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一种具有精确定位功能的胶囊内镜

(57)摘要

本发明公开了一种具有精确定位功能的胶

囊内镜，包括胶囊壳体，pH传感器，摄像装置，控

制装置和定位装置，所述定位装置包括微型腿、

橡胶轮、压力传感器、弹簧和电机，其中：微型腿

设于胶囊壳体外侧，其一端与橡胶轮连接，橡胶

轮上设有转数测量装置，弹簧和电机与微型腿的

另一端连接，所述弹簧控制微型腿张开，所述电

机驱动微型腿收缩，所述弹簧上还设有压力传感

器。本发明提供的具有精确定位功能的胶囊内镜

通过橡胶轮的旋转，将旋转转数转变为距离，从

而实现在人体消化道内的准确定位，同时，通过

微型腿及与其连接的橡胶轮，任何不稳定和非向

前的移动被最小化，使得胶囊中的摄像装置能够

记录稳定的图像或视频。
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1.一种具有精确定位功能的胶囊内镜，包括胶囊壳体，及设于胶囊壳体内的pH传感器，

摄像装置和控制装置，所述胶囊壳体的一端为透明状，所述摄像装置设于胶囊壳体的透明

端，所述控制装置包括微处理器及与其连接的信号收发器，所述微处理器与摄像装置电连

接，并通过信号收发器将摄像装置采集的图像或视频信号发送给外部的信号接收装置，其

特征在于，所述胶囊内镜还包括定位装置，所述定位装置包括微型腿、橡胶轮、压力传感器、

弹簧和电机，其中：

所述微型腿设于胶囊壳体外侧，其一端与橡胶轮连接，所述橡胶轮上设有转数测量装

置，所述转数测量装置与微处理器电连接，微处理器通过信号收发器将转数测量装置的转

数信号发送给外部的信号接收装置，所述橡胶轮上还设有凹槽；

所述弹簧和电机设于胶囊壳体内，并与微型腿的另一端连接，所述弹簧控制微型腿张

开，所述电机驱动微型腿收缩；所述弹簧上还设有压力传感器，所述压力传感器与微处理器

电连接，并将测得的压力信号通过微处理器和信号收发器发送给外部的信号接收装置；

所述微型腿与电机连接的端部还设有定位闩；

所述电机为一种无刷电机；

所述凹槽沿着橡胶轮的周侧排布，相邻凹槽之间设置有轮齿；

通过pH传感器反馈的pH值，判断胶囊内镜是否达到待检测部位；当胶囊内镜进入待检

测部位时，无刷电机被激活，同时定位闩打开，在弹簧的作用下，三条微型腿张开，此时压力

传感器实时检测弹簧的压力，当弹簧的压力超过一定阈值时，激活无刷电机，在无刷电机的

驱动及弹簧的作用下，调整弹簧压缩或伸开的程度，以便能够根据待检测部位的环境调整

三条微型腿的收缩或伸开程度，使橡胶轮和人体消化道壁能够很好地接触。

2.根据权利要求1所述的一种具有精确定位功能的胶囊内镜，其特征在于，所述转数测

量装置为由多个红外槽型计数器围成的环形计数盘或霍尔传感器。

3.根据权利要求1所述的一种具有精确定位功能的胶囊内镜，其特征在于，所述微型腿

至少设有3条，且均匀分布在胶囊壳体外侧的同一经线上，每条微型腿对应连接一个橡胶

轮。

4.根据权利要求1所述的一种具有精确定位功能的胶囊内镜，其特征在于，所述胶囊壳

体的整体呈圆柱形，其圆柱形两端为半球形。

5.根据权利要求1所述的一种具有精确定位功能的胶囊内镜，其特征在于，所述信号收

发器为一种RF收发器。

6.根据权利要求1所述的一种具有精确定位功能的胶囊内镜，其特征在于，所述弹簧为

一种扭力弹簧或压力弹簧。
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一种具有精确定位功能的胶囊内镜

技术领域

[0001] 本发明涉及的是医疗器械的技术领域，尤其涉及的是一种具有精确定位功能的胶

囊内镜。

背景技术

[0002] 胶囊内镜用于在人体消化道内移动的同时拍摄人体消化道内壁的图像或视频，并

通过无线方式传至外部的信号接受装置，医生再根据这些图像或视频进行筛选诊断，这就

需要能正确地识别这些图像或视频在消化道的哪个位置。

[0003] 目前主要有两种方法来获取胶囊内镜的位置信息：(1)基于磁场强度的方法；(2)

基于电磁波的方法。基于磁场强度的方法一般是在胶囊内镜中安装永磁体，在检查者体外

腹部配置磁传感器阵列，当胶囊内镜在人体消化道中移动时，磁通量发生变化，通过外部磁

传感器测量这些磁信号，并根据相关数学模型，便可获得胶囊内镜的位置和方向。但此方法

需要复杂的传感器装置和数据模型，且成本比较大。基于电磁波的方法主要是通过体腔外

多个天线接收胶囊内镜发射的电磁波，并根据接收到的无线信号的强度用高斯牛顿法估计

胶囊内镜的位置，相对磁场强度方法，使用简单，但精确度较低。

发明内容

[0004] 本发明的目的在于克服现有技术的不足，提供了一种具有精确定位功能的胶囊内

镜，以解决现有胶囊内镜结构复杂或精确度低等技术问题。

[0005] 本发明是通过以下技术方案实现的：

[0006] 本发明提供了一种具有精确定位功能的胶囊内镜，包括胶囊壳体，及设于胶囊壳

体内的pH传感器，摄像装置和控制装置，所述胶囊壳体的一端为透明状，所述摄像装置设于

胶囊壳体的透明端，所述控制装置包括微处理器及与其连接的信号收发器，所述微处理器

与摄像装置电连接，并通过信号收发器将摄像装置采集的图像信号发送给外部的信号接受

装置，所述胶囊内镜还包括定位装置，所述定位装置包括微型腿、橡胶轮、压力传感器、弹簧

和电机，其中：

[0007] 所述微型腿设于胶囊壳体外侧，其一端与橡胶轮连接，所述橡胶轮上设有转数测

量装置，所述转数测量装置与微处理器电连接，微处理器通过转数测量装置采集的转数信

号计算出位置信息，用于标定图像或视频拍摄的具体位置，并最终同图像或视频一起通过

信号收发器发送给外部的信号接受装置；

[0008] 所述弹簧和电机设于胶囊壳体内，并与微型腿的另一端连接，所述弹簧控制微型

腿张开，所述电机驱动微型腿收缩；所述弹簧上还设有压力传感器，所述压力传感器与微处

理器电连接，用于测量弹簧的压力，微处理器通过计算处理测得的压力信号后，用于控制电

机并最终改变微型腿的张合角度。

[0009] 所述微型腿与电机连接的端部还设有定位闩，当电机驱动微型腿至完全收缩时，

定位闩将微型腿固定，此时可以关闭电机，以降低能耗，当胶囊内镜到达指定部位后，定位
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闩打开，微型腿在弹簧的作用下张开。

[0010] 所述转数测量装置为由多个红外槽型计数器围成的环形计数盘或霍尔传感器。

[0011] 所述微型腿至少设有3条，且均匀分布在胶囊壳体外侧的同一经线上，每条微型腿

对应连接一个橡胶轮，使用多条微型腿和橡胶轮，可以获取多个同时测量的结果，以减少整

体距离误差，同时，多条微型腿和橡胶轮均匀分布，能最大限度地减少胶囊翻滚，从而有助

于胶囊内镜的稳定，保证摄像装置能够记录稳定的图像或视频。

[0012] 所述橡胶轮上设有凹槽，以便让消化道粘液通过的同时能够维持橡胶轮与肠壁或

其它消化道内壁的附着力。

[0013] 所述胶囊壳体的整体呈圆柱形，其圆柱形两端为半球形。

[0014] 所述信号收发器为一种RF收发器。

[0015] 所述弹簧为一种扭力弹簧或压力弹簧。

[0016] 所述电机为一种无刷电机。

[0017] 本发明相比现有技术具有以下优点：本发明提供了一种具有精确定位功能的胶囊

内镜，该胶囊内镜通过橡胶轮的旋转，将旋转转数转变为距离，从而实现在人体消化道内的

准确定位，同时，通过微型腿及与其连接的橡胶轮，任何不稳定和非向前的移动被最小化，

使得胶囊中的摄像装置能够记录稳定的图像或视频。

附图说明

[0018] 图1为具有精确定位功能的胶囊内镜的整体结构示意图；

[0019] 图2为环形计数盘的结构示意图。

具体实施方式

[0020] 下面对本发明的实施例作详细说明，本实施例在以本发明技术方案为前提下进行

实施，给出了详细的实施方式和具体的操作过程，但本发明的保护范围不限于下述的实施

例。

[0021] 实施例1

[0022] 本实施例提供了一种具有精确定位功能的胶囊内镜，具有如图1和2所示的结构，

包括胶囊壳体1，设于胶囊壳体1内的pH传感器2，摄像装置3和控制装置，还包括定位装置。

[0023] 所述胶囊壳体1的整体呈圆柱形，其圆柱形两端为半球形，其中一端为透明状，所

述摄像装置3设于胶囊壳体1的透明端。

[0024] 所述控制装置包括微处理器41，及与其连接的RF收发器42，所述微处理器41与摄

像装置3电连接，并通过RF收发器42将摄像装置3采集的图像或视频信号发送给外部的信号

接收装置。

[0025] 所述定位装置包括微型腿51、橡胶轮52、压力传感器53、扭力弹簧54、无刷电机55

和定位闩56，所述扭力弹簧54也可以用压力弹簧代替，其中：

[0026] 所述微型腿51设有3条，并以120°为间隔排列在胶囊壳体1外侧的同一经线上，每

条微型腿51的一端与一个橡胶轮52连接；所述扭力弹簧54、无刷电机55和定位闩56设于胶

囊壳体1内，并与微型腿51的另一端连接，所述扭力弹簧54控制微型腿51张开，所述无刷电

机55驱动微型腿51收缩，当无刷电机55驱动微型腿51至完全收缩时，定位闩56将微型腿51
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固定；

[0027] 所述橡胶轮52上设有一个由多个红外槽型计数器围成的环形计数盘57，该环形计

数盘57也可以用霍尔传感器等其它具有转数测量功能的装置代替，所述环形计数盘57与微

处理器41电连接，将转数信号发送给微处理器41，微处理器41通过RF收发器42将转速信号

发送给外部的信号接收装置；所述橡胶轮52上还设有凹槽，以便让消化道粘液通过的同时

能够维持橡胶轮52与肠壁或其它消化道内壁的附着力；

[0028] 所述扭力弹簧54上还设有压力传感器53，用于测量扭力弹簧54的压力，并将压力

信号通过控制装置发送给外部的信号接收装置，外部的信号接收装置根据压力信号控制无

刷电机55，在无刷电机55和扭力弹簧54的共同作用下，实现微型腿51的张开角度的控制。

[0029] 当胶囊内镜未被使用时，因弹簧54自然松开使三条微型腿51伸开。吞咽前，无刷电

机55被激活，将三条微型腿51完全收缩，以便胶囊内镜能被吞咽。然后，胶囊内镜中的定位

闩56将这三条微型腿51固定，同时关闭无刷电机55以降低能耗。通过pH传感器2反馈的pH

值，判断胶囊内镜是否达到待检测部位。当胶囊内镜进入待检测部位时，无刷电机55再次被

激活，同时定位闩56打开，在弹簧54的作用下，三条微型腿51张开，此时，压力传感器53实时

检测弹簧54的压力，当弹簧54的压力超过一定阈值时，激活无刷电机55，在无刷电机55的驱

动及弹簧54的作用下，调整弹簧54压缩或伸开的程度，以便能够根据待检测部位的环境调

整三条微型腿51的收缩或伸开程度，使橡胶轮52和人体消化道壁能够很好地接触。在人体

消化道蠕动推动胶囊内镜运动的同时，橡胶轮52与人体消化道黏膜之间的摩擦使橡胶轮52

旋转，环形计数盘57将旋转数据转换为距离数据，这些数据通过控制装置被反馈给微处理

器，从而实现准确定位。最后，根据pH传感器2反馈的pH值变化，当检测到胶囊内镜离开待检

测部位时，无刷电机55被激活，将三条微型腿51完全收缩，胶囊内镜恢复成正常大小，以便

顺利排出体外。
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图1

图2
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