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(57)【要約】
　超音波画像化システムＵＩＳにおいて、画像捕捉装置
ＩＣＡは、物体ＮＤＬが人体ＢＤＹに導入される間に該
人体ＢＤＹの一連の超音波画像を捕捉する。変位検出器
ＤＤは、上記一連の超音波画像から変位指示情報のマッ
プＤＭを発生する。変位指示情報は当該人体の特定の位
置に関係し、該位置が受けた変位を示す。物体ロケータ
ＯＬは、上記変位指示情報のマップに基づいて、当該人
体における上記物体の位置に関する指示情報ＯＬＩを形
成する。



(2) JP 2011-530366 A 2011.12.22

10

20

30

40

50

【特許請求の範囲】
【請求項１】
　主体の一連の超音波画像が、該主体内に物体が導入される間に捕捉される画像捕捉ステ
ップと、
　前記一連の画像から、前記主体の特定の部分に関係すると共に該部分が受けた変位を示
す変位指示情報のマップが発生される変位検出ステップと、
　前記主体内の前記物体の位置に関係する指示情報が、前記変位指示情報のマップに基づ
いて形成される物体位置特定ステップと、
を有する超音波画像化方法。
【請求項２】
　超音波画像と、前記物体位置特定ステップにおいて形成された前記主体内の前記物体の
位置に関係する前記指示情報に基づく視覚的指示情報とを含む表示画像が形成される表示
処理ステップ、
を有する請求項１に記載の超音波画像化方法。
【請求項３】
　前記物体位置特定ステップが、前記変位指示情報のマップにおいて対称軸が識別される
方向識別サブステップを有する請求項１に記載の超音波画像化方法。
【請求項４】
　超音波画像と、前記方向識別サブステップにおいて識別された前記対称軸に基づいた前
記物体が前記主体内で移動する方向の視覚的指示情報とを含む表示画像が形成される表示
処理ステップ、
を有する請求項３に記載の超音波画像化方法。
【請求項５】
　前記物体位置特定ステップが、前記対称軸に沿う前記変位指示情報の大きさの急峻な減
少が識別される先端部分識別サブステップを有する請求項３に記載の超音波画像化方法。
【請求項６】
　超音波画像と、前記先端部分識別サブステップにおいて識別された前記対称軸に沿う前
記変位指示情報の大きさの急峻な減少に基づいた前記物体の先端部分の視覚的指示情報と
を含む表示画像が形成される表示処理ステップ、
を有する請求項５に記載の超音波画像化方法。
【請求項７】
　前記画像捕捉ステップが、ボリュームデータを生成する前記主体の三次元走査を含み、
当該方法が、
　前記主体内に導入された前記物体に一致するビュー平面が、前記ボリュームデータから
、前記物体位置特定ステップにおいて形成された前記主体内の前記物体の位置に関係する
前記指示情報に基づいて発生されるビュー平面発生ステップと、
　前記ビュー平面を含む表示画像が形成される表示処理ステップと、
を有する請求項１に記載の超音波画像化方法。
【請求項８】
　前記変位検出ステップが、
　時間的に隣接する超音波画像の対から、該対における一方の画像内の特定の位置を他方
の画像内の特定の位置につなぐ基本変位指示情報のマップが発生される動き推定ステップ
と、
　各超音波画像内の対応する位置をつなぐ各基本変位指示情報の和に対応する積算変位指
示情報のマップが、超音波画像の各対から発生された前記基本変位指示情報の各マップに
基づいて発生される、変位マップ積算ステップと、
を有する請求項１に記載の超音波画像化方法。
【請求項９】
　前記動き推定ステップ及び前記変位マップ積算ステップが画像毎に実行され、前記変位
マップ積算ステップが、
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　先に発生された前記積算変位指示情報のマップの最新版がメモリから読み出されるメモ
リ読出サブステップと、
　超音波画像の対から発生される各基本変位指示情報が、前記メモリから読み出された前
記積算変位指示情報のマップに含まれる対応する各積算変位指示情報に適用されて、前記
積算変位指示情報のマップの更新版を得る積算ステップと、
　前記積算変位指示情報のマップの前記更新版がメモリに書き込まれるメモリ書込ステッ
プと、
を有する請求項８に記載の超音波画像化方法。
【請求項１０】
　前記変位マップ積算ステップにおいて、前記積算変位指示情報が、初期画像における対
応する位置に関連する各点として表され、これら各点が前記動き推定ステップにおいて確
立された各基本変位指示情報の結果として画像位置がずらされている請求項８に記載の超
音波画像化方法。
【請求項１１】
　主体の一連の超音波画像を、該主体内に物体が導入される間に捕捉する画像捕捉装置と
、
　前記一連の画像から、前記主体の特定の部分に関係すると共に該部分が受けた変位を示
す変位指示情報のマップを発生する変位検出器と、
　前記主体内の前記物体の位置に関係する指示情報を、前記変位指示情報のマップに基づ
いて形成する物体位置特定器と、
を有する超音波画像化システム。
【請求項１２】
　プログラマブルプロセッサにロードされた場合に該プログラマブルプロセッサに請求項
１に記載の方法を実行させる一連の命令を有するコンピュータプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明の一態様は、超音波画像化の方法に関するものである。該方法は、例えば、人体
に導入された物体に関する視覚的情報を供給するために使用することができる。該視覚的
情報は、人体内の該物体の現在位置、又は人体内で該物体が動く現在の方向、又はこれら
両方を示すことができる。本発明の他の態様は、超音波画像化装置及びコンピュータプロ
グラム製品に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　超音波画像化は、典型的には、下記の処理を含む。圧電トランスジューサを有するプロ
ーブが、検査されるべき人体に対して保持される。送信器回路が各駆動信号を発生し、こ
れら駆動信号が上記プローブの対応する圧電トランスジューサに供給される。このことは
、上記プローブが、超音波を人体内に典型的には音響ビームの形態で放出させるようにす
る。人体内で、該超音波の反射が生じる。これら反射波の少なくとも一部が、上記プロー
ブに戻る。この結果、各圧電トランスジューサが、対応する受信信号を生成する。受信器
回路が、これら信号を処理して、当該人体の超音波画像を得る。
【０００３】
　手術者が人体に物体を導入する場合に超音波画像が有用な視覚的フィードバックを提供
することが望ましい。斯かる超音波画像は、手術者が物体を人体内の特定の関心領域に移
動させるのを案内する。例えば、超音波画像は、患者の人体に針を導入する臨床医を場合
によっては案内することができる。従って、該臨床医が上記特定の関心領域に到達するこ
とに成功する前に、幾度かの試行錯誤が必要とされるのを回避することができる。このよ
うな試行錯誤は、患者を不快にさせ、更には、当該臨床医にとり時間の掛かることである
。
【０００４】



(4) JP 2011-530366 A 2011.12.22

10

20

30

40

50

　しかしながら、人体に導入されている物体を超音波画像化により正確に追跡することは
一般的に困難である。超音波画像化は、典型的には、一般的にビュー平面（view plane）
と呼ばれる所与の面内又は所与の面の集合内に位置する人体部分の構造的詳細を提供する
。ビュー平面は、写真又は、むしろ、フィルムが作成される当該人体の特定の断面と見な
すことができる。二次元（２Ｄ）超音波画像化の場合、当該音響ビームのものに対応する
特定の向きを持つ１つのビュー平面が存在する。三次元（３Ｄ）超音波画像化の場合、異
なる向きの幾つかのビュー平面が存在する。
【０００５】
　使用される超音波画像化技術が、２Ｄ又は３Ｄのどの様なものであっても、ビュー平面
の外部に位置する人体部分は当該ビデオ平面によっては表されないということになる。従
って、人体に導入された物体、又は該物体の少なくとも相当の部分が正確に合致した如何
なるビュー平面も存在しない場合、該物体は殆ど見えないか又は全く見えない。ビュー平
面は、プローブを操作することにより手動的態様で又は送信器回路若しくは受信器回路に
おける適切な処理により電気的態様で、又はこれら両方により調整することができる。し
かしながら、ビュー平面を正確に調整するためには、当該物体に関する幾らかの位置的情
報が必要とされる。この情報を得ることは、例えば探査手順が適用される場合は相対的に
時間の掛かるものとなり得るか、又は相対的に高価な装置に関わるものとなり得るか、又
は両方である。
【０００６】
　米国特許出願公開第2007/0167769号は、穿刺針の挿入経路の表示を可能にする超音波診
断装置を記載している。超音波ボリュームデータが、生体を三次元的に走査する超音波プ
ローブにより作成される。表示装置上に表示するために、該超音波ボリュームデータから
断層撮影平面が選択される。第１実施例において、この平面選択は手動で実行される。操
作者は先ず上記超音波ボリュームデータにおいて２つの点を指定しなければならず、ここ
で、一方の点は穿刺針の基端部に対応し、他方の点は該穿刺針の先端部に対応する。操作
者は、当該穿刺針の指定されねばならない上記部分を視覚化するために、前記超音波ボリ
ュームデータから対応する二次元画像を手動で選択しなければならない。次いで、操作者
は、上述した２つの点を通る直線であるような軸の周りの回転角度を指定することにより
、当該関心断層撮影平面を選択する。第２実施例において、平面選択は、穿刺針を含む治
療装置及び超音波プローブの位置を検出する位置検出装置により供給される位置情報に基
づくものである。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　人体に導入される物体に関する情報を提供するような改善された超音波画像化技術に対
する需要が存在する。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明の一態様によれば、主体（人体）の一連の超音波画像が、該主体内に物体が導入
される間に捕捉される。前記一連の超音波画像から、変位指示情報のマップが発生される
。変位指示情報は、前記主体の特定の部分に関係すると共に該部分が受けた変位を示す。
前記主体内の前記物体の位置に関係する指示情報が、前記変位指示情報のマップに基づい
て形成される。
【０００９】
　上記物体の現在の位置及び該物体が辿る現在の方向が、相当程度に、当該人体の各部分
が受ける各変位を決定する。上記の変位指示情報のマップは、これらの各変位を反映する
。従って、上記物体の現在の位置及び該物体の現在の方向を、このマップから抽出するこ
とができる。例えば、相対的に大きな変位を受ける人体部分は、典型的には、当該人体に
導入された物体に相対的に近くに位置する。沿う各変位が同様の向きを持つラインは、当
該物体の現在の方向に対応しそうである。このラインに沿う、変位の大きさの急峻な減少
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を示す区間は、典型的には、当該関心物体の先端部分に対応するであろう。
【００１０】
　上記物体の現在の位置又は該物体の現在の方向に関する情報を得るためには、当該人体
の三次元走査は必要ではない。三次元走査を使用することもできるが、二次元走査で充分
である。更に、当該物体に合致するビュー平面を決定するために、操作者（手術者）が、
異なるビュー平面で該物体の部分を探査及び指定する必要はない。人体内の物体の位置を
検出する特別な装置も一切必要ない。従って、本発明は、人体に導入される物体に関する
情報を供給する廉価な超音波画像化技術を提供する。更に、この超音波画像化技術は、使
用者にとり使い易く、時間効率的である。
【００１１】
　本発明の一構成例は、有利にも、個々の従属請求項に対応する別個の段落で説明される
ような下記の更なるフィーチャの１以上を有する。
【００１２】
　好ましくは、超音波画像及び視覚的指示情報を含む表示画像が形成され、上記視覚的指
示情報は上述したようにして得られる人体内の物体の位置に関する指示情報に基づくもの
である。
【００１３】
　好ましくは、前記変位指示情報のマップ内で対称軸が識別される。
【００１４】
　好ましくは、超音波画像と、人体内で物体が移動する方向の視覚的指示情報とを含む表
示画像が形成され、上記視覚的指示情報は上記対称軸に基づくものである。
【００１５】
　好ましくは、上記対称軸に沿った、変位指示情報の大きさの急峻な減少が識別される。
【００１６】
　好ましくは、超音波画像と、前記対称軸に沿う前記変位指示情報の大きさの急峻な減少
に基づいた前記物体の先端部分の視覚的指示情報とを含む表示画像が形成される。
【００１７】
　ボリュームデータを生成する前記人体の三次元走査が実行される場合、前記人体内に導
入された前記物体に一致するビュー平面が、前記ボリュームデータから、前記人体内の前
記物体の位置に関係する前記指示情報に基づいて発生される。このビュー平面を含む表示
画像を形成することができる。
【００１８】
　好ましくは、前記変位指示情報のマップは以下のようにして得られる。基本変位指示情
報のマップが、時間的に隣接する超音波画像の対から発生される。基本変位指示情報は、
対における一方の画像内の特定の位置を他方の画像内の特定の位置につなげる。積算変位
指示情報のマップが、超音波画像の各対から発生された基本変位指示情報の各マップに基
づいて発生される。積算変位指示情報は、各画像内の対応する画像位置をつなぐ各基本変
位指示情報の和に対応する。
【００１９】
　前記基本変位指示情報のマップ及び前記積算変位指示情報のマップは、画像毎に発生す
ることができる。その場合、先に発生された前記積算変位指示情報のマップの最新版がメ
モリから読み出される。画像の対から発生される各基本変位指示情報が、前記メモリから
読み出された前記積算変位指示情報のマップに含まれる対応する各積算変位指示情報に適
用される。従って、前記積算変位指示情報のマップの更新版が得られる。次いで、該更新
版はメモリに書き込まれる。
【００２０】
　前記積算変位指示情報は、初期画像における対応する位置に関連する各点として表すこ
とができる。これら各点は、確立された各基本変位指示情報の結果として画像位置がずら
される。
【００２１】
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　図面を参照する詳細な説明は、上記に要約した本発明及び追加のフィーチャを解説する
。
【図面の簡単な説明】
【００２２】
【図１】図１は、超音波画像化システムを図示するブロック図である。
【図２】図２は、前記超音波画像化システムの一部を形成する変位検出器を示すブロック
図である。
【図３】図３は、前記変位検出器の動作モードを示す概念図である。
【図４】図４は、前記変位検出器の動作モードを示す概念図である。
【図５】図５は、前記変位検出器の動作モードを示す概念図である。
【図６】図６は、前記変位検出器の動作モードを示す概念図である。
【図７】図７は、前記変位検出器の動作モードを示す概念図である。
【図８】図８は、前記変位検出器の動作モードを示す概念図である。
【図９】図９は、前記変位検出器の動作モードを示す概念図である。
【図１０】図１０は、前記変位検出器の動作モードを示す概念図である。
【図１１】図１１は、前記変位検出器の動作モードを示す概念図である。
【図１２】図１２は、前記変位検出器が供給することができる変位マップのベクトル版を
示すデータ図である。
【図１３】図１３は、前記変位検出器が供給することができる変位マップの格子点版を示
すデータ図である。
【図１４】図１４は、当該超音波画像化システムが二次元超音波走査に基づいて供給する
ことができる２Ｄモード表示画像を示す絵図である。
【図１５】図１５は、当該超音波画像化システムが三次元超音波走査に基づいて供給する
ことができる３Ｄモード表示画像を示す絵図である。
【発明を実施するための形態】
【００２３】
　図１は、臨床医が患者の人体ＢＤＹに針ＮＤＬを適切に挿入するのを補助することが可
能な超音波画像化システムＵＩＳを示している。該超音波画像化システムＵＩＳは、プロ
ーブＰＲＢ、画像捕捉装置ＩＣＡ、表示プロセッサＤＰＲ、表示装置ＤＰＬ及びコントロ
ーラＣＴＲＬを有している。プローブＰＲＢは、例えば圧電トランスジューサの二次元ア
レイを有することができる。画像捕捉装置ＩＣＡは、超音波送信器及び超音波受信器を有
することができ、ビーム形成モジュールを含むことができる。画像捕捉装置ＩＣＡは、更
に、１以上のフィルタモジュール及び、所謂、Ｂモード処理モジュールを有することがで
きる。コントローラＣＴＲＬは、例えば、適切にプログラムされたプロセッサの形態とす
ることができる。該コントローラＣＴＲＬは、更に、便宜上図示されていないユーザイン
ターフェースを有することができる。
【００２４】
　超音波画像化システムＵＩＳは、更に、下記の機能主体を有する。即ち、変位検出器Ｄ
Ｄ及び物体ロケータＯＬである。これらの機能主体は、例えば、プログラマブルプロセッ
サにロードされた一群の命令により各々実施化することができる。このようなソフトウェ
アによる実施化においては、上記命令の群が、当該機能主体が実行する処理（後述する）
を定める。このように、図１は方法を表すものと見なすことができ、これによれば、機能
主体又は一群の機能主体は、この方法の或る処理ステップ又は一連の処理ステップと見な
すことができる。例えば、変位検出器ＤＤは変位検出ステップを表すことができ、物体ロ
ケータＯＬは物体の位置特定ステップを表すことができる。
【００２５】
　超音波画像化システムＵＩＳは、基本的に下記のように動作する。先ず、プローブＰＲ
Ｂは適切な軟膏が塗布された患者の人体ＢＤＹと接触状態にあると仮定する。画像捕捉装
置ＩＣＡは、臨床医が針ＮＤＬを患者の人体ＢＤＹに挿入する間に捕捉される一連の画像
（画像のシーケンス）ＩＭＳを生成する。この目的のために、該画像捕捉装置ＩＣＡは、
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プローブＰＲＢに一群の送信信号ＴＸを供給すると共に、該プローブＰＲＢからの一群の
受信信号ＲＸを処理する。上記一群の受信信号ＲＸは、上記送信信号ＴＸの反射を含む。
これらの反射は、患者の人体ＢＤＹ内で発生する。前記一連の画像ＩＭＳは、これらの受
信信号ＲＸから発生される、所謂、Ｂモード画像であり得る。これらの画像は、二次元で
あるか又は三次元であり得る。これら画像は、必ずしも、針ＮＤＬ又は該針の何れかの部
分の視覚的表現を有する必要はない。
【００２６】
　変位検出器ＤＤは、画像捕捉装置ＩＣＡから入力された前記一連の画像に基づいて１以
上の変位マップＤＭを発生する。変位マップＤＭは、上記一連の画像ＩＭＳに表された当
該人体ＢＤＹの各部分に関する対応する変位指示情報（displacement indications）を有
する。変位指示情報は、ベクトルの形態とすることができる。このようなベクトルは、画
像の水平軸及び垂直軸に対応する水平成分及び垂直成分を有することができる。上記画像
が三次元である場合、当該ベクトルは追加の成分を有するであろう。人体ＢＤＹの特定の
部分に関連する変位指示情報は、異なる時点で捕捉された２つの画像の間の該部分の変位
を表す。この変位は、典型的には、針ＮＤＬが人体ＢＤＹに挿入された結果であろう。
【００２７】
　変位検出器ＤＤは、捕捉された連続する各画像に対し、連続する各変位マップＤＭを発
生することができる。即ち、変位検出器ＤＤは、画像捕捉装置ＩＣＡにより供給される一
番最近の画像に応答して変位マップＤＭを形成する。この変位マップは、初期画像に対す
る各人体部分の各変位を表すことができる。この場合、各変位指示情報は、捕捉される新
たな各画像に対して、大きさが順次増加するであろう。これは、捕捉される新たな各画像
に対して、前記針ＮＤＬは人体ＢＤＹ内に一層深く入るからである。人体部分は、典型的
には、針ＮＤＬが人体ＢＤＹ内に一層深く挿入されるにつれて大きさが増加するような変
位を受けるであろう。言い換えると、各人体部分の各変位は、針ＮＤＬが人体ＢＤＹ内に
一層深く挿入されるにつれて、一層顕著となる。
【００２８】
　物体ロケータＯＬは、変位検出器ＤＤにより発生された１以上の変位マップＤＭに基づ
いて、物体位置指示情報ＯＬＩを形成する。該物体位置指示情報ＯＬＩは、人体ＤＢＹ内
の針ＮＤＬの現在の位置、又は人体ＢＤＹ内の針ＮＤＬの現在の方向、又はこれら両方に
関する情報を提供する。物体ロケータＯＬは、この情報を、変位マップ又は一群の変位マ
ップＤＭ（どちらか当てはまる方）から効果的に抽出する。各人体部分の各変位を表す、
変位マップ内の各変位指示情報は、針ＮＤＬの現在の位置又は該針の現在の方向に関する
情報を提供する。例えば、相対的に大きな変位を受ける人体部分は、典型的には、当該針
ＮＤＬの相対的に近くに位置する。ラインに沿う各変位が同様の向きを有するような該ラ
インは、針ＮＤＬが挿入されたラインに対応しそうである。このラインは、典型的には、
針ＮＤＬの方向に対応する。このラインに沿う、変位の大きさの急激な減少を示す区域は
、典型的には、該針ＮＤＬの先端部分に対応するであろう。
【００２９】
　物体ロケータＯＬは、1以上の変位マップＤＭに基づいて物体位置指示情報ＯＬＩを発
生するために、1以上の所定の評価基準を用いることができる。例えば、物体ロケータＯ
Ｌは、変位マップ内における対称軸を効果的に探査及び識別することができる。該対称軸
は、針ＮＤＬの方向を示す。物体ロケータＯＬは、更に、上記対称軸に沿う２つの近隣の
変位指示情報を探査及び識別することができ、これらのうちの一方は相対的に大きな大き
さを有し、他方は相対的に小さな大きさ（零に近い）を有する。これらの２つの近隣の変
位指示情報は、針ＮＤＬの先端部を示す。他の例として、物体ロケータＯＬは、一連の連
続する変位マップを分析して、各変位マップＤＭの各変位指示情報が向きに関して同様の
ままである領域を探査及び識別することができる。この領域は、針ＮＤＬの方向に対応し
得る。
【００３０】
　物体ロケータＯＬは、連続する捕捉画像に対して発生された、連続する各変位マップＤ
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Ｍに対して連続する各物体位置指示情報を形成することができる。即ち、物体ロケータＯ
Ｌは、前記変位検出器ＤＤにより供給される一番最近の変位マップに応答して、物体位置
指示情報ＯＬＩを形成する。この場合、物体ロケータＯＬは、針ＮＤＬが人体ＢＤＹに挿
入される間に前記画像捕捉装置ＩＣＡが形成する一連の画像ＩＭＳに、言わば、同期した
一連の物体位置指示情報ＯＬＩを発生する。言い方を変えると、物体ロケータＯＬは、針
ＮＤＬが人体ＢＤＹに挿入される間に捕捉される各新画像により連続的に更新される物体
位置指示情報ＯＬＩを供給する。
【００３１】
　表示プロセッサＤＰＲは、前記画像捕捉装置ＩＣＡが供給する画像のシーケンスＩＭＳ
と、前記物体ロケータＯＬが供給する1以上の物体位置指示情報ＯＬＩ（これも、前述し
たように、同様にシーケンスの形態であり得る）とに基づいて、一連の表示画像（表示画
像のシーケンス）ＤＩＳを発生する。表示装置ＤＰＬは、該表示画像のシーケンスＤＩＳ
を表示する。表示画像は、好ましくは、前記画像のシーケンスＩＭＳにおける或る画像か
らのビュー平面（view plane）、及び前記物体位置指示情報ＯＬＩに基づく視覚的針指示
情報を含む。上記視覚的針指示情報は、例えば、捕捉された画像に重ねられた1以上のグ
ラフィックな項目を含むことができる。グラフィック項目は、臨床医に対して、該グラフ
ィック項目の位置、形状、寸法、色又はこれらの組み合わせにより情報を伝達することが
できる。例えば、カラーコード化されたカーソルが、人体ＢＤＹ内の針ＮＤＬの現在位置
を示すことができる。他の例として、矢印が該針ＮＤＬの方向を示すこともできる。
【００３２】
　図２は、変位検出器ＤＤ、又はむしろ該変位検出器の構成を図示している。該変位検出
器ＤＤは、画像メモリＩＭＥＭ及び変位マップメモリＤＭＥＭ（これらは、物理的に単一
のメモリ回路に含まれてもよい）を有する。該変位検出器ＤＤは、更に、下記の機能主体
を有している。即ち、動き推定器ＭＥ及び変位マップ積算器ＤＭＡである。前述したよう
に、これらの機能主体は、各々、例えばプログラマブルプロセッサにロードされた一連の
命令により実施化することができる。このようなソフトウェアに基づく構成においては、
上記動き推定器ＭＥ及び変位マップ積算器ＤＭＡは、ソフトウェアモジュールに各々対応
し、これらソフトウェアモジュールの各々は対応する処理を定める対応するサブモジュー
ルを有することができる。
【００３３】
　変位検出器ＤＤは、基本的に下記のように動作する。画像メモリＩＭＥＭは、前記画像
捕捉装置ＩＣＡが供給する前記一連の画像（画像のシーケンス）に含まれる2以上の連続
する画像を一時的に記憶する。如何なる所与の時点においても、画像メモリＩＭＥＭは、
画像捕捉装置ＩＣＡが一番最近に供給した画像を有している。この画像は、以下では、現
在画像ＩＭｋと称する。画像メモリＩＭＥＭは、更に、現在の画像ＩＭｋの直前の画像も
有する。以下、この画像は先行画像ＩＭｋ－１と称する。従って、画像メモリＩＭＥＭが
画像捕捉装置ＩＣＡから新たな画像を入力する場合、この画像は現在画像ＩＭｋとなり、
以前に現在画像ＩＭｋであった画像は先行画像ＩＭｋ－１となる。
【００３４】
　動き推定器ＭＥは、現在画像ＩＭｋに対して基本変位マップＥＤＭを発生する。該基本
変位マップＥＤＭは、現在画像ＩＭｋの各位置に関する変位指示情報を各々有する。変位
指示情報は、当該画像部分の、先行画像ＩＭｋ－１における対応する画像部分に対する変
位を示す。即ち、所与の画像に属する基本変位マップＥＤＭは、該画像と直前の先行画像
ＩＭｋ－１との間に発生した変位を示す。従って、基本変位マップＥＤＭは、相対的に短
い期間にわたる変位、即ち２つの連続する画像の間の変位を表す。従って、これらの変位
は相対的に小さい。
【００３５】
　変位マップ積算器ＤＭＡは、現在画像ＩＭｋに対して、積算された変位マップＡＤＭを
発生する。該積算された変位マップＡＤＭは、現在画像ＩＭｋの各部分に対して、積算さ
れた変位指示情報を各々有する。積算された変位指示情報は、当該画像部分の、初期画像
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における対応する画像部分に対する変位を示す。即ち、所与の画像に属する積算された変
位マップＡＤＭは、該画像と初期画像との間に発生した変位を示す。上記初期画像は、例
えば、針ＮＤＬが人体ＤＢＹに導入される直前に捕捉された画像であり得る。従って、積
算された変位マップＡＤＭは、相対的に長い期間にわたる変位を表す。従って、これらの
変位は相対的に大きい。
【００３６】
　変位マップ積算器ＤＭＡは、下記のような方法で、積算された変位マップＡＤＭを発生
する。該変位マップ積算器ＤＭＡは、一番最近に発生された積算変位マップＡＤＭを変位
マップメモリＤＭＥＭに記憶する。所与の時点において、前記画像メモリＩＭＥＭが前記
画像捕捉装置ＩＣＡから新たな画像を丁度入力したと仮定しよう。従って、この新たな画
像は、後続の新たな画像が到来するまで現在画像ＩＭｋを構成する。動き推定器ＭＥは、
前述したように、現在画像ＩＭｋに対して基本変位マップＥＤＭを発生する。変位マップ
積算器ＤＭＡは、この基本変位マップＥＤＭを、変位マップメモリＤＭＥＭ内に記憶され
ている積算された変位マップＡＤＭに実効的に加算する。この積算された変位マップＡＤ
Ｍは、先行画像ＩＭｋ－１に属するものである。従って、新たな積算された変位マップＡ
ＤＭが得られることになり、該変位マップは現在画像ＩＭｋに属するものである。変位マ
ップ積算器ＤＭＡは、この積算された変位マップＡＤＭを変位マップメモリＤＭＥＭに記
憶し、該メモリに以前に記憶されていた発生された変位マップを置換することができる。
【００３７】
　図１を参照して前述したようにして変位検出器ＤＤが供給する変位マップＤＭは、積算
された変位マップＡＤＭを含む。該変位マップＤＭは、オプションとして、変位マップメ
モリＤＭＥＭに保持された変位マップの履歴ＨＤＭを更に含むことができる。該変位マッ
プ履歴ＨＤＭは、前記動き推定器ＭＥが各画像に対して発生した各基本変位マップＥＤＭ
を含むことができる。従って、動き推定器ＭＥが現在画像ＩＭｋに対して基本変位マップ
ＥＤＭを発生した場合、該動き推定器ＭＥは、この基本変位マップＥＤＭを変位マップ履
歴ＨＤＭに追加することができる。
【００３８】
　動き推定器ＭＥは、変位マップメモリＤＭＥＭに記憶された積算変位マップＡＤＭを、
先行画像ＩＭｋ－１における各画像部分を指定するために使用することができる。これら
の画像部分は、初期画像における、針ＮＤＬが人体ＢＤＹに導入された結果として移動し
た対応する各画像部分を表す。この場合、動き推定器ＭＥは、これら画像部分に対して変
位を推定する。この目的のために、動き推定器ＭＥは、先行画像ＩＭｋ－１における斯か
る関心画像部分を、変位マップメモリＤＭＥＭに記憶されると共に該画像に属する積算変
位マップＡＤＭに基づいて識別する。次いで、動き推定器ＭＥは、現在画像ＩＭｋにおけ
る対応する画像部分を探査し、識別する。この結果、現在画像ＩＭｋに対する基本変位マ
ップＥＤＭが得られる。
【００３９】
　先の段落で述べた動作モードにおいて、変位検出器ＤＤは、初期画像における、針ＮＤ
Ｌが人体ＢＤＹに導入される間に捕捉される画像のシーケンスＩＭＳにわたって移動する
画像部分を効果的に追跡する。初期画像における或る画像部分は特定の人体部分を表すの
で、これは、針ＮＤＬが人体ＢＤＹに導入されることにより実質的に起因した関心人体部
分の変位を追跡することに相当する。変位検出器ＤＤは、これらの変位を画像毎に追跡し
ながら、各画像に対して関心人体部分の位置を記憶する。前記の積算変位マップＡＤＭは
、この記憶を反映する。
【００４０】
　図３～１１は、変位検出器ＤＤが各基本変位マップＥＤＭ及び各積算変位マップＡＤＭ
を発生することができる態様を、一層詳細に図示している。この図示は、変位検出器ＤＤ
が画像捕捉装置ＩＣＡから連続して入力する幾つかの画像、即ち初期画像ＩＭ０、第１の
後続画像ＩＭ１、第２の後続画像ＩＭ２及び第３の後続画像ＩＭ３を含んでいる。
【００４１】
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　図３～５は、変位検出器ＤＤが第１後続画像ＩＭ１に対して第１基本変位マップＥＤＭ

１及び第１積算変位マップＡＤＭ１を発生することができる方法を図示している。また、
図６～８は、変位検出器ＤＤが第２後続画像ＩＭ２に対して第２基本変位マップＥＤＭ２

及び第２積算変位マップＡＤＭ２を発生することができる方法を図示している。また、図
９～１１は、変位検出器ＤＤが第３後続画像ＩＭ３に対して第３基本変位マップＥＤＭ３

及び第３積算変位マップＡＤＭ３を発生することができる方法を図示している。
【００４２】
　図３～１１は、水平画像位置"ｘ"及び垂直画像位置"ｙ"を各々表す水平軸及び垂直軸を
、各々有している。前記画像捕捉装置ＩＣＡが供給する画像は、以下ではテクセルと称す
るグラフィック要素からなっている。画像が二次元の場合、テクセルはピクセルに対応し
得る。画像が三次元の場合、テクセルはボクセルに対応し得る。即ち、テクセルは当該画
像の最小のアドレス指定可能な単位を表す。
【００４３】
　図３は、初期画像ＩＭ０における初期のテクセル群Ｓ０を図示している。動き推定器Ｍ
Ｅは、言わば初期画像ＩＭ０を覆う複数の斯様なテクセル群を指定することができる。図
３に示した初期テクセル群Ｓ０は、三角の形状を有し、従って３つの頂点を有する。他の
画像におけるテクセルの対応する群を識別するように動作する動き推定ステップにおいて
、初期テクセル群Ｓ０は、例えば、平行移動（translating）、ズーム（zooming）、伸張
（stretching）及び回転等の処理を受ける。上記３つの頂点は互いに対して各位置を有し
、これら位置は上述した処理の結果として変化する。従って、上記３つの頂点、又はむし
ろ斯かる３つの頂点の変化は、ズーム、伸張及び回転又はこれらの何らかの組み合わせを
反映し得る。或るテクセル群の３つの頂点の、他のテクセル群の３つの頂点の対応する位
置に対する各位置は、これら２つのテクセル群の間の変位を反映し得る。
【００４４】
　図４は、第１後続画像ＩＭ１における対応する第１テクセル群Ｓ１を示す。この対応す
る第１テクセル群Ｓ１は、これら各テクセル群が類似するように見えるという意味で、初
期テクセル群Ｓ０に対応する。動き推定器ＭＥは、適切な探査手法（ストラテジ）を適用
することにより該第１テクセル群Ｓ１を識別することができる。この探査手法は、前述し
た処理、即ちズーム、伸張及び回転のうちの１以上を含むことができる。動き推定器ＭＥ
は、初期テクセル群Ｓ０に対する上記の対応する第１テクセル群Ｓ１の変位を表すような
第１変位ベクトルＤＶ１を決定する。該第１変位ベクトルＤＶ１は、第１基本変位マップ
ＥＤＭ１の一つの要素を構成すると共に、該第１変位ベクトルＤＶ１が関連付けられた初
期テクセル群Ｓ０により決定される位置を有する。動き推定器ＭＥは、第１後続画像ＩＭ

１に対する該基本変位マップを、他の各初期テクセル群に対して他の各第１変位ベクトル
を同様の方法で決定することにより発生する。
【００４５】
　図５は、図３に示した初期テクセル群Ｓ０に属する第１の積算変位ベクトルＡＤＶ１を
示す。この関連性を示すために、第１積算変位ベクトルＡＤＶ１は、図５に、水平画像位
置"ｘ"及び垂直画像位置"ｙ"に関して初期テクセル群Ｓ０の中心位置に一致する基点を有
する。初期画像ＩＭ０に関連付けられた積算変位マップは存在しないので、該第１積算変
位ベクトルＡＤＶ１は、第１変位ベクトルＤＶ１に対応する。即ち、変位マップ積算器Ｄ
ＭＡは、言わば、第１基本変位マップＥＤＭ１のコピーを作成し、該コピーが第１積算変
位マップＡＤＭ１を構成する。
【００４６】
　図６～８は、第２基本変位マップＥＤＭ２及び第２積算変位マップＡＤＭ２を発生する
目的で変位検出器ＤＤが実行する処理を示している。変位検出器ＤＤは、これらの処理を
、第２後続画像ＩＭ２が到来し、画像メモリＩＭＥＭ内に存在する場合に実行する。この
場合、該第２後続画像ＩＭ２は先に定義した現在画像を構成する一方、第１後続画像ＩＭ

１は先行画像を構成する。
【００４７】
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　図６は、動き推定器ＭＥが第１後続画像ＩＭ１において、図３に示した初期画像ＩＭ０

内の初期テクセル群Ｓ０に対応するテクセル群を指定する。動き推定器ＭＥは、このテク
セル群（対応する第１テクセル群Ｓ１である）を、第１後続画像ＩＭ１に属する第１積算
変位マップＡＤＭ１に基づいて決定することができる。該第１積算変位マップは、図５に
示した第１積算変位ベクトルＡＤＶ１を含み、該ベクトルは図３に示した初期テクセル群
Ｓ０に属するものである。
【００４８】
　図７は、動き推定器ＭＥが第２後続画像ＩＭ２において対応する第２テクセル群Ｓ２を
識別することを示している。該対応する第２テクセル群Ｓ２は、第２後続画像ＩＭ２にお
ける、前記対応する第１テクセル群Ｓ１に言わば最良に合致するテクセル群である。前記
対応する第１テクセル群Ｓ１は前記初期テクセル群Ｓ０に最良に合致するので、該対応す
る第２テクセル群Ｓ２も初期テクセル群Ｓ０に合致するであろう。動き推定器ＭＥは、上
記対応する第１テクセル群Ｓ１に対する上記対応する第２テクセル群Ｓ２の変位を表す第
２変位ベクトルＤＶ２を決定する。該第２変位ベクトルＤＶ２は前記第２基本変位マップ
ＥＤＭ２の１つの要素を構成し、第２変位ベクトルＤＶ２が関連する初期テクセル群Ｓ０

により決定される位置を有する。
【００４９】
　図８は、図３に示した初期テクセル群Ｓ０に属する第２の積算変位ベクトルＡＤＶ２を
示す。変位マップ積算器ＤＭＡは、該第２積算変位ベクトルＡＤＶ２を、図７に示すよう
にして得られた第２変位ベクトルＤＶ２を、図３～５に示すようにして初期テクセル群Ｓ

０に対して先に確立された第１積算変位ベクトルＡＤＶ１に加算することにより発生する
。即ち、第２積算変位ベクトルＡＤＶ２は、第１積算変位マップに存在する第１積算変位
ベクトルＡＤＶ１と、第２変位ベクトルＤＶ２とのベクトル和である。このように、変位
マップ積算器ＤＭＡは、第２積算変位マップＡＤＭ２を、他の各初期テクセル群に対して
他の各第２積算変位ベクトルを同様の方法で決定することにより発生することができる。
【００５０】
　図９～１１は、第３基本変位マップＥＤＭ３及び第３積算変位マップＡＤＭ３を発生す
る目的で変位検出器ＤＤが実行する処理を示している。変位検出器ＤＤは、これらの処理
を、第３後続画像ＩＭ３が到来し、画像メモリＩＭＥＭ内に存在する場合に実行する。こ
の場合、該第３後続画像ＩＭ３は先に定義した現在画像を構成する一方、第２後続画像Ｉ
Ｍ２は先行画像を構成する。
【００５１】
　図９は、動き推定器ＭＥが第２後続画像ＩＭ２において、図３に示した初期画像ＩＭ０

内の初期テクセル群Ｓ０に対応するテクセル群を指定する。動き推定器ＭＥは、このテク
セル群（対応する第２テクセル群Ｓ２である）を、第２後続画像ＩＭ２に属する第２積算
変位マップＡＤＭ２に基づいて決定することができる。該第２積算変位マップは、図８に
示した第２積算変位ベクトルＡＤＶ２を含み、該ベクトルは図３に示した初期テクセル群
Ｓ０に属するものである。
【００５２】
　図１０は、動き推定器ＭＥが第３後続画像ＩＭ３において対応する第３テクセル群Ｓ３

を識別することを示している。該対応する第３テクセル群Ｓ３は、第３後続画像ＩＭ３に
おける、前記対応する第２テクセル群Ｓ２に言わば最良に合致するテクセル群である。前
記対応する第２テクセル群Ｓ２は前記初期テクセル群Ｓ０に最良に合致するので、該対応
する第３テクセル群Ｓ３も初期テクセル群Ｓ０に合致するであろう。動き推定器ＭＥは、
上記対応する第２テクセル群Ｓ２に対する上記対応する第３テクセル群Ｓ３の変位を表す
第３変位ベクトルＤＶ３を決定する。該第３変位ベクトルＤＶ３は第３基本変位マップＥ
ＤＭ２の１つの要素を構成し、第３変位ベクトルＤＶ３が関連する初期テクセル群Ｓ０に
より決定される位置を有する。
【００５３】
　図１１は、図３に示した初期テクセル群Ｓ０に属する第３の積算変位ベクトルＡＤＶ３
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を示す。変位マップ積算器ＤＭＡは、該第３積算変位ベクトルＡＤＶ３を、図１０に示す
ようにして得られた第３変位ベクトルＤＶ３を、図６～８に示すようにして初期テクセル
群Ｓ０に対して先に確立された第２積算変位ベクトルＡＤＶ２に加算することにより発生
する。即ち、第３積算変位ベクトルは、第２積算変位マップＡＤＭ２に存在する第２積算
変位ベクトルＡＤＶ２と、第３変位ベクトルＤＶ３とのベクトル和である。このように、
変位マップ積算器ＤＭＡは、第３積算変位マップＡＤＭ３を、他の各初期テクセル群に対
して他の各第３積算変位ベクトルを同様の方法で決定することにより発生することができ
る。
【００５４】
　変位検出器ＤＤは、図３～１１に図示したように処理を実行し続けて、画像捕捉装置Ｉ
ＣＡが供給する更なる各画像に対して、更なる各基本変位マップＥＤＭ及び更なる各積算
変位マップＡＤＭを発生することができる。即ち、変位検出器ＤＤは、図１に示すように
前記針が人体に挿入される間に捕捉される更なる各画像に対して、基本変位マップＥＤＭ
及び積算変位マップＡＤＭを供給することができる。
【００５５】
　変位検出器ＤＤが発生する更なる各積算変位マップＡＤＭにより、各積算変位ベクトル
は、言ってみれば、大きさが成長する。従って、各積算変位ベクトルの間の差は、変位検
出器ＤＤが処理する各画像に伴い一層顕著になる。言わば、変位のコントラストが順次増
加する。
【００５６】
　図１２は、変位検出器ＤＤが供給することが可能な、ベクトルに基づく変位マップＤＭ
－Ｖを図示している。該ベクトル型変位マップＤＭ－Ｖは、図３～１１を参照して上述し
たように得られた積算変位マップＡＤＭに対応する。該ベクトル型変位マップＤＭ－Ｖは
、各初期テクセル群に対して積算変位ベクトルを各々有する。積算変位ベクトルは、当該
初期テクセル群により表される人体部分が、針が当該人体に導入された結果として受けた
変位を反映する。
【００５７】
　図１に図示した物体ロケータＯＬは、図１２に図示したベクトル型変位マップＤＭ－Ｖ
に基づいて物体位置指示情報ＯＬＩを供給することができる。物体ロケータＯＬは、図１
を参照して前述したように、種々の異なる方法で、そのようにすることができる。例えば
、物体ロケータＯＬは、当該ベクトル型変位マップＤＭ－Ｖ内の、針ＮＤＬの方向を示す
対称軸を探査及び識別することができる。便宜上、図１２では、斯かる対称軸が水平方向
に中心が合わされている。該対称軸は、針ＮＤＬの方向を示す。実際には、斯かる対称軸
は、例えば当該針に対する図１に示したプローブの位置合わせミスにより中心が合わない
かも知れない。図１２は、このような位置合わせミスを破線境界線の長方形により示して
いる。この長方形は、実際に得られる変位マップを表すものと見なすことができ、該マッ
プにおいて、対称軸は必ずしも水平方向において中心が合わされ、又は変位マップの境界
と整列されているとは限らない。
【００５８】
　物体ロケータＯＬは、更に、上記対称軸に沿う積算変位ベクトルの大きさの急激な減少
を探査及び識別することができる。斯かる関心のある急激な減少は、積算変位ベクトルが
殆ど零の大きさを有し、このベクトルに大きな大きさを持つ積算変位ベクトルが先行する
箇所で発生する。このような急激な減少は、針ＮＤＬの先端部分を示し、これは、図１２
では中心底部である。
【００５９】
　図１２に示したベクトル型変位マップＤＭ－Ｖのような変位マップ内の対称軸を識別す
る多数の技術が存在することに注意すべきである。このような技術の一例を以下に示す。
画像内で見付けられ得るテクセル位置の格子を定義することができる。各格子点は、前述
したようにして各積算変位ベクトルが発生された初期テクセル群に各々対応し得る。各格
子点には、対応するカウンタが割り当てられる。最初は、各カウンタは零に設定される。
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各格子点に対して、当該格子点に属する変位ベクトルの方向に従ってラインが引かれる。
或る格子点のカウンタは、当該格子点の周囲の所定の領域を横切る各ライン毎に１単位だ
け増加される。対称軸上のカウンタは、相対的に大きなカウント値を生成する。対称軸は
、例えば、カウント値にグレイ値を関連付けることにより視覚化することができる。白は
零のカウント値を表すことができ、黒は最大のカウント値を表すことができる。このよう
なグレイスケールのマップは、例えばノイズ低減、線回帰（line regression）若しくは
閾処理又はこれらの何らかの組み合わせ等の処理を含むことが可能な後処理により増加さ
れ得るコントラストを有する。上述したテクセル位置の格子が細かいほど、より正確な針
方向を示すことができる。
【００６０】
　図３～１２を参照して上述した説明は、積算変位マップＡＤＭが、新たな各画像に対し
て実行される各動き推定により更新されるベクトルを含むような例に関するものである。
即ち、長期間の変位が、２つの連続する画像の間の変位を表す短期間ベクトルの連続的な
和をとることによって、ベクトルにより表されている。ここで、"長期間"なる文言は、前
記画像捕捉装置ＩＣＡにより供給される複数の連続した画像にわたる期間に関するもので
ある。しかしながら、長期間の変位は、別の方法で表すことができる。
【００６１】
　例えば、長期間の変位は、格子点により表すことができる。初期画像に対して、等距離
間隔の格子を定義することができる。１つの格子点は当該初期画像における特定の位置に
対応し、例えば二次元画像の場合は（ｘ，ｙ）又は三次元画像の場合は（ｘ，ｙ，ｚ）等
の座標の組により表すことができる。斯かる格子点は、図２に示した動き推定器ＭＥが実
行する各動き推定に伴い移動する。従って、変位検出器ＤＤは、画像のシーケンスＩＭＳ
における新たな各画像に対して、格子点のマップを発生する。特定の画像に対して発生さ
れる格子点のマップは、先行する画像に対して発生された格子点のマップの更新版である
。この目的のために、変位検出器ＤＤは、当該画像に対して発生された基本変位マップＥ
ＤＭを、先行する画像に対して発生された格子点のマップに適用することができる。この
ように、図２に示した積算変位マップＡＤＭは、画像毎に更新される格子点のマップの形
態であり得る。
【００６２】
　図１３は、変位検出器ＤＤが供給し得る格子点型変位マップＤＭ－ＧＰを示す。該格子
点型変位マップＤＭ－ＧＰは、初期画像に対して定義されたものに対して移動された各格
子点を含む。初期画像に対する等距離間隔の点の格子は、言わば、変形されたようになる
。何故なら、各格子点が対応する変位を受けたからである。このように、格子点型変位マ
ップＤＭ－ＧＰは、針が人体に導入された結果として各人体部分が受けた変位を各々反映
する。
【００６３】
　図１３に示された格子点型変位マップＤＭ－ＧＰを得るために、図１及び２に示された
変位検出器ＤＤは、図３～１２を参照して前述したものとは異なる方法で動作することが
できる。例えば、変位検出器ＤＤは、下記のような方法で、時間的に隣接する画像の対に
対して動き推定を実行することができる。変位検出器ＤＤは、標準のパターン（如何なる
変位履歴にも依存する必要はない）に従って当該対のうちの一方の画像における各テクセ
ル群を指定することができる。変位検出器ＤＤは、他方の画像における類似のテクセル群
を識別することにより、各テクセル群に対して動きベクトルを決定する。従って、動きベ
クトルのマップが得られ、これは、図３～１２を参照した説明における基本変位マップＥ
ＤＭと機能的に等価である。斯かる動きベクトルは、各テクセル群を指定するために使用
された前記標準パターンに従って、等距離で隔てられたものとすることができる。
【００６４】
　変位検出器ＤＤは動きベクトルのマップを格子点のマップに適用することができ、これ
は図３～１２を参照した説明における積算変位マップＡＤＭと機能的に等価である。格子
点は、典型的には、例えば図１３に示されるように、等距離間隔のものとはならない。即
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ち、格子点は必ずしも動きベクトルと一致する必要はない。しかしながら、格子点は動き
ベクトルにより囲まれるであろう。この場合、格子点は周囲の動きベクトルの加重合成に
より定められる変位を受ける。動きベクトルが当該格子点に近いほど、該動きベクトルに
大きな重みが付与される。従って、動きベクトルのマップは、各格子点が対応する変位を
受け、当該格子点のマップの更新版が得られるようにさせる。長期間変位追跡は、連続す
る画像に対して決定される各動きベクトルのマップに基づいて格子点マップを更新するこ
とにより達成される。
【００６５】
　図１４は、図１に示した表示プロセッサＤＰＲが二次元超音波走査に基づいて供給する
ことができる２Ｄモード表示画像２ＤＲを示している。該表示画像は、人体ＢＤＹ内の関
心領域を表す、捕捉された画像を含んでいる。該表示画像は、更に、針の現在位置、又は
該針の現在の方向、又はこれら両方に関する視覚的指示情報を含んでいる。これらの視覚
的指示情報は、図１に示した物体ロケータＯＬにより供給された物体位置指示情報ＯＬＩ
に基づいている。例えば、該表示画像は、図１４に示されたように、方向指示情報ＤＩＲ
及び先端位置指示情報ＴＰを含むことができる。これは、多数の可能な変形例のうちの１
つの図示例に過ぎない。上記方向指示情報は、例えば、先端位置を表すグラフィック項目
から延びる直線の形態とすることができる。該表示画像は、更に、英数字情報を伴う区域
ＡＮＩを含み、該区域は針ＮＤＬの位置及び方向に関する情報を含むことができる。
【００６６】
　図１５は、図１に示した表示プロセッサＤＰＲが三次元超音波走査に基づいて供給する
ことができる３Ｄモード表示画像３ＤＲを示している。該表示画像は、主視界ＭＶＷ及び
針視界ＮＶＷを有している。上記主視界ＭＶＷは、関心領域の三次元表現、又は取得され
たデータボリューム内の任意のビュー平面であり得る。上記針視界ＮＶＷは、針ＮＤＬが
位置するビュー平面に対応する。表示プロセッサＤＰＲは、このビュー平面を、物体ロケ
ータＯＬが供給する物体位置指示情報ＯＬＩに基づいて自動的に識別することができる。
該表示画像は、更に、針ＮＤＬが位置するビュー平面の位置を示すビュー平面指示情報を
含むことができる。
［結び］
【００６７】
　図面を参照して上述した詳細な説明は、請求項に記載された本発明及び追加のフィーチ
ャの解説に過ぎない。本発明は、多数の異なる方法により実施化することができる。これ
を示すために、幾つかの代替例を簡単に示す。
【００６８】
　本発明は、超音波画像化に関係する多数の型式の製品及び方法に利するように適用する
ことができる。本発明による超音波画像化が実行されている間に物体が導入される主体は
、必ずしも生物学的性質のものでなくてもよい。例えば、本発明は複合物質を処理するた
めに適用することもできる。導入される物体は、必ずしも針である必要はない。例えば、
本発明は、センサ又はアンテナを人体に挿入するために利するように適用することもでき
る。斯かるアンテナは、例えば、臨床目的で使用することができる。
【００６９】
　一連の超音波画像から変位指示情報のマップを発生する多数の方法が存在する。この点
に関しては、本発明を実施化するために適用することが可能な、多数の異なる技術を記載
した動き推定に関する多数の文献が存在することに注意されたい。例えば、ＭＰＥＧ符号
化のためのブロックマッチングアルゴリズムを使用することができる。他の幾つかを列挙
すると、フィーチャに基づくアルゴリズム、及びオプティカルフローアルゴリズム、位相
相関アルゴリズム等も等しく使用することができる。
【００７０】
　人体内の物体の位置に関する指示情報を変位指示情報に基づいて供給する多数の方法が
存在する。例えば、指示情報は、マップに反映することが可能な変位指示情報の記録履歴
から導出することができる。変位指示情報に一貫したし進展があるラインは、物体が移動
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する方向を示すことができる。
【００７１】
　"画像"なる用語は、広い意味で理解されるべきである。この用語は、直接的に又は当該
データ又は信号の集合の適切な処理により視覚的に表され得るデータ又は信号の如何なる
集合も含むことができる。画像なる用語は、例えば画像（picture）、フレーム又はフィ
ールド等の主体を含む。画像なる用語は、二次元的及び三次元的表現を含む。
【００７２】
　広義的に、機能的主体をハードウェア若しくはソフトウェア又は両者の組み合わせによ
り実施化する多数の方法が存在する。詳細な説明に示したようなソフトウェアに基づく実
施化は一般的に好ましいが、ハードウェアに基づく実施化も決して除外されるものではな
い。例えば、上述した如何なる機能的主体も、当該機能的主体が実行する１以上の処理を
定める特定のトポロジを有する専用回路によっても等しく実施化することができる。シス
テム又は該システムに含まれる機能的主体が１以上の専用回路及び１以上の適切にプログ
ラムされたプロセッサを有するという意味で、複合的実施化も可能である。
【００７３】
　図面は異なる機能主体を異なるブロックとして示しているが、これは、単一の主体が幾
つかの機能を実施する又は幾つかの主体が単一の機能を実施する構成を決して除外するも
のではない。この点に関して、図面は非常に概略的なものである。例えば、図１を参照す
ると、単一のプログラマブル回路を、コントローラＣＴＲＬ、変位検出器ＤＤ及び物体ロ
ケータＯＬに属する処理を実施するようにプログラムすることができる。他の例として、
図２を参照すると、動き推定器ＭＥ及び変位マップ積算器ＤＭＡを、単一の集積回路に含
めることができ、該集積回路は、更に、画像メモリＩＭＥＭ若しくは変位マップメモリＤ
ＭＥＭ又はこれら両者を含むことができる。
【００７４】
　プログラマブル回路が本発明に従って動作するのを可能にする一連の命令、即ちソフト
ウェアを記憶及び分配する多数の方法が存在する。例えば、ソフトウェアは光ディスク又
はメモリ回路等の適切な媒体に記憶することができる。ソフトウェアが記憶された媒体は
、個別の製品として又はソフトウェアを実行することが可能な他の製品と一緒に供給する
ことができる。このような媒体は、ソフトウェアが実行されるのを可能にする製品の一部
とすることもできる。また、ソフトウェアは、有線、無線又はハイブリッドとすることが
可能な通信ネットワークを介して分配することができる。例えば、ソフトウェアはインタ
ーネットを介して分配することができる。ソフトウェアは、サーバによりダウンロード用
として利用可能にすることができる。ダウンロードは支払いの対象とすることができる。
【００７５】
　上述した注釈は、図面を参照して詳細な説明が、本発明を限定するというよりも解説す
るものであることを示している。添付請求項の範囲内に入る多数の代替例が存在する。請
求項における如何なる符号も、当該請求項を限定するものと見なしてはならない。"有す
る"なる用語は、請求項に記載されたもの以外の他の構成要素又はステップの存在を排除
するものではない。単数形の構成要素又はステップは、複数の斯様な構成要素又はステッ
プの存在を排除するものではない。各従属請求項が各追加のフィーチャを定義していると
いう単なる事実は、従属請求項の組み合わせに対応する、追加のフィーチャの組み合わせ
を排除するものではない。
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