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(57)摘要

本发明公开了一种智能诊脉的机械手—臂

装置，可装置可以通过视觉实现对人脸的识别、

脉搏位置的定位和对人脸及舌苔颜色进行提取。

机械臂在获取视觉提供的脉搏位置信息以后，控

制器启动将机械臂终端的把脉灵巧手指送达脉

搏位置，然后把脉灵巧手启动，使灵巧手指下按

获取最优脉搏信号。本系统所采集到的人脸及舌

苔颜色信息、识别的人脸信息及检测到的脉搏信

息存储在PC端，进而进行分析诊断。
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1.一种智能诊脉的机械手—臂装置，包括信息采集系统(1)、信息处理系统(2)、机械臂

及其驱动系统(3)、机械手及其驱动系统(4)、PC终端(5)和智能对话系统(6)，其特征在于：

所述信息采集系统(1)和信息处理系统(2)相连，信息处理系统(1)同时和机械臂及其驱动

系统(3)与PC终端(5)相连，机械臂和机械手相连接在一起，机械手和信息处理系统(2)相连

接，机械臂和机械手的驱动电机和控制模块均置于其臂和手掌内部；

信息采集系统(1)用以采集语音信息和图像信息，把采集到的语音和图像信息传递给

信息处理系统(2)；

信息处理系统(2)用于处理语音信息、图像信息和脉搏信息，识别采集到的语音，并把

语音信息传输给智能对话系统(6)；把采集到的人脸图像进行分析后进行人脸识别；把采集

到的寸、关、尺标记位置的图像信息处理后转换成位置信息传递给机械臂驱动系统；分析处

理机械手采集到的脉搏信息；

机械臂及其驱动系统(3)用以把机械手的手指准确地送达寸、关、尺的标记位置；

机械手及其驱动系统(4)用以通过机械手指对寸、关、尺三个脉搏位置施加不同的压

力，以获取全面的脉搏信息；

PC终端(5)用以接收信息处理系统处理后的人脸识别信息、人脸各部位及舌苔颜色信

息和脉搏信息；

智能对话系统(6)用以完成和人的语音对话。

2.根据权利要求1所述的智能脉诊的机械手—臂装置，其特征在于：所述信息采集系统

(1)包含语音信息采集单元(11)、照明单元(12)和摄像头(13)，所述语音信息采集单元(11)

用于采集人的语音，所述照明单元(12)用于为摄像头拍照时提供一个较好的光照环境；所

述摄像头(13)用以采集人脸特征、脸部及舌苔颜色图像信息和病人手臂脉搏位置标识物的

图像信息。

3.根据权利要求1所述的智能脉诊的机械手—臂装置，其特征在于：信息处理系统(2)

包括人脸识别单元(21)、脸部及舌苔图像颜色处理单元(22)、脉搏标记位置的图像信息处

理单元(23)和语音信息处理单元(24)，所述人脸识别单元(21)用以识别被诊断病人；所述

脸部及舌苔颜色处理单元(22)用以处理脸部各部位和舌苔表征病人病情的颜色信息；所述

脉搏标记位置的图像信息处理单元(23)用以获取诊脉位置的位置信息，并把距离信息传递

给机械臂驱动系统；所述语音信息处理单元(24)，用以处理采集到的语音信息，传输给智能

对话系统已完成和人的对话。

4.根据权利要求1所述的智能脉诊的机械手—臂装置，其特征在于：机械臂及其驱动系

统(3)包含机械臂机械结构(31)、执行器系统(32)和控制系统(33)，所述机械臂机械结构

(31)，形状为仿人手臂形状的两个连杆相连接，可实现上、下、前、后及左、右的移动，机械臂

终端有一个和手掌连接的接口；所述执行器系统(32)为在肩部和底座的连接处、前臂和后

臂的连接处均有一个执行器以实现手臂的各方向移动；所述控制系统(33)置于机械臂底座

内部，用于控制机械臂运动，驱动执行器使机械臂把端部执行器—机械手手指，送达需要把

脉的脉搏位置。

5.根据权利要求1所述的智能脉诊的机械手—臂装置，其特征在于：所述机械手及其驱

动系统(4)包含手掌端部底盘(41)、手掌和手指及其机械结构(42)、驱动电机系统(43)、控

制系统(44)和压敏传感器(45)，所述手掌端部底盘(41)用于连接机械臂终端接口使机械手
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成为机械臂的终端执行器；所述手掌和手指及其机械结构(42)，机械手具有三根手指，每根

手指和机械手掌连接处具有一个关节，手指可实现左右摆动和上下移动，手掌内部空间可

容下控制手指运动的电机组及控制器；所述驱动电机系统(43)为转速低、转矩大的电机组，

控制手指上下移动以实现对脉搏施加不同的压力，控制手指左右摇摆以实现对脉搏位置的

准确定位；所述控制系统(44)，其主要作用就是控制电机组以实现手指的运动需求，接收压

敏传感器的输出信息；所注压敏传感器(45)，置于三根手指指尖用于把脉的位置，用于获取

脉搏信息和压力信息。

6.根据权利要求1所述的智能脉诊的机械手—臂装置，其特征在于：所述的PC终端(5)

包括信息接收单元(51)、显示单元(52)及信息存储单元(53)，所述信息接收单元(51)用于

接收机械手控制系统输出的脉搏信息、本装置信息处理系统输出的人脸信息和颜色处理信

息；所述显示单元(52)用于显示人脸及脸部和舌苔颜色信息、实时的脉搏波形信息；所述存

储单元(53)用于存储病人的病历档案资料。

7.根据权利要求1所述的智能脉诊的机械手—臂装置，其特征在于：所述智能对话系统

(6)接收信息处理系统处理后的语音息，能够完成和人的对话。
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一种智能诊脉的机械手—臂装置

技术领域

[0001] 本发明为一种智能诊脉的机械手—臂装置，是一种智能医疗服务机器人。

背景技术

[0002] 脉象由动脉搏动的显现部位（深、浅）、速率（快、慢）、强度（有力、无力）、节律（整齐

与否、有无歇止）和形态等方面组成。脉象是中医分辨病因、推断疾病的变化和识别病情的

真假等的重要依据。把脉需要中医的大量经验去判断疾病，因此不够客观。脉诊仪实现了脉

搏信息的客观呈现。目前脉诊仪实现脉搏信息的采集方式有两种：一种为气囊加压法，这种

方法无法做到中医切脉时对寸、关、尺三位置的不同力度的按压；另一种方法为机械加压

法，造价相对较高。现有的脉诊仪主要功能在于对病人的脉搏信息采集，然后对脉搏波的分

析诊断，其功能相对单一，而中医讲究望、闻、问、切，仅仅对脉搏进行分析，没有望、闻、问的

配合诊断的结果也不够准确。

发明内容

[0003] 本发明的目的在于针对已有技术的不足，提供了一种智能诊脉的机械手—臂装

置，是一种自动切脉的装置，对脉搏信息进行采集，并且可以做到对人脸部的颜色特征进行

提取。可以把提取的信息在PC端进行显示，可以和病人进行交流。

[0004] 为达到以上目的，采用以下方案：

一种可以智能诊脉的机械手—臂装置，包括信息采集系统、信息处理系统、机械臂及其

驱动系统、机械手及其驱动系统、PC终端和智能对话系统等6个模块。信息采集系统和信息

处理系统相连，信息处理系统通过一定的方式同时和机械臂及其驱动系统与PC终端相连，

机械臂和机械手相连接在一起，机械手和信息处理系统相连接。机械臂和机械手的驱动电

机和控制模块均置于其臂和手掌内部。保持摄像头和机械臂底座的相对位置保持不变。

[0005] 信息采集系统用以采集语音信息和图像信息，把采集到的语音和图像信息传递给

信息处理单元。

[0006] 信息处理系统用于处理语音信息、图像信息和脉搏信息。

[0007] 机械臂及其驱动系统的作用是辅助机械手使得诊脉手指到达指定的脉搏位置。

[0008] 机械手及其驱动系统用于对寸、关、尺三个部位分别施加不同的压力，以获取脉搏

信息。

[0009] PC终端用以接收信息处理系统处理后的人脸识别信息、人脸各部位及舌苔颜色信

息和脉搏信息。

[0010] 智能对话系统用以完成和人的语音对话。

[0011] 所述的信息采集系统，包含语音信息采集单元、照明单元和摄像头。所述语音信息

采集单元用于采集人的语音；所述照明单元用于为摄像头拍照时提供一个较好的光照环

境；所述摄像头用以采集人脸特征、脸部及舌苔颜色图像信息和病人手臂脉搏位置标识物

的图像信息。
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[0012] 所述的信息处理系统，包括人脸识别单元、脸部及舌苔颜色处理单元、脉搏标记位

置的图像信息处理单元和脉搏信息处理单元。所述人脸识别单元用以识别被诊断病人；所

述脸部及舌苔颜色处理单元用以处理脸部各部位和舌苔表征病人病情的颜色信息；脉搏标

记位置的图像信息处理单元用以获取诊脉位置的位置信息，并把距离信息传递给机械臂驱

动系统。

[0013] 所述的机械臂及其驱动系统，包括机械臂机械结构、执行器系统和控制系统。所述

机械臂机械结构，形状为仿人手臂形状的两个连杆相连接，可以实现上、下、前、后及左、右

的移动，机械臂终端有一个和手掌连接的接口；所述执行器系统为在肩部和底座的连接处、

前臂和后臂的连接处均有一个执行器以实现手臂的各方向移动；所述控制系统置于机械臂

底座内部，用于控制机械臂运动，驱动执行器使机械臂把端部执行器（机械手手指）送达需

要把脉的脉搏位置。

[0014] 所述机械手及其驱动系统，包含手掌端部底盘、手掌和手指及其机械结构、驱动电

机系统、控制系统和压敏传感器。所述手掌端部底盘用于连接机械臂终端接口使机械手成

为机械臂的终端执行器；所述手掌和手指及其机械结构，机械手具有三根手指，每根手指和

机械手掌连接处具有一个关节，手指可以实现左右摆动和上下移动，手掌内部空间可以容

下控制手指运动的电机组及控制器；所述驱动电机系统为转速低、转矩大的电机组，控制手

指上下移动以实现对脉搏施加不同的压力，控制手指左右摇摆以实现对脉搏位置的准确定

位；所述控制系统，其主要作用就是控制电机组以实现手指的运动需求，接收压敏传感器的

输出信息；所注压敏传感器，置于三根手指指尖用于把脉的位置，用于获取脉搏信息和压力

信息。

[0015] 所述PC终端，包括信息接收单元、显示单元及存储单元。所述信息接收单元用于接

收机械手控制系统输出的脉搏信息、本装置信息处理系统输出的人脸信息和颜色处理信

息；所述显示单元用于显示人脸及脸部和舌苔颜色信息、实时的脉搏波形信息；所述存储单

元用于存储病人的病历档案资料。

[0016] 所述智能对话系统，它接收信息处理系统处理后的语音信息，能够完成和人的对

话。

[0017] 本发明与已有技术相比较，具有如下显而易见的实质性特点和技术进步：

1）装置添加了智能化功能，不但可以为病人诊脉，而且可以识别出病人，和病人进行交

流，可以回答病人的问题。

[0018] 2）该装置不单单可以用来采集、分析脉搏信息，而且可以采集脸部及舌苔颜色特

征，结合颜色特征进行诊断，诊断更加全面、科学化。

[0019] 3）该装置智能化较强，方便操作，只需要在脉搏位置贴上标识物，把手臂放在合适

的位置，启动装置便可以完成诊断。

附图说明

[0020] 图1 为本发明的系统结构框图。

[0021] 图2 为本发明装置整体结构示意图。

[0022] 图3 为机械手结构示意图。

[0023] 图4 为病人手臂脉搏贴标签位置示意图。
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[0024] 图5 为本装置采集脉搏信号操作流程图。

具体实施方式

[0025] 本发明的优选实施例结合附图详述如下：

实施例一：

参见图1~图5，本智能诊脉的机械手—臂装置，包括信息采集系统1、信息处理系统2、机

械臂及其驱动系统3、机械手及其驱动系统4、PC终端5和智能对话系统6。其特征在于：所述

信息采集系统1和信息处理系统2相连，信息处理系统1同时和机械臂及其驱动系统3与PC终

端5相连，机械臂和机械手相连接在一起，机械手和信息处理系统2相连接,机械臂和机械手

的驱动电机和控制模块均置于其臂和手掌内部。

[0026] 参照图1，本智能诊脉的机械手—臂装置，其特征在于，包括信息采集系统1、信息

处理系统2、机械臂及其驱动系统3、机械手及其驱动系统4、PC终端5和智能对话系统6等6个

模块。其中信息采集系统和信息处理系统相连，信息处理系统通过一定的方式同时和机械

臂及其驱动系统与PC终端相连，机械臂和机械手相连接在一起，机械手和信息处理系统相

连接。机械臂和机械手的驱动电机和控制模块均置于其臂和手掌内部。保持摄像头和机械

臂底座的相对位置保持不变。

[0027] 所述的信息采集系统1，其特征在于包含语音信息采集单元11、照明单元12和摄像

头13。所述语音信息采集单元11用于采集人的语音；所述照明单元12用于为摄像头拍照时

提供一个较好的光照环境；所述摄像头13用以采集人脸特征、脸部及舌苔颜色图像信息和

病人手臂脉搏位置标识物的图像信息。

[0028] 所述的信息处理系统2，其特征在于包括人脸识别单元21、脸部及舌苔图像颜色处

理单元22、脉搏标记位置的图像信息处理单元23、和语音信息处理单元24。所述人脸识别单

元21用以识别被诊断病人；所述脸部及舌苔颜色处理单元22用以处理脸部各部位和舌苔表

征病人病情的颜色信息；所述脉搏标记位置的图像信息处理单元23用以获取诊脉位置的位

置信息，并把距离信息传递给机械臂驱动系统；所述语音信息处理单元24，用以处理采集到

的语音信息，传输给智能对话系统已完成和人的对话。

[0029] 所述的机械臂及其驱动系统3，其特征在于包含机械臂机械结构31、执行器系统32

和控制系统33。所述机械臂机械结构31，形状为仿人手臂形状的两个连杆相连接，可以实现

上、下、前、后及左、右的移动，机械臂终端有一个和手掌连接的接口；所述执行器系统32为

在肩部和底座的连接处、前臂和后臂的连接处均有一个执行器以实现手臂的各方向移动；

所述控制系统33置于机械臂底座内部，用于控制机械臂运动，驱动执行器使机械臂把端部

执行器（机械手手指）送达需要把脉的脉搏位置。

[0030] 所述机械手及其驱动系统4，其特征在于，包含手掌端部底盘41、手掌和手指及其

机械结构42、驱动电机系统43、控制系统44和压敏传感器45。所述手掌端部底盘41用于连接

机械臂终端接口使机械手成为机械臂的终端执行器；所述手掌和手指及其机械结构42，机

械手具有三根手指，每根手指和机械手掌连接处具有一个关节，手指可以实现左右摆动和

上下移动，手掌内部空间可以容下控制手指运动的电机组及控制器；所述驱动电机系统43

为转速低、转矩大的电机组，控制手指上下移动以实现对脉搏施加不同的压力，控制手指左

右摇摆以实现对脉搏位置的准确定位；所述控制系统44，其主要作用就是控制电机组以实
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现手指的运动需求，接收压敏传感器的输出信息；所注压敏传感器45，置于三根手指指尖用

于把脉的位置，用于获取脉搏信息和压力信息。

[0031] 所述PC终端5，包括信息接收单元51、显示单元52及信息存储单元53。所述信息接

收单元51用于接收机械手控制系统输出的脉搏信息、本装置信息处理系统输出的人脸信息

和颜色处理信息；所述显示单元52用于显示人脸及脸部和舌苔颜色信息、实时的脉搏波形

信息；所述存储单元53用于存储病人的病历档案资料。

[0032] 所述智能对话系统6，它接收信息处理系统处理后的语音信息，能够完成和人的对

话。

[0033] 实例例三：本实施例与实施例二基本相同，特别之处如下：

参照图2，机械臂结构终端313和机械手掌端部底盘41相连接，机械臂控制系统放置在

机械臂底座310内部。照明系统为摄像头提供一个较好的拍照环境；机械臂底座310和摄像

头13的相对位置不变，对摄像头13使用张正友标定法进行标定，那么机械臂底座相对于摄

像头的坐标系就确定了，当人手臂脉搏位置贴上标签放置在工作台合适的位置，摄像头识

别标签并提取出标签相对于机械臂底座的位置信息，位置信息传输给机械臂控制系统，机

械臂运动使得端部执行器（机械手指）到达手腕上的标签位置，此时机械手驱动系统启动，

调节手指运动以获取最佳脉搏信号。

[0034] 参照图3，为机械手结构，机械手前端底座41用以和机械臂终端位置进行连接，驱

动电机组及驱动系统放置在机械手掌40内部，和手掌相连接的三个关节（420、421和422）用

以实现手指的左、右、上、下移动，以实现对脉搏位置进一步的准确定位和获取最优信号。机

械手指腹部均具有一个压敏传感器用以获取脉搏信息。

[0035] 参照图4，按照中医理论对寸、关、尺部的定义，人为地寻找寸、关、尺三部位置并且

进行标记，如在三个部位贴上标签，便于摄像头寻找目标。

[0036] 参照图5，首先人为初步在需要把脉的脉搏位置贴上标签；进一步被测者将标记的

手放置与工作台上；进一步，摄像头提取标签图像信息，开始检测标记信号并将记号的位置

信息输出机械臂的电机控制系统，控制机械臂沿前后、左右、上下六个方向移动，使机械臂

端部执行器（机械手指）到达标签位置；此时灵巧手开始驱动手指，到达合适的手腕位置；进

一步，驱动电机实现机械手指的左右慢速移动，去寻找到寸、关、尺三个部位的脉搏信号最

强点并记录点的位置，搜索结束后，三个手指放置在各自信号最强点处；进一步机械手驱动

电机开始工作，使得手指弯曲，给桡动脉施加压力，获取脉搏信号，脉搏波波形可以实时在

PC终端显示，当采集时间大于50个周期后，停止检测，信号采集完成，机械臂运动回归原位。

[0037] 最后对摄像头提取人脸部及舌苔颜色信息进行说明，摄像头可以是拍摄手腕标签

以提供手腕位置信息的摄像头13，也可以是单独的其他相机。提取人脸及舌苔信息后经过

信息处理系统2对图像信息进行处理并传输给PC终端。

[0038] 由此可见，本发明的目的已经完整的予以实现。本发明的功能及结构原理已在实

施例子中予以展示和说明，在不背离所述结构及原理下，可以用不同的实施方案。所以，本

发明包含了基于权利要求精神和权利要求范围的所有实施方式。
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图 3
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