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(57)摘要

本发明涉及一种智能胃镜内窥镜，包括内窥

镜本体、辅助板和智能终端，所述内窥镜本体外

部配合设有辅助板和智能终端，所述辅助板顶部

设置有引导板以及智能终端外部配合设有射频

收发器，所述内窥镜本体包括弧形段和直线段，

所述弧形段数量设置为两个，且分别设置于直线

段两端，所述弧形段与直线段之间卡接，所述直

线段内部套设有中心筒，所述中心筒内部设置有

微处理器，所述微处理器底部固定设有纽扣电池

槽，所述中心筒外侧垂直设有支撑板。本发明通

过利用磁铁的同性相吸、异性相斥原理来控制内

窥镜本体在人体肠胃内的移动情况，解决了现有

的胶囊形胃镜工作过程历时时间长，容易耽误对

患者进行治疗的最佳时间的问题。
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1.一种智能胃镜内窥镜，包括内窥镜本体（1）、辅助板（2）和智能终端（5），其特征在于：

所述内窥镜本体（1）外部配合设有辅助板（2）和智能终端（5），所述辅助板（2）顶部设置有引

导板（3）以及智能终端（5）外部配合设有射频收发器（6），所述内窥镜本体（1）包括弧形段

（11）和直线段（12），所述弧形段（11）数量设置为两个，且分别设置于直线段（12）两端，所述

弧形段（11）与直线段（12）之间卡接，所述直线段（12）内部套设有中心筒（13），所述中心筒

（13）内部设置有微处理器（14），所述微处理器（14）底部固定设有纽扣电池槽（15），所述中

心筒（13）外侧垂直设有支撑板（16），且支撑板（16）数量设置有多个，支撑板（16）两侧均设

置有第一照明灯（19），相邻所述支撑板（16）之间设置有第一视频探头（20），所述弧形段

（11）与直线段（12）连接处设置有灯珠板（21），所述灯珠板（21）边缘位置设置有第二照明灯

（23）以及中心位置嵌设有第二视频探头（22），所述第一照明灯（19）、第一视频探头（20）、第

二视频探头（22）和第二照明灯（23）均与微处理器（14）电性连接；

所述微处理器（14）上包括有模型单元和无线数据发射单元，所述模型单元连接端连接

有无线数据发射单元，所述无线数据发射单元连接端连接有射频收发单元，所述射频收发

单元与智能终端连通，所述智能终端上连接有警报单元；

所述模型单元包括有病变模型和肠胃模型，其中，病变模型用于对比肠胃内是否存在

病变，而肠胃模型则作为内窥镜本体的移动路径参考；

无线数据发射单元包括射频发射芯片和发射天线，所述射频收发单元应用的是射频收

发器（6），所述射频发射芯片和发射天线相连接，同时射频发射芯片与射频收发器（6）之间

无线连接；

所述警报单元包括报警器，可用以提醒内窥镜本体（1）内部的纽扣电池电量使用情况。

2.如权利要求1所述一种智能胃镜内窥镜，其特征在于，所述引导板（3）数量设置为两

个，且两个所述引导板（3）上均开设有导向槽（4），所述导向槽（4）的线性走势与人体内肠胃

线性走势相同。

3.如权利要求2所述一种智能胃镜内窥镜，其特征在于，所述导向槽（4）内设置有滑杆

（7），所述滑杆（7）两端均固定套设有限位板（8），两个所述限位板（8）分别设置在引导板（3）

外侧，且其间距等于两个引导板（3）之间的最大间距。

4.如权利要求3所述一种智能胃镜内窥镜，其特征在于，所述滑杆（7）底端中心位置垂

直设有T形固定板（9），所述T形固定板（9）底部设置有第一磁铁（10），所述支撑板（16）顶部

开设有凹槽（18），所述凹槽（18）内部嵌设有第二磁铁（17）。

5.如权利要求4所述一种智能胃镜内窥镜，其特征在于，所述第一磁铁（10）和第二磁铁

（17）数量均设置有多个，所述第二磁铁（17）N极与S极的中心点均对应设在第一磁铁（10）N

极和S极的吸合位置处。

6.如权利要求1所述一种智能胃镜内窥镜，其特征在于，所述第一照明灯（19）与支撑板

（16）之间呈45°角切斜设置。

7.如权利要求1所述一种智能胃镜内窥镜，其特征在于，所述微处理器（14）采用的是

8086微处理器，所述8086微处理器包括执行单元EU和总线接口单元BIU，所述执行单元EU由

一个16位的算术逻辑单元、16位的标志寄存器、8个16位通用寄存器以及数据暂存器和EU控

制器等组成，所述总线接口单元BIU主要由4个段寄存器、1个指令指针寄存器、1个与EU通信

的内部寄存器、先入先出的指令队列、总线控制逻辑和计算20位物理地址的地址加法器组
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成。
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一种智能胃镜内窥镜

技术领域

[0001] 本发明属于医疗设备技术领域，尤其涉及一种智能胃镜内窥镜。

背景技术

[0002] 胃镜检查是目前诊断食管、胃和十二指肠疾病最可靠的方法，其它任何检查方法，

包括上消化道钡剂造影、胃电图和胃肠道彩色B超等都不能替代它，尤其在消化内科的检查

治疗过程中，常常需要对胃部进行观察诊断，帮助医务人员了解病人胃内的真实情况，便于

制定治疗方案。现有的胶囊形胃镜在患者像服药一样用水将其吞下后，是随着胃肠肌肉的

运动节奏沿着胃→十二指肠→空肠与回肠→结肠→直肠的方向运行，然后随粪便排出，再

由医护人员进行回放观察，此过程历时时间长，容易耽误对患者进行治疗的最佳时间。

[0003] 因此，发明一种智能胃镜内窥镜来解决上述问题很有必要。

发明内容

[0004] 本发明提供了一种智能胃镜内窥镜，通过利用磁铁的同性相吸、异性相斥原理来

控制内窥镜本体在人体肠胃内的移动情况，用以解决上述背景技术中提出的现有的胶囊形

胃镜在患者像服药一样用水将其吞下后，是随着胃肠肌肉的运动节奏沿着胃→十二指肠→

空肠与回肠→结肠→直肠的方向运行，然后随粪便排出，再由医护人员进行回放观察，此过

程历时时间长，容易耽误对患者进行治疗的最佳时间的问题。

[0005] 本发明提供的技术方案如下：

一种智能胃镜内窥镜，包括内窥镜本体、辅助板和智能终端，所述内窥镜本体外部配合

设有辅助板和智能终端，所述辅助板顶部设置有引导板以及智能终端外部配合设有射频收

发器，所述内窥镜本体包括弧形段和直线段，所述弧形段数量设置为两个，且分别设置于直

线段两端，所述弧形段与直线段之间卡接，所述直线段内部套设有中心筒，所述中心筒内部

设置有微处理器，所述微处理器底部固定设有纽扣电池槽，所述中心筒外侧垂直设有支撑

板，且支撑板数量设置有多个，支撑板两侧均设置有第一照明灯，相邻所述支撑板之间设置

有第一视频探头，所述弧形段与直线段连接处设置有灯珠板，所述灯珠板边缘位置设置有

第二照明灯以及中心位置嵌设有第二视频探头，所述第一照明灯、第一视频探头、第二视频

探头和第二照明灯均与微处理器电性连接；

所述微处理器上包括有模型单元和无线数据发射单元，所述模型单元连接端连接有无

线数据发射单元，所述无线数据发射单元连接端连接有射频收发单元，所述射频收发单元

与智能终端连通，所述智能终端上连接有警报单元；

所述模型单元包括有病变模型和肠胃模型，其中，病变模型用于对比肠胃内是否存在

病变，而肠胃模型则作为内窥镜本体的移动路径参考；

无线数据发射单元包括射频发射芯片和发射天线，所述射频收发单元应用的是射频收

发器，所述射频发射芯片和发射天线相连接，同时射频发射芯片与射频收发器之间无线连

接；
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所述警报单元包括报警器，可用以提醒内窥镜本体内部的纽扣电池电量使用情况。

[0006] 优选的，所述引导板数量设置为两个，且两个所述引导板上均开设有导向槽，所述

导向槽的线性走势与人体内肠胃线性走势相同。

[0007] 优选的，所述导向槽内设置有滑杆，所述滑杆两端均固定套设有限位板，两个所述

限位板分别设置在引导板外侧，且其间距等于两个引导板之间的最大间距。

[0008] 优选的，所述滑杆底端中心位置垂直设有T形固定板，所述T形固定板底部设置有

第一磁铁，所述支撑板顶部开设有凹槽，所述凹槽内部嵌设有第二磁铁。

[0009] 优选的，所述第一磁铁和第二磁铁数量均设置有多个，所述第二磁铁N极与S极的

中心点均对应设在第一磁铁N极和S极的吸合位置处。

[0010] 优选的，所述第一照明灯与支撑板之间呈45°角切斜设置。

[0011] 优选的，所述微处理器采用的是8086微处理器，所述8086微处理器包括执行单元

EU和总线接口单元BIU，所述执行单元EU由一个16位的算术逻辑单元、16位的标志寄存器、8

个16位通用寄存器以及数据暂存器和EU控制器等组成，所述总线接口单元BIU主要由4个段

寄存器、1个指令指针寄存器、1个与EU通信的内部寄存器、先入先出的指令队列、总线控制

逻辑和计算20位物理地址的地址加法器组成。

[0012] 本发明中：

1、通过在内窥镜本体以及辅助板上分别对应设置多个第二磁铁和第一磁铁，并使得第

二磁铁N极与S极的中心点均对应设在第一磁铁N极和S极的吸合位置处，以利用磁铁的同性

相吸、异性相斥原理来控制内窥镜本体在人体肠胃内的移动情况；

2、通过将引导板的线性走势设计成与人体内肠胃线性走势相同，可用以引导第一磁铁

在引导板上进行移动，从而引导内窥镜本体在人体肠胃内进行移动；

3、通过第一照明灯与支撑板之间呈45°角切斜设置，有利于将第一照明灯的光线聚焦

于一点，使得第一视频探头拍摄到的视频图像更加精确，给医护人员判断病患情况提供更

精确的依据；

4、通过将滑杆两端套设的限位板之间的间距设置成两个引导板之间的最大间距，可避

免在移动第一磁铁的过程中因距离过大而导致第一磁铁出现左右移动的情况，从而导致内

窥镜本体在人体肠胃内左右动，容易给患者带来不舒适感。

附图说明

[0013] 图1为本发明的整体结构示意图。

[0014] 图2为本发明的内窥镜本体结构示意图。

[0015] 图3为本发明的内窥镜本体剖视图。

[0016] 图4为本发明的图1中A部放大图。

[0017] 图5为本发明的微处理器结构原理图。

[0018] 图6为本发明的内窥镜本体移动原理图。

[0019] 图7为本发明的系统结构图。

具体实施方式

[0020] 实施例1：
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本发明提供了如图1-7所示的一种智能胃镜内窥镜，图1中A所标部分的放大图像见图

4，智能胃镜内窥镜包括内窥镜本体1、辅助板2和智能终端5，所述内窥镜本体1外部配合设

有辅助板2和智能终端5，所述辅助板2顶部设置有引导板3以及智能终端5外部配合设有射

频收发器6，所述内窥镜本体1包括弧形段11和直线段12，所述弧形段11数量设置为两个，且

分别设置于直线段12两端，所述弧形段11与直线段12之间卡接，所述直线段12内部套设有

中心筒13，所述中心筒13内部设置有微处理器14，所述微处理器14采用的是8086微处理器，

所述8086微处理器包括执行单元EU和总线接口单元BIU，所述执行单元EU由一个16位的算

术逻辑单元、16位的标志寄存器、8个16位通用寄存器以及数据暂存器和EU控制器等组成，

所述总线接口单元BIU主要由4个段寄存器、1个指令指针寄存器、1个与EU通信的内部寄存

器、先入先出的指令队列、总线控制逻辑和计算20位物理地址的地址加法器组成，所述微处

理器14底部固定设有纽扣电池槽15，所述中心筒13外侧垂直设有支撑板16，且支撑板16数

量设置有多个，支撑板16两侧均设置有第一照明灯19，相邻所述支撑板16之间设置有第一

视频探头20，所述弧形段11与直线段12连接处设置有灯珠板21，所述灯珠板21边缘位置设

置有第二照明灯23以及中心位置嵌设有第二视频探头22，所述第一照明灯19、第一视频探

头20、第二视频探头22和第二照明灯23均与微处理器14电性连接。

[0021] 进一步的，在上述技术方案中，所述引导板3数量设置为两个，且两个所述引导板3

上均开设有导向槽4，所述导向槽4的线性走势与人体内肠胃线性走势相同，可用以引导第

一磁铁10在引导板3上进行移动，从而引导内窥镜本体1在人体肠胃内进行移动。

[0022] 进一步的，在上述技术方案中，所述导向槽4内设置有滑杆7，所述滑杆7两端均固

定套设有限位板8，两个所述限位板8分别设置在引导板3外侧，且其间距等于两个引导板3

之间的最大间距，可避免在移动第一磁铁10的过程中因距离过大而导致第一磁铁10出现左

右移动的情况，从而导致内窥镜本体在人体肠胃内左右动，容易给患者带来不舒适感。

[0023] 进一步的，在上述技术方案中，所述滑杆7底端中心位置垂直设有T形固定板9，所

述T形固定板9底部设置有第一磁铁10，所述支撑板16顶部开设有凹槽18，所述凹槽18内部

嵌设有第二磁铁17，且所述第一磁铁10和第二磁铁17数量均设置有多个，所述第二磁铁17 

N极与S极的中心点均对应设在第一磁铁10  N极和S极的吸合位置处，可利用磁铁的同性相

吸、异性相斥原理来控制内窥镜本体1在人体肠胃内的移动情况。

[0024] 进一步的，在上述技术方案中，所述第一照明灯19与支撑板16之间呈45°角切斜设

置，便于将第一照明灯19的光线聚焦于一点，使得第一视频探头20拍摄到的视频图像更加

精确，给医护人员判断病患情况提供更精确的依据。

[0025] 实施例2：

在实施例1的技术方案中，所述微处理器14上包括有模型单元和无线数据发射单元，所

述模型单元连接端连接有无线数据发射单元，所述无线数据发射单元连接端连接有射频收

发单元，所述射频收发单元与智能终端连通，所述智能终端上连接有警报单元；

所述模型单元包括有病变模型和肠胃模型，其中，病变模型用于对比肠胃内是否存在

病变，而肠胃模型则作为内窥镜本体的移动路径参考；

无线数据发射单元包括射频发射芯片和发射天线，所述射频收发单元应用的是射频收

发器6，所述射频发射芯片和发射天线相连接，同时射频发射芯片与射频收发器6之间无线

连接；
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所述警报单元包括报警器，可用以提醒内窥镜本体1内部的纽扣电池电量使用情况。

[0026] 本发明工作原理：

参照说明书附图1-4，在使用时，患者像服药一样用水将胶囊形内窥镜本体1吞下后，将

辅助板2水平放置在患者的胸腔上，然后将带有限位板8的滑杆7放置在辅助板2顶部的引导

板3上的导向槽4内，并由医护人员来手动控制滑杆7的移动情况，由于滑杆7底端中心位置

垂直设有T形固定板9，T形固定板9底部设置有第一磁铁10，而支撑板16顶部开设有凹槽18，

凹槽18内部嵌设有第二磁铁17，且第一磁铁10和第二磁铁17数量均设置有多个，同时，第二

磁铁17  N极与S极的中心点均对应设在第一磁铁10  N极和S极的吸合位置处，可利用磁铁的

同性相吸、异性相斥原理来控制内窥镜本体1在人体肠胃内的移动情况，而内窥镜本体1在

人体肠胃内移动的过程中，照明灯会照亮视频探头所要采集视频信息的区域，使得视频探

头拍摄到的视频图像更加精确，以便给医护人员判断病患情况提供更精确的依据；

参照说明书附图5，在微处理器14工作的过程中，8086微处理器包括执行单元EU和总线

接口单元BIU，所述执行单元EU由一个16位的算术逻辑单元（ALU）、16位的标志寄存器、8个

16位通用寄存器以及数据暂存器和EU控制器等组成，其可以从总线接口单元BIU的指令队

列头部取指令，然后完成指令的译码和执行，同时管理CPU内部的相关寄存器，而总线接口

单元BIU主要由4个分段寄存器（CS、DS、SS和ES）、1个指令指针寄存器（IP）、1个与EU通信的

内部寄存器、先入先出的指令队列、总线控制逻辑和计算20位物理地址的地址加法器组成，

其可以根据执行单元EU的请求，完成CPU与内存、外设之间的所有总线操作，并且指令执行

单元EU和总线接口单元BIU是两个相互独立的硬件单元，可独立并行工作，大部分的取指令

和执行指令可以重叠进行，大大减少了等待取指令的时间，提高了微处理器的利用率和系

统的执行速度；

参照说明书附图6，在控制内窥镜本体1在人体内移动的过程中，由于滑杆7底端中心位

置垂直设有T形固定板9，T形固定板9底部设置有第一磁铁10，而支撑板16顶部开设有凹槽

18，凹槽18内部嵌设有第二磁铁17，且第一磁铁10和第二磁铁17数量均设置有多个，同时，

第二磁铁17  N极与S极的中心点均对应设在第一磁铁10  N极和S极的吸合位置处，可利用磁

铁的同性相吸、异性相斥原理来控制内窥镜本体1在人体肠胃内的移动情况；

参照说明书附图7，设备在工作的过程中，先利用智能终端5通过微处理器14来控制照

明灯和视频探头工作，让照明灯照亮视频探头所要采集视频信息的区域，使得视频探头拍

摄到的视频图像更加精确，给医护人员判断病患情况提供更精确的依据，然后将拍摄到的

视频信息与微处理器14上的病变模型和肠胃模型作比，其中，病变模型用于对比肠胃内是

否存在病变，而肠胃模型则作为内窥镜本体的移动路径参考，再将对比后的信息通过无线

数据发射单元传输给与智能终端5配合使用的射频收发器6上，由射频收发器6传输到智能

终端5的显示屏上，以供医护人员进行观察判断。

[0027] 本领域内的技术人员应明白，本发明的实施例可提供为方法、系统、或计算机程序

产品。因此，本发明可采用完全硬件实施例、完全软件实施例、或结合软件和硬件方面的实

施例的形式。而且，本发明可采用在一个或多个其中包含有计算机可用程序代码的计算机

可用存储介质（包括但不限于磁盘存储器和光学存储器等）上实施的计算机程序产品的形

式。

[0028] 本发明是参照根据本发明实施例的方法、设备（系统）、和计算机程序产品的流程
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图和／或方框图来描述的。应理解可由计算机程序指令实现流程图和／或方框图中的每一流

程和／或方框、以及流程图和／或方框图中的流程和／或方框的结合。可提供这些计算机程序

指令到通用计算机、专用计算机、嵌入式处理机或其他可编程数据处理设备的处理器以产

生一个机器，使得通过计算机或其他可编程数据处理设备的处理器执行的指令产生用于实

现在流程图一个流程或多个流程和／或方框图一个方框或多个方框中指定的功能的装置。

[0029] 这些计算机程序指令也可存储在能引导计算机或其他可编程数据处理设备以特

定方式工作的计算机可读存储器中，使得存储在该计算机可读存储器中的指令产生包括指

令装置的制造品，该指令装置实现在流程图一个流程或多个流程和／或方框图一个方框或

多个方框中指定的功能。

[0030] 这些计算机程序指令也可装载到计算机或其他可编程数据处理设备上，使得在计

算机或其他可编程设备上执行一系列操作步骤以产生计算机实现的处理，从而在计算机或

其他可编程设备上执行的指令提供用于实现在流程图一个流程或多个流程和／或方框图一

个方框或多个方框中指定的功能的步骤。

[0031] 显然，本领域的技术人员可以对本发明进行各种改动和变型而不脱离本发明的精

神和范围。这样，倘若本发明的这些修改和变型属于本发明权利要求及其等同技术的范围

之内，则本发明也意图包含这些改动和变型在内。
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