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(54)实用新型名称

基于图像识别的可控胶囊式内窥镜诊查系

统

(57)摘要

本实用新型提出了一种基于图像识别的可

控胶囊内窥镜诊查系统，包括设有磁铁的胶囊式

内窥镜、控制单元和控制胶囊内窥镜移动的机械

臂，控制单元包括信息接收模块、图像识别模块

和磁控制模块；信息接收模块接收胶囊式内窥镜

所发送的图像数据信息以及胶囊姿态信息，信息

接收模块的图像数据信息输出端连接图像识别

模块输入端，图像识别模块根据图像数据信息识

别胶囊式内窥镜的位置，其输出端连接至磁控制

模块的位置信息输入端；信息接收模块的胶囊姿

态信息输出端连接磁控制模块，磁控制模块控制

输出端连接机械臂驱动端。该可控胶囊内窥镜诊

查系统结构简单，能准确的对胶囊式内窥镜进行

位置定位，有助于胶囊式内窥镜更加准确全面的

采集图像信息。
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1.一种基于图像识别的可控胶囊内窥镜诊查系统，包括设有磁铁的胶囊式内窥镜、控

制单元和控制所述胶囊内窥镜移动的机械臂，其特征在于，所述控制单元包括信息接收模

块、图像识别模块和磁控制模块；

所述信息接收模块接收所述胶囊式内窥镜所发送的图像数据信息以及胶囊姿态信息，

所述信息接收模块的图像数据信息输出端连接所述图像识别模块输入端，所述图像识别模

块根据图像数据信息识别所述胶囊式内窥镜的位置，其输出端连接至所述磁控制模块的位

置信息输入端；所述信息接收模块的胶囊姿态信息输出端连接所述磁控制模块，所述磁控

制模块控制输出端连接所述机械臂驱动端。

2.根据权利要求1所述的基于图像识别的可控胶囊内窥镜诊查系统，其特征在于，所述

图像识别模块包括位置识别模块和病灶识别模块，所述位置识别模块输出端连接所述磁控

制模块的位置信息输入端，所述病灶识别模块对病灶进行识别。

3.根据权利要求2所述的基于图像识别的可控胶囊内窥镜诊查系统，其特征在于，所述

控制单元还包括存储模块，所述病灶识别模块输出端连接所述存储模块。

4.根据权利要求3所述的基于图像识别的可控胶囊内窥镜诊查系统，其特征在于，还包

括显示模块和/或打印模块，所述存储模块输出端分别连接所述打印模块以及显示模块。

5.根据权利要求1所述的基于图像识别的可控胶囊内窥镜诊查系统，其特征在于，所述

控制单元还包括信息处理模块，所述信息接收模块输出端连接所述信息处理模块，所述信

息处理模块分别连接所述磁控制模块和图像识别模块。
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基于图像识别的可控胶囊式内窥镜诊查系统

技术领域

[0001] 本实用新型涉及医疗器械领域，具体涉及一种基于图像识别的可控胶囊内窥镜诊

查系统。

背景技术

[0002] 可控胶囊式内窥镜系统是由可控式胶囊内窥镜、磁场控制器和图像记录仪组成，

可控式胶囊内窥镜由光学前盖、后壳、磁铁、天线、射频模块、磁感应模块、加速度传感器、信

号处理模块、图像采集模块和电池组成。磁场控制台外部结构由诊查床、支撑柱、控制磁铁、

可移动机械臂、显示屏幕、可找回功能按键、控制手柄和台车主体组成；电路由控制模块、驱

动模块、显示模块、存储模块和电源模块组成。图像记录仪由天线、射频模块、信号处理模

块、控制模块、存储模块和电源模块组成。

[0003] 其工作原理是利用磁效应实现对胶囊的控制，胶囊上的磁感应模块可以感知周围

磁场的大小，并将感知到的数据传输控制台，操作人员再根据控制台显示的磁控制相关数

据调整操作方式。控制磁铁安装在可移动机械臂上，驱动模块用来驱动可移动机械臂的移

动；控制模块用来控制整个系统的运行，包括控制可移动机械臂的移动方向和高度；图像记

录仪与胶囊实现通信；显示模块是用来实时显示胶囊拍摄的图片；存储模块用来存储图片

数据；电源模块则为整个系统供电。

[0004] 然而这仍然需要操作人员人为操作控制台的柄去控制可移动机械臂的移动，利用

磁效应去控制胶囊在体内的运动，这样就可以有目的性的观察目标区域。但这种方式仍然

消耗较多时间，操作人员需要在胶囊停留在胃中的40分钟内全程操作，操作完成后需要下

载数据到影像工作站，再读图观察，手动编辑诊断报告，这种方式太繁琐，也太耗时。

[0005] 为了解决这一问题，目前有提出一种胶囊式内窥镜的控制系统，其申请号为

2017112117965，该控制系统包括控制端和机器人本体，机器人本体上固定有用于牵引胶囊

式内窥镜的磁铁，控制端根据预设检测位置点参数，利用机器人多轴插补控制算法，生成控

制指令，并发送控制指令至机器人本体，机器人本体解析控制指令，得出运动轨迹曲线，并

根据运动曲线，自动牵引胶囊式内窥镜至中个预设位置点进行多角度拍摄。该控制系统通

过自动牵引胶囊式内窥镜，进行全面扫描，机器人本体自动牵引，长时间运行不公产生疲劳

问题，同时根据运动轨迹曲线进行牵引，能避免手动牵引时引入的精度误差。然而由于个体

差异原因在对具体位置进行检查，仍然存在检测位置是否准确的问题。

实用新型内容

[0006] 为了克服上述现有技术中存在的缺陷，本实用新型的目的是提供一种基于图像识

别的可控胶囊内窥镜诊查系统。

[0007] 为了实现本实用新型的上述目的，本实用新型提供了一种基于图像识别的可控胶

囊内窥镜诊查系统，包括设有磁铁的胶囊式内窥镜、控制单元和控制所述胶囊内窥镜移动

的机械臂，所述控制单元包括信息接收模块、图像识别模块和磁控制模块；
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[0008] 所述信息接收模块接收所述胶囊式内窥镜所发送的图像数据信息以及胶囊姿态

信息，所述信息接收模块的图像数据信息输出端连接所述图像识别模块输入端，所述图像

识别模块根据图像数据信息识别所述胶囊式内窥镜的位置，其输出端连接至所述磁控制模

块的位置信息输入端；所述信息接收模块的胶囊姿态信息输出端连接所述磁控制模块，所

述磁控制模块控制输出端连接所述机械臂驱动端。

[0009] 通过图像识别模块对胶囊式内窥镜的位置进行识别，磁控制模块根据胶囊内窥镜

所在的具体位置控制胶囊式内窥镜的姿态，便于胶囊式内窥镜能按该位置的设定拍摄角度

完成拍摄任务。该可控胶囊内窥镜诊查系统结构简单，能准确的对胶囊式内窥镜进行位置

定位，有助于胶囊式内窥镜更加准确全面的采集图像信息。

[0010] 进一步的，所述图像识别模块包括位置识别模块和病灶识别模块，所述位置识别

模块输出端连接所述磁控制模块的位置信息输入端，所述病灶识别模块对病灶进行识别。

[0011] 病灶识别模块代替了人读片，不再需要人再花费时间去读片，节省了人力和物力，

同时还提高了效率。

[0012] 进一步的，所述控制单元还包括存储模块，所述病灶识别模块输出端连接所述存

储模块，将检查信息进行实时存储。

[0013] 进一步的，还包括显示模块和/或打印模块，所述存储模块输出端分别连接所述打

印模块以及显示模块。打印模块打印检测报告，显示模块显示检测的信息。

[0014] 进一步的，所述控制单元还包括信息处理模块，所述信息接收模块输出端连接所

述信息处理模块，所述信息处理模块分别连接所述磁控制模块和图像识别模块。

[0015] 该可控胶囊内窥镜诊查系统结构简单，能明显缩短检查时间，节省人力消耗，提高

了检查效率。

[0016] 本实用新型的附加方面和优点将在下面的描述中部分给出，部分将从下面的描述

中变得明显，或通过本实用新型的实践了解到。

附图说明

[0017] 本实用新型的上述和/或附加的方面和优点从结合下面附图对实施例的描述中将

变得明显和容易理解，其中：

[0018] 图1是实施例的原理框图；

[0019] 图2是所述实施例的优选方案的原理框图。

具体实施方式

[0020] 下面详细描述本实用新型的实施例，所述实施例的示例在附图中示出，其中自始

至终相同或类似的标号表示相同或类似的元件或具有相同或类似功能的元件。下面通过参

考附图描述的实施例是示例性的，仅用于解释本实用新型，而不能理解为对本实用新型的

限制。

[0021] 在本实用新型的描述中，除非另有规定和限定，需要说明的是，术语“安装”、“相

连”、“连接”应做广义理解，例如，可以是机械连接或电连接，也可以是两个元件内部的连

通，可以是直接相连，也可以通过中间媒介间接相连，对于本领域的普通技术人员而言，可

以根据具体情况理解上述术语的具体含义。
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[0022] 如图1所示，本实用新型提供了一种基于图像识别的可控胶囊内窥镜诊查系统，包

括设有磁铁的胶囊式内窥镜、控制单元和控制所述胶囊内窥镜移动的机械臂，所述控制单

元包括信息接收模块、图像识别模块和磁控制模块。

[0023] 所述信息接收模块接收所述胶囊式内窥镜所发送的图像数据信息以及胶囊姿态

信息，所述信息接收模块的图像数据信息输出端连接所述图像识别模块输入端，所述图像

识别模块根据图像数据信息识别所述胶囊式内窥镜的位置，其输出端连接至所述磁控制模

块的位置信息输入端；所述信息接收模块的胶囊姿态信息输出端连接所述磁控制模块，所

述磁控制模块控制输出端连接所述机械臂驱动端。

[0024] 所述控制单元还包括信息处理模块，所述信息接收模块输出端连接所述信息处理

模块，所述信息处理模块分别连接所述磁控制模块和图像识别模块。

[0025] 该胶囊式内窥镜被吞服后进入胃部，胃部主要的观察区域由上自下分别为贲门、

胃底、胃体、胃角、胃窦和幽门。胶囊式内窥镜分别在胃部的这6个部位设置有多个固定观察

位置和相应的观察角度。胶囊进入胃后，胶囊式内窥镜的加速度传感器可以感知胶囊的姿

态角度，胶囊姿态信息被发送至磁控制模块，图像信息被发送至图像识别模块，图像识别模

块识别胶囊式内窥镜在胃中的位置，再将该位置信息传至磁控制模块，磁控制单元根据胶

囊姿态信息和位置信息，得到胶囊式内窥镜当前的位置和姿态。磁控制模块根据设定将机

械臂上安装的磁铁移动到设定的观察位置，并自动调整磁铁的角度，直至胶囊式内窥镜的

姿态角度与设定的拍摄角度相同时，完成拍摄任务，再依次移到到下一个拍摄位置，并调整

角度进行拍摄，直至所有位置拍摄任务完成。

[0026] 本实施例中，关于如何对胶囊式内窥镜的移动控制、姿态调整均可采用现有的方

式，如申请号为2017112117965名称为一种胶囊式内窥镜的控制系统以及申请号为

2017105070837名称为消化道诊断仪及胶囊内窥镜显示图像视角调整方法和系统的专利文

献所公开的方案，关于位置识别的方法也可采用现有的方法进行识别，如申请号为

2017110275945名称为一种消化道解剖位置识别方法及装置所公开的位置识别方法。

[0027] 作为本实施例的优选方案，如图2所示，该可控胶囊内窥镜诊查系统中的图像识别

模块包括位置识别模块和病灶识别模块，所述位置识别模块输出端连接所述磁控制模块的

位置信息输入端，所述病灶识别模块对病灶进行识别，然后发送到自动诊断模块进行诊查。

[0028] 该实施例中，控制单元还包括存储模块，所述病灶识别模块输出端连接所述存储

模块。

[0029] 此时，图像识别模块有两个作用，一是识别胃中位置，二是识别病灶。胃中位置的

信息会传至位置识别模块控制模块，位置识别模块会识别胶囊当前位置，病灶识别模块对

图片进行智能识别，可以自动识别有无病灶，若有病灶，对应的症状，并将病灶信息存储在

存储模块里。

[0030] 该实施例中所涉及的病灶识别方法可采用现有方法，如申请号为2017102673298

名称为胶囊内窥镜图像预处理系统及方法所公开的病灶识别方法进行识别。

[0031] 该可控胶囊内窥镜诊查系统还包括显示模块和/或打印模块，所述存储模块输出

端分别连接所述打印模块以及显示模块。待检查结束后，打印模块将检查结果进行打印，显

示模块显示检测结果。

[0032] 在本说明书的描述中，参考术语“一个实施例”、“一些实施例”、“示例”、“具体示
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例”、或“一些示例”等的描述意指结合该实施例或示例描述的具体特征、结构、材料或者特

点包含于本实用新型的至少一个实施例或示例中。在本说明书中，对上述术语的示意性表

述不一定指的是相同的实施例或示例。而且，描述的具体特征、结构、材料或者特点可以在

任何的一个或多个实施例或示例中以合适的方式结合。

[0033] 尽管已经示出和描述了本实用新型的实施例，本领域的普通技术人员可以理解：

在不脱离本实用新型的原理和宗旨的情况下可以对这些实施例进行多种变化、修改、替换

和变型，本实用新型的范围由权利要求及其等同物限定。
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图1

图2

说　明　书　附　图 1/1 页

7

CN 209059133 U

7



专利名称(译) 基于图像识别的可控胶囊式内窥镜诊查系统

公开(公告)号 CN209059133U 公开(公告)日 2019-07-05

申请号 CN201821442278.4 申请日 2018-09-04

[标]申请(专利权)人(译) 重庆金山医疗器械有限公司

申请(专利权)人(译) 重庆金山医疗器械有限公司

当前申请(专利权)人(译) 重庆金山医疗器械有限公司

[标]发明人 邬墨家
陈容睿

发明人 邬墨家
陈容睿

IPC分类号 A61B1/04 A61B1/273 A61B5/07

代理人(译) 方洪

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

本实用新型提出了一种基于图像识别的可控胶囊内窥镜诊查系统，包括
设有磁铁的胶囊式内窥镜、控制单元和控制胶囊内窥镜移动的机械臂，
控制单元包括信息接收模块、图像识别模块和磁控制模块；信息接收模
块接收胶囊式内窥镜所发送的图像数据信息以及胶囊姿态信息，信息接
收模块的图像数据信息输出端连接图像识别模块输入端，图像识别模块
根据图像数据信息识别胶囊式内窥镜的位置，其输出端连接至磁控制模
块的位置信息输入端；信息接收模块的胶囊姿态信息输出端连接磁控制
模块，磁控制模块控制输出端连接机械臂驱动端。该可控胶囊内窥镜诊
查系统结构简单，能准确的对胶囊式内窥镜进行位置定位，有助于胶囊
式内窥镜更加准确全面的采集图像信息。
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