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(54) 발명의 명칭 자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브

(57) 요 약

자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브가 개시된다. 초음파를 송신하고 수신하는 초음파 트랜듀서; 초음파

트랜듀서를 둘러싸는 센서 가이드(33); 및 격벽 외측에 위치하고 초음파 트랜듀서의 일측과 타측에 위치하며 자

기 신호를 출력하고 수신하는 자기센서모듈(31)을 포함하고, 자기센서모듈(31)의 표면은 초음파 트랜듀서의 표면

(뒷면에 계속)
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과 2밀리미터 정도 이격되어 구성된다. 따라서 자기센서모듈(31)을 최적 위치에 구성해서 자기 신호와 초음파 신

호간에 간섭 없이 초음파 영상에 바늘 위치를 표시할 수 있고, 자기센서모듈(31)과 초음파 트랜스듀서(32) 표면

간의 거리를 최소화하면서 자기센서모듈(31)과 초음파 트랜스듀서(32)를 결합 고정하는 장점이 있고, 초음파 트

랜스듀서(32)에 손상이 가해지지 않으면서 초음파 트랜스듀서(32)를 보호하고, 자기센서모듈(31)을 최적 위치에

결합시켜 자기 신호와 초음파 신호간에 간섭 없이 초음파 영상에 바늘 위치를 표시할 수 있고, 초음파 프로브의

내구성과 신뢰성을 보증하고, 자기센서모듈(31)에 영향을 주지 않도록 센서 가이드(33)를 설계 제작할 수 있다.
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

초음파를 송신하고 수신하는 초음파 트랜스듀서(32);

상기 초음파 트랜스듀서(32)를 둘러싸는 센서 가이드(33); 및

상기 센서 가이드(33) 외측에 위치하고 상기 초음파 트랜스듀서(32)의 일측과 반대쪽 타측에 위치하며 자기 신

호를 출력하고 수신하는 자기센서모듈(31)을 포함하고,

상기 자기센서모듈(31)의 피부에 닿는 면으로부터 이격된 높이의 표면은 상기 초음파 트랜스듀서(32)의 피부에

닿는 표면과 일정 거리 이격되어 구성되는 자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브.

청구항 2 

제1항에 있어서,

상기 초음파 프로브는 프로브 핸들과 케이블을 연결하는 스트레인 릴리프(10);

내부 부품을 잡아주는 플라스틱 핸들 하우징(20); 및

상기 초음파 트랜스듀서(32)와 상기 자기 센서 가이드(33)를 고정하는 플라스틱 노즈(30)를 포함하는 자기 센서

최적 위치를 위한 초음파 프로브.

청구항 3 

제2항에 있어서,

상기 플라스틱 노즈(30)는 상기 센서 가이드(33)의 메카니컬 풋(33-3)을 고정하여 상기 자기센서모듈(31)과 상

기 초음파 트랜스듀서(32) 표면간의 거리를 최소화시키는 노즈피스 그루브(30-1); 및

상기 센서 가이드(33)의 측면을 거취하여 상기 센서 가이드(33)를 3축 방향에 대해 기구적으로 고정시키는 노즈

피스 리브(30-3)를 포함하는 자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브.

청구항 4 

제3항에 있어서,

상기 센서 가이드(33)는 상기 자기센서모듈(31)의 정확한 장착 방향을 지시하는 메카니컬 코드(33-1);

상기 자기센서모듈(31)을 기구적으로 고정하는 메카니컬 락(33-2);

상기 센서 가이드(33)를 상기 노즈피스 그루브(30-1)에 정확히 거취 고정시키는 메카니컬 풋(33-3);

상기 센서 가이드(33)의 휘어짐을 방지하고 초음파 트랜스듀서(32)의 표면 높이를 기구적으로 세팅하는 메카니

컬 리브(33-4); 및

상기 센서 가이드(33)에 상기 초음파 트랜스듀서(32)를 삽입할 때 후방으로 상기 초음파 트랜스듀서(32)를 고정

시키는 메카니컬 서포터(33-5)를 포함하는 자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브.

청구항 5 

제3항에 있어서,

상기 일정 거리는 1내지 3밀리미터이고, 1밀리미터 이내이면 간섭이 발생하고, 3밀리미터 초과이면 자기 신호

검출이 나빠지는 자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브.

청구항 6 
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제3항에 있어서,

상기 초음파 트랜스듀서(32)의 음향렌즈는 최소 0.5 내지 최대 0.7밀리미터의 두께를 가지고,

상기 노즈피스(30)는 초음파 프로브의 내구성과 신뢰성을 보증하기 위해 1.0 내지 1.5 밀리미터의 두께를 가지

는 자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브.

청구항 7 

제3항에 있어서,

싱기 노즈피스(30)의 최대 높이를 고려하여 상기 자기센서모듈(31)의 피부에 닿는 면으로부터 이격된 높이는

7.5메가헤르츠 상기 초음파 트랜스듀서(32)의 피부에 닿는 면에서 최소 2밀리미터 이내이고,

상기 센서 가이드(33)는 상기 자기센서모듈(31)에 영향을 주지 않는 플라스틱 재질로 제작되고, 상기 초음파 트

랜스듀서(32)를 둘러싸는 면의 두께는 최소 1밀리미터인 자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브.

발명의 설명

기 술 분 야

본 발명은 자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브에 관한 것으로, 더욱 상세하게는 자기센서모듈(31)과 초[0001]

음파 트랜스듀서(32)로 자기 신호와 초음파 신호를 송수신하여 초음파 영상에 바늘 위치를 표시하는 자기 센서

최적 위치를 위한 초음파 프로브에 관한 것이다.

배 경 기 술

최근 초음파 영상 진단 시스템은 POC(Point Of Care) market을 위한 최적화된 솔루션이 출시되고 있다. 이는 응[0002]

급 의학 관점에서 침습 처치 혹은 국소 마취 관점에서 다양하게 활용되고 있으며 이들을 구현하기 위해 체내 목

적하는 위치에다 바늘을 정확히 침투시켜 이에 대한 위치 정보를 통해 환자의 고통을 감소시키고 정확한 의료

시술을 가능하게 되었다.

이러한 바늘을 체내에 정확히 침투시키기 위해서는 가장 쉽고 간편히 활용할수 있는 초음파 영상을 통하여 구현[0003]

가능하며 종례 일반적 기술은 초음파 프로브 외곽에 적정 기구물(bracket)을 거취한 후 프로브 in-plane에서 바

늘을 장착한 후 초음파 영상으로 1차 병변의 위치를 확인한 후 바늘을 환자 병변의 위치에다 찔러 넣어 시술하

는 방법의 기술이다. 즉, 초음파 영상에서 바늘에 대한 위치 정보를 사전에 확인할 수 없어서 정확한 위치에 시

술하지 못할 경우 수 차례 반복 시술을 해야 되며 이때 환자의 고통이 따르게 된다.

기술의 발전으로 아날로그식 바늘 검출 방식에서 이에 대한 위치 정보를 자기센서모듈(31)을 이용하여 사전에[0004]

검출하여 초음파 영상에서 위치 정보를 확인하고 환자 병변의 위치에 정확한 시술이 가능하게 되었다. 병변의

위치와 바늘의 침습 위치를 실시간 동시에 확인하여 정확한 시술이 가능하여 보다 획기적인 솔루션으로 자리 매

김하였으나 이들을 구현하기 위한 초음파 영상 시스템외 별도 주변 장치와 초음파 프로브 외관에 자기센서모듈

(31)을 포함한 별도 케이블 그리고 별도 기구물이 장착되어 환자 스캔 시 큰 불편함을 초래하게 되었다.

선행기술문헌

특허문헌

(특허문헌 0001) 공개번호 10-2015-0123233, 이미지 가이드 시술 시스템 [0005]

(특허문헌 0002) 공개번호 10-2014-0082686, 이미징 프로브 및 위치 및/또는 방향 정보의 획득 방법 

발명의 내용

해결하려는 과제

상기와 같은 문제점을 해결하기 위한 본 발명의 목적은, 자기센서모듈(31)과 초음파 트랜스듀서(32)를 콤팩트하[0006]

게 경량화해서 초음파 프로브 사용을 편리하게 하고, 자기 신호와 초음파 신호간에 간섭 없이 신호 처리가 원활
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히 되는 구조를 가지는 자기 센서 최적 위치를 위한 초음파 프로브를 제공하는데 있다.

과제의 해결 수단

상기 목적을 달성하기 위한 본 발명은, 초음파를 송신하고 수신하는 초음파 트랜듀서; 초음파 트랜듀서를 둘러[0007]

싸는 센서 가이드(33); 및 격벽 외측에 위치하고 초음파 트랜듀서의 일측과 타측에 위치하며 자기 신호를 출력

하고 수신하는 자기센서모듈(31)을 포함하고, 자기센서모듈(31)의 표면은 초음파 트랜듀서의 표면과 2밀리미터

정도 이격되어 구성된다.

또한, 초음파 프로브는 프로브 핸들과 케이블을 연결하는 스트레인 릴리프(10); 내부 부품을 잡아주는 플라스틱[0008]

핸들 하우징(20); 및 초음파 트랜스듀서(32)와 자기센서모듈(31)을 고정하는 플라스틱 노즈(30)를 포함한다.

또한, 플라스틱 노즈(30)는 센서 가이드(33)의 메카니컬 풋(33-3)을 고정하여 자기센서모듈(31)과 초음파 트랜[0009]

스듀서(32) 표면간의 거리를 최소화시키는 노즈피스 그루브(30-1); 및 센서 가이드(33)의 측면을 거취하여 센서

가이드(33)를 3축 방향에 대해 기구적으로 고정시키는 노즈피스 리브(30-3)를 포함한다.

또한, 센서 가이드(33)는 자기센서모듈(31)의 정확한 장착 방향을 지시하는 메카니컬 코드(33-1); 자기센서모듈[0010]

(31)을 기구적으로 고정하는 메카니컬 락(33-2); 센서 가이드(33)를 노즈피스 그루브(30-1)에 정확히 거취 고정

시키는 메카니컬 풋(33-3); 센서 가이드(33)의 휘어짐을 방지하고 플라스틱 노즈(30)와 초음파 트랜스듀서(32)

의 표면 높이를 기구적으로 세팅하는 메카니컬 리브(33-4); 및 센서 가이드(33)에 초음파 트랜스듀서(32)를 삽

입할 때 후방으로 초음파 트랜스듀서(32)를 고정시키는 메카니컬 서포터(33-5)를 포함한다.

또한, 초음파 트랜스듀서(32)의 음향렌즈는 최소 0.5 내지 최대 0.7밀리미터의 두께를 가지고, 노즈피스(30)는[0011]

초음파 프로브의 내구성과 신뢰성을 보증하기 위해 1.0 내지 1.5 밀리미터의 두께를 가진다.

또한, 노즈피스(30)의 최적 두께를 고려하여 자기센서모듈(31)의 높이는 7.5메가헤르츠 초음파 트랜스듀서(32)[0012]

에서 최소 2밀리미터 이내이고, 센서 가이드(33)는 자기센서모듈(31)에 영향을 주지 않는 플라스틱 재질로 제작

되고, 초음파 트랜스듀서(32)를 둘러싸는 면의 두께는 최소 1밀리미터이다.

발명의 효과

상기와 같은 본 발명에 따른 자기센서모듈 최적 위치를 위한 초음파 프로브를 제작할 경우에는 자기센서모듈[0013]

(31)을 최적 위치에 구성해서 자기 신호와 초음파 신호간에 간섭 없이 초음파 영상에 바늘 위치를 표시할 수 있

다.

또한, 자기센서모듈(31)과 초음파 트랜스듀서(32) 표면 간의 거리를 최소화하면서 자기센서모듈(31)과 초음파[0014]

트랜스듀서(32)를 결합 고정하는 장점이 있다.

또한,  초음파 트랜스듀서(32)에  손상이 가해지지 않으면서 초음파 트랜스듀서(32)를 보호하고,  자기센서모듈[0015]

(31)을 최적 위치에 결합시켜 자기 신호와 초음파 신호간에 간섭 없이 초음파 영상에 바늘 위치를 표시할 수 있

다.

또한, 초음파 프로브의 내구성과 신뢰성을 보증하고, 자기센서모듈(31)에 영향을 주지 않도록 센서 가이드(33)[0016]

를 설계 제작할 수 있다.

도면의 간단한 설명

도 1은 초음파 프로브를 보인 예시도이다.[0017]

도 2는 플라스틱 노즈(30)가 제거된 초음파 프로브를 보인 예시도이다.

도 3은 플라스틱 핸들 하우징(20)과 자기센서모듈(31), 플라스틱 노즈(30)가 제거된 초음파 프로브를 보인 예시

도이다.

도 4는 플라스틱 핸들 하우징(20)과 플라스틱 노즈(30)가 제거된 초음파 프로브를 보인 예시도이다.

도5는 플라스틱 노즈(30)에 초음파 트랜스듀서(32)와 자기센서모듈(31)이 결합된 예시도이다.

도 6은 센서 가이드(33)에 초음파 트랜스듀서(32)와 자기센서모듈(31)이 결합된 예시도이다.

도 7은 플라스틱 노즈(30), 센서 가이드(33), 자기센서모듈(31), 초음파 트랜스듀서(32)의 분해 사시도이다.
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도 8은 센서 가이드(33)를 보인 예시도이다.

도 9는 플라스틱 노즈(30)를 보인 예시도이다.

도 10은 초음파 프로브의 측면 단면도이다.

도 11은 자기센서모듈을 고정시키고 자기 신호와 초음파 신호간 간섭을 차단하기 위한 센서 가이드(33) 제작을

보인 예시도이다.

도 12는 초음파 영상 내 자기 신호 최적 검출을 위한 센서 가이드(33)에서의 자기센서모듈(31) 위치 선정을 보

인 예시도이다.

도 13은 자기센서모듈(31)의 위치 설계를 위한 기술적 설명을 보인 예시도이다.

도 14는 한방 경혈 부위 자침시 초음파 영상을 통한 자침 위치 정보 확인 및 환자의 안전성 확보를 위한 센서

가이드(33)에서의 자기센서모듈(31) 위치 선정을 설계하기 위한 인체 경혈의 정보를 보인 예시도이다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

다르게 정의되지 않는 한, 기술적이거나 과학적인 용어를 포함해서 여기서 사용되는 모든 용어들은 본 발명이[0018]

속하는 기술 분야에서 통상의 지식을 가진 자에 의해 일반적으로 이해되는 것과 동일한 의미를 가지고 있다. 일

반적으로 사용되는 사전에 정의되어 있는 것과 같은 용어들은 관련 기술의 문맥 상 가지는 의미와 일치하는 의

미를 가지는 것으로 해석되어야 하며, 본 출원에서 명백하게 정의하지 않는 한, 이상적이거나 과도하게 형식적

인 의미로 해석되지 않는다.

이하, 본 발명에 따른 바람직한 실시예를 첨부된 도면을 참조하여 상세하게 설명한다.[0019]

도 1은 초음파 프로브를 보인 예시도이다.[0020]

초음파 프로브는 프로브 핸들과 케이블을 연결하는 스트레인 릴리프(10); 내부 부품을 잡아주는 플라스틱 핸들[0021]

하우징(20); 및 초음파 트랜스듀서(32)와 자기 센서 가이드(33)를 고정하는 플라스틱 노즈(30)를 포함한다.

스트레인 릴리프(10)는 프로브 핸들과 케이블을 연결하며 초음파 스켄시 원할할 움직임을 부여하고 초음파 프로[0022]

브 핸들 내부와 케이블을 보호하는 기능을 한다.

플라스틱 핸들 하우징(20)은 내부 부품을 보호 및 고정한다. 플라스틱 핸들 하우징(20)은 초음파 프로브를 손으[0023]

로 잡을 수 있는 손잡이를 제공할 수 있다.

플라스틱 노즈(30)는 초음파 트랜스듀서(32)와 자기 센서 가이드(33)를 고정한다. 플라스틱 노즈(30)는 외형 껍[0024]

데기로, 초음파 트랜스듀서(32)와 자기센서모듈(31)을 보호한다. 플라스틱 노즈(30)는 피부 표면에 접한다.

도 2는 플라스틱 노즈(30)가 제거된 초음파 프로브를 보인 예시도이다.[0025]

플라스틱 노즈(30)가 제거되어 자기센서모듈(31), 센서 가이드(33), 초음파 트랜스듀서(32)가 보인다.[0026]

초음파 트랜스듀서(32)는 초음파를 송신하고 수신한다. 초음파 트랜스듀서(32)는 후방으로 초음파를 흡수하는[0027]

초음파 흡음층(32-1); 초음파 발생 압전소자(32-3)를 구동하는 신호선 (FPCB)(32-2); 초음파를 발생하는 초음파

발생 압전소자(32-3); 초음파가 발생하는 압전소자(32-3)로부터 음향임피던스를 정합하는 초음파 정합층(32-4);

초음파를 집속하고 압전소자를 보호하는 음향렌즈(32-5)로 구성된다.

초음파 트랜스듀서(32)는 음향렌즈(32-5)를 통해 초음파를 집속 및 송신하고 반사되는 초음파를 수신한다. 초음[0028]

파 트랜스듀서(32)에 의해 초음파 영상이 출력된다.

센서 가이드(33)는 초음파 트랜스듀서(32)를 둘러싸서 보호한다.[0029]

자기센서모듈(31)은 센서 가이드(33) 외측에 위치하고 초음파 트랜스듀서(32)의 일측과 타측에 위치하며 자기[0030]

신호를 출력하고 수신한다. 자기센서모듈(31)은 초음파 트랜스듀서(32)의 앞면, 뒷면에 위치한다.

자기센서모듈(31)의 표면은 초음파 트랜듀서의 표면과 2밀리미터 정도 이격되어 구성된다.[0031]

도 3은 플라스틱 핸들 하우징(20)과 자기센서모듈(31), 플라스틱 노즈(30)가 제거된 초음파 프로브를 보인 예시[0032]

도이다.

초음파 프로브에서 플라스틱 핸들 하우징(20), 자기센서모듈(31), 플라스틱 노즈(30)가 제거되어 센서 가이드[0033]
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(33)와 초음파 트랜스듀서(32)가 노출되어 있다.

센서 가이드(33)에 초음파 트랜스듀서(32)가 결합되어 있다.[0034]

도 4는 플라스틱 핸들 하우징(20)과 플라스틱 노즈(30)가 제거된 초음파 프로브를 보인 예시도이다.[0035]

플라스틱 핸들 하우징(20), 플라스틱 노즈(30)가 제거된 초음파 프로브가 보인다.[0036]

센서 가이드(33)에 자기센서모듈(31)이 결합되어 있다.[0037]

초음파 프로브에서 노출된 자기센서모듈(31)이 보인다.[0038]

도5는 플라스틱 노즈(30)에 초음파 트랜스듀서(32)와 자기센서모듈(31)이 결합된 예시도이다.[0039]

플라스틱 노즈(30)에 초음파 트랜스듀서(32)와 자기센서모듈(31)이 결합되어 있다.[0040]

도 6은 센서 가이드(33)에 초음파 트랜스듀서(32)와 자기센서모듈(31)이 결합된 예시도이다.[0041]

센서 가이드(33)에 초음파 트랜스듀서(32)와 자기센서모듈(31)이 결합되어 있다.[0042]

초음파 트랜스듀서(32)는 중앙에 위치하고, 자기센서모듈(31)은 초음파 트랜스듀서(32)의 앞면, 뒷면에 위치한[0043]

다.

도 7은 플라스틱 노즈(30), 센서 가이드(33), 자기센서모듈(31), 초음파 트랜스듀서(32)의 분해 사시도이다.[0044]

플라스틱 노즈(30), 센서 가이드(33), 자기센서모듈(31), 초음파 트랜스듀서(32)를 분해한 사시도로, 초음파 트[0045]

랜스듀서(32)에 센서 가이드(33)가 결합되고, 센서 가이드(33) 앞면, 뒷면에 자기센서모듈(31)이 결합되고, 최

종 플라스틱 노즈(30)가 자기센서모듈(31)과 초음파 트랜스듀서(32)를 보호한다.

도 8은 센서 가이드(33)를 보인 예시도이다.[0046]

센서 가이드(33)는 자기센서모듈(31)의 정확한 장착 방향을 지시하는 메카니컬 코드(33-1); 자기센서모듈(31)을[0047]

기구적으로 고정하는 메카니컬 락(33-2); 센서 가이드(33)를 노즈피스 그루브(30-1)에 정확히 거취 고정시키는

메카니컬 풋(33-3); 센서 가이드(33)의 휘어짐을 방지하고 플라스틱 노즈(30)와 초음파 트랜스듀서(32)의 표면

높이를 기구적으로 세팅하는 메카니컬 리브(33-4); 및 센서 가이드(33)에 초음파 트랜스듀서(32)를 삽입할 때

후방으로 초음파 트랜스듀서(32)를 고정시키는 메카니컬 서포터(33-5)를 포함한다.

메카니컬 코드(33-1)는 자기센서모듈(31)의 정확한 장착 방향을 지시한다.[0048]

메카니컬 락(33-2)은 자기센서모듈(31)을 기구적으로 고정한다.[0049]

메카니컬 풋(33-3)은 센서 가이드(33)를 노즈피스 그루브(30-1)에 정확히 거취 고정시킨다.[0050]

메카니컬 리브(33-4)는 센서 가이드(33)의 휘어짐을 방지하고 초음파 트랜스듀서(32)의 표면 높이를 기구적으로[0051]

세팅한다.

메카니컬 서포터(33-5)는 센서 가이드(33)에 초음파 트랜스듀서(32)를 삽입할 때 후방으로 초음파 트랜스듀서[0052]

(32)를 고정시킨다.

도 9는 플라스틱 노즈(30)를 보인 예시도이다.[0053]

플라스틱 노즈(30)는 센서 가이드(33)의 메카니컬 풋(33-3)을 고정하여 자기센서모듈(31)과 초음파 트랜스듀서[0054]

(32) 표면간의 거리를 최소화시키는 노즈피스 그루브(30-1); 및 센서 가이드(33)의 측면을 거취하여 센서 가이

드(33)를 3축 방향에 대해 기구적으로 고정시키는 노즈피스 리브(30-3)를 포함한다.

노즈피스 그루브(30-1)는 센서 가이드(33)의 메카니컬 풋을 고정하여 자기센서모듈(31)과 초음파 트랜스듀서 표[0055]

면간의 거리를 최소화시킨다.

노즈피스 리브(30-3)는 센서 가이드(33)의 측면을 거취하여 센서 가이드(33)를 3축 방향에 대해 기구적으로 고[0056]

정시킨다.

도 10은 초음파 프로브의 측면 단면도이다.[0057]

초음파 트랜스듀서(32)가 중앙에 위치하고, 자기센서모듈(31)이 측면에 위치한다.[0058]

초음파 트랜스듀서(32)와 자기센서모듈(31) 간의 신호 간섭을 차단하기 위해 센서 가이드(33)가 설치되며, 초음[0059]
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파 신호와 자기 신호간 간섭을 방지하기 위한 쉴드 처리가 수반된다.

자기센서모듈(31)에 관련 IC 부품이 장착된 자기센서모듈(31) 모듈이 구성된다.[0060]

초음파 트랜스듀서(32)에서 획득되는 초음파 영상으로부터 자기센서모듈(31)에서 획득되는 바늘의 영상을 정확[0061]

히 구현하기 위해선 자기센서모듈(31)의 센서 가이드(33)에서의 장착 위치와 초음파 트랜스듀서(32)의 표면까지

의 높이는 2밀리미터 이내로 기구 설계되어야 한다.

플라스틱 노즈(30)와 센서 가이드(33)의 설계와 기구적 메커니즘이 정확히 일치해야 한다.[0062]

도 11은 자기 신호와 초음파 신호간 간섭을 차단하기 위한 센서 가이드(33) 제작을 보인 예시도이다.[0063]

자기센서모듈(31)이 부착되는 센서 가이드(33) 표면에 최대 1마이크로 미터 두께의 Ni-Cr 혹은 Au(비싸지만 좀[0064]

더 강한 내구성과 차폐 효과를 극대화하기 위함)가 스퍼터링 혹은 도금으로 박막 처리된다.

박막 처리를 하여 자기센서모듈(31)에서 발생하는 자기 신호와 초음파 트랜스듀서(32)에서 발생하는 초음파 신[0065]

호를 전면 차단시킬 수 있다.

또한, 자기 신호와 초음파 신호간 간섭 외 서로 다른 성격의 신호로 인한 쉴드 분리가 가능하여 잡음 발생 혹은[0066]

혼입을 방지할 수 있다.

박막 처리는 플라즈마 가스를 이용한 스퍼터링 혹은 전기 도금을 이용하여 가능하다.[0067]

센서 가이드(33)와 결합되는 자기센서모듈(31)의 뒷면은 캡톤 테이프를 부착하여 전기적 쇼트를 차단시킬 수 있[0068]

다.

도 12는 초음파 영상 내 자기 신호 최적 검출을 위한 센서 가이드(33)에서의 자기센서모듈(31) 위치 선정을 보[0069]

인 예시도이다.

초음파 트랜스듀서(32)는 초음파 흡음층(32-1); 신호선(FPCB)(32-2); 초음파 발생 압전소자(32-3); 초음파 정합[0070]

층(32-4); 음향렌즈(32-5)로 구성된다.

초음파 영상 진단 시스템의 POC market을 위한 초음파 트랜스듀서(32)는 통상 중심주파수 7.5MHz 이상의 선형배[0071]

열형(linear type)을 사용한다.

7.5MHz 이상급 선형배열형 초음파 트랜스듀서(32)는 인체 내부 10~20mm 깊이의 조직을 영상화시키고 초음파 신[0072]

호의 파장과 감쇠를 고려하여 초음파 에너지를 집속시키는 음향렌즈(32-5)는 최소 0.5 ~ 최대 0.7mm의 두께를

갖도록 설계한다.

그리고 초음파 트랜스듀서(32)를 적절한 기구물에 탑재하기 위해선 생체적합성이 검증된 플라스틱 하우징 사출[0073]

물을 이용하는데 이들 사출물의 경우 1.0~1.5mm의 두께를 가져야만 전체 초음파 프로브 제품 내구성과 신뢰성을

보증할 수 있다.

따라서, 음향렌즈(32-5)의 최소 높이와 사출물의 최대 높이를 고려하면 자기센서모듈(31) 모듈의 높이는 7.5MHz[0074]

급 초음파 트랜스듀서(32)에서 최소 2mm 높이 이내로 장착되어야 자기센서모듈(31)에서 발생하는 자기 신호를

통하여 외부에서 동작하는 바늘의 움직임을 초음파 영상에서 최적화시킬 수 있다.

또한, 센서 가이드(33) 내부 최대 가까운 거리로 초음파 트랜스듀서(32)가 장착되기 위해선 센서 가이드(33) 두[0075]

께를 최소화해야 한다.

센서 가이드(33)는 자기센서모듈(31)에 영향을 주지 않는 금속 소재가 아닌 플라스틱 재질로 제작해야 하며 초[0076]

음파 트랜스듀서(32)를 둘러싸는 면의 두께는 신뢰성을 고려하고 제품 변형을 방지하기 위한 최소 1mm의 두께를

갖도록 설계해야 한다. 본 실시예에서, 1mm 두께는 플라스틱 사출물의 변형을 방지하기 위한 최소 두께이다.

도 13은 자기센서모듈(31)의 위치 설계를 위한 기술적 설명을 보인 예시도이다.[0077]

앞서 초음파 트랜스듀서(32) 설계 관점에서의 음향렌즈(32-5) 높이와 초음파 트랜스듀서(32)를 장착하는 플라스[0078]

틱 하우징 사출물의 설계 두께에 대하여 이들간 기구적 관점에서 높이를 고려하면 2mm 이내 혹은 이보다 최대

가까운 위치에서 자기센서모듈(31)이 위치하여야 최적 초음파 영상 획득이 가능하다.

도 13 에서는 기구적으로 센서 모듈의 높이가 2mm(B)일 때와 2mm 보다 높을 때의 위치(C), 2mm보다 작을 때 위[0079]

치(A)에서 초음파 신호 방사 영역(D) 주위로 움직이는 바늘 팁(E)을 검출할 수 있는 범위를 표현할 수 있다. 
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이와 같은 시뮬레이션을 통하여 B의 위치에서 바늘을 보다 잘 검출하여 초음파 영상으로 표현할 수 있다.[0080]

자기센서모듈(31)의 위치를 굳이 정성적으로 표현하자면 A: △, B: O, C: X 으로 나눌 수 있다.[0081]

예를 들어, 센서 모듈의 높이인 일정 거리는 1내지 3밀리미터이고, 1밀리미터 이내이면 간섭이 발생(A)하고, 3[0082]

밀리미터 초과이면 자기 신호 검출이 나빠(C)진다.

도 14는 한방 경혈 부위 자침시 초음파 영상을 통한 자침 위치 정보 확인 및 환자의 안전성 확보를 위한 센서[0083]

가이드(33)에서의 자기센서모듈(31) 위치 선정을 설계하기 위한 인체 경혈의 정보를 보인 예시도이다

한방에서는 한의사들이 환자를 대상으로 경혈 부위 자침 시 해부학적 관점에서 경험을 토대로 자침한다. 이때[0084]

각종 부작용과 환자 안전성에 대한 리스크가 따른다.

이런 문제를 극복하기 위해 초음파 영상을 보면서 바늘의 위치 정보를 확인할 수 있는데 이때 자기센서모듈(3[0085]

1)을 이용하여 바늘을 검출하고 초음파 영상으로 확인할 수 있는 기술이 본 발명의 핵심이다.

한방에서 인체 경혈 부위는 도 14에서처럼 인체의 다양한 부위에 분포하고 있으며 경혈의 위치 또한 인체 표면[0086]

에서 수 mm에서부터 30여 mm까지 다양한 깊이에 위치하고 있다. 인체 표면에서 가장 가까이 위치해 있는 경혈

부위는 깊이 2.3~4.6mm에 해당하는 기문(LR14), 일월(GB24)등이 있으며 4.6~6.9mm에 해당하는 화개(CV20), 인

영(ST9), 천돌(CV22)등이 있는데 이러한 인체 표면 가까이에 위치한 경혈 부위에서 자침 시 바늘의 위치와 움직

임 정보를 초음파 영상에서 획득할려면 자기센서모듈(31)의 위치가 초음파 트랜스듀서(32) 방사 표면 최대 가까

이에 위치하여야 바늘 검출을 용이하게 할 수 있다. 

그리고 인체 표면에서 먼 곳(23~34.5mm)에 위치한 중극(CV3), 관원(CV4)의 경우 초음파 트랜스듀서(32)의 집속[0087]

성능(거리)에 따라 검출할 수 있다.

자기센서모듈(31)의 피부에 닿는 면으로부터 이격된 높이의 위치는 초음파 트랜스듀서(32)와 같은 면에 접하는[0088]

것이 바람직하나 초음파 트랜스듀서(32)의 내구성을 유지시키고, 자기 신호와 초음파 신호 간의 간섭을 차단하

고, 자기 신호의 수신이 양호하여 초음파 영상에 바늘 위치를 표시하는데 적합함을 고려하여 2밀리미터 정도로

설계될 수 있다.

상기에서는 본 발명의 바람직한 실시예를 참조하여 설명하였지만, 해당 기술 분야의 숙련된 당업자는 하기의 특[0089]

허 청구의 범위에 기재된 본 발명의 사상 및 영역으로부터 벗어나지 않는 범위 내에서 본 발명을 다양하게 수정

및 변경시킬 수 있음을 이해할 수 있을 것이다.

부호의 설명

10: 스트레인 릴리프             20: 플라스틱 핸들 하우징[0090]

30: 플라스틱 노즈           30-1: 노즈피스 그루브

30-3: 노즈피스 리브             31: 자기센서모듈

32: 초음파 트랜스듀서           33: 센서 가이드

33-1: 메카니컬 코드             33-2: 메카니컬 락

33-3: 메카니컬 풋               33-4: 메카니컬 리브

33-5: 메카니컬 서포터
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摘要(译)

公开了一种用于磁传感器最佳位置的超声波探头。一种用于发射和接收
超声波的超声换能器；围绕超声换能器的传感器引导器33；并且，磁传
感器模块31位于隔壁的一侧的外侧，并位于超声波换能器的一侧和另一
侧，并输出和接收磁信号，该磁性传感器模块31的表面距离超声波换能
器的表面约2mm。间隔开。因此，通过将磁传感器模块31配置在最佳位
置，可以在超声图像上显示针位置，而不会在磁信号和超声信号之间产
生干扰，并且使磁传感器模块31的表面与超声换能器32之间的距离最
小。尽管磁传感器模块31和超声换能器32具有耦合和固定的优点，但是
在保护超声换能器32而不会损坏超声换能器32的同时，磁传感器模块31 
）可以与最佳位置组合以在超声波图像上指示针头位置，而不会在磁信
号和超声波信号之间产生干扰，从而确保超声波探头的耐用性和可靠
性，并避免影响磁传感器模块31。 33）可以设计和制造。
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