰れ具合を適正範囲に留めるように
超音波プローブの押圧力を調整し、当該調整後の状態を所定時間維持しなければならない
。しかしながら、取得した超音波画像の目視だけでは、血管の潰れ具合を明確に把握する
ことができず、現時点での超音波プローブの押し込み状態が、当該患者にとって血管穿刺
のし易い最良の状態か否かの判断が難しい。
【０００３】
　ところで、特許文献１には、超音波画像に基づいてカニューレ又は針を血管に穿刺する
際に、最適な穿刺位置を決定し、当該血管位置にカニューレ等を自動的に挿入するシステ
ムが開示されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特表２００８－５３９９３２号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　前記特許文献１のシステムにあっては、血管の位置、大きさ、種類等のパラメータから
適切な穿刺位置を特定するものであって、前記パラメータが適正範囲でない血管位置では
穿刺が行われず、別の適正位置を探して穿刺を行うようになっている。このため、血管位
置を変えずに、超音波プローブの押圧力を調整するものではなく、また、穿刺がし易い血
管状態になっているか否かの情報を提示することもできない。
【０００６】
　本発明は、このような課題に着目して案出されたものであり、その目的は、穿刺対象の
血管の超音波画像を取得する際に、超音波プローブの押し込みによる当該血管の潰れ状態
に関する情報を提供し、医師若しくはロボットによる血管穿刺を迅速且つ正確に行えるよ
うにする穿刺支援システムを提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　前記目的を達成するため、本発明は、主として、患者の皮膚に超音波プローブを接触さ
せることにより、皮下の血管断面の超音波画像を取得する超音波診断装置からの前記超音
波画像を用いて、血管穿刺を支援するためのシステムであって、
　前記超音波画像取得時の血管径を検出する血管径検出手段と、当該血管径検出手段で検
出された現在の血管径と予め記憶された標準の血管径とを比較することで、前記超音波プ
ローブの前記皮膚への押圧による血管の潰れ状態から穿刺の可否を判断するための穿刺支
援情報を生成する穿刺支援情報生成手段と、前記穿刺支援情報を提示する提示手段とを備
える、という構成を採っている。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明によれば、超音波プローブの押圧による血管の潰れ状態から穿刺の可否を判断す
るための穿刺支援情報が生成されるため、医師は、穿刺対象の血管が映った超音波画像を
見ながら、穿刺支援情報を参照することで、現在の超音波プローブの押し込み状態が、穿
刺し易い状態か否かをより確実に把握することができ、血管穿刺をより迅速且つ正確に行
うことができる。また、超音波プローブを保持して動作させる穿刺支援ロボットに本発明
を適用した場合には、穿刺支援情報に基づき穿刺支援ロボットの動作制御を行うことで、
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患者の皮膚への超音波プローブの押し込みを穿刺のし易い状態に維持することができ、こ
の場合も、血管穿刺をより迅速且つ正確に行うことが可能になる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】第１実施形態に係る穿刺支援システムの概略構成図。
【図２】第２実施形態に係る穿刺支援システムの概略構成図。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　以下、本発明の実施形態について図面を参照しながら説明する。
　（第１実施形態）
【００１１】
　図１には、第１実施形態に係る穿刺支援システムの概略構成図が示されている。この図
において、本実施形態に係る穿刺支援システム１０は、医師が超音波ガイド下における血
管穿刺を行う際に、当該穿刺を支援するための情報である穿刺支援情報を医師に提供する
システムである。
【００１２】
　この穿刺支援システム１０は、穿刺対象とする患者の血管Ｂを含む体内部分の超音波画
像を取得するための超音波診断装置１１と、取得した血管Ｂの超音波画像に基づき、穿刺
支援情報を生成する穿刺支援情報生成装置１２（穿刺支援情報生成手段）とを備えている
。
【００１３】
　前記超音波診断装置１１は、患者の皮膚Ｓに接触して超音波パルスの送波及びエコーの
受波を行う超音波プローブ１５（超音波探触子）と、超音波プローブ１５からの信号によ
って、超音波プローブ１５が接触する皮膚Ｓの下の体内部分の超音波画像を生成する画像
生成手段１７と、画像生成手段１７で生成された超音波画像の画像データに基づいて、当
該画像内の所定位置に映る血管Ｂの血管径を検出する血管径検出手段１８と、超音波画像
と前記穿刺支援情報等を医師等に提示する提示手段としてのモニタ１９とを備えている。
【００１４】
　なお、画像生成手段１７及び血管径検出手段１８は、公知の超音波診断装置１１に採用
されている構造及び手法が適用されており、本発明の本質部分ではないため、ここでは、
それらの構成等、詳細な説明を省略する。
【００１５】
　前記穿刺支援情報生成装置１２は、患者の情報や穿刺対象の血管種類等の各種情報が入
力される入力部２１と、各種のデータが記憶された記憶部２２と、記憶部２２に記憶され
たデータ及び前記血管径検出手段１８で検出された血管径に基づき、演算等によって前記
穿刺支援情報を生成する情報生成部２３とにより構成される。
【００１６】
　この穿刺支援情報生成装置１２で生成される穿刺支援情報は、超音波プローブ１５の皮
膚Ｓへの押圧による血管Ｂの潰れ状態から穿刺の可否を判断するための情報である。本実
施形態では、当該穿刺支援情報として、超音波プローブ１５で押圧されていない状態の標
準の血管径（以下、「標準血管径」と称する）に対する超音波画像の取得時である現在の
血管径の割合を表す血管圧縮率と、超音波プローブ１５の押し込みによる現在の血管Ｂの
変形状態における穿刺のし易さを表す穿刺可能率とが求められる。
【００１７】
　前記記憶部２２では、前記標準血管径の各種データと、前記血管圧縮率に対する前記穿
刺可能率の関係を表す関係データとが記憶されている。ここで、前記標準血管径は、医師
等の知見や予め取得した臨床データ等に基づき、年齢別（若しくは成人子供の別）、穿刺
対象の血管種類別（例えば、中心静脈、内頸静脈、鎖骨下静脈、大腿の静脈等）、血圧（
最低血圧）の大きさ別に設定されている。また、前記関係データは、医師等の知見や予め
取得した臨床データ等に基づき、前記血管圧縮率と前記穿刺可能率とが一対一の関係にな
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るように、数式若しくはテーブルとして設定されている。
【００１８】
　前記情報処理部２３は、前記血管径検出手段１８で検出された現在の血管径から前記血
管圧縮率を求める血管圧縮率算出部２５と、血管圧縮率算出部２５で算出された前記血管
圧縮率から、記憶部２２に記憶された前記関係データに基づき、超音波画像取得時の前記
穿刺可能率を導出する穿刺可能率決定部２６とを備えている。
【００１９】
　前記血管圧縮率算出部２５では、入力部２１から入力された各種情報、すなわち、患者
の情報（年齢、血圧等）及び穿刺対象の血管種別の情報から、それら情報に合致する標準
血管径が記憶部２２から抽出され、抽出された標準血管径で、血管径検出手段１８により
検出された現在の血管径を除算することにより、その値が血管圧縮率として求められる。
【００２０】
　前記穿刺可能率決定部２６では、血管圧縮率算出部２５で求めた血管圧縮率に対応する
穿刺可能率が記憶部２２から抽出されることで、現状の超音波画像取得時の血管Ｂの潰れ
具合における穿刺のし易さを表す穿刺可能率が特定される。
【００２１】
　以上のようにして求めた血管圧縮率及び穿刺可能率は、前記穿刺支援情報として、現在
の超音波画像とともにモニタ１９に表示され、医師が視認可能となる。なお、穿刺支援情
報として、血管圧縮率若しくは穿刺可能率の何れか一方のみをモニタ１９に提示するよう
にしても良く、血管圧縮率のみの提示であれば、穿刺可能率の導出に関する前述の各種構
成を省略することもできる。
【００２２】
　従って、このような第１実施形態によれば、医師が、超音波画像を見ながら、血管Ｂの
潰れ状態と穿刺のし易さを穿刺支援情報で定量的に把握することができ、当該穿刺支援情
報により、穿刺が行い難い状態であるような場合には、医師は、超音波プローブ１５の患
者への押し込みを緩める等の判断を素早く行うことができ、迅速且つ確実な血管穿刺を支
援することができる。
【００２３】
　なお、穿刺可能率に閾値を設け、当該閾値未満の穿刺可能率のときに、音声、画像等に
より警告を発するようにしても良い。
【００２４】
　また、超音波プローブ１５に、患者の皮膚Ｓを押し込む際の押圧力の大きさを検出可能
な力センサを設け、当該力センサで検出された力の大きさと血管圧縮率や穿刺可能率を関
連付けて、モニタ１９を通じて医師等に提示するようにしても良い。
【００２５】
　次に、本発明の他の実施形態について説明する。なお、以下の説明において、前記第１
実施形態と同一若しくは同等の構成部分については同一符号を用いるものとし、説明を省
略若しくは簡略にする。
　（第２実施形態）
【００２６】
　図２に示されるように、本実施形態に係る穿刺支援システム３０は、前記第１実施形態
の構成に対し、超音波診断装置１１によって取得した超音波画像に基づき、穿刺針Ｎを動
作させて血管Ｂ内のターゲットに穿刺を行う穿刺支援ロボット３３を更に備えており、当
該穿刺支援ロボット３３により、前記穿刺支援情報に基づいて超音波プローブ１５の患者
の皮膚Ｓへの押し込み状態を制御することで、穿刺が行い易いように超音波プローブ１５
の位置及び姿勢を維持可能としたところに特徴を有する。
【００２７】
　前記穿刺支援ロボット３３は、超音波プローブ１５及び穿刺針Ｎをそれぞれ保持するよ
うになっており、医師が超音波画像を取得するために超音波プローブ１５の移動を手動で
行える一方で、患者の皮膚Ｓに対する超音波プローブ１５の押し込み状態の調整と穿刺針
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Ｎの移動を自動で行える手持ち型のロボットとなっている。
【００２８】
　この穿刺支援ロボット３３は、超音波プローブ１５を保持するプローブホルダー３５と
、所定の方向にプローブホルダー３５を移動させるプローブ動作装置３６と、プローブホ
ルダー３５に取り付けられ、超音波プローブ１５が患者の皮膚Ｓを押し込む際の押圧力を
検出可能な力センサ３７と、プローブ動作装置３６の動作を制御するプローブ動作制御装
置３８と、プローブホルダー３５に一体的に設けられるとともに、穿刺針Ｎを保持して動
作させる穿刺針動作装置３９と、穿刺針動作装置３９の動作を制御する穿刺針動作制御装
置４０とを備えている。
【００２９】
　前記プローブ動作装置３６は、プローブホルダー３５に保持された超音波プローブ１５
が、患者の皮膚Ｓに対して離間接近する方向に移動し、超音波プローブ１５を所望の位置
及び姿勢で維持可能となるように、図示省略した各種モータ、リンク等の各種部材や機構
によって構成されている。
【００３０】
　前記プローブ動作制御装置３８は、前記穿刺支援情報生成装置１２で生成された穿刺支
援情報に基づいて、患者の皮膚Ｓに対する超音波プローブ１５の押圧力を適正に維持する
ように、超音波プローブ１５における患者の皮膚Ｓを押圧する方向の移動を制御するよう
になっている。
【００３１】
　このプローブ動作制御装置３８は、前記穿刺支援情報に基づき、超音波プローブ１５が
穿刺を行うために適正な押圧状態が否かを判定する判定手段４２と、判定手段４２での判
定に基づいて、プローブ動作装置２６への動作指令を行う動作指令手段４３とを備えてい
る。
【００３２】
　前記判定手段４２では、現在の超音波プローブ１５の押し込み状態における前記穿刺可
能率が予め設定された閾値以上の場合に、適正な押圧状態と判定される一方、前記穿刺可
能率が前記閾値未満の場合に、適正な押圧状態でないと判定される。なお、ここでの判定
は、血管圧縮率を用いても良く、当該血管圧縮率が予め設定された閾値以上か未満かによ
って、適正な押圧状態か否かを判定しても良い。
【００３３】
　前記動作指令手段４３では、判定手段４２で適正な押圧状態と判定された場合に、その
ときに力センサ３７で検出された押圧力を維持するように、プローブ動作装置３６への動
作が指令される。一方で、判定手段４２で適正な押圧状態でないと判定された場合は、超
音波プローブ１５の皮膚Ｓへの押し込みが強く、穿刺し難い程度に血管が潰れた状態にな
っていることから、判定手段４２で適正な押圧状態と判定されるまで、超音波プローブ１
５が皮膚から離れる方向に移動するように、プローブ動作装置３６への動作が指令される
。
【００３４】
　前記穿刺針動作装置３９及び前記穿刺針動作制御装置４０は、本発明者らが既に提案し
ている特許第５５３１２３９号公報の構成及び作用の他、他の公知の構造や手法等を採用
することができ、本発明の本質部分ではないため、ここでは詳細な説明を省略する。
【００３５】
　本実施形態の穿刺支援システム３０において、医師は、プローブホルダー３５を手で把
持し、超音波プローブ１５を患者の皮膚Ｓに接触させながら自身の手で所定範囲内を移動
することで、穿刺を行う血管Ｂを探索し、モニタ１９を見ながら、穿刺を行いたい部位が
超音波画像上に表れたときに超音波プローブ１５の移動を停止する。このときの超音波プ
ローブ１５の皮膚Ｓへの押し込み状態について、穿刺支援情報生成装置１２により穿刺支
援情報が生成される。そして、当該穿刺支援情報から、判定手段４２で穿刺がし易い血管
Ｂの状態になっていると判定されると、プローブ動作装置３６の動作がロックされ、その
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ときの超音波プローブ１５の位置及び姿勢が維持される。そして、穿刺針動作装置３９で
穿刺針Ｎを動作させ、血管Ｂ内のターゲットへの穿刺がなされる。一方、判定手段４２で
穿刺がし易い血管の状態になってないと判定されると、超音波プローブ１５が、適正な押
圧状態になるまで患者の皮膚Ｓから離れる方向に移動するように、プローブ動作装置３６
が動作する。
【００３６】
　なお、穿刺支援ロボット３３としては、前記穿刺針動作装置３９及び前記穿刺針動作制
御装置４０を省略し、適正な押圧状態になるように超音波プローブ１５の保持及び移動を
可能にする機能のみを有するロボットを採用することもできる。
【００３７】
　また、前記第１及び第２実施形態では、超音波診断装置１１と穿刺支援情報生成装置１
２とを別の装置構成としているが、本発明はこれに限定されるものではなく、超音波診断
装置１１に、穿刺支援情報生成装置１２の前述の各種構成を一部若しくは全て組み込むこ
とも可能である。
【００３８】
　その他、本発明における装置各部の構成は図示構成例に限定されるものではなく、実質
的に同様の作用を奏する限りにおいて、種々の変更が可能である。
【符号の説明】
【００３９】
　１０　穿刺支援システム
　１１　超音波診断装置
　１２　穿刺支援情報生成装置（穿刺支援情報生成手段）
　１５　超音波プローブ
　１８　血管径検出手段
　１９　モニタ（提示手段）
　２２　記憶部
　２５　血管圧縮率算出部
　２６　穿刺可能率決定部
　３０　穿刺支援システム
　３３　穿刺支援ロボット
　３６　プローブ動作装置
　３７　力センサ
　３８　プローブ動作制御装置
　４２　判定手段
　４３　動作指令手段
　Ｂ　血管
　Ｓ　皮膚
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【手続補正書】
【提出日】平成28年2月20日(2016.2.20)
【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】
　患者の皮膚に超音波プローブを接触させることにより、皮下の血管断面の超音波画像を
取得する超音波診断装置からの前記超音波画像を用いて、血管穿刺を支援するためのシス
テムであって、
　前記超音波画像取得時の血管径を検出する血管径検出手段と、当該血管径検出手段で検
出された現在の血管径と前記超音波プローブで押圧されていない状態の標準の血管径であ
る標準血管径とを比較することで、前記超音波プローブの前記皮膚への押圧による血管の
潰れ状態から穿刺の可否を判断するための穿刺支援情報を生成する穿刺支援情報生成手段
と、前記穿刺支援情報を提示する提示手段とを備え、
　前記穿刺支援情報生成手段は、患者の情報や穿刺対象の血管種類を含む各種情報が入力
される入力部と、各種のデータが記憶された記憶部と、当該記憶部に記憶されたデータ及
び前記血管径検出手段で検出された血管径に基づき、前記穿刺支援情報として、前記標準
血管径に対する前記現在の血管径の割合を表す血管圧縮率を生成する情報生成部とにより
構成され、
　前記記憶部では、年齢別若しくは成人子供の別、穿刺対象の血管種類別、及び／又は血
圧の大きさ別に設定された前記標準血管径が記憶され、
　前記情報生成部は、前記血管径検出手段で検出された現在の血管径から前記血管圧縮率



(9) JP 2016-123794 A 2016.7.11

を算出する血管圧縮率算出部を備え、
　前記血管圧縮率算出部では、前記各種情報が前記入力部から入力されると、当該情報に
合致する前記標準血管径が前記記憶部から抽出され、抽出された前記標準血管径を用いて
前記血管圧縮率を求めることを特徴とする穿刺支援システム。
【請求項２】
　前記記憶部では、穿刺のし易さを表す穿刺可能率と前記血管圧縮率との関係データが更
に記憶され、
　前記情報生成部は、前記血管圧縮率算出部で求めた前記血管圧縮率から、前記記憶部に
記憶された前記関係データに基づき、前記超音波画像取得時の前記穿刺可能率を前記穿刺
支援情報として導出する穿刺可能率決定部を更に備えたことを特徴とする請求項１記載の
穿刺支援システム。
【請求項３】
　前記穿刺支援情報生成手段で生成された前記穿刺支援情報に基づいて、前記超音波プロ
ーブを移動可能に動作する穿刺支援ロボットを更に備え、
　前記穿刺支援ロボットは、前記超音波プローブを患者の皮膚に対して離間接近する方向
に移動し、所望の状態で前記超音波プローブを保持するプローブ動作装置と、前記超音波
プローブが皮膚を押し込む際の押圧力を検出可能な力センサと、前記プローブ動作装置の
動作を制御するプローブ動作制御装置とを備え、
　前記プローブ動作制御装置は、前記穿刺支援情報及び前記力センサの検出結果に基づき
、前記皮膚に対する前記超音波プローブの押圧力を穿刺可能な状態に維持するように、前
記プローブ動作装置の動作制御をすることを特徴とする請求項１又は２記載の穿刺支援シ
ステム。
【請求項４】
　前記プローブ動作制御装置は、前記穿刺支援情報に基づき、前記超音波プローブが穿刺
を行うために適正な押圧状態が否かを判定する判定手段と、当該判定手段での判定に基づ
いて、前記プローブ動作装置への動作指令を行う動作指令手段とを備え、
　前記動作指令手段では、前記判定手段で適正な押圧状態と判定された場合に、そのとき
に前記力センサで検出された押圧力を維持するように、前記プローブ動作装置への動作が
指令される一方、前記判定手段で適正な押圧状態でないと判定された場合に、適正な押圧
状態と判定されるまで前記超音波プローブが移動するように、前記プローブ動作装置への
動作が指令されることを特徴とする請求項３記載の穿刺支援システム。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１８】
　前記情報生成部２３は、前記血管径検出手段１８で検出された現在の血管径から前記血
管圧縮率を求める血管圧縮率算出部２５と、血管圧縮率算出部２５で算出された前記血管
圧縮率から、記憶部２２に記憶された前記関係データに基づき、超音波画像取得時の前記
穿刺可能率を導出する穿刺可能率決定部２６とを備えている。
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解决的问题：在获取要穿刺的血管的超声图像时，通过推动超声波探头来提供有关血管塌陷状态的信息，并由医生或机器人快速，
准确地对血管进行穿刺。 穿刺辅助系统（10）包括：在从超声波诊断装置（11）获取超声波图像时，用于检测血管直径的血管直
径检测单元（18），由该血管直径检测单元（18）检测出的当前血管直径；以及 通过与存储的标准血管直径进行比较，穿刺辅助
信息生成装置生成穿刺辅助信息，该穿刺辅助信息用于根据将超声波探头15压在皮肤S上而引起的血管B的塌陷状态来判断是否可
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以穿刺。 在图12中示出了用于显示穿刺支持信息的监视器19和监视器19。 作为穿刺支持信息，表示在获取超声波图像时的血管直
径与预先存储的标准血管直径之比的血管压缩率，通过推入超声波探头
15来表示当前血管B中的穿刺容易性的穿刺。 可能性是必需的。 [选型
图]图1


