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一种超声扫描装置辅助系统

(57)摘要

本发明公开了一种超声扫描装置辅助系统，

包括：超声探头、机器人、控制模块和安置模块；

机器人的机械臂用于固定并控制所述超声探头；

安置模块包括重量感应单元和接触感应单元；重

量感应单元和接触感应单元测量并上传数据至

控制模块，控制模块基于上传数据绘制待扫描目

标的轮廓图像，基于轮廓图像匹配并输出内部模

版图像，基于内部模板图像控制机器人进行超声

扫描并接收扫描数据。本发明通过建立一个能测

量重量、进行接触感应的安置平台，通过对重力

和接触数据的处理得到待扫描目标位置的信息，

代替光学图像进行待扫描物体的定位，能够快速

的实现待扫描区域的确定，通过机械人代替人力

进行对超声探头的控制，能提升扫描效率。
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1.一种超声扫描装置辅助系统，其特征在于，该辅助系统包括：超声探头、机器人、控制

模块和安置模块；其中，

所述机器人的机械臂用于固定并控制所述超声探头，所述机器人连接控制模块；

所述安置模块包括重量感应单元和接触感应单元；

所述重量感应单元测量并上传待扫描目标的重量数据至控制模块，所述接触感应单元

测量并上传用于确定待扫描目标的接触面的接触数据至控制模块，所述控制模块基于重量

数据和接触数据绘制待扫描目标的轮廓图像，基于轮廓图像匹配并输出待扫描目标的内部

模板图像，基于内部模板图像控制所述机器人进行超声扫描并接收扫描数据。

2.根据权利要求1所述的一种超声扫描装置辅助系统，其特征在于，该辅助系统还包括

用于获取待扫描目标的图像信息并上传至控制模块的影像单元，所述控制模块接收图像信

息并进行图像处理，所述图像处理包括图像边缘勾画处理和目标特征识别定位处理，基于

图像边缘勾画处理和目标特征识别定位处理的结果进行轮廓图像修正。

3.根据权利要求1所述的一种超声扫描装置辅助系统，其特征在于，所述机械臂包括用

于与超声探头交互的数据接口单元和用于物理性接触并控制超声探头的触发单元。

4.根据权利要求1所述的一种超声扫描装置辅助系统，其特征在于，所述控制模块包括

计算机终端和控制手柄。

5.根据权利要求4所述的一种超声扫描装置辅助系统，其特征在于，所述计算机终端提

供用于显示超声探头输出结果的显示单元。

6.根据权利要求4所述的一种超声扫描装置辅助系统，其特征在于，所述计算机终端还

提供用于接收扫描参数和控制机器人的人机交互软件，所述控制手柄用于控制机器人实现

超声扫描。

7.根据权利要求1所述的一种超声扫描装置辅助系统，其特征在于，该辅助系统还包括

扩展模块，所述扩展模块包括生命监视单元、专家系统单元和自助单元；其中，

所述生命监视单元用于监控并上传待扫描目标的生命特征，所述生命特征包括脉搏和

体温；

所述专家系统单元用于接收扫描数据，通过网络实现数据共享并接收反馈信息；

所述自助单元用于接收自助扫描申请和存储预设操作方案，基于自助扫描申请读取预

设操作方案，基于预设操作方案操控制机器人进行超声扫描。
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一种超声扫描装置辅助系统

技术领域

[0001] 本发明涉及一种超声扫描装置辅助系统，属于医疗器材领域。

背景技术

[0002] 目前，很多超声图像的采集仍然由医生全程手工操作，为了准确评估病患罹患疾

病的风险和发展情况，超声医师需要连续工作数小时以上才能完成对患者的超声扫描检

查，无法满足我国巨大的患者基数的需求。由于全面扫描的工作量比较繁重，所以超声医师

往往仅根据经验选择扫描几个关键位置来完成超声图像的采集及诊断工作。这种以点带面

的做法直接导致严重的漏检风险，阻碍了疾病的早期诊断。采用机器人来辅助超声扫描主

要目的是希望通过机器人的精准操作把医生从繁重的劳动中解放出来，把注意力集中到更

高层次的决策方面。

[0003] 机器人辅助诊断和治疗一直是国际上医疗领域内的研究热点，很多研究机构一直

致力于利用机器人技术的高准确度、高灵敏度、可规划性及可操作性，为患者提供微创和精

细的诊断和治疗。

[0004] 而辨识待扫描目标的方法一般为通过摄像机进行的图像处理得到指导信息进行

对应部位的扫描，需要进行预先进行全身的扫描，因此图像处理在处理速度还是稍嫌不足，

同时，图像处理方面的维护与预算都较高，因此需要一个更高效与廉价的替代方案。

发明内容

[0005] 为了解决上述问题，本发明通过提供一种超声扫描装置辅助系统。

[0006] 本发明采用的技术方案为一种超声扫描装置辅助系统，该辅助系统包括：超声探

头、机器人、控制模块和安置模块；其中，所述机器人的机械臂用于固定并控制所述超声探

头，所述机器人连接控制模块；所述安置模块包括重量感应单元和接触感应单元；所述重量

感应单元测量并上传重量数据至控制模块，所述接触感应单元测量并上传接触数据至控制

模块，所述控制模块基于重量数据和接触数据绘制待扫描目标的轮廓图像，基于轮廓图像

匹配并输出待扫描目标的内部模版图像，基于内部模板图像控制所述机器人进行超声扫描

并接收扫描数据。

[0007] 优选地，该辅助系统还包括用于获取待扫描目标的图像信息并上传至控制模块的

影像单元，所述控制模块接收图像信息并进行图像处理，所述图像处理包括图像边缘勾画

处理和目标特征识别定位处理，基于图像边缘勾画处理和目标特征识别定位处理的结果进

行轮廓图像修正。

[0008] 优选地，所述机械臂包括用于与超声探头交互的数据接口单元和用于物理性接触

并控制超声探头的触发单元。

[0009] 优选地，所述控制模块包括计算机终端和控制手柄。

[0010] 优选地，所述计算机终端提供用于显示超声探头输出结果的显示单元。

[0011] 优选地，所述计算机终端还提供用于接收扫描参数和控制机器人的人机交互软
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件，所述控制手柄用于控制机器人实现超声扫描。

[0012] 优选地，该辅助系统还包括扩展模块，所述扩展模块包括生命监视单元、专家系统

单元和自助单元；其中，所述生命监视单元用于监控并上传待扫描目标的生命特征，所述生

命特征包括脉搏和体温；所述专家系统单元用于接收扫描数据，通过网络实现数据共享并

接收反馈信息；

[0013] 所述自助单元用于接收自助扫描申请和存储预设操作方案，基于自助扫描申请读

取预设操作方案，基于预设操作方案操控制机器人进行超声扫描。

[0014] 本发明的有益效果为通过建立一个能测量重量、进行接触感应的安置平台，通过

对重力和接触数据的处理得到待扫描目标位置的信息，代替光学图像进行待扫描物体的定

位，能够快速的实现待扫描区域的确定，通过机械人代替人力进行对超声探头的控制，能提

升扫描效率。

附图说明

[0015] 图1所示为基于本发明实施例的一种超声扫描装置辅助系统的示意图。

具体实施方式

[0016] 以下结合实施例对本发明进行说明。

[0017] 基于发明的实施例，如图1所示一种超声扫描装置辅助系统，该辅助系统包括：超

声探头、机器人、控制模块和安置模块；其中，所述机器人的机械臂用于固定并控制所述超

声探头，所述机器人连接控制模块；所述安置模块包括重量感应单元和接触感应单元；所述

重量感应单元测量并上传重量数据至控制模块，所述接触感应单元测量并上传接触数据至

控制模块，所述控制模块基于重量数据和接触数据绘制待扫描目标的轮廓图像，基于轮廓

图像匹配并输出待扫描目标的内部模版图像，基于内部模板图像控制所述机器人进行超声

扫描并接收扫描数据。

[0018] 机器人主要包括移动单元和操作单元，移动单元包括用于传动的电机、导轨、皮带

等元件，操作单元主要用于控制超声探头，包括机械臂、数据传输接口和触发单元；数据传

输接口用于支持数字化程度较高的超声探头，可以直接通过信号控制探头，同时接收探头

发出的数据，触发单元为一些能实现物理接触探头的元件，例如弹簧加金属杆，气缸加金属

杆，电机加金属杆，主要是面向数字化程度较低的超声探头，通过触发单元直接接触探头的

按键，实现对探头的控制；安置模块即用来放置待扫描的物体的平台，平台包括重量感应单

元和接触感应单元，接触感应单元主要通过物体与安置模块接触时，产生的物理形变、温度

变化和电容电阻率变化等确定接触面；一种数据处理流程，控制模块接收重量数据（例如以

人为例，重量较大的人会导入胖人的模板）和接触数据，并绘制轮廓图像，基于图像匹配从

数据库里面提出待扫描目标的内部模板图（以人为例，会输出人的外形轮廓加上内脏的位

置的详细图）；控制模块显示该内部模版图，然后通过在模板图的操作，控制机器人移动超

声探头并进行扫描作业，同时也从探头接收对应数据。

[0019] 该辅助系统还包括用于获取待扫描目标的图像信息并上传至控制模块的影像单

元，所述控制模块接收图像信息并进行图像处理，所述图像处理包括图像边缘勾画处理和

目标特征识别定位处理，基于图像边缘勾画处理和目标特征识别定位处理的结果进行轮廓
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图像修正。

[0020] 作为本方案的实施例，在原系统的基础上增加一个影像单元，位于超声探头附近，

随着探头的移动，进行对待扫描目标的扫描，同时，也能将待扫描目标的图像实时传输到控

制模块，控制模块就可以基于实时图像进行对探头的控制；或者将图像信息进行提边缘处

理和特征识别定位处理（例如分辨人体的四肢，肩膀等位置），然后结合之前得到的轮廓图

像，进行修正以提高轮廓图像的正确性。

[0021] 所述机械臂包括用于与超声探头交互的数据接口单元和用于物理性接触并控制

超声探头的触发单元。

[0022] 面向数字化程度高的探头的数据接口单元和面向数字化程度低的触发单元，能够

使本方案适应更多的不同的探头，降低改造成本；数据接口单元直接连接探头和计算机，通

过计算机的软件，对探头进行控制；触发单元主要支持一些只具有数据传输功能而没有太

强的数字化功能的探头（即主要为手动操作的探头），通过机械装置直接接触按键，对探头

进行控制。

[0023] 所述控制模块包括计算机终端和控制手柄。

[0024] 所述计算机终端提供用于显示超声探头输出结果的显示单元。

[0025] 显示单元即能支持图像显示的装置和对应的运行环境，例如一个显示器加上对应

的图像处理和显示程序；同时能够显示机器人的位置姿态信息，以便操作人员确定如何进

行下一步操作。

[0026] 所述计算机终端还提供用于接收扫描参数和控制机器人的人机交互软件，所述控

制手柄用于控制机器人实现超声扫描。

[0027] 人机交互软件提供一个界面，界面包括图像化的参数输入组件（支持参数输入并

显示对参数的说明）和图像化的操作组件（用于移动并控制探头）；控制手柄与计算机终端

类似，但是没显示功能，主要起移动和操作机器人的作用。

[0028] 该辅助系统还包括扩展模块，所述扩展模块包括生命监视单元、专家系统单元和

自助单元；其中，所述生命监视单元用于监控并上传待扫描目标的生命特征，所述生命特征

包括脉搏和体温；所述专家系统单元用于接收扫描数据，通过网络实现数据共享并接收反

馈信息；所述自助单元用于接收自助扫描申请和存储预设操作方案，基于自助扫描申请读

取预设操作方案，基于预设操作方案操控制机器人进行超声扫描。

[0029] 作为本方案的实施例，对原来的辅助系统进行功能扩展，主要包括生命监视单元、

专家系统单元和自助单元；生命监视单元主要采用一些现有的脉搏计和体温计进行测量，

以保证人员的安全（例如需要对病危的病人进行保护）；专家系统单元主要的作用是将扫描

数据传输至专家那里，通过有经验的人对扫描数据进行判断，实现方式主要为数据传输（网

络方式）和共享，同时也涉及安全性的各种措施；自助单元是面向家庭方向的改进，主要功

能是能让个人能够输入信息（例如那里不舒服或者医生给予的意见的需要扫描的部位，这

里的方案为提供一个操作界面，有若干注明了人体的各个部位的图像按键，可以供人进行

选择），基于输入的信息，读取对应的预设操作方案（例如如何运动超声扫描装置，进行多少

次扫描等），输出对应的预设操作方案到机器人，控制机器人进行对应的操作。

[0030] 机械臂可以安装在安置模块、此模式机械臂是固定的，移动性能较差；也可以安装

在移动台车、这样能够方便机械臂的移动，也可以安装在智能移动平台上，实现机械臂得自
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动移动，以便获得更好的检测效果。

[0031] 以上所述，只是本发明的较佳实施例而已，本发明并不局限于上述实施方式，只要

其以相同的手段达到本发明的技术效果，都应属于本发明的保护范围。在本发明的保护范

围内其技术方案和/或实施方式可以有各种不同的修改和变化。
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说　明　书　附　图 1/1 页

7

CN 106419957 B

7



专利名称(译) 一种超声扫描装置辅助系统

公开(公告)号 CN106419957B 公开(公告)日 2019-12-13

申请号 CN201610883432.0 申请日 2016-10-09

[标]申请(专利权)人(译) 深圳市罗伯医疗科技有限公司

申请(专利权)人(译) 深圳市罗伯医疗科技有限公司

当前申请(专利权)人(译) 深圳华大智造科技有限公司

[标]发明人 官晓龙
王斑
熊麟霏
侯西龙
滕庆
吴昊天
杨嘉林
孙立宁

发明人 官晓龙
王斑
熊麟霏
侯西龙
滕庆
吴昊天
杨嘉林
孙立宁

IPC分类号 A61B8/00

CPC分类号 A61B8/4218 A61B8/4405 A61B8/4444 A61B8/5207 A61B8/54

审查员(译) 王传利
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摘要(译)

本发明公开了一种超声扫描装置辅助系统，包括：超声探头、机器人、
控制模块和安置模块；机器人的机械臂用于固定并控制所述超声探头；
安置模块包括重量感应单元和接触感应单元；重量感应单元和接触感应
单元测量并上传数据至控制模块，控制模块基于上传数据绘制待扫描目
标的轮廓图像，基于轮廓图像匹配并输出内部模版图像，基于内部模板
图像控制机器人进行超声扫描并接收扫描数据。本发明通过建立一个能
测量重量、进行接触感应的安置平台，通过对重力和接触数据的处理得
到待扫描目标位置的信息，代替光学图像进行待扫描物体的定位，能够
快速的实现待扫描区域的确定，通过机械人代替人力进行对超声探头的
控制，能提升扫描效率。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/dae25582-f175-4c37-9b88-4c0c86761ed4
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/058172389/publication/CN106419957B?q=CN106419957B
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN106419957B

