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本发明公开了3D全景医用内窥镜系统，它的

仪器安装腔、功能拓展腔和工作通道腔之间相互

平行且相互独立，仪器安装腔的左侧壁固定连接

功能拓展腔的右侧壁，功能拓展腔的左侧壁固定

连接工作通道腔的右侧壁，所述内窥镜导管上包

覆可膨胀定位球囊，所述仪器安装腔的前端设置

有三维全景摄像头模块，仪器安装腔的侧壁设有

姿态传感器和激光测距仪，所述三维全景摄像头

模块、姿态传感器和激光测距仪的信号通信线均

穿入仪器安装腔并由仪器安装腔的后端引出；此

内窥镜系统能够降低对操作者的技术要求，降低

操作难度，减少操作时间，使操作者无需转动、摆

动镜体或手动调整镜体尖端镜头，便能采集人体

器官腔内3D全景图像。
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1.一种3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：它包括内窥镜镜体(1)、三维全景摄像头

模块(2)、姿态传感器(3)、激光测距仪(4)、电脑(5)和可膨胀定位球囊(6)，其中，所述内窥

镜镜体(1)包括仪器安装腔(1.1)、功能拓展腔(1.2)和工作通道腔(1.3)，所述仪器安装腔

(1.1)、功能拓展腔(1.2)和工作通道腔(1.3)之间相互平行且相互独立，仪器安装腔(1.1)

的左侧壁固定连接功能拓展腔(1.2)的右侧壁，功能拓展腔(1.2)的左侧壁固定连接工作通

道腔(1 .3)的右侧壁，所述内窥镜镜体(1)上包覆可膨胀定位球囊(6)，所述仪器安装腔

(1.1)的前端设置有三维全景摄像头模块(2)，仪器安装腔(1.1)的侧壁设有姿态传感器(3)

和激光测距仪(4)，所述三维全景摄像头模块(2)、姿态传感器(3)和激光测距仪(4)的信号

通信线均穿入仪器安装腔(1.1)并由仪器安装腔(1.1)的后端引出；

功能拓展腔(1.2)的前端密封，功能拓展腔(1.2)的后端开设有用于放置功能拓展组件

的开口，工作通道腔(1.3)的前端和后端均设有开口，所述可膨胀定位球囊(6)的注水端位

于内窥镜镜体(1)的后端，所述三维全景摄像头模块(2)、姿态传感器(3)、激光测距仪(4)的

信号通信线均接入电脑(5)的通信端。

2.根据权利要求1所述的3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：所述三维全景摄像头模

块(2)包括摄像头透明壳体(2.1)，安装在摄像头透明壳体(2.1)内的前方广角透镜(2.2)、

侧面反射透镜(2.3)、CMOS图像传感器(2.4)、成像设备(2.5)、控制器(2.6)和前方广角成像

镜头(2.7)，所述前方广角透镜(2.2)固定在前方广角成像镜头(2.7)的头端，侧面反射透镜

(2.3)的内圈与前方广角成像镜头(2.7)的侧面固定连接，前方广角成像镜头(2.7)能通过

前方广角透镜(2.2)在CMOS图像传感器(2.4)的前方视野成像区(2.8)进行内窥镜前方广角

视野成像，侧面反射透镜(2.3)能在图像传感器(2.4)的侧方视野成像区(2.9)进行内窥镜

侧方视野成像，所述CMOS图像传感器(2.4)的二维图形信号输出端连接成像设备(2.5)的二

维图形信号输入端，成像设备(2.5)的三维图形信号输出端连接控制器(2.6)的三维图形信

号输入端，控制器(2.6)的三维图形信号输出端连接电脑(5)的三维图形信号输入端；

成像设备(2.5)的控制信号输入端连接控制器(2.6)的成像设备控制信号输出端，控制

器(2.6)摄像头模块控制指令输入端连接电脑(5)的摄像头模块控制指令输出端。

3.根据权利要求2所述的3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：所述CMOS图像传感器

(2.4)用于将内窥镜前方广角视野成像和内窥镜侧方视野成像的二维图像信息传输给成像

设备(2.5)，成像设备(2.5)用于在电脑(5)的控制下运用二维图形转三维图形技术，将内窥

镜前方广角视野成像和内窥镜侧方视野成像的二维图像信息转换为对应的三维全景图像

信息，并将三维全景图像信息传输给电脑(5)。

4.根据权利要求2所述的3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：所述三维全景摄像头模

块(2)还包括光源控制器(2.11)和多个光源(2.10)，所述多个光源(2.10)均匀安装在前方

广角透镜(2.2)与侧面反射透镜(2.3)接触处周围的摄像头透明壳体(2.1)上，每个光源

(2.10)的控制信号输入端均连接光源控制器(2.11)对应的控制信号输出端，光源控制器

(2.11)的光源控制指令输入端连接控制器(2.6)的光源控制指令输出端。

5.根据权利要求4所述的3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：所述摄像头透明壳体

(2.1)的头端为半球状。

6.根据权利要求1所述的3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：所述工作通道腔(1.3)

用于注入或排出冲洗液或气体，还能放置内窥镜手术器械，并且能放置引导导丝或提高内
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窥镜硬度的探针。

7.根据权利要求1所述的3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：所述功能拓展腔(1.2)

用于放置无线信号发射器(8)，无线信号发射器(8)用于将三维全景摄像头模块(2)、姿态传

感器(3)和激光测距仪(4)采集的信号进行无线发射，供远端主机获取；所述三维全景摄像

头模块(2)、姿态传感器(3)和激光测距仪(4)的信号通信线连接无线信号发射器(8)的信号

输入端；

功能拓展腔(1.2)尾端预留插头，插头用于连接电池，电池用于给三维全景摄像头模块

(2)、姿态传感器(3)、激光测距仪(4)、无线信号发射器(8)供电。

8.根据权利要求1所述的3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：所述姿态传感器(3)用

于感应内窥镜镜体(1)的姿态，并将感应到的内窥镜镜体(1)姿态信息传输给电脑(5)。

9.根据权利要求1所述的3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：所述激光测距仪(4)用

于测量内窥镜镜体(1)与人体器官腔内壁之间的距离，并将该距离信号传输给电脑(5)。

10.根据权利要求1所述的3D全景医用内窥镜系统，其特征在于：电脑(5)用于根据内窥

镜镜体(1)与人体器官腔内壁之间的距离、内窥镜镜体(1)姿态信息和三维全景图像信息生

成内窥镜检查时的运动轨迹和人体器官腔内三维全景图像信息。
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3D全景医用内窥镜系统

技术领域

[0001] 本发明涉及医疗器械技术领域，具体地指一种3D全景医用内窥镜系统。

背景技术

[0002] 内窥镜检查是临床上最常见、最重要的诊疗手段之一，内窥镜可以经人体的天然

孔道(例如：尿道，阴道，口腔等)，或者是经手术小切口进入人体内，进行疾病的诊断与治

疗，具有疗效确切，创伤小，恢复快等优点。目前使用的硬性内窥镜在进行诊疗时，医生需转

动或摆动镜体以获取相应的腔内视野；而现有的软性内窥镜在操作时需转动镜体或手动控

制镜体尖端镜头以获取相应视野。通常情况下，以现有的传统内窥镜进行诊疗时，操作者需

要边观察边调整内窥镜位置，使之处于不同的角度及深度才能完整观察到器官腔内所有部

位。

[0003] 现有的内窥镜操作较困难，操作者需具备较高的专业技术水平和丰富的临床经

验，由于仔细观察整个器官腔内情况具有一定难度，因此常需耗费较长的时间来完成整个

检查过程，长时间的操作加重了患者的疼痛且提高了麻醉风险；另外，内窥镜检查时伴随的

疼痛感或麻醉状态，限制了部分耐受力较低患者的检查时间，因此在有限的检查时间内，部

分病理形态不明显或发生部位较难观察的病变组织极易漏诊或误诊。综上所述，我们需要

改进内窥镜，降低内窥镜检查的技术要求，减少操作时间，减小操作难度，使操作者在进行

内窥镜检查时无需转动、摆动镜体或手动调整镜体尖端镜头，便能够获得器官腔内全景图

像信息。

发明内容

[0004] 针对上述技术问题，本发明设计了一种3D全景医用内窥镜系统，该系统能够采集

人体器官腔内全景图像，降低对操作者的技术要求，降低操作难度，减少操作时间，使操作

者无需转动、摆动镜体或手动调整镜体尖端镜头。

[0005] 为实现上述目的，本发明所设计的一种3D全景医用内窥镜系统，它包括内窥镜镜

体、三维全景摄像头模块、姿态传感器、激光测距仪、可膨胀定位球囊，其中，所述内窥镜导

管包括仪器安装腔、功能拓展腔和工作通道腔，所述仪器安装腔、功能拓展腔和工作通道腔

之间相互平行且独立，仪器安装腔的左侧壁固定连接功能拓展腔的右侧壁，功能拓展腔的

左侧壁固定连接工作通道腔的右侧壁，所述内窥镜导管上包覆可膨胀定位球囊，所述仪器

安装腔的前端设置有三维全景摄像头模块，仪器安装腔的侧壁设有姿态传感器和激光测距

仪，所述三维全景摄像头模块、姿态传感器和激光测距仪的信号通信线均穿入仪器安装腔

并由仪器安装腔的后端引出。功能拓展腔的前端密封，功能拓展腔的后端设有用于放置功

能拓展组件的开口，工作通道腔的前端和后端均设有开口，所述可膨胀定位球囊的注水口

位于内窥镜导管的后端，所述三维全景摄像头模块、姿态传感器、激光测距仪的信号通信线

均接入电脑的通信端。

[0006] 所述三维全景摄像头模块包括摄像头透明壳体，安装在摄像头透明壳体内的前方
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广角透镜、侧面反射透镜、CMOS图像传感器、成像设备、控制器和前方广角成像镜头，所述前

方广角透镜固定在前方广角成像镜头的头端，侧面反射透镜的内圈与前方广角成像镜头的

侧面固定连接，前方广角成像镜头通过前方广角透镜在CMOS图像传感器的前方视野成像区

进行内窥镜前方广角视野成像，侧面反射透镜能在CMOS图像传感器的侧方视野成像区进行

内窥镜侧方视野成像，所述CMOS图像传感器的二维图形信号输出端连接成像设备的二维图

形信号输入端，成像设备的三维图形信号输出端连接控制器的三维图形信号输入端，控制

器的三维图形信号输出端连接电脑的三维图形信号输入端。

[0007] 成像设备的控制信号输入端连接控制器的成像设备控制信号输出端，控制器摄像

头模块控制指令输入端连接电脑的摄像头模块控制指令输出端。

[0008] 所述CMOS图像传感器用于将内窥镜前方广角视野和内窥镜侧方视野的二维图像

信息传输给成像设备，成像设备在电脑的控制下运用二维图形转三维图形技术，将内窥镜

前方广角视野成像和内窥镜侧方视野成像的二维图像信息转换为对应的三维全景图像信

息，并将三维全景图像信息传输给电脑。

[0009] 本发明中二维图形转三维图形技术为：捕获的人体器官腔内粘膜的光学图像为2D

图像(图3)，由于成像传感器的2D性质导致了图像在空间上的扭曲，为了更好的显示人体器

官腔内表面，需要对捕获的2D图像进行处理，重建为3D的人体器官腔内表面形态(图4)。三

维全景摄像头模块能将记录的2D图像的极坐标与人体器官腔内表面的预期方位角(和潜在

深度信息)之间的关系建立2D转3D坐标变换函数，并利用预先设置的校准网格或其它形式

的校准方式将坐标变换函数进行预校准，然后通过坐标变换函数，将捕获的2D图像转化为

3D形态图像。三维全景摄像头模块将根据每个内窥镜成像系统的设计生成专有转换函数。

然后使用转换函数将记录的2D图像转换为器官腔内表面的真实3D图像。三维全景摄像头模

块还能对数字化图像进行数据插值，从而消除捕获的图像与重建的三维图形之间的分辨率

差异。重建的3D图像能够根据临床医生的观察需要进行数字化操作(例如：放大，旋转，增高

对比度等)。本发明将3D重建图像实时的显示给临床医生，因此能够快速地对患者病情进行

诊断。另外，基于病变的形态表现，结合加工学习算法，可以实现病变的实时智能识别；重建

的3D形态也能够通过虚拟现实(virtual-reality,VR)设备进行显示，从而为临床医生提供

更好的观察效果。

[0010] 内窥镜镜体上包覆可膨胀定位球囊，靠近镜体尾端。当内窥镜置入人体器官腔内

后，可膨胀定位球囊也通过器官狭窄的颈部(例如：膀胱颈，子宫颈，贲门等)，完全进入器官

腔内，通过注射生理盐水使球囊膨胀，然后将导管回拉，使球囊轻轻地与器官狭窄的颈部接

触并位置固定，本发明的三维全景摄像头模块能够快速、准确的捕获腔内全景图像或近似

全景的图像，而不需要像传统内窥镜那样旋转或摆动镜体以获取需要观察的视野图像。内

窥镜采集的图像通过CMOS图像传感器和成像设备进行二维图形转三维图像处理后在电脑

上进行显示。另外，电脑还能提供导管与器官腔内壁之间的距离、内窥镜姿态信息，运动轨

迹信息，以提供更加全面的检查信息并降低操作难度，减轻患者进行此项检查时的疼痛感。

附图说明

[0011] 图1为本发明的结构示意图；

[0012] 图2为本发明的电控部分原理框图；
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[0013] 图3为本发明中三维全景摄像头模块拍摄的2D图像；

[0014] 图4为本发明中2D图像进行坐标转换后形成的3D图像。

[0015] 图中：1—内窥镜镜体、1.1—仪器安装腔、1.2—功能拓展腔、1.3—工作通道腔、

2—三维全景摄像头模块、2.1—摄像头透明壳体、2.2—前方广角透镜、2.3—侧面反射透

镜、2.4—CMOS图像传感器、2.5—成像设备、2.6—控制器、2.7—前方广角成像镜头、2.8—

前方视野成像区、2.9—侧方视野成像区、2.10—光源、2.11—光源控制器、3—姿态传感器、

4—激光测距仪、5—电脑、6—可膨胀定位球囊、7—阀门、8—无线信号发射器、9—扩张型开

口。

具体实施方式

[0016] 下面结合附图和具体实施例对本发明作进一步的详细说明。

[0017] 如图1所示的3D全景医用内窥镜系统，如图1和2所示，它包括内窥镜镜体1(直径为

4毫米)、三维全景摄像头模块2、姿态传感器3、激光测距仪4、电脑5和可膨胀定位球囊6，其

中，所述内窥镜镜体1包括仪器安装腔1.1、功能拓展腔1.2和工作通道腔1.3，所述仪器安装

腔1.1、功能拓展腔1.2和工作通道腔1.3之间相互平行且独立(功能拓展腔1.2位于仪器安

装腔1.1与工作通道腔1.3之间)，仪器安装腔1.1的左侧壁固定连接功能拓展腔1.2的右侧

壁，功能拓展腔1.2的左侧壁固定连接工作通道腔1.3的右侧壁，所述内窥镜镜体1上包覆可

膨胀定位球囊6，所述仪器安装腔1.1的前端设置有三维全景摄像头模块2，仪器安装腔1.1

的侧壁设有姿态传感器3和激光测距仪4，所述三维全景摄像头模块2、姿态传感器3和激光

测距仪4的信号通信线均穿入仪器安装腔1.1并由仪器安装腔1.1的后端引出；

[0018] 功能拓展腔1.2的前端密封，功能拓展腔1.2的后端开设有用于放置功能拓展组件

的开口，工作通道腔1.3的前端和后端均设有开口，所述可膨胀定位球囊6的注水端位于内

窥镜镜体1的后端，可膨胀定位球囊6的注水端上设有阀门7(Luer型阀门)，通过阀门7将无

菌水注射到球囊，使球囊膨胀，从而固定内窥镜镜体1在体腔内位置，所述三维全景摄像头

模块2、姿态传感器3、激光测距仪4的信号通信线均接入电脑5的通信端。

[0019] 本发明的3D全景医用内窥镜系统可以用于膀胱、输尿管、肾脏、子宫、胃、肠等人体

器官腔内的检测。上述内窥镜镜体1为已消毒的一次性使用软性导管，为了使三维全景摄像

头模块2能够采集器官腔内表面图像，内窥镜含有一个工作通道腔1.3，通过此工作通道能

够将无菌液体(例如：生理盐水、甘露醇等)引入膀胱以充盈膀胱，帮助三维全景摄像头模块

2清晰的采集图像。工作通道腔1.3的后端开口为扩张型开口9能够插入摩擦型锥形连接器，

以此连接无菌液体，比如一袋挂在高处的生理盐水，在这样的配置下，生理盐水可以在重力

的作用下，通过连接部分及导管的工作通道进入膀胱。

[0020] 上述技术方案中，所述三维全景摄像头模块2包括摄像头透明壳体2.1，安装在摄

像头透明壳体2.1内的前方广角透镜2.2、侧面反射透镜2.3、CMOS图像传感器2.4、成像设备

2.5、控制器2.6和前方广角成像镜头2.7，所述前方广角透镜2.2固定在前方广角成像镜头

2.7的头端，侧面反射透镜2.3的内圈与前方广角成像镜头2.7的侧面固定连接，前方广角成

像镜头2.7能通过前方广角透镜2.2在CMOS图像传感器2.4的前方视野成像区2.8进行内窥

镜前方广角视野成像，侧面反射透镜2.3能在图像传感器2.4的侧方视野成像区2.9进行内

窥镜侧方视野成像，所述CMOS图像传感器2.4的二维图形信号输出端连接成像设备2.5的二
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维图形信号输入端，成像设备2.5的三维图形信号输出端连接控制器2.6的三维图形信号输

入端，控制器2.6的三维图形信号输出端连接电脑5的三维图形信号输入端；

[0021] 上述技术方案中，成像设备2.5的控制信号输入端连接控制器2.6的成像设备控制

信号输出端，控制器2.6摄像头模块控制指令输入端连接电脑5的摄像头模块控制指令输出

端。

[0022] 上述技术方案中，前方广角透镜2.2和侧面反射透镜2.3能够提供腔内更大角度的

视野，所述CMOS图像传感器2.4用于将内窥镜前方广角视野图像和内窥镜侧方视野图像信

息传输给成像设备2.5，成像设备2.5用于在电脑5的控制下运用二维图形转三维图形技术，

将前方及侧方视野图像信息转换为对应的三维全景图像信息，并将三维全景图像信息传输

给电脑5，该设计可以方便的采集整个器官(例如：膀胱、肾脏、子宫、胃、肠等)腔内粘膜的图

像，从而避免了为了观察腔内不同部位而摆动或旋转内窥镜。

[0023] 上述技术方案中，所述三维全景摄像头模块2还包括多个光源2.10和光源控制器

2.11，所述多个光源2.10均匀安装在前方广角透镜2.2与侧面反射透镜2.3接触处周围的摄

像头透明壳体2.1上，每个光源2.10的控制信号输入端均连接光源控制器2.11对应的控制

信号输出端，光源控制器2.11的光源控制指令输入端连接控制器2.6的光源控制指令输出

端。

[0024] 上述技术方案中，所述摄像头透明壳体2.1的头端为半球状。内窥镜导管1前端可

以为Coude尖端(在导管长轴上，以锐角(例如20°)延伸)。仪器安装腔1.1的前端还可以包含

激光纤维和/或超声波传感器和/或惯性传感器，以帮助跟踪膀胱内的方向和位置。

[0025] 上述技术方案中，所述工作通道腔1.3用于注入或排出冲洗液、气体，或放置手术

器械(例如活检钳，异物钳，激光光纤等)。另外，当出现内窥镜置入困难时(例如存在解剖异

常：贲门狭窄，尿道狭窄，前列腺增生等)，能够通过工作通道放置引导导丝或提高内窥镜硬

度的探针(使之成为一个半硬镜体，辅助导管的插入)。

[0026] 上述技术方案中，所述功能拓展腔1.2用于放置无线信号发射器8，无线信号发射

器8能将三维全景摄像头模块2、姿态传感器3和激光测距仪4采集的信息进行无线发射，供

远端主机获取。所述三维全景摄像头模块2、姿态传感器3和激光测距仪4的信号通信线连接

无线信号发射器8的信号输入端。

[0027] 功能拓展腔1.2尾端(不进入人体体腔部分)预留了插头，能够连接功能拓展组件，

例如电池，能够给三维全景摄像头模块2、姿态传感器3、激光测距仪4、和无线信号发射器8

供电，使该内窥镜在必要时无需连接交流电使用。这种内置电池和无线信号发射器的组合

形式，能够使内窥镜检查不受地点的限制。

[0028] 上述技术方案中，所述姿态传感器3用于感应内窥镜镜体1的姿态，并将感应到的

内窥镜镜体1姿态信息传输给电脑5。

[0029] 上述技术方案中，所述激光测距仪4用于测量内窥镜镜体1与器官内壁之间的距

离，根据此距离可以计算内窥镜在器官内的相对位置和器官充盈时的容量(例如：膀胱的容

量，子宫的容量)。在进行检测时，可以360度旋转内窥镜镜体1，便获得内窥镜导管到各器官

内壁之间的准确距离，并将该距离信号传输给电脑5。

[0030] 上述技术方案中，电脑5根据内窥镜导管1与器官内壁之间的距离信息、内窥镜导

管1姿态信息和三维全景摄像头模块2捕获的图像信息生成内窥镜检查时的运动轨迹和器
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官内表面三维全景图像信息。

[0031] 在使用本发明进行内窥镜检查时，只需将内窥镜置入器官腔内至需要的纵向深

度，三维全景摄像头模块2便能够以360度或近似360度视野收集腔内信息；而使用传统内窥

镜进行检查时，因为有限的视野角度常需不断调整镜头位置、方向以观察不同区域的腔内

粘膜。因此，使用本发明进行内窥镜检查不需要摆动、转动镜体或手动操作内窥镜镜头以获

取器官(例如膀胱、输尿管、肾脏、胃、子宫、结肠等)腔内粘膜图像的信息。导管内含有照明

装置，能在器官内照亮图像捕获组件的视野。该照明装置可以采取很多形式，例如，它可以

由一个或多个光纤、一个或多个LED组成，或以上形式的组合。

[0032] 本发明的使用过程为：

[0033] 患者做好术前准备，根据检查需要选择相应的麻醉方式(或无需麻醉)。同传统的

内窥镜检查一样，在对膀胱或子宫进行检查前需预先将导管尾端的工作通道开口同液体冲

洗源相连接，比如：无菌生理盐水，或其他透明液体。将液体源抬高，或放在加压袋里，或同

冲洗泵相连。同时将主机的电缆连接导管插头。完成上述工作，便可打开仪器，以标准术式

将内窥镜置入患者体内，边置入内窥镜边进冲洗液(在对结肠、胃等其他器官进行内窥镜检

查时，上述边进水边置入镜体的操作是不必要的)，输入的液体将充盈病人的尿道或阴道，

不仅使内窥镜能够以较小的阻力插入，同时能完整观察到尿道、尿道括约肌和前列腺，或阴

道，宫颈。这些部位的检查图像是由图像采集单元在插入时捕获的，可以在电脑监视器上观

察到并记录下来。当导管完全进入膀胱或子宫后，将可膨胀定位部件的Luer连接器同含有

生理盐水的注射器相连，通过注射生理盐水使导管的可膨胀定位部件膨胀，然后将导管回

拉，使球囊轻轻地与膀胱颈或子宫颈部接触，从而固定内窥镜。值得注意的是，在对某些其

他器官(例如：结肠，输尿管)进行检查时，无需膨胀定位部件。接下来，通过工作通道继续灌

注冲洗液充盈膀胱或子宫，使膀胱壁或子宫壁褶皱消失，此时三维全景摄像头模块能够以

360度或近似360度视野收集整个腔内粘膜信息，使内窥镜能够可视化整个器官内表面。值

得注意的是，部分器官进行此内窥镜检查时，通过工作通道注入气体以充盈器官，例如：胃，

结肠。在必要的情况下，沿内窥镜长轴，朝任意方向在10秒左右缓慢旋转内窥镜360度，旋转

后可以全方位测量内窥镜导管到器官内壁的距离，所记录的传感器的检测数据能够实时的

提供给医师作为临床参考。

[0034] 除了实时成像，当检查完成时，主机内的软件和硬件(如惯性传感器，光学传感器，

流体控制器)将记录，储存，分析整个检查过程的各项数据，以判断图像的定位，计算灌注液

体或气体体积，观察并辨认腔内图像。同时电脑软件能够通过音效、语言、灯光、刻度指示

器、虚拟腔内图像等，向操作者发送关于镜头所在的解剖部位及方向的信息。电脑软件的指

标也可以用来提供相关操作指示，以辅助操作者完成满意的检查。根据检查的需要，可以对

输入的液体量和膀胱容量进行检测(例如：检测膀胱容量是十分重要的，当患者有满涨感

时，我们便可掌握患者的功能性膀胱容积)。除了实时的检查之外，主机还能够储存检查过

程的视频，以便在检查完成之后的任何时间进行检查资料的回顾或检查视频的演示。主机

中的软件可以读取正在使用的导管的序列号，并具有防止再次使用的机制。类似地，导管可

具有识别元件，可通过与主机中的软件进行通信，以防止再次使用。

[0035] 本发明的系统将会改变内窥镜检查的形式。迄今为止，现在所有内窥镜基本上模

仿标准的可重复性使用内窥镜，同时会有一些改进，以降低医疗器械使用费用及增强无菌。
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本发明实现了这些目标，不仅如此，更进一步地降低了对操作者技术熟练度、检查场所和时

间安排的要求。根据本发明制造的内窥镜，利用了导管自我引导的特性，能够安全地将光学

元件引入器官内，不仅使患者在检查时更加舒适，降低操作风险；同时最大程度地消除了对

较高的内窥镜操作水平、设备消毒和特殊检查场地的苛刻要求。操作者只需具备能够将导

管置入膀胱，输尿管，肾脏，子宫，结肠，胃，手术切口等部位的技巧(例如：导尿，放置胃管

等)，就能够使用本发明进行内窥镜诊疗。值得注意的是，使用本发明进行检查，仍要求操作

者能够理解内窥镜检查的基本原理。在某些情况下，当内窥镜置入器官内，并采集腔内信息

后，可以通过无线传输或网络传输，由医师或经验丰富医师对观测的图像和数据进行远程

诊断，以帮助降低检查成本。另外，内窥镜检查过程的视频资料及相关检查数据通过录像功

能，能够长期保存，并使回顾性研究变为可能。本发明的一个优点是，在任何时间、地点，任

何技术水平的操作者均能够在较短的时间内以较少的损伤完成内窥镜检查，且检查过程较

传统内窥镜舒适，观察病变较清晰，准确，有效避免了漏诊及误诊。本发明能够使仅接受少

量培训的护士或技师在任何地点完成内窥镜检查，且不需要消毒设备，甚至外部电源。医师

可以节省耗费在此项检查上的时间及精力，自由选择在一个合适的时间、地点进行操作，高

效的观察，共享检查图像(例如同一个放射科医师或其他医院医师)。

[0036] 一般情况下，本发明能够对任何体腔、器官进行内窥镜检查，能够对任何体腔、器

官内表面进行成像，例如膀胱、输尿管，肾脏，子宫、胃、结肠、口腔、鼻腔、手术腔隙等。

[0037] 本说明书未作详细描述的内容属于本领域专业技术人员公知的现有技术。
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