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(57)摘要

本发明公开了一种基于虚拟现实和眼动追

踪技术的第一眼位斜视诊断方法，该第一眼位斜

视诊断方法包括以下步骤：S1测定斜视度数，斜

视度数通过斜视眼在虚拟三维空间中的位置点，

主视眼在虚拟三维空间中的注视点以及斜视眼

的真实注视方向向量计算得到；S2测定破裂点和

恢复点，破裂点和恢复点需要目标物体在虚拟现

实场景中由远及近和由近及远运动，通过人眼瞳

孔位置数据计算得到。该第一眼位斜视诊断方法

能够避免医生的主观性误诊的问题，从而达到患

者对目标注视点更加专注，提高测定结果精确

性，测定过程简便快速，患者注视目标物体便可

得到斜视度数和破裂点、恢复点，在模拟视线遮

挡时仍能观测到眼睛的运动，实现斜视的自动化

精准诊断的目的。

权利要求书1页  说明书3页  附图1页

CN 114027783 A

2022.02.11

CN
 1
14
02
77
83
 A



1.一种基于虚拟现实和眼动追踪技术的第一眼位斜视诊断方法，其特征在于，包括以

下步骤：

S1测定斜视度数：

S11搭建虚拟三维空间，空间中有一目标物体，医生调控目标物体处于斜视患者视野正

前方;

S12令斜视患者注视该目标物体，眼动追踪设备获取斜视眼在虚拟三维空间中的位置

点坐标 ，并获取主视眼在虚拟三维空间中的注视点坐标 ;

S3由上述位置点坐标和注视点坐标得到斜视眼的假定注视方向向量 ，接着通过眼动

追踪设备获取斜视眼的真实注视方向向量 ，计算方向向量 和方向向量 之间的角度

，角度 即为患者的斜视度数；

S2测定破裂点和恢复点：

S21保持目标物体处于患者视野正前方，医生调控目标物体距离人眼的距离，并使目标

物体距离人眼先由远及近运动再由近及远运动，令斜视患者注视该目标物体，眼动追踪设

备获取人眼瞳孔位置数据;

S22目标物体由远及近运动过程中，人眼瞳孔间距最小时对应的目标物体与人眼的距

离为破裂点，目标物体由近及远过程中，人眼瞳孔间距最小时对应的目标物体与人眼的距

离为恢复点。

2.根据权利要求1所述的第一眼位斜视诊断方法，其特征在于，所述S11中医生调控目

标物体处于患者视野正前方6m处。

3.根据权利要求1所述的第一眼位斜视诊断方法，其特征在于，所述S12中令斜视患者

注视该目标物体时间为30s。

4.根据权利要求1所述的第一眼位斜视诊断方法，其特征在于，所述S21中医生调控目

标物体距离人眼2m，并使目标物体先由远及近运动再由近及远运动，重复操作5次。
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一种基于虚拟现实和眼动追踪技术的第一眼位斜视诊断方法

技术领域

[0001] 本发明涉及斜视诊断、虚拟现实和眼动追踪技术领域，具体来说，涉及一种基于虚

拟现实和眼动追踪技术的第一眼位斜视诊断方法。

背景技术

[0002] 斜视指患者两眼不能同时注视目标的症状，可分为共同性斜视和麻痹性斜视。其

中儿童斜视因其人口基数大、患病率高、危害大，已成为我国重大公共卫生问题。儿童斜视

如及时干预是可治愈的，但如延误治疗，将影响患儿一生。而斜视专科医生培养难度大，专

科医生数量严重不足，非斜视专科医生对斜视诊疗掌握不清可导致漏诊，或者过度转诊浪

费有限的专科资源。目前眼位检查、斜视角度测定方法包括角膜映光法、交替遮盖法、棱镜

遮盖法等，其主要靠医生的人工检查，结果具有较强的主观性，检查者间差异大，也过分依

赖检查医生的经验，因此研发斜视自动化精准检查成为亟需解决的临床问题。

[0003] 虚拟现实技术可以提供由计算机模拟产生的三维虚拟环境，具有使人身临其境的

特点，可以与使用者进行视听觉交互。而眼动追踪技术则可以通过红外相机捕捉眼睛动态，

获取视线方向等信息。通过虚拟现实技术设计斜视诊断环境，诱发患者的斜视症状，并借助

眼动追踪技术获取眼睛运动学信息，进而检查眼位，测定斜视度数，从而实现斜视诊断。

[0004] 基于虚拟现实和眼动追踪技术的斜视诊断方法具有诸多优势，它可以避免医生的

主观性失误，可以提供多种场景来使患者对目标注视点更加专注，可以提高斜视度数测定

的精确性，并且它可以在模拟视线遮挡时仍旧观测到眼睛的运动，此外它可以通过电脑和

VR设备实现，可以实现斜视的自动化精准诊断。

发明内容

[0005] 针对相关技术中的上述技术问题，本发明提出一种基于虚拟现实和眼动追踪技术

的第一眼位斜视诊断方法，能够克服现有技术的上述不足。

[0006] 为实现上述技术目的，本发明的技术方案是这样实现的：

一种基于虚拟现实和眼动追踪技术的第一眼位斜视诊断方法，包括以下步骤：

S1测定斜视度数：

S11搭建虚拟三维空间，空间中有一目标物体，医生调控目标物体处于斜视患者视

野正前方;

S12令斜视患者注视该目标物体，眼动追踪设备获取斜视眼在虚拟三维空间中的

位置点坐标 ，并获取主视眼在虚拟三维空间中的注视点坐标 ;

S3由上述位置点坐标和注视点坐标得到斜视眼的假定注视方向向量 ，接着通过

眼动追踪设备获取斜视眼的真实注视方向向量 ，计算方向向量 和方向向量 之间的角

度 ，角度 即为患者的斜视度数；

S2测定破裂点和恢复点：
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S21保持目标物体处于患者视野正前方，医生调控目标物体距离人眼的距离，并使

目标物体距离人眼先由远及近运动再由近及远运动，令斜视患者注视该目标物体，眼动追

踪设备获取人眼瞳孔位置数据;

S22目标物体由远及近运动过程中，人眼瞳孔间距最小时对应的目标物体与人眼

的距离为破裂点，目标物体由近及远过程中，人眼瞳孔间距最小时对应的目标物体与人眼

的距离为恢复点。

[0007] 进一步的，所述S11中医生调控目标物体处于患者视野正前方6m处。

[0008] 进一步的，所述S12中令斜视患者注视该目标物体时间为30s。

[0009] 进一步的，所述S21中医生调控目标物体距离人眼2m，并使目标物体先由远及近运

动再由近及远运动，重复操作5次。

[0010] 本发明的有益效果：本发明的第一眼位斜视诊断方法能够避免医生的主观性误诊

的问题，从而达到患者对目标注视点更加专注，提高测定结果精确性，测定过程简便快速，

患者注视目标物体便可得到斜视度数和破裂点、恢复点，在模拟视线遮挡时仍能观测到眼

睛的运动，实现斜视的自动化精准诊断的目的。

附图说明

[0011] 为了更清楚地说明本发明实施例或现有技术中的技术方案，下面将对实施例中所

需要使用的附图作简单地介绍，显而易见地，下面描述中的附图仅仅是本发明的一些实施

例，对于本领域普通技术人员来讲，在不付出创造性劳动的前提下，还可以根据这些附图获

得其他的附图。

[0012] 图1是根据本发明实施例所述的基于虚拟现实和眼动追踪技术的第一眼位斜视诊

断方法的示意图。

具体实施方式

[0013] 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所获得的所有其他实施例，都属于本发明保护的

范围。

[0014] 如图1所示，根据本发明实施例所述的基于虚拟现实和眼动追踪技术的第一眼位

斜视诊断方法，包括以下步骤：

S1测定斜视度数：

S11搭建虚拟三维空间，空间中有一目标物体，医生调控目标物体处于斜视患者视

野正前方;

S12令斜视患者注视该目标物体，眼动追踪设备获取斜视眼在虚拟三维空间中的

位置点坐标 ，并获取主视眼在虚拟三维空间中的注视点坐标 ;

S3由上述位置点坐标和注视点坐标得到斜视眼的假定注视方向向量 ，接着通过

眼动追踪设备获取斜视眼的真实注视方向向量 ，计算方向向量 和方向向量 之间的角

度 ，角度 即为患者的斜视度数；
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S2测定破裂点和恢复点：

S21保持目标物体处于患者视野正前方，医生调控目标物体距离人眼的距离，并使

目标物体距离人眼先由远及近运动再由近及远运动，令斜视患者注视该目标物体，眼动追

踪设备获取人眼瞳孔位置数据;

S22目标物体由远及近运动过程中，人眼瞳孔间距最小时对应的目标物体与人眼

的距离为破裂点，目标物体由近及远过程中，人眼瞳孔间距最小时对应的目标物体与人眼

的距离为恢复点。

[0015] 以上所述S11中医生调控目标物体处于患者视野正前方6m处。

[0016] 以上所述S12中令斜视患者注视该目标物体时间为30s。

[0017] 以上所述S21中医生调控目标物体距离人眼2m，并使目标物体先由远及近运动再

由近及远运动，重复操作5次。

[0018] 为了方便理解本发明的上述技术方案，以下通过具体使用方式上对本发明的上述

技术方案进行详细说明。

[0019] 在具体使用时，斜视患者戴上VR头盔，进行视线校准，随后开始斜视诊断，在诊断

过程中，患者需要始终注视虚拟现实场景中的目标物体，医生则调控虚拟现实场景中目标

物体的距离，首先医生调控目标物体距离人眼6m，患者注视目标物体30s，由此完成斜视度

数测定，接着医生调控目标物体距离人眼2m，并使目标物体由远及近、由近及远运动，重复5

次，由此完成破裂点和恢复点的测定。

[0020] 综上所述，借助于本发明的上述技术方案，能够避免医生的主观性误诊的问题，从

而达到患者对目标注视点更加专注，提高测定结果精确性，测定过程简便快速，患者注视目

标物体便可得到斜视度数和破裂点、恢复点，在模拟视线遮挡时仍能观测到眼睛的运动，实

现斜视的自动化精准诊断的目的。

[0021] 以上所述仅为本发明的较佳实施例而已，并不用以限制本发明，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。
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图1
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