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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　静磁場を発生する静磁場発生部と、
　傾斜磁場を発生する傾斜磁場発生部と、
　被検体に高周波パルスを印加する送信コイルと、
　第１の撮像を実行して、前記高周波パルスに対応する信号に基づいて医用画像データを
生成する第１撮像部と、
　前記医用画像データから生成される第１の画像と、関心領域と、前記関心領域を設定す
るための基準となるガイドとが表示された画面上での前記関心領域及び前記ガイドの回動
操作及び平行移動操作を受け付ける受付部と、
　前記ガイドの回動操作に伴う前記関心領域の回動を許容するとともに、前記ガイド及び
前記関心領域の平行移動操作に伴う前記ガイド及び前記関心領域の平行移動をそれぞれ独
立に許容するように制御する制御部と、
　前記関心領域に基づいて第２の撮像を実行して、前記高周波パルスに対応する信号に基
づいて第２の画像データを生成する第２撮像部と、
　を有し、
　前記制御部は、前記関心領域の回動操作に伴う前記ガイドの回動を許容しないように制
御する、
　磁気共鳴イメージング装置。
【請求項２】
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　前記第２撮像部は、前記関心領域を撮像範囲として前記第２の撮像を実行する請求項１
に記載の磁気共鳴イメージング装置。
【請求項３】
　医用画像データから生成された画像と、関心領域と、前記関心領域を設定するための基
準となるガイドとが表示された画面上での前記関心領域及び前記ガイドの回動操作及び平
行移動操作を受け付ける受付部と、
　前記ガイドの回動操作に伴う前記関心領域の回動を許容するとともに、前記ガイド及び
前記関心領域の平行移動操作に伴う前記ガイド及び前記関心領域のスライドをそれぞれ独
立に許容するように制御する制御部と、
　を有し、
　前記制御部は、前記関心領域の回動操作に伴う前記ガイドの回動を許容しないように制
御する、
　医用画像処理装置。
【請求項４】
　前記医用画像データに基づいて、前記制御部によって前記回動及び前記スライドが許容
された後の関心領域における画像を生成する画像生成部をさらに有する請求項３に記載の
医用画像処理装置。
【請求項５】
　前記制御部は、撮像目的の情報、操作者の識別情報、及び被検体の識別情報のうち少な
くとも１の属性情報が所要の属性情報である場合、前記ガイドの回動操作に伴う前記関心
領域の回動を許容する請求項３又は４に記載の医用画像処理装置。
【請求項６】
　前記制御部は、前記属性情報に、前記回動及び前記スライドを許容するか否かを示す移
動許容情報を対応づけた属性情報テーブルを記憶する記憶部を参照して、前記所要の属性
情報に対応する所要の移動許容情報を取得し、前記所要の移動許容情報に基づいて、前記
ガイドの回動操作に伴う前記関心領域の回動を許容する請求項５に記載の医用画像処理装
置。
【請求項７】
　前記制御部は、前記操作者が操作可能な入力装置からの指示に従って前記回動及び前記
スライドを許容するか否かを変更する請求項６に記載の医用画像処理装置。
【請求項８】
　前記制御部は、前記医用画像データから検出される基準点に基づいて、初期表示される
前記ガイドの位置及び角度と、初期表示される前記関心領域の位置及び角度とを決定する
請求項３乃至７のうちいずれか一項に記載の医用画像処理装置。
【請求項９】
　前記制御部は、前記基準点と、撮像目的の識別情報、操作者の識別情報、及び被検体の
識別情報のうち少なくとも１の属性情報とに基づいて、初期表示される前記ガイドの位置
及び角度と、初期表示される前記関心領域の位置及び角度とを決定する請求項８に記載の
医用画像処理装置。
【請求項１０】
　前記制御部は、前記回動及び前記スライドを許容するか否かを示す情報を前記画面上に
表示させる請求項３乃至９のうちいずれか一項に記載の医用画像処理装置。
【請求項１１】
　前記制御部は、初期表示される前記ガイドの角度に対する、回動操作後の前記ガイドの
相対角度を表示部に表示させる請求項３乃至１０のうちいずれか一項に記載の医用画像処
理装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明の一態様としての実施形態は、医用画像処理装置及び磁気共鳴イメージング（Ｍ
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ＲＩ）装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　ＭＲＩ装置は、静磁場中に置かれた被検体の原子核スピンをラーモア周波数の高周波（
ＲＦ：ｒａｄｉｏ　ｆｒｅｑｕｅｎｃｙ）パルスで磁気的に励起し、この励起に伴って発
生する磁気共鳴（ＭＲ：ｍａｇｎｅｔｉｃ　ｒｅｓｏｎａｎｃｅ）信号から画像を再構成
する。
【０００３】
　ＭＲＩ装置を用いて診断用の画像を生成する場合には、診断用の撮像に先立って撮像対
象である撮像スライスや撮像スラブ等の関心領域が設定される必要がある。ＭＲＩ装置は
、関心領域の設定のために、予め、位置決め用の撮像を行なって位置決め画像を生成し、
位置決め画像上で関心領域を設定する。
【０００４】
　例えば、ＭＲＩ装置は、脳の撮像によって矢状断面画像を位置決め画像として生成する
。ＭＲＩ装置は、位置決め画像上で大脳と小脳をカバーするような中心位置を有し、位置
決め画像上の鼻棘と橋下端を結ぶ線に平行な角度を有する矩形の関心領域を設定する。こ
のようにして関心領域が設定される場合、関心領域及びその中心線が鼻棘や橋下端上にあ
るとは限らないため、位置決め画像に対する関心領域の位置及び角度が適切であるとは限
らない。
【０００５】
　そこで、位置決め画像上にガイドを設定し、ガイドに対して幾何学的関係を有する関心
領域を算定して位置決め画像上に表示する方法がある（例えば、特許文献１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】特開平６－２１５１５３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　しかしながら、従来技術によると、位置決め画像上のガイドの移動操作に従って関心領
域が常に連動して移動するため、関心領域の設定効率が悪かった。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本実施形態に係る医用画像処理装置は、上述した課題を解決するために、医用画像デー
タから生成された画像と、関心領域と、前記関心領域を設定するための基準となるガイド
とが表示された画面上での前記関心領域及び前記ガイドの回動操作及び平行移動操作を受
け付ける受付部と、前記ガイドの回動操作に伴う前記関心領域の回動を許容するとともに
、前記ガイド及び前記関心領域の平行移動操作に伴う前記ガイド及び前記関心領域のスラ
イドをそれぞれ独立に許容するように制御する制御部と、を有する。
【０００９】
　本実施形態に係るＭＲＩ装置は、上述した課題を解決するために、静磁場を発生する静
磁場発生部と、傾斜磁場を発生する傾斜磁場発生部と、被検体に高周波パルスを印加する
送信コイルと、第１の撮像を実行して、前記高周波パルスに対応する信号に基づいて医用
画像データを生成する第１撮像部と、前記医用画像データから生成される第１の画像と、
関心領域と、前記関心領域を設定するための基準となるガイドとが表示された画面上での
前記関心領域及び前記ガイドの回動操作及び平行移動操作を受け付ける受付部と、前記ガ
イドの回動操作に伴う前記関心領域の回動を許容するとともに、前記ガイド及び前記関心
領域の平行移動操作に伴う前記ガイド及び前記関心領域の平行移動をそれぞれ独立に許容
するように制御する制御部と、前記関心領域に基づいて第２の撮像を実行して、前記高周
波パルスに対応する信号に基づいて第２の画像データを生成する第２撮像部と、を有する
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。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】第１実施形態に係る医用画像処理装置の構成を示す概略図。
【図２】（Ａ）～（Ｅ）は、移動許容情報の例を示す図。
【図３】（Ａ）～（Ｃ）は、属性情報テーブルの例を示す図。
【図４】第１実施形態に係る医用画像処理装置の機能を具体的に説明するためのフローチ
ャート。
【図５】脳を含む位置決め画像、関心領域、及びガイドを含む初期表示画面を示す図。
【図６】図４に示すステップＳＴ１０の機能を具体的に示すフローチャート。
【図７】ガイドの回動操作に連動して回動する関心領域を説明するための表示画面を示す
図。
【図８】ガイドのスライド操作に連動しない関心領域を説明するための表示画面を示す図
。
【図９】関心領域の回動操作に連動して回動するガイドを説明するための表示画面を示す
図。
【図１０】関心領域のスライド操作に連動しないガイドを説明するための表示画面を示す
図。
【図１１】膝を含む位置決め画像、関心領域、及びガイドを含む初期表示画面を示す図。
【図１２】大動脈弁・肺動脈弁を含む位置決め画像、関心領域、及びガイドを含む初期表
示画面を示す図。
【図１３】第２実施形態に係るＭＲＩ装置の構成を示す概略図。
【図１４】第２実施形態に係るＭＲＩ装置の機能を具体的に説明するためのフローチャー
ト。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　本実施形態に係る医用画像処理装置及びＭＲＩ装置について、添付図面を参照して説明
する。
【００１２】
　（第１の実施形態）
　図１は、第１実施形態に係る医用画像処理装置の構成を示す概略図である。
【００１３】
　図１は、第１実施形態に係る医用画像処理装置１０を示す。医用画像処理装置１０は、
医用画像データから生成された位置決め画像に対して関心領域を設定する。例えば、医用
画像処理装置１０は、ボクセルデータが３次元的に配置されたボリュームデータから生成
された位置決め画像に対して、以下に説明する方法を用いて関心領域を設定する。そして
、医用画像処理装置１０は、ボリュームデータから、設定された関心領域の３次元画像を
生成する。３次元画像としては、ＭＰＲ（ｍｕｌｔｉ　ｐｌａｎａｒ　ｒｅｃｏｎｓｔｒ
ｕｃｔｉｏｎ）画像や、ボリュームレンダリング画像や、サーフェイスレンダリング画像
などが挙げられる。なお、位置決め画像の元となる医用画像データは、ボリュームデータ
に限定されるものではない。例えば、位置決め画像の元となる医用画像データは、２次元
画像データや、時系列に複数の２次元画像の各フレームデータや、時系列に複数の３次元
画像（４次元画像）の各フレームデータであってもよい。
【００１４】
　なお、関心領域を設定する元となるボリュームデータは、ＭＲＩ装置、Ｘ線ＣＴ（ｃｏ
ｍｐｕｔｅｄ　ｔｏｍｏｇｒａｐｈｙ）装置、Ｘ線診断装置、及び超音波診断装置などの
医用画像診断装置によって生成される。ボリュームデータを生成するモダリティ装置の種
類は問わないものとする。
【００１５】
　医用画像処理装置１０は、例えば、専用又は汎用コンピュータである。なお、医用画像
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処理装置１０は、後述する機能１１１～１１４を有するものであればよい。例えば、医用
画像処理装置１０の機能は、ネットワークを介して接続されたＭＲＩ装置等の医用画像診
断装置や、医用画像に画像処理を施すＰＣ（ワークステーション）や、医用画像を保存・
管理する医用画像管理装置（サーバ）などに含むものであってもよい。
【００１６】
　以下、医用画像処理装置１０が専用又は汎用のコンピュータである場合を例にとって説
明する。
【００１７】
　医用画像処理装置１０は、処理回路１１、入力回路（入力部）１２、ディスプレイ（表
示部）１３、ＩＦ（通信部）１４、及び記憶回路（記憶部）１５を備える。
【００１８】
　処理回路１１は、専用又は汎用のＣＰＵ（ｃｅｎｔｒａｌ　ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ　ｕ
ｎｉｔ）又はＭＰＵ（ｍｉｃｒｏ　ｐｒｏｃｅｓｓｏｒ　ｕｎｉｔ）の他、特定用途向け
集積回路（ＡＳＩＣ：ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ　ｓｐｅｃｉｆｉｃ　ｉｎｔｅｇｒａｔｅ
ｄ　ｃｉｒｃｕｉｔ）、及び、プログラマブル論理デバイスなどを意味する。プログラマ
ブル論理デバイスとしては、例えば、単純プログラマブル論理デバイス（ＳＰＬＤ：ｓｉ
ｍｐｌｅ　ｐｒｏｇｒａｍｍａｂｌｅ　ｌｏｇｉｃ　ｄｅｖｉｃｅ）、複合プログラマブ
ル論理デバイス（ＣＰＬＤ：ｃｏｍｐｌｅｘ　ｐｒｏｇｒａｍｍａｂｌｅ　ｌｏｇｉｃ　
ｄｅｖｉｃｅ）、及び、フィールドプログラマブルゲートアレイ（ＦＰＧＡ：ｆｉｅｌｄ
　ｐｒｏｇｒａｍｍａｂｌｅ　ｇａｔｅ　ａｒｒａｙ）などが挙げられる。処理回路１１
は記憶回路１５に記憶された、又は、処理回路１１内に直接組み込まれたプログラムを読
み出し実行することで機能１１１～１１４を実現する。
【００１９】
　また、処理回路１１は、単一の回路によって構成されてもよいし、複数の独立した回路
の組み合わせによって構成されてもよい。後者の場合、プログラムを記憶する記憶回路１
５は処理回路１１ごとに個別に設けられてもよいし、単一の記憶回路１５が複数の回路（
処理回路）の機能に対応するプログラムを記憶するものであってもよい。
【００２０】
　処理回路１１は、表示制御機能（表示制御部）１１１、受付機能（受付部）１１２、及
び移動制御機能（移動制御部）１１３、及び画像生成機能（画像生成部）１１４を実現す
る。処理回路１１は、記憶回路１５に格納されている各種制御プログラムを読み出して機
能１１１～１１４を実現すると共に、各部１２乃至１５における処理動作を統括的に制御
する。
【００２１】
　表示制御機能１１１は、記憶回路１５に記憶されたボリュームデータを取得し（読み出
し）、ボリュームデータから生成される位置決め画像を生成してディスプレイ１３に表示
させとともに、位置決め画像上に、関心領域と、その関心領域を設定するための基準とな
るガイドとをディスプレイ１３に表示させる機能である。
【００２２】
　受付機能１１２は、入力回路１２から関心領域及びガイドの移動操作を受け付ける機能
である。移動操作は、表示画面上のガイドや関心領域の初期位置を変更するための操作で
ある。
【００２３】
　移動制御機能１１３は、ガイドの移動操作に伴う関心領域の移動を許容するか否か、或
いは、関心領域の移動操作に伴うガイドの移動を許容するか否か、の切り替えを制御する
機能である。
【００２４】
　画像生成機能１１４は、表示制御機能１１１によって取得されたボリュームデータに基
づいて、移動制御機能１１３によって移動が制御された後の関心領域の３次元画像を生成
する機能である。
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【００２５】
　なお、医用画像処理装置１０が有する機能１１１～１１４の具体的な説明は、図４に示
すフローチャートを用いて行なう。
【００２６】
　入力回路１２は、操作者によって操作が可能なポインティングデバイス（マウス等）や
キーボード等の入力デバイスからの信号を入力する回路であり、ここでは、入力デバイス
自体も入力回路１２に含まれるものとする。操作者により入力デバイスが操作されると、
入力回路１２はその操作に応じた入力信号を生成して処理回路１１に出力する。なお、医
用画像処理装置１０は、入力デバイスがディスプレイ１３と一体に構成されたタッチパネ
ルを備えてもよい。
【００２７】
　ディスプレイ１３は、ＬＣＤ（ｌｉｑｕｉｄ　ｃｒｙｓｔａｌ　ｄｉｓｐｌａｙ）等に
よって構成される。ディスプレイ１３は、処理回路１１からの指示に応じてＬＣＤ上に、
各種操作画面や、画像データ等の各種表示情報を表示させる。
【００２８】
　ＩＦ（ｉｎｔｅｒｆａｃｅ）１４は、所定の通信規格にしたがって、外部装置との通信
動作を行う。医用画像処理装置１０がネットワーク上に設けられる場合、ＩＦ１４は、ネ
ットワーク上の外部装置と情報の送受信を行なう。例えば、ＩＦ１４は、ＭＲＩ装置等の
医用画像診断装置（図示しない）による撮像で得られたボリュームデータを医用画像診断
装置や医用画像管理装置（図示しない）等から受信したり、医用画像処理装置１０によっ
て生成された３次元画像を医用画像管理装置や読影端末（図示しない）に送信したりして
、外部装置と通信動作を行なう。
【００２９】
　記憶回路１５は、ＲＡＭ（ｒａｎｄｏｍ　ａｃｃｅｓｓ　ｍｅｍｏｒｙ）、フラッシュ
メモリ（ｆｌａｓｈ　ｍｅｍｏｒｙ）等の半導体メモリ素子、ハードディスク、光ディス
ク等によって構成される。記憶回路１５は、ＵＳＢ（ｕｎｉｖｅｒｓａｌ　ｓｅｒｉａｌ
　ｂｕｓ）メモリ及びＤＶＤ（ｄｉｇｉｔａｌ　ｖｉｄｅｏ　ｄｉｓｋ））などの可搬型
メディアによって構成されてもよい。記憶回路１５は、処理回路１１において用いられる
各種処理プログラム（アプリケーションプログラムの他、ＯＳ（ｏｐｅｒａｔｉｎｇ　ｓ
ｙｓｔｅｍ）等も含まれる）や、プログラムの実行に必要なデータや、ボリュームデータ
及び医用画像を記憶する。また、ＯＳに、操作者に対するディスプレイ１３への情報の表
示にグラフィックを多用し、基礎的な操作を入力回路１２によって行なうことができるＧ
ＵＩ（ｇｒａｐｈｉｃａｌ　ｕｓｅｒ　ｉｎｔｅｒｆａｃｅ）を含めることもできる。
【００３０】
　また、記憶回路１５は、表示画面上における移動操作の対象の移動操作に伴う移動を許
容するか否かを示す移動許容情報（図２（Ａ）～図２（Ｅ））を記憶する。記憶回路１５
は、撮像目的の情報（例えば、部位情報）、操作者識別情報（例えば、操作者ＩＤ）、及
び患者識別情報（例えば、患者ＩＤ）のうち少なくとも１の情報を有する属性情報に、移
動許容情報を対応付けた属性情報テーブル（図３（Ａ）～図３（Ｃ）に図示）を記憶する
。ここで、撮像目的の情報は、撮像対象の解剖学的部位を示す情報である部位情報を含む
。部位情報とは、例えば、脳、膝、心臓、大動脈弁、肺動脈弁等である。また、撮像目的
の情報は、拡散強調画像（ＤＷＩ：ｄｉｆｆｕｓｉｏｎ　ｗｅｉｇｈｔｅｄ　ｉｍａｇｅ
）などの画像の種別を示す情報や、タイムオブフライト法（ＴＯＦ：ｔｉｍｅ‐ｏｆ‐ｆ
ｌｉｇｈｔ）などの撮像方法の種別を示す情報を含んでもよい。
【００３１】
　医用画像処理装置１０は、移動許容情報と、属性情報に基づいて、ガイドや関心領域の
移動を制御する。以下、移動許容情報と属性情報について順に説明する。
【００３２】
　図２（Ａ）～図２（Ｅ）は、移動許容情報の例を示す図である。
【００３３】
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　図２（Ａ）～図２（Ｅ）に示すように、移動許容情報Ｍ１～Ｍ５は、移動操作の対象と
、移動操作の種別と、移動の対象とを含む。ここで、移動操作の種別としては、回動操作
及びスライド（平行移動）操作が挙げられる。回動操作は、時計回りの回転操作と、反時
計回りの回転操作とを含む。移動操作の対象はガイド又は関心領域であり、移動の対象も
ガイド又は関心領域である。
【００３４】
　図２（Ａ）は、移動許容情報Ｍ１を示す。移動許容情報Ｍ１は、ガイドの回動操作に伴
う関心領域の回動を許容するとともに、ガイド及び関心領域のスライド操作に伴うガイド
及び関心領域のスライドをそれぞれ独立に許容する。移動対象がガイドである場合、移動
許容情報Ｍ１は、表示画面上におけるガイドの移動操作のうち回動操作で、ガイドの回動
と、関心領域の連動（回動）とを許容する（図２（Ａ）に示す「○」）。つまり、ガイド
を回動させたとき、これに連動して関心領域が回動することを示している。また、移動許
容情報Ｍ１は、表示画面上におけるガイドの移動操作のうちスライド操作で、ガイドのス
ライドを許容するが、関心領域の連動（スライド）を許容しない（図２（Ａ）に示す「×
」）。つまり、ガイドを回動させても関心領域は動かないことを示している。
【００３５】
　一方、移動対象が関心領域である場合、移動許容情報Ｍ１は、表示画面上における関心
領域の移動操作のうち回動操作で、関心領域の回動を許容するが、ガイドの連動（回動）
を許容しない。また、移動許容情報Ｍ１は、表示画面上における関心領域の移動操作のう
ちスライド操作で、関心領域のスライドを許容するが、ガイドの連動（スライド）を許容
しない。
【００３６】
　移動許容情報Ｍ１によると、表示画面上における関心領域の回動操作でガイドの連動（
回動）は許容されないが、表示画面上におけるガイドの回動操作で関心領域の連動（回動
）は許容される。よって、移動許容情報Ｍ１によると、表示画面上における関心領域の回
動操作で関心領域とガイドとの角度差をつけ、表示画面上におけるガイドの回動操作で当
該角度差を維持したまま関心領域を回動させることができる。このように、ガイドから所
定の角度差を有する関心領域の設定が容易となる。
【００３７】
　図２（Ｂ）は、移動許容情報Ｍ２を示す。移動許容情報Ｍ２は、表示画面上におけるガ
イドの移動操作のうち回動操作で、ガイドの回動と、関心領域の連動（回動）とを許容す
る。また、移動許容情報Ｍ２は、表示画面上におけるガイドの移動操作のうちスライド操
作で、ガイドのスライドを許容するが、関心領域の連動（スライド）を許容しない。
【００３８】
　移動許容情報Ｍ２は、表示画面上における関心領域の移動操作のうち回動操作で、関心
領域の回動と、ガイドの連動（回動）とを許容する。また、移動許容情報Ｍ２は、表示画
面上における関心領域の移動操作のうちスライド操作で、関心領域のスライドを許容する
が、ガイドの連動（スライド）を許容しない。
【００３９】
　移動許容情報Ｍ１，Ｍ２によると、表示画面上におけるガイドの回動操作で関心領域の
連動（回動）は許容されるが、表示画面上における関心領域のスライド操作でガイドの連
動（スライド）は許容されない。よって、移動許容情報Ｍ１，Ｍ２によると、基準点に基
づいて配置されたガイドの回動操作で関心領域を回動させて関心領域の角度が設定された
後、関心領域がスライド操作されてもガイドの位置が変化しない。よって、移動許容情報
Ｍ１，Ｍ２によると、操作者は、表示画面を見ながら、回動された関心領域の角度が適切
であるかどうかを常に確認できる。
【００４０】
　図２（Ｃ）は、移動許容情報Ｍ３を示す。移動許容情報Ｍ３は、表示画面上におけるガ
イドの移動操作のうち回動操作で、ガイドの回動と、関心領域の連動（回動）とを許容す
る。また、移動許容情報Ｍ３は、表示画面上におけるガイドの移動操作のうちスライド操
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作で、ガイドのスライドと、関心領域の連動（スライド）とを許容する。
【００４１】
　移動許容情報Ｍ３は、表示画面上における関心領域の移動操作のうち回動操作で、関心
領域の回動と、ガイドの連動（回動）とを許容する。また、移動許容情報Ｍ３は、表示画
面上における関心領域の移動操作のうちスライド操作で、関心領域のスライドと、ガイド
の連動（スライド）とを許容する。
【００４２】
　図２（Ｄ）は、移動許容情報Ｍ４を示す。移動許容情報Ｍ４は、表示画面上におけるガ
イドの移動操作のうち回動操作で、ガイドの回動と、関心領域の連動（回動）とを許容す
る。また、移動許容情報Ｍ４は、表示画面上におけるガイドの移動操作のうちスライド操
作で、ガイドのスライドと、関心領域の連動（スライド）とを許容する。
【００４３】
　移動許容情報Ｍ４は、表示画面上における関心領域の移動操作のうち回動操作で、関心
領域の回動と、ガイドの連動（回動）とを許容しない。また、移動許容情報Ｍ４は、表示
画面上における関心領域の移動操作のうちスライド操作で、関心領域のスライドと、ガイ
ドの連動（スライド）とを許容しない。
【００４４】
　図２（Ｅ）は、移動許容情報Ｍ５を示す。移動許容情報Ｍ５は、表示画面上におけるガ
イドの移動操作のうち回動操作で、ガイドの回動を許容するが、関心領域の連動（回動）
を許容しない。また、移動許容情報Ｍ５は、表示画面上におけるガイドの移動操作のうち
スライド操作で、ガイドのスライドを許容するが、関心領域の連動（スライド）を許容し
ない。
【００４５】
　移動許容情報Ｍ５は、表示画面上における関心領域の移動操作のうち回動操作で、関心
領域の回動を許容するが、ガイドの連動（回動）を許容しない。また、移動許容情報Ｍ４
は、表示画面上における関心領域の移動操作のうちスライド操作で、関心領域のスライド
を許容するが、ガイドの連動（スライド）を許容しない。
【００４６】
　次に、属性情報について説明する。図３（Ａ）～図３（Ｃ）は、属性情報が規定された
属性情報テーブルの例を示す図である。
【００４７】
　図３（Ａ）は、属性情報としての部位情報に、移動許容情報の種別を対応付けた属性情
報テーブルＴ１を示す。属性情報テーブルＴ１は、部位情報として、例えば、４つの部位
「脳、膝、大動脈弁・肺動脈弁、及び心臓」を含む。属性情報テーブルＴ１の「移動許容
情報」では、部位情報が「脳」である場合には、図２（Ａ）に示す移動許容情報Ｍ１が割
り当てられることが規定されている。同様に、部位情報が「膝」の場合には、図２（Ｂ）
に示す移動許容情報Ｍ２が割り当てら、「大動脈弁・肺動脈弁」の場合には、図２（Ｃ）
に示す移動許容情報Ｍ３が割り当てられ、「心臓」の場合には、図２（Ｄ）に示す移動許
容情報Ｍ４が割り当てられることが規定されている。
【００４８】
　図３（Ｂ）は、属性情報としての操作者識別情報に、移動許容情報の種別を対応付けた
属性情報テーブルＴ２を示す。属性情報テーブルＴ２は、例えば操作者識別情報として、
３者「Ｏ１～Ｏ３」を含む。操作者「Ｏ１」には、例えば、図２（Ａ）に示す移動許容情
報Ｍ１が割り当てられ、操作者「Ｏ２」には、図２（Ｂ）に示す移動許容情報Ｍ２が割り
当てられ、操作者「Ｏ３」には、図２（Ａ）に示す移動許容情報Ｍ１が割り当てられる。
【００４９】
　図３（Ｃ）は、属性情報としての患者識別情報に、移動許容情報の種別を対応付けた属
性情報テーブルＴ３を示す。属性情報テーブルＴ３は、患者識別情報として、３者「Ｐ１
～Ｐ３」を含む。患者「Ｐ１」には、例えば、図２（Ａ）に示す移動許容情報Ｍ１が割り
当てられ、患者「Ｐ２」には、図２（Ｂ）に示す移動許容情報Ｍ２が割り当てられ、患者
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「Ｐ３」には、図２（Ｃ）に示す移動許容情報Ｍ３が割り当てられる。
【００５０】
　また、属性情報テーブルＴ１～Ｔ３は、属性情報に対応付けられた、初期表示画面（図
５に図示）における関心領域Ｒの相対位置及びオフセット角の情報を含んでもよい。関心
領域Ｒの相対位置とは、初期表示画面上のガイドＧの位置（中心位置など）に対する関心
領域Ｒの中心位置の相対的な位置である。
【００５１】
　関心領域Ｒのオフセット角とは、初期表示画面上のガイドＧの角度に対する関心領域Ｒ
の相対角度である。関心領域Ｒがスライスやスラブの場合、スライスやスラブの傾斜角と
ガイドＧの傾斜角との差が、オフセット角となる。
【００５２】
　属性情報として図３（Ａ）に示す属性情報テーブルＴ１が参照され、さらに部位情報が
「脳」である場合、図３（Ａ）では、「関心領域の相対位置」が（ｘ１, y１, z１）とな
っており、「関心領域のオフセット角」が０°となっている。この場合、初期表示画面は
、図５に示すように、関心領域Ｒは、ガイドＧの中心位置（ｙ０，ｚ０）を基準とする相
対位置（ｙ０＋ｙ１，ｚ０＋ｚ１）に中心位置ＲＣを有し、関心領域Ｒの傾斜角（スラブ
Ｒの傾斜角）は、ガイドＧの角度に対して０°の角度を有することになる。すなわち、関
心領域ＲとガイドＧは、初期表示画面上では平行となる。
【００５３】
　なお、属性情報は、部位情報、操作者識別情報、及び患者識別情報のうち少なくとも１
の情報を有していればよい。すなわち、部位情報、操作者識別情報、及び患者識別情報の
組み合わせに移動許容情報が対応付けられてもよい。
【００５４】
　続いて、第１実施形態に係る医用画像処理装置１０の機能を具体的に説明する。
【００５５】
　図４は、第１実施形態に係る医用画像処理装置１０の機能を具体的に説明するためのフ
ローチャートである。
【００５６】
　操作者によって入力回路１２から操作者の識別情報（ＩＤ：ｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉ
ｏｎ）及びパスワードなどが入力されることで、医用画像処理装置１０の表示制御機能１
１１は、操作者を認証する（ステップＳＴ１）。
【００５７】
　前述したように、記憶回路１５には、ＭＲＩ装置、Ｘ線ＣＴ装置、Ｘ線診断装置、及び
超音波診断装置などの医用画像診断装置によって生成されたボリュームデータが記憶され
ている。
【００５８】
　表示制御機能１１１は、入力回路１２から所要のボリュームデータが指定されると、記
憶回路１５から指定されたボリュームデータを取得する（読み出す）（ステップＳＴ２）
。
【００５９】
　表示制御機能１１１は、表示制御機能１１１によって取得されたリュームデータの部位
情報（撮像部位）を設定する（ステップＳＴ３）。ステップＳＴ３による部位情報の設定
は、ボリュームデータの付帯情報に基づいて自動的に設定されてもよいし、入力回路１２
から入力される情報に基づいて設定されてもよい。
【００６０】
　表示制御機能１１１は、ステップＳＴ２によって取得されたボリュームデータに基づい
て、基準点を検出する（ステップＳＴ４）。ステップＳＴ４によって検出される基準点は
、ステップＳＴ３によって設定された部位情報の種類に従って異なるものとすることがで
きる。例えば、部位情報が脳の場合、鼻棘Ｇ１及び橋下端Ｇ２（図５に図示）などの特徴
部位を基準点として検出する。
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【００６１】
　基準点の検出は、例えば、テンプレートマッチング法を用いて行なうことができる。例
えば、鼻棘Ｇ１及び橋下端Ｇ２（図５に図示）などの頭部の解剖学的特徴部位の形状をテ
ンプレートとして保持しておき、これらのテンプレートとボリュームデータとのマッチン
グを取ることによって、鼻棘Ｇ１及び橋下端Ｇ２の位置を自動検出することができる。し
かしながら、基準点の検出はテンプレートマッチング法に限定されるものではない。例え
ば、事前に脳の特徴部位の周辺画像パターンから機械学習によって識別器を構築しておき
、この識別器を用いてボリュームデータ内の特徴部位を検出してもよい。
【００６２】
　表示制御機能１１１は、ステップＳＴ４によって検出された基準点を含むガイドを設定
するとともに、関心領域を設定する（ステップＳＴ５）。ステップＳＴ５において、表示
制御機能１１１は、ガイドを基準とする関心領域の相対位置及びオフセット角（これらは
、前述したように、属性情報テーブルＴ１～Ｔ３において規定されている）と、入力回路
１２を介して設定されるスライスの厚みや枚数、或いはスラブの厚みなどと、に基づいて
、自動的に関心領域を設定する。
【００６３】
　表示制御機能１１１は、ステップＳＴ２によって取得されたボリュームデータから位置
決め画像を生成する（ステップＳＴ６）。例えば、表示制御機能１１１は、ステップＳＴ
５によって設定されたガイドを含む２次元断面画像（例えば、ガイドを含むサジタル画像
）をボリュームデータから生成し、これを位置決め画像とする。そして、表示制御機能１
１１は、ステップＳＴ６によって生成された位置決め画像と、ステップＳＴ５によって設
定されたガイド及び関心領域とをディスプレイ１３に初期表示させる（ステップＳＴ７）
。
【００６４】
　ここで、ステップＳＴ５によって設定されるガイドは、例えば関心領域が脳を含む領域
の場合、鼻棘と橋下端を含む線や、鼻棘と橋下端を結ぶ線分などのことである。また、ス
テップＳＴ５によって設定される関心領域は、脳を含む領域に設定される１つ又は複数の
断面（スライス）や、例えば直方体形状の領域（スラブ）のことである。ステップＳＴ６
によって生成される位置決め画像に最初に表示される関心領域は、ガイドの位置に対して
所定の相対的な位置関係をもった初期位置に設定される。
【００６５】
　図５は、脳を含む位置決め画像、関心領域、及びガイドを含む初期表示画面を示す図で
ある。
【００６６】
　図５は、脳を含むボリュームデータに基づく位置決め画像を示し、例えば、脳を含むＹ
－Ｚ断面のサジタル画像（横断面画像）である。サジタル画像上には、関心領域Ｒ及びガ
イドＧが示される。ガイドＧは、ステップＳＴ４によって検出された基準点を含む線（断
面）である。ここで、脳を含むサジタル画像の場合、検出される基準点を、鼻棘Ｇ１及び
橋下端Ｇ２とする場合が好適であるが、その場合に限定されるものではない。例えば、基
準点は、前交連及び後交連であってもよい。
【００６７】
　関心領域Ｒの中心位置ＲＣは、ボリュームデータに基づいて検出された特徴部位に設定
されたり、３又は４点の基準点の中心に設定されたり、ガイドＧの位置に基づいて決定さ
れたりする。ガイドＧの位置に基づいて決定される場合、中心位置ＲＣは、ガイドＧ上の
点、例えば、基準点Ｇ１、基準点Ｇ２、又は、基準点Ｇ１，Ｇ２の中点と、予め設定され
た相対位置とに基づいて決定される。例えば、基準点Ｇ１，Ｇ２の中点の位置（Ｙ，Ｚ）
が（ｙ０，ｚ０）であり、予め設定された相対位置（Ｙ，Ｚ）が（ｙｎ，ｚｎ）である場
合、中心位置ＲＣの位置は、（ｙ０＋ｙｎ，ｚ０＋ｚｎ）と決定される。予め設定される
相対位置（ｙｎ，ｚｎ）は、図３（Ａ）～図３（Ｃ）に示すように、属性情報に基づいて
決定されてもよい。
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【００６８】
　関心領域Ｒの角度は、ガイドＧの角度に基づいて決定される。例えば、関心領域Ｒは、
ガイドＧから予め設定されたオフセット角θをもつ辺を含む。図５に示す例では、関心領
域Ｒは、ガイドＧと平行な辺（オフセット角θ＝０）を含む矩形である。関心領域Ｒとと
もに、関心領域Ｒの中心線Ｒ１，Ｒ２が表示されてもよい。予め設定されるオフセット角
θは、図３（Ａ）～図３（Ｃ）に示すように、属性情報に基づいて決定されてもよい。
【００６９】
　なお、図４に示すステップＳＴ７によって初期表示される位置決め画像は、図５に示す
サジタル画像であってもよいし、Ｘ－Ｙ断面のアキシャル画像、Ｘ－Ｚ断面のコロナル画
像、又は、オブリーク断面画像であってもよい。また、初期表示される位置決め画像は、
サジタル画像、アキシャル画像、コロナル画像、及びオブリーク断面画像から選択される
複数の画像であってもよい。オブリーク断面画像とは、直交３断面以外の任意角度の断面
画像である。オブリーク断面画像は、直交３断面画像やボリュームデータから求められる
ものであってもよいし、任意角度の撮像により得られるものであってもよい。例えば、オ
ブリーク断面画像は、鼻棘、橋下端、前交連、及び後交連のうちいずれか３点を通る断面
、又は、これら４点との距離が最小となる断面の画像であってもよい。
【００７０】
　図４の説明に戻って、受付機能１１２は、記憶回路１５に記憶された属性情報（例えば
、図３（Ａ）～図３（Ｃ）に示す属性情報テーブルＴ１～Ｔ３のいずれか）を参照する。
そして、受付機能１１２は、ガイド及び関心領域の移動を許容するか否かを示す移動許容
情報（例えば、図２（Ａ）～図２（Ｅ）に示す移動許容情報Ｍ１～Ｍ５のいずれか）を取
得する（ステップＳＴ８）。
【００７１】
　受付機能１１２は、入力回路１２から関心領域及びガイドの移動操作を受け付ける（ス
テップＳＴ９）。移動制御機能１１３は、ステップＳＴ８によって取得された移動許容情
報（又は、図６に示すステップＳＴ１０ｄによって変更後の移動許容情報）に基づいて、
移動操作の対象の移動操作に伴うガイド及び関心領域の移動を許容するか否かの切り替え
を制御する（ステップＳＴ１０）。
【００７２】
　ここで、ステップＳＴ１０の機能を具体的に説明する。
【００７３】
　図６は、図４に示すステップＳＴ１０の機能を具体的に示すフローチャートである。
【００７４】
　移動制御機能１１３は、図４に示すステップＳＴ８によって取得された移動許容情報（
又は、ステップＳＴ１０ｄによって変更後の移動許容情報）に基づいて、表示画面上でガ
イド及び関心領域の移動を許容するか否かを判断する。移動制御機能１１３は、表示画面
上で、許容されたガイド及び関心領域を移動させる（ステップＳＴ１０ａ）。
【００７５】
　ここで、図２（Ａ）に示す移動許容情報Ｍ１の場合におけるガイド及び関心領域の移動
を、図７～図１０に示す表示画面を用いて説明する。
【００７６】
　図７は、ガイドの回動操作に連動して回動する関心領域を説明するための表示画面を示
す図である。
【００７７】
　図５に示す初期表示画面でガイドＧが回動操作されると、図７に示すように、ガイドＧ
がその中心位置を中心として回動し、関心領域Ｒが連動してその中心位置を中心としてガ
イドＧの回転量の分だけ回動する。図７において、回動前のガイドＧ及び関心領域Ｒが破
線で、回動後のガイドＧ及び関心領域Ｒが実線でそれぞれ示される。例えば、ガイドＧの
回動操作は、回動前においてガイドＧの中心位置以外の部分Ｈ１が指定され、次いで、部
分Ｈ１を指定したまま部分Ｈ１が移動されて指定が所望角度で解除されることで実現され
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る。つまり、ガイドＧの回動操作は、ドラッグアンドドロップ操作によって実現される。
【００７８】
　また、図７に示す表示画面は、図２（Ａ）に示す移動許容情報Ｍ１の内容を示す情報を
含んでもよい。移動許容情報Ｍ１の内容が文字情報として表示されることで、操作者は、
表示画面上のガイドＧの移動操作によってガイドＧ及び関心領域Ｒが移動するのか否かを
視認することができる。
【００７９】
　さらに、図７に示す表示画面は、初期のガイドＧの角度に対する、回動操作後のガイド
Ｇの相対角度（３０°）を含んでもよい。
【００８０】
　図８は、ガイドのスライド操作に連動しない関心領域を説明するための表示画面を示す
図である。
【００８１】
　図５に示す初期表示画面でガイドＧがスライド操作されると、図８に示すように、ガイ
ドＧはスライドするが、関心領域Ｒはスライドしない。図８において、スライド前のガイ
ドＧが破線で、スライド後のガイドＧが実線でそれぞれ示される。例えば、ガイドＧのス
ライド操作は、スライド前においてガイドＧの中心位置の部分Ｈ２が指定され、次いで、
部分Ｈ２を指定したまま部分Ｈ２が移動されて指定が所望角度で解除されることで実現さ
れる。つまり、ガイドＧのスライド操作は、ドラッグアンドドロップ操作によって実現さ
れる。
【００８２】
　また、図８に示す表示画面は、図２（Ａ）に示す移動許容情報Ｍ１の内容を示す情報を
含んでもよい。移動許容情報Ｍ１の内容が文字情報として表示されることで、操作者は、
表示画面上のガイドＧの移動操作によってガイドＧ及び関心領域Ｒが移動するのか否かを
視認することができる。
【００８３】
　なお、図７及び図８に示す表示画面において、移動許容情報Ｍ１の内容が文字情報以外
の情報で表示されてもよい。例えば、移動前において部分Ｈ１，Ｈ２が指定されている間
に、ガイドＧ及び関心領域Ｒを示す線を、移動許容情報の内容に従った色の属性情報（色
相情報、明度情報、及び彩度情報の少なくとも１の情報）で表現することができる。例え
ば、移動許容情報Ｍ１によるとガイドＧの回動操作でガイドＧ及び関心領域Ｒの回動が許
容されるので、回動前において部分Ｈ１（図７に図示）が指定されている間に、ガイドＧ
及び関心領域Ｒを示す線がそれぞれ青色で表現される。また、例えば、移動許容情報Ｍ１
によるとガイドＧのスライド操作でガイドＧのスライドは許容されるが関心領域Ｒのスラ
イドは許容されないので、スライド前においてガイドＧの中心位置の部分Ｈ２（図８に図
示）が指定されている間に、ガイドＧを示す線が青色で表現され、関心領域Ｒを示す線が
赤色で表現される。移動許容情報の内容が表示されることで、操作者は、表示画面上のガ
イドＧ及び関心領域Ｒの移動操作によって関心領域Ｒ及びガイドＧが移動するのか否かを
視認することができる。
【００８４】
　図９は、関心領域の回動操作に連動して回動するガイドを説明するための表示画面を示
す図である。
【００８５】
　図５に示す初期表示画面で関心領域Ｒが回動操作されると、図９に示すように、関心領
域Ｒがその中心位置を中心として回動し、ガイドＧが連動してその中心位置を中心として
関心領域Ｒの回転量の分だけ回動する。図９において、回動前の関心領域Ｒ及びガイドＧ
が破線で、回動後の関心領域Ｒ及びガイドＧが実線でそれぞれ示される。例えば、関心領
域Ｒの回動操作は、回動前において中心線Ｒ２（又は中心線Ｒ１）の部分Ｈ３が指定され
、次いで、部分Ｈ３を指定したまま部分Ｈ３が移動されて指定が所望角度で解除されるこ
とで実現される。つまり、関心領域Ｒの回動操作は、ドラッグアンドドロップ操作によっ
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て実現される。
【００８６】
　また、図９に示す表示画面は、図２（Ａ）に示す移動許容情報Ｍ１の内容を示す情報を
含んでもよい。移動許容情報Ｍ１の内容が文字情報として表示されることで、操作者は、
表示画面上の関心領域Ｒの移動操作によって関心領域Ｒ及びガイドＧが移動するのか否か
を視認することができる。
【００８７】
　図１０は、関心領域のスライド操作に連動しないガイドを説明するための表示画面を示
す図である。
【００８８】
　図５に示す初期表示画面でガイドＧがスライド操作されると、図１０に示すように、関
心領域Ｒはスライドするが、ガイドＧはスライドしない。図１０において、スライド前の
関心領域Ｒが破線で、スライド後の関心領域Ｒが実線でそれぞれ示される。例えば、関心
領域Ｒのスライド操作は、スライド前において関心領域Ｒの枠の部分Ｈ４が指定され、次
いで、部分Ｈ４を指定したまま部分Ｈ４が移動されて指定が所望位置で解除されることで
実現される。つまり、関心領域Ｒのスライド操作は、ドラッグアンドドロップ操作によっ
て実現される。
【００８９】
　また、図１０に示す表示画面は、図２（Ａ）に示す移動許容情報Ｍ１の内容を示す情報
を含んでもよい。移動許容情報Ｍ１の内容が文字情報として表示されることで、操作者は
、表示画面上の関心領域Ｒの移動操作によってガイドＧ及び関心領域Ｒが移動するのか否
かを視認することができる。
【００９０】
　図６の説明に戻って、移動制御機能１１３は、移動操作を終了するか否かを判断する（
ステップＳＴ１０ｂ）。ステップＳＴ１０ｂの判断にてＹＥＳ、すなわち、移動操作を終
了すると判断する場合、移動制御機能１１３は、図４に示すステップＳＴ１１に進んで関
心領域を設定する。
【００９１】
　一方、ステップＳＴ１０ｂの判断にてＮＯ、すなわち、移動操作を終了しないと判断す
る場合、移動制御機能１１３は、入力回路１２から移動許容情報の変更指示があるか否か
を判断する（ステップＳＴ１０ｃ）。ステップＳＴ１０ｃの判断にてＹＥＳ、すなわち、
移動許容情報の変更指示があると判断する場合、移動制御機能１１３は、移動許容情報の
変更指示に従って移動許容情報を変更する（ステップＳＴ１０ｄ）。次いで、移動制御機
能１１３は、図４に示すステップＳＴ９に戻って入力回路１２から関心領域及びガイドの
移動操作を受け付ける。
【００９２】
　一方、ステップＳＴ１０ｃの判断にてＮＯ、すなわち、移動許容情報の変更指示がない
と判断する場合、移動制御機能１１３は、移動許容情報を変更しないまま図４に示すステ
ップＳＴ９に戻って入力回路１２から関心領域及びガイドの移動操作を受け付ける。
【００９３】
　図４の説明に戻って、ステップＳＴ１０の制御に従って表示画面上でガイド又は関心領
域が移動操作されることで、移動制御機能１１３は、関心領域を設定する（ステップＳＴ
１１）。
【００９４】
　画像生成機能１１４は、ステップＳＴ２によって取得されたボリュームデータに基づい
て、ステップＳＴ１１によって設定された関心領域の３次元画像を生成する（ステップＳ
Ｔ１２）。
【００９５】
　なお、図５に示す部位情報の「脳」に関する位置決め画像上における関心領域の設定方
法について説明した。しかしながら、部位情報は「脳」の場合に限定されるものではない
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。部位情報は、例えば、「膝」、「大動脈弁・肺動脈弁」、及び「心臓」であってもよい
。それらの場合の関心領域の設定方法について説明する。
【００９６】
　図１１は、膝を含む位置決め画像、関心領域、及びガイドを含む初期表示画面を示す図
である。
【００９７】
　図１１は、膝を含むボリュームデータから生成された位置決め画像を示し、例えば、膝
を含むＸ－Ｙ断面のアキシャル画像である。アキシャル画像上には、関心領域Ｒ及びガイ
ドＧが示される。ガイドＧは、例えば、ステップＳＴ４によって検出された基準点を含む
線分である。ここで、膝を含むアキシャル画像の場合、検出される基準点を、大腿骨内側
顆下端Ｇ１及び大腿骨外側顆下端Ｇ２とする場合が好適であるが、その場合に限定される
ものではない。例えば、基準点は、大腿骨内側顆上端Ｇ３及び大腿骨外側顆上端Ｇ４であ
ってもよい。
【００９８】
　関心領域Ｒの中心位置ＲＣは、ボリュームデータに基づいて検出された特徴部位（大腿
骨領域の中心）に設定されたり、３又は４点の基準点の中心に設定されたり、ガイドＧの
位置に基づいて決定されたりする。ガイドＧの位置に基づいて決定される場合、中心位置
ＲＣは、ガイドＧ上の点、例えば、基準点Ｇ１、基準点Ｇ２、又は、基準点Ｇ１，Ｇ２の
中点と、予め設定された相対位置とに基づいて決定される。例えば、基準点Ｇ１，Ｇ２の
中点の位置（Ｘ，Ｙ）が（ｘ０，ｙ０）であり、予め設定された相対位置（Ｙ，Ｚ）が（
ｘｎ，ｙｎ）である場合、中心位置ＲＣの位置は、（ｘ０＋ｘｎ，ｙ０＋ｙｎ）と決定さ
れる。予め設定される相対位置（ｘｎ，ｙｎ）は、図３（Ａ）～図３（Ｃ）に示すように
、属性情報に基づいて決定されてもよい。
【００９９】
　関心領域Ｒの角度は、ガイドＧの角度に基づいて決定される。例えば、関心領域Ｒは、
ガイドＧから予め設定されたオフセット角θをもつ辺を含む。図１１に示す例では、関心
領域Ｒは、ガイドＧと平行な辺（オフセット角θ＝０）を含む矩形である。関心領域Ｒと
ともに、関心領域Ｒの中心線Ｒ１，Ｒ２が表示されてもよい。予め設定されるオフセット
角θは、図３（Ａ）～図３（Ｃ）に示すように、属性情報に基づいて決定されてもよい。
【０１００】
　なお、図４に示すステップＳＴ７によって初期表示される位置決め画像は、図１１に示
すアキシャル画像であってもよいし、サジタル画像、コロナル画像、又はオブリーク断面
画像であってもよい。また、初期表示される位置決め画像は、サジタル画像、アキシャル
画像、コロナル画像、及びオブリーク断面画像から選択される複数の画像であってもよい
。
【０１０１】
　図３（Ａ）の属性情報テーブルＴ１が参照される場合であって、部位情報「膝」である
場合、移動制御機能１１３は、ステップＳＴ８において、移動許容情報Ｍ２を取得する。
この場合、ガイドと関心領域の連動関係は、移動許容情報Ｍ２によって規定されることに
なる。
【０１０２】
　図１２は、大動脈弁・肺動脈弁を含む位置決め画像、関心領域、及びガイドを含む初期
表示画面を示す図である。
【０１０３】
　図１２は、大動脈弁・肺動脈弁を含むボリュームデータに基づく位置決め画像を示し、
大動脈弁・肺動脈弁を含むＸ－Ｙ断面のアキシャル画像である。
【０１０４】
　アキシャル画像上には、関心領域Ｒ及びガイドＧが示される。ガイドＧは、ステップＳ
Ｔ４によって検出された基準点を含む線（断面）である。ここで、大動脈弁・肺動脈弁を
含むアキシャル画像の場合、検出される基準点を、大動脈弁（付け根）Ｇ１，Ｇ２とする
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場合が好適であるが、その場合に限定されるものではない。例えば、基準点は、肺動脈弁
（付け根）であってもよい。
【０１０５】
　関心領域Ｒの中心位置ＲＣは、ボリュームデータに基づいて検出された特徴部位に設定
されたり、３又は４点の基準点の中心に設定されたり、ガイドＧの位置に基づいて決定さ
れたりする。ガイドＧの位置に基づいて決定される場合、中心位置ＲＣは、ガイドＧ上の
点、例えば、基準点Ｇ１、基準点Ｇ２、又は、基準点Ｇ１，Ｇ２の中点と、予め設定され
た相対位置とに基づいて決定される。例えば、基準点Ｇ１，Ｇ２の中点の位置（Ｘ，Ｙ）
が（ｘ０，ｙ０）であり、予め設定された相対位置（Ｙ，Ｚ）が（ｘｎ，ｙｎ）である場
合、中心位置ＲＣの位置は、（ｘ０＋ｘｎ，ｙ０＋ｙｎ）と決定される。予め設定される
相対位置（ｘｎ，ｙｎ）は、図３（Ａ）～図３（Ｃ）に示すように、属性情報に基づいて
決定されてもよい。
【０１０６】
　関心領域Ｒの角度は、ガイドＧの角度に基づいて決定される。例えば、関心領域Ｒは、
ガイドＧから予め設定されたオフセット角θをもつ辺を含む。図１２に示す例では、関心
領域Ｒは、ガイドＧと平行な辺（オフセット角θ＝０）を含む矩形である。関心領域Ｒと
ともに、関心領域Ｒの中心線Ｒ１，Ｒ２が表示されてもよい。予め設定されるオフセット
角θは、図３（Ａ）～図３（Ｃ）に示すように、属性情報に基づいて決定されてもよい。
【０１０７】
　なお、図４に示すステップＳＴ７によって初期表示される位置決め画像は、図１２に示
すアキシャル画像であってもよいし、サジタル画像、コロナル画像、又はオブリーク断面
画像であってもよい。また、初期表示される位置決め画像は、サジタル画像、アキシャル
画像、コロナル画像、及びオブリーク断面画像から選択される複数の画像であってもよい
。
【０１０８】
　図３（Ａ）の属性情報テーブルＴ１が参照される場合であって、属性情報が図１２に示
す「大動脈弁・肺動脈弁」である場合、移動制御機能１１３は、ステップＳＴ８において
、移動許容情報Ｍ３を取得する。この場合、ガイドと関心領域の連動関係は、移動許容情
報Ｍ２によって規定されることになる。
【０１０９】
　以上のように、医用画像処理装置１０によると、表示画面上におけるガイドの回動操作
に伴う関心領域の回動を許容し、ガイド及び関心領域のスライド操作に伴うガイド及び関
心領域のスライドをそれぞれ独立に許容することで（例えば、図２（Ａ）に示す移動許容
情報）、関心領域の設定効率を向上させることができる。また、検出精度が低い基準点に
基づいてガイド及び関心領域が初期表示された場合には、操作者によって表示画面上にお
けるガイドの移動操作が頻繁に行なわれることになる。その場合に特に、医用画像処理装
置１０では、操作者によるガイドの回動操作に連動して関心領域の角度を変更させ、操作
者による関心領域の回動操作及びスライド操作には他を連動させないことが可能となるた
め、関心領域の設定効率の向上が顕著となる。
【０１１０】
　特に、医用画像処理装置１０によると、表示画面上におけるガイド及び関心領域の、異
なる複数の連動関係（例えば、図２（Ａ）～図２（Ｅ）に示す５個の移動許容情報）を、
部位情報、操作者識別情報、及び患者識別情報に基づいて切り替えることができるので、
関心領域の設定効率を向上させることができる。
【０１１１】
　（第２の実施形態）
　図１３は、第２実施形態に係るＭＲＩ装置の構成を示す概略図である。
【０１１２】
　図１３は、被検体（例えば、患者）Ｐの撮像部位に対して撮像を行なう第２実施形態に
係るＭＲＩ装置５０を示す。ＭＲＩ装置５０は、医用画像データ、例えばボリュームデー
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タに基づいて、第１の実施形態に係る医用画像処理装置１０で説明した機能とほぼ同様の
機能を用いて関心領域を設定する。そして、ＭＲＩ装置５０は、設定された関心領域に対
して、本撮像（例えば、診断画像を取得するための撮像）を行なう。
【０１１３】
　また、ＭＲＩ装置５０は、本撮像がタグ領域等の補助的な領域へのＲＦ信号や傾斜磁場
の印加を伴う場合にも、補助的な領域のために、関心領域を設定することもできる。なお
、関心領域の設定の元となるボリュームデータは、ＭＲＩ装置５０自身によって生成され
てもよいし、Ｘ線ＣＴ装置等の他の医用画像診断装置によって生成されてもよい。ボリュ
ームデータがＭＲＩ装置５０自身によって生成される場合、ＭＲＩ装置５０は、例えば、
本撮像に先立って行なわれる予備撮像によってボリュームデータを生成する。なお、実施
形態はこれに限られるものではない。ＭＲＩ装置５０による検査において、複数の本撮像
が複数のプロトコルによって行なわれる場合、ＭＲＩ装置５０は、前段の本撮像によって
ボリュームデータを生成してもよい。以下、関心領域の設定の元となるボリュームデータ
がＭＲＩ装置５０自身によって生成されるものとして説明する。
【０１１４】
　ＭＲＩ装置５０は、ＭＲＩ装置５０は、大きくは、撮像システム５１と制御システム５
２とから構成される。
【０１１５】
　撮像システム５１は、静磁場磁石６１、傾斜磁場コイル６２、傾斜磁場電源装置６３、
寝台６４、寝台制御部６５、送信コイル６６、送信部６７、受信用コイル（受信用のＲＦ
コイル）６８ａ～６８ｅ、受信部６９、及びシーケンサ（シーケンスコントローラ）７０
を備える。
【０１１６】
　静磁場磁石６１は、被検体（例えば、患者）の撮像領域であるボア（静磁場磁石６１の
内部空間）内に静磁場を発生させる。静磁場磁石６１は、超電導コイルを内蔵し、液体ヘ
リウムによって超電導コイルが極低温に冷却されている。静磁場磁石６１は、励磁モード
において静磁場用電源（図示しない）から供給される電流を超電導コイルに印加すること
で静磁場を発生し、その後、永久電流モードに移行すると、静磁場用電源から切り離され
る。静磁場磁石６１は、一旦永久電流モードに移行すると、長時間、例えば１年以上に亘
って、大きな静磁場を発生し続ける。なお、静磁場磁石６１は、永久磁石によって構成さ
れてもよい。
【０１１７】
　傾斜磁場コイル６２は、静磁場磁石６１の内側に配置され、内部空間に傾斜磁場を発生
する傾斜磁場発生部である。傾斜磁場コイル６２は、互いに直交するＸ，Ｙ，Ｚの各軸に
対応する３つのコイルが組み合わされて形成される。これら３つのコイルは、傾斜磁場電
源装置６３から個別に電流供給を受けて、Ｘ，Ｙ，Ｚの各軸に沿って磁場強度が変化する
傾斜磁場を発生させる。なお、Ｚ軸方向は、静磁場と同方向とする。
【０１１８】
　ここで、傾斜磁場コイル６２によって発生するＸ，Ｙ，Ｚ軸の各軸の傾斜磁場は、例え
ば、リードアウト用傾斜磁場Ｇｒ、位相エンコード用傾斜磁場Ｇｅ、及びスライス選択用
傾斜磁場Ｇｓにそれぞれ対応している。リードアウト用傾斜磁場Ｇｒは、空間的位置に応
じてＭＲ（ｍａｇｎｅｔｉｃ　ｒｅｓｏｎａｎｃｅ）信号の周波数を変化させるために利
用される。位相エンコード用傾斜磁場Ｇｅは、空間的位置に応じてＭＲ信号の位相を変化
させるために利用される。スライス選択用傾斜磁場Ｇｓは、任意に撮像断面を決めるため
に利用される。
【０１１９】
　傾斜磁場電源装置６３は、シーケンサ７０から送られるパルスシーケンス実行データに
基づいて、傾斜磁場コイル６２に電流を供給する。
【０１２０】
　寝台６４は、被検体Ｐが載置される天板６４ａを備える。寝台６４は、後述する寝台制
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御部６５による制御のもと、天板６４ａを、被検体Ｐが載置された状態で傾斜磁場コイル
６２の空洞（撮像口）内へ挿入する。通常、この寝台６４は、長手方向が静磁場磁石６１
の中心軸と平行になるように設置される。
【０１２１】
　寝台制御部６５は、シーケンサ７０による制御のもと、寝台６４を駆動して、天板６４
ａを長手方向および上下方向へ移動する。
【０１２２】
　送信コイル６６は、傾斜磁場コイル６２の内側に配置されており、送信部６７からＲＦ
パルス信号の供給を受けて、ＲＦパルスを発生する。
【０１２３】
　送信部６７は、シーケンサ７０から送られるパルスシーケンス実行データに基づいて、
ラーモア周波数に対応するＲＦパルス信号を送信コイル６６に送信する。
【０１２４】
　受信用コイル６８ａ～６８ｅは、傾斜磁場コイル６２の内側に配置されており、高周波
磁場の影響によって被検体Ｐの撮像部位から放射されるＭＲ信号を受信する。ここで、受
信用コイル６８ａ～６８ｅは、それぞれ、被検体Ｐの撮像部位から発せられたＭＲ信号を
それぞれ受信する複数の要素コイルを有するアレイコイルであり、各要素コイルによって
ＭＲ信号が受信されると、受信されたＭＲ信号を受信部６９に出力する。
【０１２５】
　受信用コイル６８ａは、被検体Ｐの頭部に装着される頭部用のコイルである。また、受
信用コイル６８ｂ，６８ｃは、それぞれ、被検体Ｐの背中と天板６４ａとの間に配置され
る脊椎用のコイルである。また、受信用コイル６８ｄ，６８ｅは、それぞれ、被検体Ｐの
腹側に装着される腹部用のコイルである。
【０１２６】
　受信部６９は、シーケンサ７０から送られるパルスシーケンス実行データに基づいて受
信用コイル６８ａ～６８ｅから出力されるＭＲ信号に基づいて、ＭＲ信号を生成する。ま
た、受信部６９は、ＭＲ信号を生成すると、そのＭＲ信号を、シーケンサ７０を介して制
御システム５２に送信する。
【０１２７】
　なお、受信部６９は、受信用コイル６８ａ～６８ｅが有する複数の要素コイルから出力
されるＭＲ信号を受信するための複数の受信チャンネルを有している。そして、受信部６
９は、撮像に用いる要素コイルが制御システム５２から通知された場合には、通知された
要素コイルから出力されたＭＲ信号が受信されるように、通知された要素コイルに対して
受信チャンネルを割り当てる。
【０１２８】
　シーケンサ７０は、傾斜磁場電源装置６３、寝台制御部６５、送信部６７、受信部６９
、及び制御システム５２と接続される。シーケンサ７０は、傾斜磁場電源装置６３、寝台
制御部６５、送信部６７、及び受信部６９を駆動させるために必要な制御情報、例えば傾
斜磁場電源装置６３に印加すべきパルス電流の強度や印加時間、印加タイミング等の動作
制御情報を記述したシーケンス情報を記憶する。
【０１２９】
　また、シーケンサ７０は、記憶した所定のシーケンスに従って寝台制御部６５を駆動さ
せることによって、天板６４ａを架台に対してＺ方向に進退させる。さらに、シーケンサ
７０は、記憶した所定のシーケンスに従って傾斜磁場電源装置６３、送信部６７、及び受
信部６９を駆動させることによって、架台内にＸ軸傾斜磁場Ｇｘ、Ｙ軸傾斜磁場Ｇｙ，Ｚ
軸傾斜磁場Ｇｚ及びＲＦパルス信号を発生させる。
【０１３０】
　制御システム５２は、ＭＲＩ装置５０の全体制御や、データ収集、画像再構成等を行な
う。制御システム５２は、処理回路７１、入力回路７２、ディスプレイ７３、ＩＦ７４、
記憶回路７５、データ収集回路７６、及びデータ処理回路７７を有する。
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【０１３１】
　処理回路７１は、図１に示す処理回路１１と同等の構成を有する。処理回路７１は、第
１撮像機能（第１撮像部）７１０、表示制御機能（表示制御部）７１１、受付機能（受付
部）７１２、移動制御機能（移動制御部）７１３、及び第２撮像機能（第２撮像部）７１
４を実現する。ここで、表示制御機能７１１は図１に示す表示制御機能１１１と、受付機
能１１２は、図１に示す受付機能１１２と、移動制御機能７１３は、図１に示す移動制御
機能１１３とそれぞれ同等の機能である。処理回路７１は、記憶回路７５に格納されてい
る各種制御プログラムを読み出して機能７１０～７１４を実現すると共に、各部７２乃至
７７における処理動作を統括的に制御する。
【０１３２】
　第１撮像機能７１０は、第１の撮像を行なって、撮像部位に関するボリュームデータを
生成し、ボリュームデータを記憶回路７５に記憶させる。第１の撮像は、診断用の撮像（
本撮像）に先立った位置決め用の予備撮像や、複数のプロトコルが実行される場合におけ
る後段のプロトコルに先立った前段のプロトコルによる撮像である。以下、第１の撮像が
、本撮像に先立った位置決め用の予備撮像の場合を例にとって説明する。予備撮像として
の３Ｄ撮像のパルスシーケンスは、診断用の撮像で用いるパルスシーケンスと異なっても
よい。ただし、予備撮像としての３Ｄ撮像は、なるべく短時間でボリュームデータを取得
することが望ましいため、高速の３次元撮像用のパルスシーケンスが用いられることが好
ましい。例えば、位置決め用の３Ｄ撮像のパルスシーケンスは、３Ｄ　ＦＦＥ（ｆａｓｔ
　ｆｉｅｌｄ　ｅｃｈｏ）シーケンス、ＦＦＥシーケンス、ＳＳＦＰシーケンス等を用い
た３Ｄ撮像等である場合が好ましいが、必ずしもこれらに限定されるものではない。
【０１３３】
　第２撮像機能７１４は、移動制御機能７１３によって設定された関心領域を撮像範囲（
ＦＯＶ：ｆｉｅｌｄ　ｏｆ　ｖｉｅｗ）として、各種診断用シーケンスを用いた診断用の
撮像（本撮像）を実行して、診断用の画像を生成する。診断用シーケンスとは、例えば、
Ｔ２強調画像、Ｔ１強調画像、ＦＬＡＩＲ、Ｄｉｆｆｕｓｉｏｎ、及びＴ２＊強調画像な
どである。しかしながら、診断用シーケンスはこれらに限定されるものではなく、本撮像
の撮像目的に応じて適宜決定される。
【０１３４】
　入力回路７２は、図１に示す入力回路１２と同等の構成を有する。ディスプレイ７３は
、図１に示すディスプレイ１３と同等の構成を有する。ＩＦ７４は、図１に示すＩＦ１４
と同等の構成を有する。記憶回路７５は、図１に示す記憶回路１５と同等の構成を有する
。
【０１３５】
　データ収集回路７６は、受信部６９から送信されるＭＲ信号を収集する。データ収集回
路７６は、ＭＲ信号を収集すると、収集したＭＲ信号を記憶回路７５に記憶させる。
【０１３６】
　データ処理回路７７は、記憶回路７５に記憶されているＭＲ信号に対して、後処理、す
なわち、フーリエ変換等の再構成処理を施すことによって、被検体Ｐの撮像部位内におけ
る所望核スピンのスペクトラムデータ又は画像データを生成する。また、データ処理回路
７７は、位置決め画像の撮像が行なわれる場合には、受信用コイル６８ａ～６８ｅが有す
る複数の要素コイルそれぞれによって受信されたＭＲ信号に基づいて、要素コイルの配列
方向におけるＭＲ信号の分布を示すプロファイルデータを要素コイルごとに生成する。そ
して、データ処理回路７７は、生成した各種データを記憶回路７５に格納する。
【０１３７】
　図１４は、第２実施形態に係るＭＲＩ装置５０の機能を具体的に説明するためのフロー
チャートである。
【０１３８】
　操作者によって入力回路７２から操作者の識別情報及びパスワードなどが入力されるこ
とで、ＭＲＩ装置５０の第１撮像機能７１０は、操作者を認証する（ステップＳＴ２１）
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。
【０１３９】
　第１撮像機能７１０は、先ず、ボリュームデータの部位情報（撮像部位）を設定する（
ステップＳＴ２２）。次に、第１撮像機能７１０は、診断用の撮像（本撮像）に先立った
位置決め用の予備撮像を行なって、撮像部位に関するボリュームデータを生成し、ボリュ
ームデータを記憶回路７５に記憶させる（ステップＳＴ２３）。
【０１４０】
　表示制御機能７１１は、入力回路７２から所要のボリュームデータが指定されると、記
憶回路７５から所要のボリュームデータを取得する（読み出す）（ステップＳＴ２４）。
【０１４１】
　表示制御機能７１１は、ステップＳＴ４（図４に図示）と同様に、ステップＳＴ２４に
よって取得されたボリュームデータに基づいて、基準点を検出する（ステップＳＴ２５）
。ステップＳＴ２５によって検出される基準点は、ステップＳＴ２２によって設定された
部位情報の種類に従って異なるものとすることができる。
【０１４２】
　表示制御機能７１１は、ステップＳＴ５（図４に図示）と同様に、ステップＳＴ２５に
よって検出された基準点を含むガイドを設定するとともに、関心領域を設定する（ステッ
プＳＴ２６）。表示制御機能７１１は、ステップＳＴ６（図４に図示）と同様に、ステッ
プＳＴ２４によって取得されたボリュームデータから位置決め画像を生成する（ステップ
ＳＴ２７）。そして、表示制御機能７１１は、ステップＳＴ７（図４に図示）と同様に、
ステップＳＴ２７によって生成された位置決め画像と、ステップＳＴ２６によって設定さ
れたガイド及び関心領域とをディスプレイ７３に初期表示させる（ステップＳＴ２８）。
【０１４３】
　ここで、ステップＳＴ２８によって表示される初期表示画面は、図５、図１１、及び図
１２に示す初期表示画面と同等である。
【０１４４】
　受付機能７１２は、ステップＳＴ８（図４に図示）と同様に、記憶回路１５に記憶され
た属性情報（例えば、図３（Ａ）～図３（Ｃ）に示す属性情報テーブルＴ１～Ｔ３のいず
れか）を参照する。そして、受付機能７１２は、ステップＳＴ８（図４に図示）と同様に
、ガイド及び関心領域の移動を許容するか否かを示す移動許容情報（例えば、図２（Ａ）
～図２（Ｅ）に示す移動許容情報Ｍ１～Ｍ５のいずれか）を取得する（ステップＳＴ２９
）。
【０１４５】
　受付機能７１２は、ステップＳＴ９（図４に図示）と同様に、入力回路７２から関心領
域及びガイドの移動操作を受け付ける（ステップＳＴ３０）。移動制御機能７１３は、ス
テップＳＴ１０（図４に図示）と同様に、ステップＳＴ２９によって取得された移動許容
情報（又は、図６に示すステップＳＴ１０ｄによって変更後の移動許容情報）に基づいて
、移動操作の対象の移動操作に伴うガイド及び関心領域の移動を許容するか否かの切り替
えを制御する（ステップＳＴ３１）。
【０１４６】
　ステップＳＴ３１の制御に従って表示画面上でガイド又は関心領域が移動操作されるこ
とで、移動制御機能７１３は、ステップＳＴ１１（図４に図示）と同様に、関心領域を設
定する（ステップＳＴ３２）。
【０１４７】
　第２撮像機能７１４は、ステップＳＴ３２によって設定された関心領域を撮像範囲とし
て、各種診断用シーケンスを用いた診断用の撮像（本撮像）を実行して、診断用の画像を
生成する（ステップＳＴ３３）。
【０１４８】
　ここで、ステップＳＴ３２によって設定される関心領域は、撮像範囲である場合に限定
されない。関心領域は、撮像範囲とは別に設定される補助的な領域であってもよい。例え
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パルスにより飽和状態にする領域（事前飽和領域）が挙げられる。また、例えば、補助的
な領域は、Ｔｉｍｅ－ＳＬＩＰ法等で用いられるラベリング領域（或いはタグ領域）であ
ってもよい。なお、Ｔｉｍｅ－ＳＬＩＰ法とは、造影剤を使用しない撮像法であり、ラベ
リング領域にラベリングパルスを印加して流体を標識化することで、ラベリング領域から
領域外へ移動する流体を観察可能とする技術である。
【０１４９】
　また、例えば、モンロー孔のＣＳＦ（ｃｅｒｅｂｒｏｓｐｉｎａｌ　ｆｌｕｉｄ：脳脊
髄液）を観察する撮像では、表示制御機能７１１は、位置決め画像としての冠状断面画像
から基準点としてのモンロー孔を検出し、モンロー孔の角度に平行で、モンロー孔から第
三脳室側へ所定の距離（例えば１ｍｍ）だけ第三脳室側に離れた位置を中心位置とする関
心領域を設定する。
【０１５０】
　以上のように、ＭＲＩ装置５０によると、表示画面上におけるガイドの回動操作に伴う
関心領域の回動を許容し、ガイド及び関心領域のスライド操作に伴うガイド及び関心領域
のスライドをそれぞれ独立に許容することで（例えば、図２（Ａ）に示す移動許容情報）
、関心領域（撮像範囲）の設定効率を向上させることができる。また、検出精度が低い基
準点に基づいてガイド及び関心領域が初期表示された場合には、操作者によって表示画面
上におけるガイドの移動操作が頻繁に行なわれることになる。その場合に特に、ＭＲＩ装
置５０では、操作者によるガイドの回動操作に連動して関心領域の角度を変更させ、操作
者による関心領域の回動操作及びスライド操作には他を連動させないことが可能となるた
め、関心領域の設定効率の向上が顕著となる。
【０１５１】
　特に、ＭＲＩ装置５０によると、表示画面上におけるガイド及び関心領域の、異なる複
数の連動関係（例えば、図２（Ａ）～図２（Ｅ）に示す５個の移動許容情報）を、部位情
報、操作者識別情報、及び患者識別情報に基づいて切り替えることができるので、本撮像
での撮像領域（関心領域）や、ラベリング領域等の補助的な関心領域の設定効率を向上さ
せることができる。
【０１５２】
　以上説明した少なくとも１つの実施形態によれば、移動制御機能１１３，７１３として
機能することで、表示画面上における関心領域の設定効率を向上させることができる。
【０１５３】
　以上、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。これら新規な実施形態は、
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、変更を行なうことができる。これらの実施形態やその変形は、発明の
範囲や要旨に含まれるとともに、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。
【符号の説明】
【０１５４】
１０　医用画像処理装置
１１，７１　処理回路
５０　ＭＲＩ装置
１１１，７１１　表示制御機能
１１２，７１２　受付機能
１１３，７１３　移動制御機能
１１４　画像生成機能
７１０　第１撮像機能
７１４　第２撮像機能
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