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(57)摘要

本实用新型涉及医疗器械技术领域，公开了

一种用于胶囊内窥镜控制设备的安全防护磁体

结构，包括磁体，磁体上设有若干感应人体靠近

的探测器，该探测器包括底板电路板、热释电传

感器和透镜，热释电传感器安装在底板电路板上

且与之电连接，透镜安装在热释电传感器的前

端，探测器的输出端与胶囊内窥镜控制设备的输

入端电连接。在磁体上设置探测器可探测到磁体

附近是否有人靠近，提醒人们离磁体太近应远

离，避免磁体吸引人体身上的金属物件；同时可

避免磁体运动过程中磁体碰撞到人。
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1.用于胶囊内窥镜控制设备的安全防护磁体结构，包括磁体，其特征在于：所述磁体上

设有若干感应人体靠近的探测器，该探测器包括底板电路板、热释电传感器和透镜，热释电

传感器安装在底板电路板上且与之电连接，透镜安装在所述热释电传感器的前端，所述探

测器的输出端与胶囊内窥镜控制设备的输入端电连接。

2.根据权利要求1所述的安全防护磁体结构，其特征在于：所述透镜为菲涅尔透镜。

3.根据权利要求1或2所述的安全防护磁体结构，其特征在于：所述探测器的数量为四

个，四个探测器均匀分布在磁体外周上。

4.根据权利要求3所述的安全防护磁体结构，其特征在于：所述四个探测器位于磁体圆

心横切面同一水平面位置且相对于水平面平行设置。

5.根据权利要求4所述的安全防护磁体结构，其特征在于：所述磁体外设有塑料的外

壳，所述探测器的底座为已充磁的金属体，所述探测器被所述磁体吸引而被固定在磁体的

外壳上。

6.根据权利要求5所述的安全防护磁体结构，其特征在于：所述探测器还通过螺栓与所

述外壳连接。
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用于胶囊内窥镜控制设备的安全防护磁体结构

技术领域

[0001] 本实用新型涉及医疗器械技术领域，具体涉及一种用于胶囊内窥镜控制设备的安

全防护磁体结构。

背景技术

[0002] 目前智能机器人运用越来越来广泛，特别是医疗行业，例如胶囊内窥镜控制设备

上常用机械臂使位于机械臂末端的磁体运动；通过磁体在X/Y/Z空间的运动来控制胶囊内

窥镜在胃里的运动轨迹。但上述结构有如下问题：1)磁体的磁作用力很大，容易吸引金属物

体，比如手机、钥匙等等，当人经过磁体时，若携带有金属物体，两者则会相吸；2)在自动模

式下胶囊内窥镜控制设备的机械臂行程和磁体运动轨迹是预先设置好的，运动轨迹是固定

的，在磁体运动的过程，磁体可能碰撞到人。

实用新型内容

[0003] 本实用新型意在于提供一种用于胶囊内窥镜控制设备的安全防护磁体结构，以解

决人体靠近磁体时，人体身上的金属物件易被磁体吸引的问题。

[0004] 为达到上述目的，本实用新型采用如下技术方案：用于胶囊内窥镜控制设备的安

全防护磁体结构，包括磁体，磁体上设有若干感应人体靠近的探测器，该探测器包括底板电

路板、热释电传感器和透镜，热释电传感器安装在底板电路板上且与之电连接，透镜安装在

所述热释电传感器的前端，探测器的输出端与胶囊内窥镜控制设备的输入端电连接。

[0005] 上述技术方案中，在磁体上安装探测器，可探测到磁体附近是否有人靠近，提醒人

们离磁体太近应远离，避免磁体吸引人体身上的金属物件；同时可避免磁体运动过程中磁

体碰撞到人。透镜设在热释电传感器的前端，相比透镜设在热释电传感器的的侧面，可增加

探测器的灵敏度、加大探测距离。

[0006] 进一步，透镜为菲涅尔透镜。菲涅尔透镜会在探测器前方探测范围内产生一个交

替变化的“盲区”和“高灵敏区”，当人通过探测器的时候，人体的红外信号就会从“盲区”进

入“高灵敏区”，从而探测器就会接收到幅度忽高忽低的红外信号，从而强其能量幅度，提高

探测器的灵敏度。

[0007] 进一步，磁体上探测器的数量为四个，四个探测器均匀分布在磁体外周上。探测器

合理的位置布置和数量选择，使得探测范围更全方位。

[0008] 进一步，四个探测器位于磁体圆心横切面同一水平面位置且相对于水平面平行设

置。使用该磁体结构时，患者平躺在该磁体结构的下方，探测器位于磁体圆心横切面同一水

平面位置且相对于水平面平行设置，由此探测器对磁体结构下方的患者探测敏感度低，降

低误报率。

[0009] 进一步，磁体外设有塑料的外壳，探测器的底座为已充磁的金属体，探测器被磁体

吸引而被固定在磁体的外壳上。由此便于更换探测器。

[0010] 进一步，探测器还通过螺栓与外壳连接。使得探测器安装得更牢固。
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附图说明

[0011] 图1为本实用新型的磁体结构应用到胶囊内窥镜控制设备的机械臂上的示意图。

[0012] 图2为探测器在磁体上安装位置的俯视示意图。

[0013] 图3为机械臂带动磁体运动的XYZ坐标轴。

[0014] 图4为探测器探测区域及敏感度的示意图。

具体实施方式

[0015] 下面通过具体实施方式对本实用新型作进一步详细的说明：

[0016] 说明书附图中的附图标记包括：立柱机械臂本体1、横向机械臂本体2、交汇点12、

探测器3、热释电传感器31、透镜32、底板电路板33、磁体4、外壳41、探测区域5、最敏感运动

方向A、最不敏感运动方向B。

[0017] 本实施例基本如图1～图3所示：用于胶囊内窥镜控制设备的安全防护磁体结构，

包括磁体4，该磁体4为球状的磁铁，磁体4外设有塑料的外壳41，使得磁体4被包裹在外壳41

内。磁体4设在机械臂的末端，机械臂呈“7”字形，包括立柱机械臂本体1和横向机械臂本体

2，立柱机械臂本体1上设有移动副和转动副，横向机械臂本体2可相对立柱机械臂本体1，磁

体4设在横向机械臂本体2的末端，横向机械臂本体2可使磁体4横向运动，且横向机械臂本

体2可随立柱机械臂本体1水平转动及竖向运动。通过使横向机械臂本体2使磁体4横向运

动，实现该磁体4沿X轴(左右)运动；使立柱机械臂本体1竖向运动，实现磁体4沿Z轴(上下)

运动；立柱机械臂本体1水平转动与横向机械臂本体2横向运动的合运动，实现磁体4沿Y轴

(前后)运动；由此实现磁体4的X/Y/Z坐标变换。

[0018] 如图2所示，在磁体4的外壳41上设有若干感应人体靠近的探测器3，该探测器3的

底座为已充磁的金属体，由此使得该探测器3固定在磁体4的外壳41上，由此便于更换探测

器3。实际中，还可在外壳41上打孔，再通过螺栓把探测器3固定在磁体4的外壳41上，探测器

3安装得更牢固。本实施例优选在磁体4上设有四个探测器3，根据需求，可以选择合适的安

装位置，探测器3可以与磁体表面垂直，也可与磁体表面有一定的角度，本实施例中优选四

个探测器3位于磁体4圆心横切面同一水平面位置并均匀分布在磁体4外周上，且相对于水

平面平行设置。

[0019] 探测器3的输出端与胶囊内窥镜控制设备的输入端电连接，结合图4可知，探测器3

包括底板电路板33、热释电传感器31和透镜32，热释电传感器31优选炜盛科技的RDA226数

字热释电传感器，热释电传感器31安装在底板电路板33上且与之电连接；透镜32为菲涅尔

透镜且安装在热释电传感器31的前端将热释电传感器31盖住。菲涅尔透镜的外观结构不一

样，则热释电传感器31感应角度、感应距离均不一样。如NO.-13120型菲涅尔透镜，其感应角

度是120°，感应距离5m；又如NO.-023100型菲涅尔透镜，其感应角度是100°，感应距离10m；

应根据需求的探测范围选择不同型号的菲涅尔透镜，在此不做具体选择。

[0020] 根据光学原理，菲涅尔透镜会在探测器3前方探测范围内产生一个交替变化的“盲

区”和“高灵敏区”，当人通过探测器3的时候，人体的红外信号就会从“盲区”进入“高灵敏

区”，从而探测器3就会接收到幅度忽高忽低的红外信号，热释电传感器31将接收到忽高忽

低红外信号转换成类似脉冲信号的电压信号，将此电压信号传输至给胶囊内窥镜控制设

备，胶囊内窥镜控制设备做出判断，例如控制机械臂停止、降低速度或者发出警报。
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[0021] 磁体上设四个探测器3有如下作用：1)用于探测磁体4运动过程中，磁体4的四周是

否有人，避免磁体4碰撞到人。2)磁体4的磁作用力很大，容易吸引金属物体，造成安全隐患，

比如指甲刀、钥匙等等，另外电子设备在强磁环境下，电子设备的功能会受损，例如当手机

靠近强磁环境，手机会黑屏无法正常工作；当人经过磁体4时，若携带有金属物体，两者则会

相吸。因而四个探测器3还可探测是否有人靠近磁体4，避免磁体4吸引人体身上的金属物

体。

[0022] 结合图4可知，探测器3的探测范围是一个发散的圆台形的探测区域5，探测器3对

人体的敏感程度还和人的相对运动方向有很大的关系；当人员在该探测器3的探测区域5

内，沿垂直于圆台形轴线的方向运动时，为最敏感运动方向A；沿平行于圆台形两侧边缘的

方向运动时，为最不敏感运动方向B。

[0023] 控制机械臂使磁体4运动时，当磁体4沿Y轴或者Z轴运动时，为最敏感运动方向，探

测器3能最敏感的探测到磁体4附近是否有人；当磁体4沿X轴运动时，虽然探测的敏感程度

不如Y轴或者Z轴运动时，但仍能探测到磁体附近是否有人。使用该磁体结构时，患者平躺在

该磁体结构的下方，探测器3位于磁体4圆心横切面同一水平面位置且均匀分布在磁体4外

周，由此探测器3对磁体结构下方的患者探测敏感度低，降低误报率。

[0024] 当磁体4随机械臂X/Y/Z运动时，磁体4上的探测器3探测到磁体4附近的范围S1内

有人时，比如0.2m范围内，胶囊内窥镜控制设备使机械臂停止运动，从而使磁体4停止运动

或降低速度，防止磁体4碰撞到人。

[0025] 当有人靠近磁体4，且在磁体5附近的范围S2内时，S2大于S1，比如S2取1m；若磁体4

在运动，则发出警报，告知人们应当远离磁体4；若人体继续靠近，在磁体4附近的范围S1内

时，则胶囊内窥镜控制设备使磁体4停止运动或降低速度。有人靠近磁体4，若磁体4处于静

止状态，则胶囊内窥镜控制设备发出警报。通过发出警报来告诉人们距离磁体4太近，应该

远离，从而避免磁体4吸引人体身上的金属物件。

[0026] 通过合理的选择菲涅尔透镜的型号，比如选择感应角度为100°的NO.-023100型菲

涅尔透镜，四个发散的圆台形的探测区域5相互叠加，使得探测范围覆盖磁体4的外周，磁体

4的圆心截面的上、下部分的区域均可以探测。

[0027] 以上所述的仅是本实用新型的优选实施方式，应当指出，对于本领域的技术人员

来说，在不脱离本实用新型构思的前提下，还可以作出若干变形和改进，这些也应该视为本

实用新型的保护范围，这些都不会影响本实用新型实施的效果和专利的实用性。本实用新

型所省略描述的技术、形状、构造部分均为公知技术。
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