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本发明涉及超声远程医疗技术领域，是一种

远程超声诊断系统及使用方法，包括设置在专家

端的第一组远程超声诊断装置、通信单元和设置

在客户端的第二组远程超声诊断装置，第一组远

程超声诊断装置包括六自由度机器人Ⅰ、第一机

器人控制器、第一超声诊断仪、服务器，在六自由

度机器人Ⅰ上设置有机械臂，机械臂上安装有第

一压力传感器，机械臂的前端固定安装有夹持

器，夹持器内设有虚拟超声探头，虚拟超声探头

与第一超声诊断仪电连接等。本发明通过远程超

声实时传输，随时随地诊断、复核，离线状态作为

专业超声工作站独立运行，支持临床资料随时调

阅，完成诊断与复核。通过互联网突破地域限制，

节省成本，在医院、患者和专家间形成高效、专业

的连接。
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1.一种远程超声诊断系统，其特征在于包括设置在专家端的第一组远程超声诊断装

置、通信单元和设置在客户端的第二组远程超声诊断装置，第一组远程超声诊断装置包括

六自由度机器人Ⅰ、第一机器人控制器、第一超声诊断仪、服务器，在六自由度机器人Ⅰ上设

置有机械臂，机械臂上安装有第一压力传感器，机械臂的前端固定安装有夹持器，夹持器内

设有虚拟超声探头，虚拟超声探头与第一超声诊断仪电连接，在夹持器上方的机械臂上固

定安装有用于采集虚拟超声探头动作的第一摄像装置，六自由度机器人Ⅰ和第一压力传感

器均与第一机器人控制器电连接，第一机器人控制器、第一摄像装置和第一超声诊断仪均

与服务器通信连接，第二组远程超声诊断装置包括六自由度机器人Ⅱ、远程医疗服务器、第

二超声诊断仪和第二机器人控制器，在六自由度机器人Ⅱ上设置有机械臂，机械臂上安装

有第二压力传感器，机械臂的前端固定安装有夹持器，夹持器内设有用于采集患者超声图

像的超声探头，超声探头与第二超声诊断仪电连接，在夹持器上方的机械臂上固定安装有

且用于采集超声探头动作的第二摄像装置，六自由度机器人Ⅱ和第二压力传感器均与第二

机器人控制器电连接，第二机器人控制器、第二摄像装置和第二超声诊断仪均与远程医疗

服务器通信连接，所述服务器与远程医疗服务器之间通过通信单元通信连接。

2.根据权利要求1所述的远程超声诊断系统，其特征在于还包括3D扫描仪，所述3D扫描

仪可拆卸的安装在夹持器的内侧，3D扫描仪与第二超声诊断仪电连接。

3.根据权利要求1或2所述的远程超声诊断系统，其特征在于所述第一摄像装置和第二

摄像装置均为高清摄像头。

4.一种如权利要求1至3任一项所述的远程超声诊断系统的使用方法，其特征在于包括

以下步骤：

第一步，专家端的专家通过第一机器人控制器设置六自由度机器人Ⅰ的位置，第一超声

诊断仪进入超声检查模式，开始检查流程，之后进入第二步；

第二步，第二超声诊断仪同时进入超声检查模式，判断是否进入初始状态，若否，则重

启第二超声诊断仪，之后进入超声检查模式；若是，则六自由度机器人Ⅰ的机械臂运动至患

者所在的检查区，六自由度机器人Ⅱ的机械臂同步至检查区，之后进入第三步；

第三步，客户端的六自由度机器人Ⅱ跟随六自由度机器人Ⅰ动作且六自由度机器人Ⅱ

的机械臂与六自由度机器人Ⅰ的机械臂同方向、同角度、同距离移动；六自由度机器人Ⅱ的

夹持器前端的超声探头在患者的腹部的硅胶垫上进行扫描，超声探头将检测的数据同步传

输至第二超声诊断仪并显示超声图像，第二超声诊断仪向远程医疗服务器发送患者的实时

超声图像，远程医疗服务器通过通信单元传输患者的超声图像发送至服务器，患者的实时

超声图像在专家端的服务器上显示，专家通过实时超声图像对患者的情况作出诊断，出具

超声诊断报告。

5.根据权利要求4所述的远程超声诊断系统的使用方法，其特征在于第三步中，在使用

超声探头进行扫描之前还包括使用3D扫描仪对患者的待检查区域进行扫描，将患者需要检

查部位的3D扫描模型图像传输至第二超声诊断仪，第二超声诊断仪与远程医疗服务器数据

交互，远程医疗服务器通过通信单元将患者的3D扫描模型图像发送至专家端的服务器上显

示。
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远程超声诊断系统及使用方法

技术领域

[0001] 本发明涉及超声远程医疗技术领域，是一种远程超声诊断系统及使用方法。

背景技术

[0002] 目前，传统的远程超声会诊系统是依托音视频来实现的，基本属于一种远程会议

系统，在应对超声这种严重依赖专家检查手法、切面图像数据复杂、动态实时信息多、引导

介入治疗操作复杂的应用时，传统的远程会诊系统力所不及。通过远程会议系统口头指导

远方超声医生检查，不能做到定量、定位精准，远程超声诊疗的效果基本取决于远方医生的

技术水平，这严重阻碍了远程超声诊疗的发展。

[0003] 近些年来，随着医学技术的发展，医学超声诊断已经成为临床诊断不可缺少的一

部分。超声成像的突出优点主要在于无创伤、无电离辐射、价格低廉以及使用方便等。但是

医学超声诊断高度依赖于医生的经验，要想获取高分辨率的超声图像，对于探头位置、方向

的把握尤为重要。超声技术的应用也逐步扩展到各基层医院，但是存在几个客观问题：

我国的经济发展和基础设施非常不均衡，优质医疗资源主要经济发达的一线、二线城

市，超声专家也多集中在此。部分医院超声医生技术水平一般，有的基层、偏远医院甚至没

有配备超声医生。基层医院对于超声疑难病例难以准确诊断，此部分患者如果转院到有条

件的大医院路程遥远，不仅对患者不便，严重的会由于转院造成病情的延误甚至威胁到生

命。

[0004] 因此，基于先进技术的发展、医患双方的实际需求，为广大民众提供专业、优质、远

程的智能超声诊疗服务是一项紧急的惠民工程。

发明内容

[0005] 本发明提供了一种远程超声诊断系统及使用方法，克服了上述现有技术之不足，

其能有效解决现有的超声诊断系统不能同步超声探头的部位和方向，超声图像不能同步回

传的问题。

[0006] 本发明的技术方案之一是通过以下措施来实现的：一种远程超声诊断系统,包括

设置在专家端的第一组远程超声诊断装置、通信单元和设置在客户端的第二组远程超声诊

断装置，第一组远程超声诊断装置包括六自由度机器人Ⅰ、第一机器人控制器、第一超声诊

断仪、服务器，在六自由度机器人Ⅰ上设置有机械臂，机械臂上安装有第一压力传感器，机械

臂的前端固定安装有夹持器，夹持器内设有虚拟超声探头，虚拟超声探头与第一超声诊断

仪电连接，在夹持器上方的机械臂上固定安装有用于采集虚拟超声探头动作的第一摄像装

置，六自由度机器人Ⅰ和第一压力传感器均与第一机器人控制器电连接，第一机器人控制

器、第一摄像装置和第一超声诊断仪均与服务器通信连接，第二组远程超声诊断装置包括

六自由度机器人Ⅱ、远程医疗服务器、第二超声诊断仪和第二机器人控制器，在六自由度机

器人Ⅱ上设置有机械臂，机械臂上安装有第二压力传感器，机械臂的前端固定安装有夹持

器，夹持器内设有用于采集患者超声图像的超声探头，超声探头与第二超声诊断仪电连接，
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在夹持器上方的机械臂上固定安装有且用于采集超声探头动作的第二摄像装置，六自由度

机器人Ⅱ和第二压力传感器均与第二机器人控制器电连接，第二机器人控制器、第二摄像

装置和第二超声诊断仪均与远程医疗服务器通信连接，所述服务器与远程医疗服务器之间

通过通信单元通信连接。

[0007] 下面是对上述发明技术方案的进一步优化或/和改进：

上述还包括3D扫描仪，所述3D扫描仪可拆卸的安装在夹持器的内侧，3D扫描仪与第二

超声诊断仪电连接。

[0008] 上述所述第一摄像装置和第二摄像装置均为高清摄像头。

[0009] 本发明的技术方案之二是通过以下措施来实现的：一种远程超声诊断系统的使用

方法,包括以下步骤：

第一步，专家端的专家通过第一机器人控制器设置六自由度机器人Ⅰ的位置，第一超声

诊断仪进入超声检查模式，开始检查流程，之后进入第二步；

第二步，第二超声诊断仪同时进入超声检查模式，判断是否进入初始状态，若否，则重

启第二超声诊断仪，之后进入超声检查模式；若是，则六自由度机器人Ⅰ的机械臂运动至患

者所在的检查区，六自由度机器人Ⅱ的机械臂同步至检查区，之后进入第三步；

第三步，客户端的六自由度机器人Ⅱ跟随六自由度机器人Ⅰ动作且六自由度机器人Ⅱ

的机械臂与六自由度机器人Ⅰ的机械臂同方向、同角度、同距离移动；六自由度机器人Ⅱ的

夹持器前端的超声探头在患者的腹部的硅胶垫上进行扫描，超声探头将检测的数据同步传

输至第二超声诊断仪并显示超声图像，第二超声诊断仪向远程医疗服务器发送患者的实时

超声图像，远程医疗服务器通过通信单元传输患者的超声图像发送至服务器，患者的实时

超声图像在专家端的服务器上显示，专家通过实时超声图像对患者的情况作出诊断，出具

超声诊断报告。

[0010] 上述第三步中，在使用超声探头进行扫描之前还包括使用3D扫描仪对患者的待检

查区域进行扫描，将患者需要检查部位的3D扫描模型图像传输至第二超声诊断仪，第二超

声诊断仪与远程医疗服务器数据交互，远程医疗服务器通过通信单元将患者的3D扫描模型

图像发送至专家端的服务器上显示。

[0011] 本发明通过第一机器人控制器控制六自由度机器人Ⅰ的机械臂运动，客户端的六

自由度机器人Ⅱ跟随六自由度机器人Ⅰ的机械臂运动，夹持器前端的超声探头在患者的腹

部的硅胶垫上进行扫描，超声探头将检测的数据同步传输至第二超声诊断仪并显示超声图

像，第二超声诊断仪向远程医疗服务器发送患者的实时超声图像，远程医疗服务器通过通

信单元传输患者的超声图像发送至服务器，患者的实时超声图像在专家端的服务器上显

示，专家通过实时超声图像对患者的情况作出诊断，出具超声诊断报告。通过远程超声实时

传输，随时随地诊断、复核，离线状态作为专业超声工作站独立运行，支持临床资料随时调

阅，完成诊断与复核。通过互联网突破地域限制，节省成本、减少资金占用，在医院、患者和

专家间形成高效、专业的连接。

附图说明

[0012] 附图1为本发明实施例1的电控制框图。

[0013] 附图2为本发明实施例2的方法流程图。
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具体实施方式

[0014] 本发明不受下述实施例的限制，可根据本发明的技术方案与实际情况来确定具体

的实施方式。

[0015] 下面结合实施例及附图对本发明作进一步描述：

实施例1：如附图1所示，该远程超声诊断系统,包括设置在专家端的第一组远程超声诊

断装置、通信单元和设置在客户端的第二组远程超声诊断装置，第一组远程超声诊断装置

包括六自由度机器人Ⅰ、第一机器人控制器、第一超声诊断仪、服务器，在六自由度机器人Ⅰ

上设置有机械臂，机械臂上安装有第一压力传感器，机械臂的前端固定安装有夹持器，夹持

器内设有虚拟超声探头，虚拟超声探头与第一超声诊断仪电连接，在夹持器上方的机械臂

上固定安装有用于采集虚拟超声探头动作的第一摄像装置，六自由度机器人Ⅰ和第一压力

传感器均与第一机器人控制器电连接，第一机器人控制器、第一摄像装置和第一超声诊断

仪均与服务器通信连接，第二组远程超声诊断装置包括六自由度机器人Ⅱ、远程医疗服务

器、第二超声诊断仪和第二机器人控制器，在六自由度机器人Ⅱ上设置有机械臂，机械臂上

安装有第二压力传感器，机械臂的前端固定安装有夹持器，夹持器内设有用于采集患者超

声图像的超声探头，超声探头与第二超声诊断仪电连接，在夹持器上方的机械臂上固定安

装有且用于采集超声探头动作的第二摄像装置，六自由度机器人Ⅱ和第二压力传感器均与

第二机器人控制器电连接，第二机器人控制器、第二摄像装置和第二超声诊断仪均与远程

医疗服务器通信连接，所述服务器与远程医疗服务器之间通过通信单元通信连接。

[0016] 上述六自由度机器人Ⅰ与六自由度机器人Ⅱ结构完全相同，六自由度机器人Ⅱ跟

随六自由度机器人Ⅰ运动，六自由度机器人Ⅱ的机械臂与六自由度机器人Ⅰ的机械臂运动的

关节角度和位置均相同。所述远程医疗服务器主要用于存储和管理第二摄像装置采集的超

声探头的运动情况和第二超声诊断仪采集的患者的超声图像信息，专家端的服务器访问获

取患者通过第二超声诊断装仪做出的检查情况，从而作出正确的诊断。通过远程超声实时

传输，随时随地诊断、复核，离线状态作为专业超声工作站独立运行，支持临床资料随时调

阅，完成诊断与复核。通过互联网突破地域限制，节省成本、减少资金占用，在医院、患者和

专家间形成高效、专业的连接。实时在线指导享受即时专家诊断服务，专家通过实时视频、

语音在线指导超声检查，及时出具诊断报告，并提供专业性建议。

[0017] 通过使用六自由度机器人Ⅱ替代专业的超声专业人员，通过机器人以及传感技

术，实现超声机器人替代专业的超声专业人员，利用机器人辅助超声扫描，自由度更高，更

灵活。独有异构数据融合技术实现超声影像信息抓取，独立抓取各医学影像软件系统中的

影像与报告，为实现远程超声诊断提供技术支持。三维成像技术，以通过获取的一系列二维

超声图像数据以及对应的位置关系进行三维重建，快速的构造出扫描组织的三维形态。相

对于二维超声技术，三维超声技术不仅可以构建出组织的三维形态，而且利用一些交互技

术，可以对获取的三维图像进行一些交互操作，从而可以多角度观察扫描组织的剖面图像。

当组织测量参数已知的情况下，可以计算扫描组织的大小。

[0018] 可根据实际需要，对上述远程超声诊断系统作进一步优化或/和改进：

如附图1所示，还包括3D扫描仪，所述3D扫描仪可拆卸的安装在夹持器的内侧，3D扫描

仪与第二超声诊断仪电连接。实际工作时，通过3D扫描仪对患者的待检查区域进行扫描之
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后，将患者需要检查部位的3D扫描模型图像传输至第二超声诊断仪，第二超声诊断仪与远

程医疗服务器数据交互，远程医疗服务器通过通信单元将患者的3D扫描图像发送至专家端

的服务器上显示，专家通过3D扫描模型图像判断患者需检查的重点区域，再进一步操作超

声探头进行的深入的超声检查，精确定位患者需诊断区域。

[0019] 实施例2：如图2所示，上述远程超声诊断系统的使用方法,包括以下步骤：

第一步，专家端的专家通过第一机器人控制器设置六自由度机器人Ⅰ的位置，第一超声

诊断仪进入超声检查模式，开始检查流程，之后进入第二步；

第二步，第二超声诊断仪同时进入超声检查模式，判断是否进入初始状态，若否，则重

启第二超声诊断仪，之后进入超声检查模式；若是，则六自由度机器人Ⅰ的机械臂运动至患

者所在的检查区，六自由度机器人Ⅱ的机械臂同步至检查区，之后进入第三步；

第三步，客户端的六自由度机器人Ⅱ跟随六自由度机器人Ⅰ动作且六自由度机器人Ⅱ

的机械臂与六自由度机器人Ⅰ的机械臂同方向、同角度、同距离移动；六自由度机器人Ⅱ的

夹持器前端的超声探头在患者的腹部的硅胶垫上进行扫描，超声探头将检测的数据同步传

输至第二超声诊断仪并显示超声图像，第二超声诊断仪向远程医疗服务器发送患者的实时

超声图像，远程医疗服务器通过通信单元传输患者的超声图像发送至服务器，患者的实时

超声图像在专家端的服务器上显示，专家通过实时超声图像对患者的情况作出诊断，出具

超声诊断报告。

[0020] 上述第二步中，六自由度机器人Ⅱ的机械臂同步至检查区之后，可能会存在机械

臂的位置出现偏差的情况，根据需要，可对六自由度机器人Ⅱ的机械臂进行微调，调整至患

者的待检查区域。

[0021] 如附图2所示，第三步中，在使用超声探头进行扫描之前还包括使用3D扫描仪对患

者的待检查区域进行扫描，将患者需要检查部位的3D扫描模型图像传输至第二超声诊断

仪，第二超声诊断仪与远程医疗服务器数据交互，远程医疗服务器通过通信单元将患者的

3D扫描模型图像发送至专家端的服务器上显示。专家通过3D扫描模型图像准确判断患者需

检查的区域，操作超声探头进行进一步的超声检测，确定患者需诊断区域的超声探测情况。

[0022] 以上技术特征构成了本发明的实施例，其具有较强的适应性和实施效果，可根据

实际需要增减非必要的技术特征，来满足不同情况的需求。
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