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【国際特許分類】
   Ａ６１Ｂ   8/12     (2006.01)
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【ＦＩ】
   Ａ６１Ｂ   8/12    　　　　
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【手続補正書】
【提出日】平成22年12月22日(2010.12.22)
【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】
　較正装置において、
　既知の座標を有する較正点を通って画像化プローブを移動させるように構成された移動
組立体であって、前記画像化プローブは、超音波画像の第１のシーケンスおよび位置測定
値の第２のシーケンスを同時に捕捉するための超音波変換器および位置センサを含む、移
動組立体と、
　マーキング回路であって、前記画像化プローブが前記較正点に位置している場合に、前
記第１のシーケンスで前記超音波変換器によって捕捉された前記超音波画像をマークする
ように構成されている、マーキング回路と、
　プロセッサであって、前記第１のシーケンスでマークされた前記超音波画像を、座標が
前記較正点の前記座標と合致する、前記第２のシーケンスの位置測定値に関連づけること
によって、前記第１および前記第２のシーケンスの間の時間ずれを較正するように構成さ
れている、プロセッサと、
　を備える、装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の装置において、
　前記移動組立体は、ホイール、および可動なアームを備え、
　前記アームの第１の端部は、前記ホイールに結合されており、前記アームの第２の端部
は、前記画像化プローブに取り付けられており、
　前記ホイールは、前記較正点を通って前記画像化プローブを移動させるために回転する
ように構成されている、装置。
【請求項３】
　請求項１に記載の装置において、
　前記マーキング回路は、光を放出するように構成された光学エミッター、および、前記
光学エミッターと整列された場合に、前記光を感知し、感知された前記光に応答して電気
的な信号を生成するように構成された光学センサを備え、
　前記光学エミッターおよび前記光学センサは、前記画像化プローブが前記較正点に位置
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している場合には互いに整列し、かつ前記電気的な信号を生成し、これによって前記電気
的な信号に応答して前記超音波画像をマークするように、前記移動組立体に取り付けられ
ている、装置。
【請求項４】
　請求項３に記載の装置において、
　前記マーキング回路は、
　変調回路であって、前記電気的な信号に応答して、前記超音波変換器によって感知され
ることができる周波数を有する超音波マーキング信号を生成し、前記超音波マーキング信
号を用いて前記超音波画像をマークするように構成されている、変調回路、
　を備える、装置。
【請求項５】
　請求項４に記載の装置において、
　前記変調回路は、
　誘導コイルであって、
　　前記画像化プローブの近傍に配置されており、
　　前記超音波画像をマークするために前記超音波変換器中に無線周波数（ＲＦ）信号を
誘導するように構成されている、
　誘導コイル、
　を備える、装置。
【請求項６】
　請求項１に記載の装置において、
　前記プロセッサは、前記第１のシーケンスの画像の強度の値を、あらかじめ決定された
閾値と比較することによって、マークされた前記超音波画像を同定するように構成されて
いる、装置。
【請求項７】
　請求項１に記載の装置において、
　前記移動組立体は、既知の座標を有する２つ以上の較正点を通って前記画像化プローブ
を移動させるように構成されており、
　前記マーキング回路は、前記画像化プローブが２つ以上の前記較正点に位置している場
合に前記超音波変換器によって捕捉された前記超音波画像をマークするように構成されて
おり、
　前記プロセッサは、マークされた前記超音波画像を、座標がそれぞれの前記較正点の前
記座標と合致するそれぞれの位置測定値に関連づけることによって、前記第１および第２
のシーケンスの間の前記時間ずれを較正するように構成されている、装置。
【請求項８】
　請求項１に記載の装置において、
　前記移動組立体は、少なくとも２つの場合に前記較正点を横切って前記画像化プローブ
を移動させるように構成されており、
　前記プロセッサは、前記少なくとも２つの場合にそれぞれの前記時間ずれの値を測定し
、測定された前記値を平均するように構成されている、装置。
【請求項９】
　請求項１に記載の装置において、
　前記画像化プローブは、前記超音波画像および前記位置測定値をゲート制御するための
ゲート制御信号を生成する電極を含み、
　前記マーキング回路は、前記画像化プローブが前記較正点に位置している場合に、前記
電極によって生成された前記ゲート制御信号をマークするように構成されており、
　前記プロセッサは、マークされた前記ゲート制御信号を用いて、前記ゲート制御信号と
前記第１および第２のシーケンスとの間の時間遅延を較正するように構成されている、装
置。
【請求項１０】
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　請求項９に記載の装置において、
　前記ゲート制御信号は、心電図（ＥＣＧ）信号を含み、
　前記電極は、心臓内のＥＣＧ感知電極を含む、装置。
【請求項１１】
　較正のための方法において、
　画像化プローブを操作するステップであって、前記画像化プローブは、位置センサおよ
び超音波変換器を備え、これにより、前記超音波変換器を用いて超音波画像の第１のシー
ケンス、および、前記位置センサを用いて位置測定値の第２のシーケンスを同時に捕捉す
る、ステップと、
　既知の座標を有する較正点を通って前記画像化プローブを移動させるステップと、
　前記画像化プローブが前記較正点に位置している場合に、前記第１のシーケンスで前記
超音波変換器によって捕捉された超音波画像をマークするステップと、
　前記第１のシーケンスでマークされた前記超音波画像を、座標が前記較正点の前記座標
と合致する、前記第２のシーケンスの位置測定値に関連づけることによって、前記第１お
よび第２のシーケンスの間の時間ずれを較正するステップと、
　を備える、方法。
【請求項１２】
　請求項１１に記載の方法において、
　患者の器官内へ前記画像化プローブを挿入するステップと、
　前記第１のシーケンスの少なくともいくつかの前記超音波画像を、前記第２のシーケン
スのそれぞれの位置測定値に関連づけることによって、前記器官を画像化するステップと
、
　を備える、方法。
【請求項１３】
　請求項１１に記載の方法において、
　前記画像化プローブを移動させるステップは、
　可動なアームの第１の端部に前記画像化プローブを取り付けるステップであって、前記
アームの第２の端部が、ホイールに結合される、ステップと、
　前記較正点を通って前記画像化プローブを移動させるために前記ホイールを回転させる
ステップと、
　を備える、方法。
【請求項１４】
　請求項１１に記載の方法において、
　前記超音波画像をマークするステップは、
　光を放出する光学エミッター、および、前記光学エミッターと整列された場合に、前記
光を感知し、感知された前記光に応答して電気的な信号を生成する光学センサを位置付け
るステップであって、前記光学エミッターおよび前記光学センサは、前記画像化プローブ
が前記較正点に位置している場合には互いに整列し、かつ前記電気的な信号を生成する、
ステップと、
　前記電気的な信号に応答して前記超音波画像をマークするステップと、
　を備える、方法。
【請求項１５】
　請求項１４に記載の方法において、
　前記超音波画像をマークするステップは、
　超音波マーキング信号を生成するステップであって、前記超音波マーキング信号は、前
記電気的な信号に応答して、前記超音波変換器によって感知されることができる周波数を
有する、ステップと、
　前記超音波マーキング信号を用いて前記超音波画像をマークするステップと、
　を備える、方法。
【請求項１６】
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　請求項１５に記載の方法において、
　前記超音波マーキング信号を用いて前記超音波画像をマークするステップは、
　前記画像化プローブの近傍に配置された誘導コイルを用いて、前記超音波変換器中に無
線周波数（ＲＦ）信号を誘導するステップ、
　を備える、方法。
【請求項１７】
　請求項１１に記載の方法において、
　前記時間ずれを較正するステップは、
　前記第１のシーケンスの前記画像の強度の値を、あらかじめ決定された閾値と比較する
ことによって、マークされた前記超音波画像を同定するステップ、
　を備える、方法。
【請求項１８】
　請求項１１に記載の方法において、
　前記画像化プローブを移動させるステップは、既知の座標を有する２つ以上の異なる較
正点を通って前記プローブを移動させるステップ、を備え、
　前記超音波画像をマークするステップは、前記画像化プローブが前記２つ以上の較正点
に位置している場合に、前記超音波変換器によって捕捉された前記超音波画像をマークす
るステップ、を備え、
　前記第１および第２のシーケンスの間の前記時間ずれを較正するステップは、マークさ
れた前記超音波画像を、座標がそれぞれの前記較正点の前記座標と合致するそれぞれの位
置測定値に関連づけるステップ、を備える、方法。
【請求項１９】
　請求項１１に記載の方法において、
　前記画像化プローブを移動させるステップは、少なくとも２つの場合に前記較正点を横
切るステップ、を備え、
　前記時間ずれを較正するステップは、前記少なくとも２つの場合に前記時間ずれの値を
測定するステップ、および測定された前記値を平均するステップ、を備える、方法。
【請求項２０】
　請求項１１に記載の方法において、
　前記画像化プローブは、前記超音波画像および前記位置測定値をゲート制御するための
ゲート制御信号を生成する電極を含み、
　前記方法は、
　前記画像化プローブが前記較正点に位置している場合に、前記電極によって生成された
前記ゲート制御信号をマークするステップと、
　マークされた前記ゲート制御信号を用いて、前記ゲート制御信号と前記第１および第２
のシーケンスとの間の時間遅延を較正するステップと、
　を備える、方法。
【請求項２１】
　請求項２０に記載の方法において、
　前記ゲート制御信号は、心電図（ＥＣＧ）信号を含み、
　前記電極は、心臓内ＥＣＧ感知電極を含む、方法。
【請求項２２】
　較正装置で用いるためのコンピュータソフトウェア製品において、
　前記較正装置は、
　既知の座標を有する較正点を通って画像化プローブを移動させる移動組立体であって、
前記画像化プローブは、超音波変換器を用いて超音波画像の第１のシーケンス、および、
位置センサを用いて位置測定値の第２のシーケンスを同時に捕捉する、移動組立体、を備
え、
　マーキング回路であって、前記画像化プローブが前記較正点に位置している場合に、前
記第１のシーケンスで前記超音波変換器によって捕捉された超音波画像をマークする、マ
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ーキング回路、をさらに備え、
　前記製品は、
　プログラム指示が記憶された、コンピュータ読み取り可能な媒体であって、前記プログ
ラム指示は、コンピュータによって読み取られた場合に、前記第１のシーケンスでマーク
された前記超音波画像を、座標が前記較正点の前記座標と合致する、前記第２のシーケン
スの位置測定値に関連づけることによって、前記第１および第２のシーケンスの間の時間
ずれを前記コンピュータに較正させる、コンピュータ読み取り可能な媒体、
　を備える、製品。
【請求項２３】
　請求項２２に記載の製品において、
　前記指示は、前記第１のシーケンスの前記画像の強度の値を、あらかじめ決定された閾
値と比較することによって、マークされた前記超音波画像を前記コンピュータに同定させ
る、製品。
【請求項２４】
　請求項２２に記載の製品において、
　前記較正点は、既知の座標を有する２つ以上の異なる較正点を備え、
　前記移動組立体は、２つ以上の前記較正点を通って前記画像化プローブを移動し、
　前記マーキング回路は、前記画像化プローブが２つ以上の前記較正点に位置している場
合に前記超音波変換器によって捕捉された前記超音波画像をマークし、
　前記指示は、マークされた前記超音波画像を、座標がそれぞれの前記較正点の前記座標
と合致するそれぞれの位置測定値に関連づけることによって、前記第１および第２のシー
ケンスの間の前記時間ずれを前記コンピュータに較正させる、製品。
【請求項２５】
　請求項２２に記載の製品において、
　前記移動組立体は、少なくとも２つの場合に前記較正点を横切って前記画像化プローブ
を移動し、
　前記指示は、前記少なくとも２つの場合にそれぞれの前記時間ずれの値を前記コンピュ
ータに測定させ、測定された前記値を平均させる、製品。
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