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(57)【要約】
　生物組織内の弾性変化は、しばしばその病状と相関が
ある。弾性の変化は、圧力が印加される特定の超音波取
得シーケンスにより評価されることができる。これらの
シーケンス中の組織運動及び変形は、組織の剛性と相関
がある。本発明は、取得中のリアルタイムモニタリング
モード及び取得後の非リアルタイムの細かい解析を組み
合わせるハイブリッド方法を記載する。この方法は、エ
ラストグラフィ評価に対する最良の可能な結果を得るた
めにエラストグラフィック解析からの病状の早期の識別
及び正当な評価を可能にする。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　超音波診断システムにおいて歪画像を提供する方法において、
　前記システムの第１の動作モードにおいて、リアルタイムである第１の表示速度におい
て第１のタイプの歪画像をオペレータに対して表示するのに適した第１のタイプのデータ
を得るように超音波組織データ取得を実行するステップと、
　前記第１の表示速度において前記第１のタイプの歪画像をオペレータに対して表示する
ステップと、
　一度、表示される前記第１のタイプの歪画像が、所定の条件を満たすと決定されると、
前記第１の表示速度より低い第２の表示速度において第２のタイプの歪画像を前記オペレ
ータに対して表示するのに適した第２のタイプの超音波組織データを取得する前記システ
ムの第２の動作モードに切り替えるステップと、
　前記第２の表示速度において前記第２の歪画像を前記オペレータに対して表示するステ
ップと、
を有する方法。
【請求項２】
　前記第１のタイプのデータが、一次元処理ベースの歪画像を得ることを可能にし、前記
第２のタイプのデータが、二又は三次元処理ベースの歪画像を得ることを可能にする、請
求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記第１のタイプのデータが、組織ドップラデータであり、前記第２のタイプのデータ
が、グレイレベルデータである、請求項１又は２に記載の方法。
【請求項４】
　前記所定の条件が、前記第１のタイプの歪画像が疑わしい組織を前記オペレータに示す
かどうかである、請求項１ないし３のいずれか一項に記載の方法。
【請求項５】
　前記第１の動作モードにおいて、前記第１のタイプの歪画像が疑わしい組織を前記オペ
レータに示さない場合に、他の超音波組織データ取得が実行される、請求項１ないし４の
いずれか一項に記載の方法。
【請求項６】
　前記所定の条件が、前記第１のタイプの歪画像が所定の品質を達成するかどうかである
、請求項１ないし３のいずれか一項に記載の方法。
【請求項７】
　前記第１の動作モードにおいて、前記第１のタイプの歪画像が、前記データ取得が最適
な動作条件で実行されなかったことを前記オペレータに示す場合に、他の超音波組織デー
タ取得が実行される、請求項１ないし３又は６のいずれか一項に記載の方法。
【請求項８】
　前記方法が、一度前記第１のタイプの歪画像が前記所定の条件を満たさないと決定され
ると、前記取得の場所を不変に保ちながら、前記第１の動作モードで前記データ取得に対
する動作条件を変更するステップを有する、請求項６又は７に記載の方法。
【請求項９】
　前記動作条件が、前記オペレータにより前記プローブを用いて人体上に加えられる力及
び／又は速度に対応する、請求項８に記載の方法。
【請求項１０】
　前記第２の表示速度が非リアルタイムである、請求項１ないし９のいずれか一項に記載
の方法。
【請求項１１】
　超音波プローブの計算手段にロード及び実行される場合に、請求項１ないし１０のいず
れか一項に記載の方法のステップを実施する命令を有するコンピュータプログラム。
【請求項１２】
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　歪画像を提供する超音波診断システムにおいて、
　第１の動作モードと第２の動作モードとの間で前記システムを切り換えるスイッチと、
　組織データ取得を取得するプローブと、
　歪画像を表示するディスプレイと、
　請求項１１に記載のコンピュータプログラムを実行するプロセッサと、
を有する超音波診断システム。
【請求項１３】
　前記スイッチがノブに対応する、請求項１２に記載の超音波診断システム。
【請求項１４】
　前記第２の動作モードが、オフラインモードである、請求項１０ないし１３のいずれか
一項に記載の超音波診断システム。
【請求項１５】
　前記第１のタイプのデータ及び／又は前記第２のタイプのデータの空間分解能と時間分
解能との間のバランスを設定する可動ノブを有する、請求項１０ないし１４のいずれか以
降に記載の超音波診断システム。
【請求項１６】
　前記データ取得ステップの１つの間に組織ドップラ撮像又はＢモード撮像を重視するよ
うに移動可能なノブを有する、請求項１０ないし１５のいずれか一項に記載の超音波診断
システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、組織歪データを得る方法に関する。この歪データは、トランスデューサとし
ても既知である超音波プローブの使用により得られることができる。本発明は、対応する
コンピュータプログラム及び測定装置にも関する。
【背景技術】
【０００２】
　生物組織内の弾性変化は、しばしば、その病状と相関がある。弾性の変化は、圧力が印
加される特定の超音波取得シーケンスにより評価されることができる。これらのシーケン
ス中の組織運動及び変形は、組織剛性と相関がある。乳癌腫瘍は、例えば、周囲の組織に
対してより高い剛性を示す。
【０００３】
　生物組織は、外的制約、例えば超音波プローブからの圧縮を受けるので、弾性解析は、
弾性測定に関する。この圧縮は、オペレータにより作成され、したがって与えられる力の
速度及び程度を制御することは、実質的に不可能である。前記圧縮は、したがって、正し
い強度及び速度を持つ連続的な一定の圧力を作成するためにユーザの経験に左右される。
【０００４】
　超音波画像から歪及び変位を計算する通常の方法は、ドップラ効果に基づき、組織ドッ
プラ撮像（ＴＤＩ）取得モードを使用する。歪及び変位が、（超音波信号の方向における
）この１Ｄデータから計算されることができることが知られている。このような歪画像の
品質が、取得段階の間の動作条件に強力に依存する（例えばオペレータは前記圧縮を加え
る正しい速度及び力を持たなければならない）ことに注意すべきである。とにかく、最適
な動作条件にもかかわらず、前記歪画像の最終的な品質は、今日ではしばしば満足のいか
ないものである。
【０００５】
　グレイレベルループ（Ｂモードデータ）に対して機能する最近のアルゴリズムは、２Ｄ
において歪を計算することが提案されている。この説明において、２Ｄは、使用されるプ
ローブの性質に依存して３Ｄをもカバーすると理解されることができる。前記動作条件が
良好である（例えば正しい速度等）とすぐに高い品質が達成される。この計算は、しかし
ながら、リアルタイムで実行することができるには遅すぎ、したがってオフラインで実行
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される必要がある。
【０００６】
　したがって、前記２Ｄアルゴリズムが、良好な性能を達成する能力を持つにもかかわら
ず、結果は、容易に得られることができない。特に、オペレータは、前記取得段階より後
である、前記２Ｄ歪画像をオフラインで得たときにのみ、前記動作条件が良好であるかど
うか、及び新しい取得が行われる必要があるかどうかを確認することができる。これは、
したがって、相互運用性を制限する。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　本発明は、中位の品質の歪画像を迅速に得るリアルタイムモニタリングモード及び高品
質の歪画像を得るより遅い撮像モードを組み合わせるハイブリッド方法を記載する。
【０００８】
　以下で明らかになるように、このデュアルモード方法は、一実施例において、組織のエ
ラストグラフィ（elastography）評価に対する最良の可能な結果を得るエラストグラフィ
ック解析からの病状の早期の識別及び正当な評価を可能にする。本発明は、これにより、
高品質の組織歪画像を迅速に提供することができる方法を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　本発明の第１の態様によると、超音波診断システムにおいて歪画像を提供する方法が提
供され、前記方法は、以下のステップ、すなわち、
－前記システムの第１の動作モードにおいて、リアルタイムである第１の表示速度で第１
のタイプの歪画像をオペレータに対して表示するのに適した第１のタイプのデータを得る
超音波組織データ取得を実行するステップと、
－前記第１の表示速度で前記第１のタイプの歪画像をオペレータに対して表示するステッ
プと、
－一度、表示される前記第１のタイプの歪画像が所定の条件を満たすと決定されると、前
記第１の表示速度より低い第２の表示速度で第２のタイプの歪画像を前記オペレータに対
して表示するのに適した第２のタイプの超音波組織データを取得する前記システムの第２
の動作モードに切り替えるステップと、
－前記第２の表示速度で前記第２の歪画像を前記オペレータに対して表示するステップと
、
を有する。
【００１０】
　したがって、本発明は、中位の品質の歪画像を迅速に得るリアルタイムモニタリングモ
ード及び高品質の歪画像を得るより遅い撮像モードを組み合わせるハイブリッド方法を記
載する。
【００１１】
　以下で明らかになるように、このデュアルモード方法は、一実施例において、組織のエ
ラストグラフィ評価に対する最良の可能な結果を得るエラストグラフィック解析からの病
状の早期の識別及び正当な評価を可能にする。本発明は、これにより、高品質の組織歪画
像を迅速に提供することができる方法を提供する。
【００１２】
　本発明の第２の態様によると、超音波システムのプロセッサ又はコンピュータにロード
及び実行される場合に本発明による方法を実施する命令を有するコンピュータプログラム
が提供される。
【００１３】
　本発明の第３の態様によると、高品質の組織歪画像を得る超音波診断システムが提供さ
れ、前記システムは、
－第１の動作モードと第２の動作モードとの間で前記システムを切り換えるスイッチと、
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－組織データ取得を取得するプローブと、
－歪画像を表示するディスプレイと、
－本発明の第２の態様によるコンピュータプログラムを実行するプロセッサと、
を有する。
【００１４】
　本発明の他の態様は、付随する従属請求項に記載される。
【００１５】
　本発明の他のフィーチャ及び利点は、添付の図面を参照して、非限定的な典型的な実施
例の以下の記載から明らかになる。
【図面の簡単な説明】
【００１６】
【図１】本発明によってデータ取得を実行する測定構成を示す。
【図２】本発明による方法の一実施例を描写するフローチャートである。
【図３】本発明の一実施例による超音波プローブの単純化されたブロック図を示す。
【発明を実施するための形態】
【００１７】
　以下の記載において、本発明の非限定的な典型的な実施例が、より詳細に記載される。
この実施例において、本発明は、得られるエラストグラム（elastogram）が良性腫瘍及び
悪性腫瘍を区別するのを助けることができる乳腺エラストグラフィにおいて使用される。
本発明が、この応用に限定されず、本発明は、ＴＤＩ情報のリアルタイム検査が取得の値
を評価し、オフラインスペックル追跡方法が関連した臨床パラメータの良好な計算をもた
らす心エコー検査にも応用されることができることに注意すべきである。
【００１８】
　図１は、患者の組織から超音波信号を得るために前記患者の胸部に配置されたトランス
デューサ１０１としても既知である超音波センサプローブを示す。超音波トランスデュー
サは、エネルギを超音波又は人間の聴覚の通常の範囲より上の音波に変換する装置である
。トランスデューサ１０１は、トランスデューサ１０１のオペレータに測定結果を示すデ
ィスプレイ１０５に接続された処理ユニット１０３に接続されている。したがって、前記
組織は、前記オペレータにより操作される超音波プローブ１０１により圧縮されることが
できる。リアルタイム超音波データは、圧縮段階の間に取得され、前記ユーザが加えられ
る力を制御するために前記ユーザに表示される。プローブ１０１は、複数のトランスデュ
ーサ素子（図１に図示されない）を含み、ビームフォーマをも含みうる。前記ビームフォ
ーマは、処理ユニット１０３内に配置されてもよく、処理ユニット１０３は、更に、エコ
ー及びフロープロセッサ、フィルタ、画像プロセッサ及び画像バッファを含む。
【００１９】
　本発明の一実施例は、次に、図１及び図２のフローチャートを参照してより詳細に説明
される。この例において、前記オペレータは、疑わしい組織を探す。第一に、ステップ２
７１において、前記オペレータは、プローブ１０１を前記オペレータが疑わしいと信じる
前記患者の組織上に、前記プローブが前記組織と接触するように配置し、次いでプローブ
１０１により前記組織を圧縮する。前記オペレータは、所望の結果を得るために複数回圧
縮する必要があるかもしれない。実際に、当技術分野において既知であるように、良い品
質の組織歪画像を得るために、前記オペレータは、最適な形で操作しなければならない。
特に、前記プローブは、体の皮膚上に特定の力を加え、圧縮しなければならない。本発明
において、表現"動作条件"は、プローブ操作のこれらの条件を示す。
【００２０】
　ステップ２１８において、組織ドップラデータが、一動作条件によって取得される。次
いで、ステップ２１９において、前記組織ドップラデータは、１Ｄ歪データを得るように
処理される。このデータは、ステップ２２１において、１Ｄ歪画像を得るように更に処理
され、前記１Ｄ歪画像は、ステップ２２３において前記オペレータに対して表示される。
前記表示されたデータは、エラストグラムの形式の歪及び／又は歪速度（超音波プローブ
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の方向）であることができる。ここで、前記オペレータは、ステップ２２５において、前
記１Ｄ歪画像に基づいて、前記オペレータが検査している前記組織が依然として疑わしく
見えるかどうかを決定することができる。前記オペレータが、前記組織がもはや疑わしく
ない又は異常ではないと決定する場合、前記オペレータは、前記プローブを他の場所に配
置することができ、このプロセスはステップ２１７に続く。
【００２１】
　代替的には、前記組織が疑わしくないと決定される場合、前記オペレータは、プローブ
１０１の場所を変更することなしに前記動作条件、特に圧縮パラメータを変更することが
できる。例えば、印加される力及びプローブ１０１の速度が変更されることができる。
【００２２】
　他方で、ステップ２２５において、前記１Ｄ歪画像に基づいて、前記組織が疑わしく見
えると決定される場合、ステップ２２７において、グレイレベル取得モードがオンに切り
換えられる。２Ｄ歪画像は、組織ドップラデータからは得られることができず、したがっ
て、グレイレベルデータが、前記プロセスのこの段階において取得される必要がある。
【００２３】
　表現切り替えは、二値状況、すなわちＴＤＩ又はグレイレベルループのいずれかが存在
することを必ずしも意味しないことに注意すべきである。本発明の実施例において、"切
り替え"は、重みが増大されることを意味することができる。特に、取得ステップ中に、
取得されるＴＤＩデータの重みが、グレイレベルデータのものと比較して増大されること
ができる。
【００２４】
　ステップ２２９において、前記グレイレベルデータは、前記圧縮パラメータを不変に保
ちながら取得される。したがって、前記グレイレベルデータは、前記第１の動作モードに
おいて高品質であると認識された動作条件で取得される。次にステップ２３１において、
前記２Ｄグレイレベルデータは、２Ｄ歪データを得るように処理される。ステップ２３３
において、前記２Ｄ歪データは、２Ｄ歪画像が得られるように処理される。この２Ｄ歪画
像は、次いで、ステップ２３５において前記オペレータに対して表示される。
【００２５】
　上で説明された実施例において、ステップ２１７、２１９、２２１、２２３、２２５及
び２２６は、前記第１の動作モードを形成すると見なされることができ、ステップ２２７
、２２９、２３１、２３３及び２３５は、前記第２の動作モードを形成する。この例にお
いて、前記第１の動作モードは、オンラインで、すなわちリアルタイムで実行されるのに
対し、前記第２の動作モードのステップ２３１及び２３３のデータ処理は、非リアルタイ
ムで、好ましくはオフラインで実行される。ステップ２２７及び２２９は、リアルタイム
で実行される。
【００２６】
　前記第１の動作モードから前記第２の動作モードへの切り替えは、例えば２つの位置を
取ることを可能にされたノブを介して前記オペレータにより実行されることができる。
【００２７】
　上の例において及び上で簡潔に説明されたように、前記第１の動作モードにおいて、少
なくとも２つのタイプのデータセットが取得されることも可能である。換言すると、組織
ドップラデータ及び２Ｄグレイレベルデータの両方が取得されることができる。これらの
データセットは、同時に取得されることができる。良い品質の組織ドップラデータが望ま
れる場合、これは、比較的長い時間期間を要し、この理由で、前記グレイレベルデータの
品質があまり良くない又は悪いことさえあることに注意すべきである。したがって、取得
時間期間が一定に保たれる場合、前記組織ドップラデータと前記グレイレベルデータとの
間に品質トレードオフが存在する。
【００２８】
　組織ドップラデータを取得するのに費やされる時間とグレイレベルデータを取得するの
に費やされる時間との間でバランスが保たれなければならない。このバランスは、前記第
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１の動作モードにおいて、すなわち検査の途中に修正されることもできる。前記取得は、
前記第１の動作モードにおいて、前記疑わしい組織を探し出す、すなわち見つけるリアル
タイムＴＤＩ解析に重点（重み）を置いて開始することができる。一度前記疑わしい組織
が見つけられると、ステップ２２７において、より高い品質の歪画像が得られることがで
きるように前記グレイレベルデータの取得に重点を置くことができる。ここで、空間及び
時間分解能に関して重視されることができる。例えば、前記空間分解能が向上される場合
、これは、より多くのスキャンラインが使用されることを意味する。前記グレイレベル取
得の時間分解能が向上される場合、前記グレイレベルデータは、可能な限り迅速に取得さ
れるべきである。このバランスは、プローブ１０１又は処理ユニット１０３に取り付けら
れた、例えば回転方向に移動可能な、例えば可動ノブにより、前記オペレータに利用可能
にされることができる。主要な標的応用の１つは、乳腺撮像であり、これは、非常に高い
フレームレートを必要とせず、したがってこのような妥協点は、現在利用可能なエコーグ
ラフでさえ容易に見つけられることができる。
【００２９】
　前記第１の動作モードにおいて、前記システムは、前記取得されたデータから中位の品
質であるがリアルタイムの歪画像表示を提供するように構成される。次いで、前記オペレ
ータの要求により、前記システムは、前記第２の動作モードに切り替える。前記第２の動
作モードにおいて、データ処理は、典型的にはオフラインで行われる。このモードは、よ
り高い歪撮像品質を提供するように構成されるが、非リアルタイムでありうる。このよう
に、前記オペレータは、前記第１のモードから、非常に高い品質を提供する複雑な非リア
ルタイムのアルゴリズム（第２のモード）を実行する価値のある品質であると前記オペレ
ータが考えるデータセットを迅速かつ効率的に選択する可能性を持つ。
【００３０】
　リアルタイムフィードバックは、取得中に重要であるが、前記パラメータの性質及び到
達されることができる精度に関して深刻な制限である。前記第２の動作モードにおいて、
大幅に複雑なアルゴリズムが、より複雑なパラメータを算出するのに使用されることがで
きる。例えば、スペックル追跡技術が、前記グレイレベルデータに基づいて、２Ｄ（及び
３Ｄ）における前記組織の運動及び変形を追跡することができることが示されている。
【００３１】
　前記組織ドップラデータ及びグレイレベルデータを使用する代わりに、高品質歪画像を
得るのにＲＦ信号のみを使用することが可能であり、ここでＲＦ信号は、実際は、グレイ
レベル（及び場合によりＴＤＩ、しかしながら得られるデータセットのサイズは大きい）
が計算されることができる取得された"生"データである。これは、グレイレベルより高い
周波数情報を含む。しかしながら、前記ＲＦ信号は、市販のエコーグラフからはめったに
利用可能ではない。代替的には、最も正確な結果を得るためにＲＦデータ及び組織ドップ
ラデータを結合することが可能である。選択されたアルゴリズムが何であれ、本発明の教
示は、重要な診断パラメータを計算及び表示する方法に適用されることができる。これら
のパラメータの値は、前記取得の品質が確認及び制御され、最良の可能な方法がこれらを
計算するのに使用されたので、確実に関連性がある。
【００３２】
　前記グレイレベルデータ、すなわちＢモードデータ、及び前記組織ドップラデータが、
前記プロセス中に同時に取得される場合、これは、一度前記オペレータが高品質をもたら
す動作条件を識別すると、前記オペレータが必ずしも第２の取得を実行する必要はないこ
とを保証する。これは、前記動作条件が前記患者の体の上で前記プローブを操作する方法
（力、速度...）を規定する場合に特に興味深い。
【００３３】
　上で、本発明の一実施例が記載された。本発明は、同様に、プローブ１０１、処理ユニ
ット１０３及び／又はディスプレイ１０５の計算手段にロード及び実行される場合に上に
記載された方法ステップのいずれかを実施するコンピュータプログラムコードを記憶する
のに使用されるコンピュータプログラムに関する。前記コンピュータプログラムは、他の
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ハードウェアと一緒に又は一部として供給される適切な媒体上に記憶／分散されることが
できるが、インターネット又は他の有線若しくは無線テレコミュニケーションシステムを
介する他の形式で分散されることもできる。
【００３４】
　本発明は、同様に、本発明の実施例による方法ステップのいずれかを実行するように構
成された集積回路に関する。
【００３５】
　図３は、本発明を理解するのに有用である要素のみを示すプローブ１０１の単純化され
たブロック図である。データ取得手段３０１、すなわちトランスデューサ素子３０１は、
図２を参照して説明されたように異なるタイプのデータを取得するのに使用される。前記
データは、次いでバッファ３０３にバッファされ、バッファ３０３から、前記データは、
第１のプロセッサ３０５及び第２のプロセッサ３０７にフィードされる。第１のプロセッ
サ３０５は、リアルタイムでデータを処理するように構成されるのに対し、第２のプロセ
ッサ３０７は、非リアルタイムでデータを処理するように構成される。単一のプロセッサ
がリアルタイム及び非リアルタイム処理に使用されることも可能である。前記プロセッサ
は、この場合、更に処理し、最終的に前記歪画像を表示するために処理ユニット１０３に
前記処理されたデータを転送することができる出力ユニット３０９に接続される。前記オ
ペレータの入力に基づいて前記動作パラメータを制御するように構成された制御ユニット
３１１も図示されている。
【００３６】
　本発明は、図面及び先行する記載において詳細に図示及び記載されているが、このよう
な図示及び記載は、説明的又は典型的であり、限定的ではないと見なされるべきであり、
本発明は、開示された実施例に限定されない。開示された実施例に対する他の変形例は、
図面、開示及び添付の請求項の検討から、請求された発明を実施する当業者により理解及
び達成されることができる。
【００３７】
　特に、冒頭で述べられ、本発明により対処された問題は、高い品質の歪画像を得ること
がオペレータにとって難しい可能性があることであることが思い出される。実際に、この
ような歪画像の品質が、データ取得段階中の動作条件に強力に依存する（オペレータは、
圧縮を加える正しい速度及び力を持たなくてはならない）ことが思い出される。更に、グ
レイレベルループに対して機能する最近の複雑なアルゴリズムを使用することが、特に処
理時間に関して、満足のいく解決法を提供しないことが思い出される。
【００３８】
　したがって、高品質の歪画像を迅速に得る機会を増大させるために、本発明の他の実施
例による超音波診断方法及びシステムは、以下のように構成されることができる。
【００３９】
　前記第１の動作モードにおいて、前記システムは、前記オペレータが制御する動作条件
（例えば前記プローブを用いて体に対して圧縮を加える速度及び力）でデータ取得を前記
オペレータに実行させる。このモードにおいて、前記システムは、前記取得されたデータ
から中位の品質であるがリアルタイムで表示される歪画像を提供するように構成される。
【００４０】
　好ましくは、中位の品質のこのタイプの歪画像は、前記取得されたデータに対して一次
元歪解析を実行する場合に得られる品質に対応する。例えば、この第１のタイプの歪画像
は、組織ドップラデータから得られる。
【００４１】
　したがって、前記システムの前記第１の動作モードは、前記オペレータが撮像スカウト
プロセスを実行することを可能にすると見られることができる。すなわち、前記オペレー
タが、特にリアルタイムで前記システムの画面に表示される前記第１のタイプの歪画像を
解析することにより前記プローブの操作の仕方を調節する可能性を持つプロセスである。
【００４２】
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　一度前記オペレータが、前記第１のタイプの表示される歪画像から、最適な動作条件（
例えば、人体に対する正しい速度及び正しい力における前記プローブの操作）を見つけた
と見なすと、前記オペレータは、前記システムに前記第２の動作モードに切り替えさせる
。典型的には、前記オペレータが前記第２の動作モードに切り替えることを決定するのに
使用する基準（ステップ２２５において）は、前記第１の動作モードの前記表示される歪
画像の品質に関連する。実際に、前記動作条件が非最適である場合に、前記システムが、
低品質の歪画像を表示することが思い出され、すなわち前記オペレータが、観察したい画
像内の対象を認識することは困難である。更に、前記動作条件が向上するとすぐに、前記
システムにより表示される歪画像の品質は、それに応じて向上する。したがって、前記オ
ペレータが前記動作条件（例えば体の上での前記プローブの操作）を調節するたびに、前
記オペレータは、前記画像の品質に対するこの調整の影響をリアルタイムで観察すること
ができる。この第１の動作モードにおいて、前記歪画像が、必ず前記中位の品質に制限さ
れることに注意すべきである。
【００４３】
　一度前記システムが前記第２の動作モードになると、前記オペレータは、前記第１の動
作モードにおいて最後に見つけた最適な動作条件（例えば前記プローブを用いて前記体上
に前記圧縮を加える正しい速度及び力）を再現しながら、前記システムに新しいデータ取
得を実行させる。
【００４４】
　本発明による一態様において、前記第２の動作モードにおいて、前記システムは、オフ
ラインであることができ、冒頭に記載された複雑なアルゴリズムが、新しいデータを処理
するのに使用されることができる。これらの新しいデータは、好ましくは、このＢモード
歪画像に対応する第２のタイプの歪画像を表示する高い空間分解能を持つＢモードデータ
に対応することができる。したがって、この場合、第２のタイプの歪画像を表示するのに
前記システムにより必要とされる時間（表示速度）は、前記第１の動作モードにおいて必
要とされる時間より高い。しかしながら、本発明によると、前記第１の動作モードにおい
て見つけられた最適な動作条件の下で前記第２の動作モードで前記システムを使用するこ
とにより、前記オペレータは、データセットに前記複雑なアルゴリズムを適用するより良
い機会を持ち、これは、高い画質をもたらす。換言すると、前記第２の動作モードにおい
て、前記オペレータは、前記歪画像が表示される前に特定の時間だけ待機しなくてはなら
ないかもしれないが、技術水準に反して、前記オペレータは、品質がワンパス（one pass
）で達成されることを期待する。特に、本発明において、前記オペレータが、新しいデー
タ取得を実行し、前記複雑なアルゴリズムを再び実行しなくてはならない確率は、強力に
減少される。
【００４５】
　本発明によると、前記第２のタイプのデータが、二又は三次元歪処理のいずれかに基づ
いて歪画像を得ることを可能にすることができる。二又は三次元歪処理ベースの画像は、
一次元歪処理ベースの画像より良い品質を持つことができる。
【００４６】
　請求項において、単語"有する"は、他の要素又はステップを除外せず、不定冠詞"１つ
の"（"a"又は"an"）は、複数を除外しない。異なるフィーチャが相互に異なる従属請求項
に記載されているという単なる事実は、これらのフィーチャの組み合わせが有利に使用さ
れることができないことを示さない。請求項内の参照符号は、本発明の範囲を限定するよ
うに解釈されるべきでない。
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