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Keksintd liittyy ultraddnikuvaukseen ja kisittidi
holografisen B-kuvamenetelmdn. Siind yhdistetddn B-kuvaus,
jonka resoluutio on hyvd pitkitt¥issuunnassa ja hologra-
finen kuvaus, jonka resoluutio on hyvd poikittaissuunnas-
sa, jolloin saadaan kuvausmenetelmd, jonka resocluutio
on hyvi molemmissa suunnissa. Kuvaus voidaan suorittaa

kahdella tavalla.

Ensiksi kuvaus voidaan suorittaa siten,

ettd ensin suoritetaan tavanomainen B-kuvaus, jolla saa-
vutetaan hyvd pltkittdisresoluutio, ja tiémln j¥lkeen suo-
ritetaan yksidimensioinen holografiner kuvaus kohteen (3)
jokaiselle syvyydelle eli etd#isyydelle anturista (7) ja
lopuksi saadut kuvat yhdistetddn kertomalla ne piste pis-

teeltd keskenddn.

Toiseksi kuvaus voidaan suorittaa siten,

ettd B-kuvaus ja holografinen kuvaus suoritetaan saman-
ajkaisesti lihettdmdlld hologrammitasolla olevan anturin
{7) kustakin elementistd kohteeseen (3) ultraddnipursteja
ja mittaamalla heijastuneen ultradinen amplitudia ja vai-
hekulmaa kulkuajan funktiona. Ndin saadusta mittausdatas-

ta kuva rekonstruoidaan tietokoneella,

Lisdksi keksintd

késittdd jompaankumpaan edelld mainittuun menetelm¥idn
yhdistettivdn kuvansuodatusprosessoinnin ja korjausproses-
soinnin, jolla voidaan kompensocida ultraddnen etenemises-

8d tapahtuvia virheitd.
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Holografinen B-kuvamenetelmd - Holografisk B-avbildningsmetod



(5T) SAMMANDRAG
Uppfinningen hinfér sig till ultraljudavbildning och
omfattar en holografisk B-avbildningsmetod. I denna f&renas
en B-avbildning, vars resolution ir god i lingsriktningen
och en holografisk avbildning, vars resolution dr god i tvir-
riktningen, varigenom erhills en avbildningsmetod, vars reso-
lution dr god i tvirriktnigen, varigenom erhills en avbild-
ningsmetod, vars resolution ir god i bigge riktnipgarna. Av-
bildningen kan f8r det fdrsta ske 84, att man fOrsta utfér
en sedvanlig B-avbildning, med vilken erhdlls en god liangs-
resolution, varefter utfSres en endimenaionell holografisk
avbildning pd varje djup av objektet (3), dvs. f&r varje
avstdnd frdn givaren (7), och till slut firenas de bigge
bilderna genom upprepande av desamma inb8rdes punkt fdr
punkt, F8r det andra kan avbildningen utfSras s&, att B-av-
bildningen och den holgrafiska avbildningen utfbres sam-
tidigt genom att fran varje element av den i hologramplanet
beldgna givaren (7) sinds ultraljudskurar mot objektet (3)
och genom mitande av amplituden och fasvinkeln i det reflek-
terade ultraljudet som funktion av gingtiden, Pilden rekonst-
rueras sedan frin de sdlunda erhillna mdtningsdata med data-
maskin., Dessutom omfattar uppfinningen en till ndgondera av
nimnda metoder anslutbar bildfiltreringabearbetning och
korrigeringsbearbetning, med vilken i ultraljudgdngen upp-
komna fel kan kompenseras.

65677
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Holografinen B-kuvamenetelmd

Keksintd liittyy ultradédnikuvaukseen ja sen perus-
tana ovat olleet nk. B-kuvamenetelmd ja holografiaperi-
aate.

Eris B-kuvamenetelmdn pahimmista heikkouksista on
ollut sen huono poikittaissuuntainen resoluutio (erotus-
kyky) , mikd johtaa huonoon kuvan laatuun. Kiytdnndssid on-
kin havaittu, ettd mm. lddketieteen alueella tarvitaan
ultradsinikuvausmenetelmii, jolla saavutetaan parempi re-
soluutio kuin nykyisella B-kuvamenetelmdlla.

Keksinndn tarkoituksena on poistaa em. epdkohta ja
aikaansaada uusi paremman resoluution ultraddnikuvausmene-
telmi. Samalla, koska menetelméssd kiytetdsn holografia-
periaatetta numeerisesti tapahtuvalla aaltorintaman palau-
tusmenetelmidlls, saadaan tehokkaasti kdyttdon laaja vali-
koima erilaisia kuvansuodatusmenetelmi& ja menetelmid,
joilla voidaan kompensoida aaltorintaman etenemisessd ta-
pahtuvia virheitd ja hidiridita.

Keksinnén perusidean mukaisesti kohteelle suorite-
taan sekid B-kuvaus ettd holografinen kuvaus.

Em. perusidean puitteissa keksinndn mukaiselle me-
netelmilld on pddasiallisesti tunnusomaista, ettd kuvaus-
kohteelle suoritetaan ensin tavanomainen B-kuvaus hyvén
pitkittdisresoluution aikaansaamiseksi, ettd sen jdlkeen
kohteen jokaiselle syvyydelle eli etdisyydelle anturista
suoritetaan holografinen ultraddnikuvaus, jossa rekonstru-
ointi suoritetaan aaltorintaman palautuksen periaatetta
kdyttden, hyvan poikittaisresoluution aikaansaamiseksi ja
etti tuloksena saatavat kaksi kuvaa yhdistetddn piste pis-
teelti kertomalla tai muulla tavalla hyvén resoluution ai-
kaansaamiseksi molemmissa suunnissa. Saman idean perus-
teella voi kuitenkin keksinndlle olla tunnusomaista, ettd
kuvauskohteelle suoritetaan samanaikaisesti tavanomainen

B-kuvaus ja holografinen ultraddnikuvaus siten, ettd
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kustakin hologrammialueen pisteestd lihetetiin kohteeseen
ultraddnipursti ja heijastuneesta ultraidinesti mitataan
kulkuajan funktiona amplitudi ja vaihekulma-arvot sopivin
ndytevdlein ja ettd saadusta amplitudi-~ ja vaihekulmada-
tasta rekonstruoidaan kuva tietokoneessa matemaattista
prosessia kdyttden samaan tapaan kuin vastaavanlaisessa
SAR-tutkassa, jolloin tarvitaan vain yksi kuvaus lopulli-
sen kuvan aikaansaamiseksi.

Keksinndén mukaisessa kuvausmenetelmissi kdytetyssi
kuvan rekonstruointimenetelmissd kohteesta kultakin Syvyy-
deltd anturille heijastunut aaltorintama palautetaan las-
kennallisesti tietokoneessa alkuperiiselle paikalleen, jol-
loin t&mén palautetun aaltorintaman intensiteettikuva an-
taa kyseistd syvyyttd vastaavan juovan kuvaan. Aaltorin-
taman palauttaminen suoritetaan laskemalla anturilta saa-
tavalle aaltorintamalle tilataajuusspektri (paikkariippu-
vainen taajuusspektri), siirtdmilli t&mi spektri kyseisel-
le kohteen syvyydelle ja laskemalla siirretystd spektristi
kdédnteisesti ko. kohteen syvyyttd vastaava aaltorintama.

Keksinndn mukaisen kuvausmenetelmdn piiasiallinen
etu on silld saavutettava hyvi resoluutio seki pituus-
ettd poikittaissuunnassa. T&mi johtuu siitd, ettd B-kuvaus
antaa hyvén pitkitt&isresoluution ja holografinen kuvaus
suoritettuna kullekin kohteen etdisyydelle anturista an-
taa hyvdn poikittaisresoluution. Keksinnén mukaisella me-
netelmdlld saatu kuva vastaa normaalia B-kuvaa mutta on
resoluutioltaan sit8 parempi.

Keksintdd ryhdytddn seuraavaksi kuvaamaan liittei-
nd olevien kuvien avulla, joissa

kuva 1 esitt&dd tyypillistd B-kuvamenetelmin suori-
tusta ja ndyttdsid,

kuva 2 esittdd yksinkertaistettuna numeerista re-
konstruointimenetelmds, joka perustuu aaltorintaman pa-
lauttamiseen, ja

kuva 3 esittdd holografiaperiaatetta yhdistettyni

B-kuvamenetelmiin.
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Yksinkertaisin ultraidinikuvausmenetelm&d on A-kuva-

‘menetelmi, joka on yksidimensioinen. T&ssd menetelmédssd

lihetetddn kapeakeilaisella anturilla ultraddnipulsseja
kohteeseen ja heijastuneet kaiut rekisterdiddédn kulku-
ajan funktiona. Ndyttd on kaksidimensioinen: vaakasuora
akseli on verrannollinen kulkuaikaan ja sitd kautta etdi-
syyteen anturista ja pystysuora akseli on verrannollinen
heijastuneen kaiun amplitudiin.

B-kuvamenetelmd on kaksidimensioinen menetelmd.
Ultraiddniyksikkd vastaa A-kuvalaitteen anturi/ldhetin/vas-
taanotinyksikk&d, mutta B-kuvauksessa anturi 1 liikkuu
vaakasuoraa viivaa 2 pitkin kohteen 3 yl&puolella, kuten
on esitetty kuvassa 1. Ultraddnipulsseja on esitetty pe-
riaatteellisesti viitenumerolla 4. Kuva esitetddn ndyttd-
laitteella 5, jossa vaaka-akseli on verrannollinen anturin
asemaan pyyhk&disyruoralla 2, pystyakseli on verrannollinen
ultradinen kulkuaikaan ja sitd kautta etdisyyteen antu-
rista eli kohteen syvyyskoordinaattiin ja ndyttdpisteiden
kirkkaus on verrannollinen heijastuneiden kaikujen ampli-
tudiin.

Tillaisen B-kuvamenetelmdn antama pitkittdisreso-
luutio miirdytyy kdytetyn anturin ja ldhetin/vastaanotin-
elektroniikan suorituskyvyn mukaan. Poikittaisresoluutio
midrdytyy kohteeseen tunkeutuvan ultraddnisdteen leveydes-—
ti. Siteen leveys puolestaan mddrdytyy anturin halkaisi-
jasta, anturin fokusointiominaisuuksista ultraddnen aallon-
pituudesta ja kuvausetdisyydestd. Sddetti ei voida foku-
soida samanaikaisesti kaikille et#disyyksille. T&std joh-
tuen poikittaisresoluutio on hyvd ainoastaan fokusetdisyy=-
delld ja huonompi muilla etdisyyksillda.

Kiytettdessi holografiaperiaatetta poikittaissuun=

nassa voidaan resoluutio midritelld seuraavasti:

Trae = A2y - 250/
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etdisyys.

Edelld esitetyn mukaisesti on mahdollista erottaa
toisistaan kaksi pistettid, jotka ovat etiisyydelld A toi-
sistaan, jos kuvaussyvyys on pienempi kuin hologrammialue.

Edelleen holografiaperiaatetta kdytettdessd on tidr-
kedtd huomata, ettd ultradiinisiteen tulee olla levei. Sen
tulee pystyd valaisemaan koko kohde hologrammitason jo-
kaisesta pisteestd, jotta saavutettaisiin paras resoluu-
tio edelld esitetyn kaavan mukaan. Toinen tirkei vaatimus
on hologrammitason tasaisuus. Epdtasaisuudet saavat olla
ainoastaan murto-osa ultraifnen aallonpituudesta.

Keksinn®n mukaisessa kuvausmenetelmissi on siis
yhdistetty em. B-kuvamenetelmi ja holografiaperiaate, joka
perustuu tietokoneella laskennallisesti tapahtuvaan aalto-
rintaman palauttamiseen hologrammitasolta kohteen tasoille,
jolloin on saatu aikaan uusi kuvausmenetelmid, jota voi-
daan kutsua my&s UHB-kuvaukseksi (ultrasonic holographie
B-scan imaging).

Yhdist&dminen voidaan suorittaa useallakin eri ta—
valla. Seuraavassa esitetdin eris vyksinkertainen yhdis-
tdmistapa.

Kohteelle suoritetaan keksinn®n mukaisesti kaksi
kuvausta. Ensin suoritetaan tavanomainen B-kuvaus, jolla
saavutetaan hyvd pitkittdisresoluutio. Kiyttdmilli sopivaa
pulssikompressiotekniikkaa ja sovitettuja suodattimia
pddstéddn optimiresoluutioon. Seuraavaksi suoritetaan yksi-
dimensioinen holografinen kuvaus kohteen jokaiselle sy-
vyydelle, ts. jokaiselle etdisyydelle anturista. Syvyys-
koordinaattia voidaan si&ddelli kdyttdmdlld esimerkiksi nk.
time-gating-menetelmdd ja muuttamalla samalla rekonstruoin-
tietdisyyttd Zp=2r Josta tarkemmin j&ljemp&ini. Lopuksi
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ndmd kaksi kuvaa yhdistetddn esimerkiksi suoraan kerto-
malla niiden intensiteetit tai amplitudit keskenddn, jol-
loin saadaan hyvd resoluutio samanaikaisesti molemmissa
suunnissa.

Optisessa holografiassa hologrammi sis&ltdd inter-
ferenssikuvion muotoon tallennettuna amplitudi- ja vaihe-
kulmainformaatiot kohteesta siroavasta aallosta hologram-
mitason paikan funktiona. Ultradidniholografiassa samat in-
formaatiot voidaan mitata elektronisesti. Tdlldin hologram-
mi on joukko amplitudin ja vaihekulman mittaustuloksia holo-
grammitason eri pisteistd mitattuina. N&@md tallennetaan
kdytettdessd kuten keksinndnmukaisessa menetelmédssd, numee-
rista rekonstruointimenetelmdd tietokoneen massamuistiin.
Mittaustulosten muodostama data sisdltdd tdydellisen infor-
maation kohteesta sirocavasta aaltorintamasta, joten se si-
sdltdd myds informaation itse kohteesta, jonka kuva voi-
daankin laskennallisesti reskonstruoida hologrammidatasta.

Numeerinen kuvan rekonstruointi voidaan suorittaa,
kuten keksinntn mukaisessa menetelmdssd tehdddnkin, k&yt-
tdmdlld aaltorintaman palautuksen periaatetta. Koska aal-
torintama etenee vdliaineessa noudattaen tunnettuja fysii-
kan lakeja, voidaan se palauttaa laskennallisesti hologram-
mitasolta kohteen tasolle. Tdmd suoritetaan tilaspektri-
muodossa kdyttden nk. spektrinsiirtoteoreemaa. Tdllainen
numeerinen rekonstruointi on esitetty yksinkertaistetus-
ti kuvassa 2. Hologrammin (ts. aaltorintaman) tilataajuus-
spektri lasketaan kdyttden Fourier-muunnosta (vaihe I).
Tamd spektri siirretdidn alkuperdiselle tasolleen kohteessa
kertomalla se mddrdtylld vaihekulmatekijdlld (vaihe II) ja
lopuksi kyseisen kohdetason aaltorintama lasketaan siir-
retystd spektristd k&dyttdm&lld Fourier-kddnteismuunnosta
(vaihe III). Tuloksena saatavan aaltorintaman intensiteet-
ti antaa kuvaan kyseistd syvyyttd vastaavan juovan. Visu-
alisointi voidaan suorittaa esimerkiksi televisiomonito-
rilla.
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Kuva 3 esittdd tdtd rekonstruointiprosessia sovel-
lettuna keksinn®n mukaiseen kuvausmenetelmddn. Anturi 7
koostuu pienistd laajakeilaisista anturielementeistd holo-
grammitasolla zy - Kohteesta 3 on valittu tarkasteltavak-
si taso z;. Hologrammidata mitataan l&hettdm#lld kullakin
anturin elementilld ultrad&dnipursti ja mittaamalla tasol-
ta z, heijastuneen ultraddnen amplitudi ja vaihekulma.
Tasolta z, heijastunut ultraddniaalto valitaan vastaan-
ottimelle time-gating-menetelmdllid: mittaus suoritetaan
ldhetyspurstista lukien sen ajan kuluttua, mikid ultra-
ddnelld kuluu vdlin 2,72, edestakaiseen kulkemiseen.

Tasolta z, saatava hologrammidata voidaan esittdi

matemaattisesti aaltorintamana

Upp (xs2) = U (x,2,) exp [ 38, (x,2,)]

missd ﬁhl(x,zh) = kohteen tasosta z, hologrammitasolle
2, heijastunut aaltorintama,
Uhl(x,zh) = aaltorintaman amplitudi,
¢hl(x,zh) = aaltorintaman vaihekulma,
X = paikka hologrammilla,
j = imaginaariyksikkd.

Tilataajuusspektri lasketaan k&dytt&midlli yksidi-

mensioista Fourier-muunnosta

By (Exr2p) =$£Uhl ‘x'th

—-—

missd Ahl(fx’zh) = Uhl(x,zh):n tilataajuusspektri holo-
grammitasolla Zy s
gZJ = Fourier-muunnoksen operaattori,
f_ = tilataajuusmuuttuja.
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Tamd spektri siirret&&n kohteen tasolle z. ker-

1
tomalla se vaihekulmatekij&lli

- s \/ 2t
exp/3 Asa(fx)] = exp[]k(zh-zl) 1- (A£)° 7

missi k = aaltoluku = 211 /A ja

A ¢(fx) = tarvittava vaihesiirto tilataajuuden fx funk-
tiona, kun spektri siirretidin hologrammitasol-

ta zh kohteen tasolle zl.

Tdll6in saadaan siirretyksi spektriksi

—_ - - 1
A (£g020) = By (£,,2,) exp/Tk(z -z)) \/ 1—(r\fx)2]

missd Kl(fx,zl) = siirretty spektri.

Siirretystd spektristid saadaan aaltorintama kohde-
tasolla z, suorittamalla sille Fourier-kiinteismuunnos

- G -1 -
U, (x,2)) =4 é‘l (fx,zl)}

missd Gi(x,zl) = aaltorintama kohteen tasolla zy
St—l= Fourier-kd&nteismuunnoksen operaattori.

Muilta kohteen tasoilta heijastuneet aaltorinta-
mat (hologrammit) rekonstruoidaan kuviksi samalla ta-
valla. Tuloksena saadaan eri kohteen syvyyksid vastaavia
juovia, joiden intensiteetit paikan x funktiona vastaa-
vat kuvan eri pisteiden intensiteettejd. Pyyhkidisemilli
juovat allekkain televisiomonitorille saadaan ndkyviin
koko kuva. Holografiakuvauksen pitkittdisresoluutio on
huono, minkd vuoksi saatu kuva on kerrottava tavanomaisen
B-kuvan kanssa. Niin saadaan aikaan kuva, jonka resoluu-
tio on hyvd seki pitkittdis- ettd poikittaissuunnassa.

Kdytdnndssd edellid selostettu prosessi tapahtuu
seuraavasti. Kultakin kohteen syvyydeltd mitataan kullakin
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anturin elementillid saatavan ultraddnen amplitudi ja
vaihekulma ja tallennetaan tietokoneen muistiin. Jos
esimerkiksi anturissa on 100 elementtid ja mitataan 100
eri syvyysjuovaa, saadaan hologrammidataksi 10 000 ampli-
tudiarvoa ja yhtd monta vaihekulma-arvoa. Tdm&n datan ku-
takin juovaa vastaavalle osalle suoritetaan Fourier-muun-
nos tietokoneessa sopivaa FFT-aliohjelmaa kdyttden (fast
Fourier transformation). Saadun spektrin vaihekulma-arvot
kerrotaan tietokoneessa edelld esitetylld vaihekulmateki-
j41ld ja saadulle datalle suoritetaan Fourier-kddnteis-
muunnos sopivalla aliohjelmalla. Tuloksena saatavasta da-
tasta lasketaan intensiteetti kertomalla amplitudiarvot
itselliddn. Ndin kdyddidn 1l8pi kaikki kuvan juovat ja tu-
loksena saatava kuva kerrotaan piste pisteeltd tavanomai-
sella B-kuvauksella mitatun kuvan kanssa.

Vastaava kuvausprosessi voidaan suorittaa myds si-
ten, ettd holografinen kuvaus ja B-kuvaus suoritetaan sa-
manaikaisesti. T&116in kohteeseen 3 (kuva 3) ldhetetdan
anturin 7 kullakin elementilld lyhyitd ultraddnipursteja
ja samalla elementilld otetaan vastaan heijastunut ultra-
d3ni ja mitataan siitd kulkuajan funktiona amplitudi ja
vaihekulma-arvot riittdvdn tihein n&dytev&dlein. Kun kai-
killa anturin elementeilld on suoritettu vastaava operaa-
tio, on saatu talteen data, josta kuva voidaan rekonstru-
oida tietokoneessa matemaattista proSessia kdyttden. Sopi-
via rekonstruointiprosesseja on kehitetty jo aiemmin SAR-
tutkan (Synthetic Aperture Radar) yhteydessd. Etuna tds-
sid menetelmdssd on, ettd tarvitaan vain yksi kuvaus lo-
pullisen kuvan aikaansaamiseksi.

Molemmissa kuvausmenetelmisséd prosessointiin voi-
daan liitt#i kuvansuodatusprosesseja ja korjausprosesseja,
joilla voidaan kompensoida aaltorintaman etenemisessd ta-
pahtuvia virheitd. N&itd suodatus- ja korjausprosesseja
voidaan suorittaa seki aaltorintamille hologrammitasolla

tai kohteen tasolla ettd niiden spektreille.
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Patenttivaatimukset:

1. Holografinen B-kuvamenetelmd, t unnet tu
siitd, ettd kuvauskohteelle (3) suoritetaan ensin tavan-
omainen B-kuvaus hyvidn pitkitt3isresoluution aikaansaami-
seksi, ettid sen jidlkeen kohteen (3) jokaiselle syvyydelle
eli etdisyydelle anturista (7) suoritetaan holografinen
ultradinikuvaus, jossa rekonstruointi suoritetaan aalto-
rintaman palautuksen periaatetta kdyttden, hyvdn poikit-
taisresoluution aikaansaamiseksi ja ettd tuloksena saata-
vat kaksi kuvaa yhdistetd&dn piste pisteeltd kertomalla tai
muulla tavalla hyvin resoluution aikaansaamiseksi molem-
missa suunnissa.

2. Holografinen B-kuvamenetelmd, t unnet tu
siitd, ettd kuvauskohteelle (3) suoritetaan samanaikaises-
ti tavanomainen B-kuvaus ja holografinen ultraddnikuvaus
siten, etti kustakin hologrammialueen pisteestd l&hetetddn
kohteeseen ultradinipursti ja heijastuneesta ultradédnestd
mitataan kulkuajan funktiona amplitudi ja vaihekulma-arvot
sopivin ndytevilein ja ettd saadusta amplitudi- ja vaihe-
kulmadatasta rekonstruoidaan kuva tietokoneessa matemaat-
tista prosessia kdyttden samaan tapaan kuin vastaavanlai-
sessa SAR-tutkassa, jolloin tarvitaan vain yksi kuvaus lo-
pullisen kuvan aikaansaamiseksi.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 holografinen B-kuva-
menetelmd, tunnettu siitd, ettd menetelmddn on
lisdtty kuvansuodatusprosessointia tai korjausprosessoin-
tia, jolla pyrit#d#n kompensoimaan kuvaukseen ultraddni-

aaltorintaman etenemisen yhteydessi aiheutuvia virheitd.
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Patentkrav:

1. Holografisk B-avbildningsmetod, k & n n e -
tecknad ddrav, att avbildningsobjektet (3) forst
utsdtts for sedvanlig B-avbildning f&r erhdllande av god
ldngsresolution, att objektet (3) ddrefter f&r varje djup,
dvs. for varje avstand frédn givaren (7), utsdtts f&r holo-
grafisk ultraljudavbildning, enligt vilken rekonstruerin-
gen utfdres genom anvdndande av vagfrontens returprincip,
fér erhallande av god tvdrresolution, och att de tv4a bil-
der, som erhalls till resultat, fdrenas genom multiplika-
tion punkt fOr punkt eller pd annat sidtt f£f8r erh&llande av
god resolution i b&dgge riktningarna.

2. Holografisk B-avbildningsmetod, k & nn e -

t ecknad dédrav, att avbildningsobjektet (3) samti-
digt utsdtts fOr sedvanlig B-avbildning och holografisk
ultraljudavbildning sa, att fradn varje punkt i hologram-
omré&det s&dnds en ultraljudskur mot objektet och ur det
reflekterade ultraljudet mdts som funktion av gdngtiden
amplituden och fasvinkelvdrdena med ldmpliga provinter-
valler, och att bilden rekonstrueras frén de erh&llna
amplitud- och fasvinkeldata i en datamaskin med hjéip av
en matematisk process pd samma sdtt som i en motsvarande
SAR-radar, varvid man behdver endast en avbildning foér
astadkommande av den slutliga bilden.

3. Holografisk B-avbildningsmetod enligt patent-
kravet 1 eller 2, k @dnnetecknad dirav, att
med metoden inkluderats bildfiltreringsbehandling eller
korrigeringsbehandling, medelst vilken i avbildningen- kom-
penseras i samband med ultraljudvagfrontens gdng féror-
sakade fel.

Viitejulkaisuja-Anf&rda publikationer

Patenttijulkaisuja:-Patentskrifter: USA(US) 4 170 142 (G 01 N 29/04).
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