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本发明属于医疗设备技术领域，尤其为一种

智能优瘦机器人，包括机器人整体，所述机器人

整体主要由导入管、胃球和胶囊内窥镜组成，所

述导入管与所述胃球通过导丝连接，所述胶囊内

窥镜位于所述胃球的内部，所述胃球与所述导入

管的连接位置处绕设有细线；本发明通过采用导

入管、胃球和胶囊内窥镜的组合，利用导入管把

胃球和胶囊内窥镜送入患者体内，胃球在胃内占

用胃部空间，减少饮食，从而起到减肥的作用，通

过胶囊内窥镜监视患者胃部内的健康情况以及

胃球在体内的整体状态，胶囊内窥镜在独创的磁

场精确控制技术的控制下，使被动式胶囊内窥镜

变为“有眼有脚”的智能机器人，可以随时监测患

者的胃内情况。
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1.一种智能优瘦机器人，包括机器人整体（1），其特征在于：所述机器人整体（1）主要由

导入管（2）、胃球（3）和胶囊内窥镜（6）组成，所述导入管（2）与所述胃球（3）通过导丝（5）连

接，所述胶囊内窥镜（6）位于所述胃球（3）的内部，所述胃球（3）与所述导入管（2）的连接位

置处绕设有细线（4），所述细线（4）贯穿输出管（22）且与所述胃球（3）卡合连接，所述导入管

（2）包括输入管（21）、输出管（22）、连接管（23）、捏片（24）和排气管（25），所述输入管（21）与

所述输出管（22）一体成型，所述连接管（23）与所述输入管（21）卡合连接，所述胃球（3）的顶

端开设有胃球连接孔（31），所述导丝（5）贯穿所述导入管（2）且延伸至所述胃球连接孔（31）

的内部，所述胶囊内窥镜（6）包括微型摄像机（61）、LED灯（62）、数字处理芯片（63）、电池

（64）和无线收发组件（65），所述微型摄像机（61）、数字处理芯片（63）、电池（64）和无线收发

组件（65）从左至右依次分布在所述胶囊内窥镜（6）的内部，所述LED灯（62）位于所述微型摄

像机（61）的外侧，所述微型摄像机（61）、所述LED灯（62）、所述数字处理芯片（63）和所述无

线收发组件（65）均与所述电池（64）电性连接，所述微型摄像机（61）和所述LED灯（62）均与

所述数字处理芯片（63）信号连接，所述数字处理芯片（63）通过所述无线收发组件（65）与外

部设备信号连接。

2.根据权利要求1所述的一种智能优瘦机器人，其特征在于：所述胃球连接孔（31）的内

侧壁与所述输入管（21）的输入端均设置有单向阀（211），所述单向阀（211）与所述胃球（3）

粘接固定，所述单向阀（211）与所述输入管（21）卡合固定。

3.根据权利要求1所述的一种智能优瘦机器人，其特征在于：所述胃球（3）为球状结构

高分子材质，所述胃球（3）的外侧壁均匀涂覆有质子泵抑制剂。

4.根据权利要求1所述的一种智能优瘦机器人，其特征在于：所述连接管（23）的外侧卡

合固定有捏片（24），所述捏片（24）为蓝色弹性塑料材质，所述捏片（24）的外侧壁设置有竖

向防滑纹。

5.根据权利要求1所述的一种智能优瘦机器人，其特征在于：所述输入管（21）的外侧固

定连接有排气管（25），所述排气管（25）的顶端开设有若干个直径相等的槽孔。

6.根据权利要求1所述的一种智能优瘦机器人，其特征在于：所述无线收发组件（65）包

括无线传输器（651）和传输天线（652），所述无线传输器（651）与所述传输天线（652）信号连

接，所述无线收发组件（65）为蓝牙传输模式，所述胶囊内窥镜（6）为无线结构。

7.根据权利要求1所述的一种智能优瘦机器人，其特征在于：所述胃球（3）的内部设置

有质子泵抑制剂。

8.根据权利要求1所述的一种智能优瘦机器人，其特征在于：所述输入管（21）的输入端

通过单向阀（211）连接有注射器。
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一种智能优瘦机器人

技术领域

[0001] 本发明属于医疗设备技术领域，具体涉及一种智能优瘦机器人。

背景技术

[0002] 随着人们生活水平的提高，肥胖己经受到越来越多的人的关注，现代人由于工作

压力大、饮食不规律等等因素造成肥胖的情况越来越严重，很多人想通过各种各样的方式

达到减肥的效果，例如，减肥药，现有技术中药物存在很多、副作用，还有现在流行的通过运

动健身来减肥，但是减肥的效果也不佳，减肥之前先减脂，但在健身房大部分人停留在减脂

上，就再也坚持不下去了，再就是现在很火的精油穴位减肥，一停下来就不断反弹，因此减

肥最好的方式就是控制饮食。

[0003] 肥胖的人由于吃的比较多，胃腔相对比较大，如果吃得少就会有很强烈的饥饿感，

因此减小胃的体积，是解决肥胖的一项重要的方法，现有技术中有采用切除部分胃的方法，

但是这种方法对身体损害太大。

发明内容

[0004] 为解决上述背景技术中提出的问题。本发明提供了一种智能优瘦机器人，具有结

构简单合理，使用安全健康，对使用者身体的伤害小的特点。

[0005] 为实现上述目的，本发明提供如下技术方案：一种智能优瘦机器人，包括机器人整

体，所述机器人整体主要由导入管、胃球和胶囊内窥镜组成，所述导入管与所述胃球通过导

丝连接，所述胶囊内窥镜位于所述胃球的内部，所述胃球与所述导入管的连接位置处绕设

有细线，所述细线贯穿输出管且与所述胃球卡合连接，所述导入管包括输入管、输出管、连

接管、捏片和排气管，所述输入管与所述输出管一体成型，所述连接管与所述输入管卡合连

接，所述胃球的顶端开设有胃球连接孔，所述导丝贯穿所述导入管且延伸至所述胃球连接

孔的内部，所述胶囊内窥镜包括微型摄像机、LED灯、数字处理芯片、电池和无线收发组件，

所述微型摄像机、数字处理芯片、电池和无线收发组件从左至右依次分布在所述胶囊内窥

镜的内部，所述LED灯位于所述微型摄像机的外侧，所述微型摄像机、所述LED灯、所述数字

处理芯片和所述无线收发组件均与所述电池电性连接，所述微型摄像机和所述LED灯均与

所述数字处理芯片信号连接，所述数字处理芯片通过所述无线收发组件与外部设备信号连

接。

[0006] 优选的，所述胃球连接孔的内侧壁与所述输入管的输入端均设置有单向阀，所述

单向阀与所述胃球粘接固定，所述单向阀与所述输入管卡合固定。

[0007] 优选的，所述胃球为球状结构高分子材质，所述胃球的外侧壁均匀涂覆有质子泵

抑制剂。

[0008] 优选的，所述连接管的外侧卡合固定有捏片，所述捏片为蓝色弹性塑料材质，所述

捏片的外侧壁设置有竖向防滑纹。

[0009] 优选的，所述输入管的外侧固定连接有排气管，所述排气管的顶端开设有若干个

说　明　书 1/4 页

3

CN 110013374 A

3



直径相等的槽孔。

[0010] 优选的，所述无线收发组件包括无线传输器和传输天线，所述无线传输器与所述

传输天线信号连接，所述无线收发组件为蓝牙传输模式，所述胶囊内窥镜为无线结构。

[0011] 优选的，所述胃球的内部设置有质子泵抑制剂。

[0012] 优选的，所述输入管的输入端通过单向阀连接有注射器。

[0013] 与现有技术相比，本发明的有益效果是：

1、本发明通过采用导入管、胃球和胶囊内窥镜的组合，利用导入管把胃球和胶囊内窥

镜送入患者体内，胃球在胃内占用胃部空间，减少饮食，从而起到减肥的作用，通过胶囊内

窥镜监视患者胃部内的健康情况以及胃球在体内的整体状态，胶囊内窥镜在独创的磁场精

确控制技术的控制下，使被动式胶囊内窥镜变为“有眼有脚”的智能机器人，可以随时监测

患者的胃内情况。

[0014] 2、该种智能优瘦机器人，通过在胃球内冲入浓度较小的质子泵抑制剂占用部分胃

内空间，胃球在扩张后则人不会很快有饥饿感，从而减少进食量，达到减肥的效果，胃球在

体内放置5到6个月左右，且放置后的第一个月，每周都需要做相应的检查，以便及时解决减

肥患者不适应本产品的突发状况，随着胃球内质子泵抑制剂被胃球挤压，并通过胃球连接

件上的小孔眼很缓慢地渗出，缓解胃部不适的同时胃球随着时间的推移，内部的质子泵抑

制剂会缓慢减少，同时胃球体积缩小，直至完全包裹胶囊内窥镜，并随胶囊内窥镜排出体

外，从而达到逐步减肥的作用，整个减肥过程安全可靠，且减肥效率高，健康持久，不会出现

反弹的现象。

附图说明

[0015] 附图用来提供对本发明的进一步理解，并且构成说明书的一部分，与本发明的实

施例一起用于解释本发明，并不构成对本发明的限制。在附图中：

图1为本发明的结构示意图；

图2为本发明中的导入管输入端正视结构示意图；

图3为本发明中的胃球正视结构示意图；

图4为本发明中的胃球脱离连接件结构示意图；

图5为本发明中的胶囊内窥镜剖视结构示意图；

图6为本发明中的机器人组成结构示意图。

[0016] 图中：1、机器人整体；2、导入管；21、输入管；211、单向阀；22、输出管；23、连接管；

24、捏片；25、排气管；3、胃球；31、胃球连接孔；4、细线；5、导丝；6、胶囊内窥镜；61、微型摄像

机；62、LED灯；63、数字处理芯片；64、电池；65、无线收发组件；651、无线传输器；652、传输天

线。

具体实施方式

[0017] 下面将结合本发明实施例中的附图，对本发明实施例中的技术方案进行清楚、完

整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本发明一部分实施例，而不是全部的实施例。基于

本发明中的实施例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动前提下所获得的所有其他

实施例，都属于本发明保护的范围。
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[0018] 实施例1

请参阅图1-6，本发明提供以下技术方案：一种智能优瘦机器人，包括机器人整体1，机

器人整体1主要由导入管2、胃球3和胶囊内窥镜6组成，导入管2与胃球3通过导丝5连接，胶

囊内窥镜6位于胃球3的内部，胃球3与导入管2的连接位置处绕设有细线4，细线4贯穿输出

管22且与胃球3卡合连接，导入管2包括输入管21、输出管22、连接管23、捏片24和排气管25，

输入管21与输出管22一体成型，连接管23与输入管21卡合连接，胃球3的顶端开设有胃球连

接孔31，导丝5贯穿导入管2且延伸至胃球连接孔31的内部，胶囊内窥镜6包括微型摄像机

61、LED灯62、数字处理芯片63、电池64和无线收发组件65，微型摄像机61、数字处理芯片63、

电池64和无线收发组件65从左至右依次分布在胶囊内窥镜6的内部，LED灯62位于微型摄像

机61的外侧，微型摄像机61、LED灯62、数字处理芯片63和无线收发组件65均与电池64电性

连接，微型摄像机61和LED灯62均与数字处理芯片63信号连接，数字处理芯片63通过无线收

发组件65与外部设备信号连接。

[0019] 本实施方案中：机器人整体1主要由导入管2、胃球3和胶囊内窥镜6组成，导入管2

与胃球3通过导丝5连接，胶囊内窥镜6位于胃球3的内部，利用导入管2把胃球3和胶囊内窥

镜6送入患者体内，胃球3在胃内占用胃部空间，减少饮食，从而起到减肥的作用，通过胶囊

内窥镜6监视患者胃部内的健康情况以及胃球3在体内的整体状态，胶囊内窥镜6在独创的

磁场精确控制技术的控制下，使被动式胶囊内窥镜6变为“有眼有脚”的智能机器人，可以随

时监测患者的胃内情况。

[0020] 具体的，胃球连接孔31的内侧壁与输入管21的输入端均设置有单向阀211，单向阀

211与胃球3粘接固定，单向阀211与输入管21卡合固定；用于注射器或者导丝5拔出后，单向

阀211自动弹回初始状态闭合胃球连接孔31，避免胃球3出现漏气的现象，增强使用稳定性。

[0021] 具体的，胃球3为球状结构高分子材质，胃球3的外侧壁均匀涂覆有质子泵抑制剂；

高分子材质对人体没有刺激性，使用安全稳定，且涂覆的质子泵抑制剂可以防止胃球3在人

体内引起不适感，并且此物质也可保护胃黏膜、治疗胃溃疡等疾病，减肥的同时又可治疗患

者的胃部疾病。

[0022] 具体的，连接管23的外侧卡合固定有捏片24，捏片24为蓝色弹性塑料材质，捏片24

的外侧壁设置有竖向防滑纹；使导入管2的拿持更加稳定。

[0023] 具体的，输入管21的外侧固定连接有排气管25，排气管25的顶端开设有若干个直

径相等的槽孔；用于排出导入管2插入过程中内部的空气。

[0024] 具体的，无线收发组件65包括无线传输器651和传输天线652，无线传输器651与传

输天线652信号连接，无线收发组件65为蓝牙传输模式，胶囊内窥镜6为无线结构；用于随时

监测减肥患者胃内的整体情况，胶囊内窥镜6连接外部电脑，能随时监测到睡眠、健康管理

等功能，电脑屏幕可随时监测胃内的情况，在此过程中需注意观察电量指示，如出现电量显

示不足且报警的情况下，尽快给记录仪进行蓝牙充电，使用蓝牙无线充电技术，晚上睡眠时

即可充电，电量可维持7天的时间，确保电量充足。

[0025] 具体的，胃球3的内部设置有质子泵抑制剂；可以缓解减肥患者的胃溃疡及保护胃

黏膜等功效，且质子泵抑制剂缓慢的从胃球连接孔31流出，会缓解胃球3在患者体内的不

适。

[0026] 具体的，输入管21的输入端通过单向阀211连接有注射器；用于通过注射器向胃球
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3放入患者胃部后，向胃球3内部注入质子泵抑制剂，使用方便，操作简单。

[0027] 本发明的工作原理及使用流程：在使用本发明前减肥患者首先做好一系列检查，

如B超透视、心电图及喉咙部位的麻醉，整个过程需要在B超透视下进行，先插入胃镜，令病

人侧身躺下，弯曲腿部，嘱病人含上口垫，轻轻咬住，护士左手固定口垫，右手持镜立于患者

身前端20cm处，嘱患者以鼻深呼吸，头不能动，全身放松，胃镜经过口垫进入口腔，当插入舌

根部至食管入口时，嘱病人做吞咽动作，胃镜可顺利通过咽部，在插镜过程中若有阻力，不

能强行插管，可让患者休息片刻，然后再借吞咽动作将导入管2送入，在插镜过程中密切观

察病人的呼吸、面色等情况，同时不断向病人作简单解释，指导其作深呼吸，不能吞下口水，

让其自然流出弯盘内，安装好导入管2，将未扩张的胃球3放在导入管2的最前端，导丝5穿过

导入管2连接胃球连接孔31，把未扩张的胃球3均匀折贴，细线4穿过导入管2下端环绕胃球

3，胃球3内带有胶囊内窥镜6，带有胃球3的导入管2顺着胃镜管缓慢的送入患者的胃内，输

出管22和连接件留在体外，胃镜随时监测减肥患者在这个过程，在胃球3达到胃内后，先把

导入管2内的细线4缓慢抽出，此时胃球3在胃内失去细线4的约束，口腔外部再用注射器连

接在单向阀211上，缓慢冲入浓度较小的质子泵抑制剂，达到一定的容积后拔下注射器，此

时因胃球3内部产生的压力，导丝5会自动从胃球连接孔31弹出，再缓慢的抽出导丝5，随时

观察减肥患者的状态，最后缓慢拔出导入管2即可完成，胃球3在放入胃内前需要在其表面

涂质子泵抑制剂，防止胃球3在人体内引起不适感，并且此物质也可保护胃黏膜、治疗胃溃

疡等疾病，减肥的同时又可治疗患者的胃部疾病，胃球3在体内放置5到6个月左右，且放置

后的第一个月，每周都需要做相应的检查，以便及时解决减肥患者不适应本产品的突发状

况，随着胃球3内质子泵抑制剂被胃球3挤压，并通过胃球连接孔31很缓慢地渗出，缓解胃部

不适的同时胃球3随着时间的推移，内部的质子泵抑制剂会缓慢减少，同时胃球3体积缩小，

直至完全包裹胶囊内窥镜6，并随胶囊内窥镜6排出体外，从而达到逐步减肥的作用，整个减

肥过程安全可靠，且减肥效率高，健康持久，不会出现反弹的现象。

[0028] 最后应说明的是：以上所述仅为本发明的优选实施例而已，并不用于限制本发明，

尽管参照前述实施例对本发明进行了详细的说明，对于本领域的技术人员来说，其依然可

以对前述各实施例所记载的技术方案进行修改，或者对其中部分技术特征进行等同替换。

凡在本发明的精神和原则之内，所作的任何修改、等同替换、改进等，均应包含在本发明的

保护范围之内。

说　明　书 4/4 页

6

CN 110013374 A

6



图1

图2

图3

图4

说　明　书　附　图 1/2 页

7

CN 110013374 A

7



图5

图6

说　明　书　附　图 2/2 页

8

CN 110013374 A

8



专利名称(译) 一种智能优瘦机器人

公开(公告)号 CN110013374A 公开(公告)日 2019-07-16

申请号 CN201910376494.6 申请日 2019-05-02

[标]申请(专利权)人(译) 刘洪锋

申请(专利权)人(译) 刘洪锋

当前申请(专利权)人(译) 刘洪锋

[标]发明人 刘洪锋

发明人 刘洪锋

IPC分类号 A61F5/00 A61B1/273 A61B1/04

CPC分类号 A61B1/041 A61B1/2736 A61F5/003 A61F5/0043 A61F5/0046

外部链接  Espacenet SIPO
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