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本发明涉及换能器导航成像设备，包括：换

能器，用于对人体待检查组织进行发射与接收超

声波信号；图像处理器，用于将接收到的超声波

信号合成超声图像；传感器，用于采集所述传感

器感应目标的传感信息；联合处理器，基于传感

信息、超声图像生成换能器移动轨迹控制信息；

机械臂，与换能器连接，用于将换能器按照移动

轨迹控制信息在人体待检测组织上或内移动。例

如乳腺、心脏检查时，会通过机械臂将换能器移

动到患者乳房或心脏上进行扫描。
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1.一种换能器导航成像设备，其特征在于，包括：

换能器，用于对人体待检查组织进行发射与接收超声波信号；

图像处理器，用于将接收到的超声波信号合成超声图像；

传感器，用于采集所述传感器感应目标的传感信息；

联合处理器，基于传感信息、超声图像生成换能器移动轨迹控制信息；

机械臂，与换能器连接，用于将换能器按照移动轨迹控制信息在人体待检测组织上或

内移动。

2.如权利要求1所述的换能器导航成像设备，其特征在于，所述联合处理器基于采集所

述传感器感应目标的传感信息生产第一移动轨迹控制信息；所述第一移动轨迹控制信息用

以控制机械臂将换能器移动至待检测组织的大致位置。

3.如权利要求1所述的换能器导航成像设备，其特征在于，所述联合处理器基于图像处

理器合成的超声图像、传感信息生成换能器联合移动轨迹控制信息；所述换能器联合移动

轨迹控制信息用以控制机械臂将换能器在待检测组织进行换能器三维坐标的微调。

4.如权利要求1所述的换能器导航成像设备，其特征在于，所述联合处理器至少包括第

一处理器、第二处理器；所述第一处理器基于采集所述传感器感应目标的传感信息生产第

一移动轨迹控制信息；所述第二处理器基于图像处理器合成的超声图像、传感信息生产换

能器联合移动轨迹控制信息。

5.如权利要求1所述的换能器导航成像设备，其特征在于，所述传感器包括摄像装置、

距离传感器、陀螺仪、重力感应器、光线感应器中、压力感应器的一种或多种；所述摄像装置

包括红外摄像装置。

6.如权利要求5所述的换能器导航成像设备，其特征在于，所述摄像装置采集使用者的

手势生产控制指令信息生成第二移动轨迹控制信息。

7.如权利要求1述的换能器导航成像设备，其特征在于，所述联合处理器包括卷积神经

网络处理器；所述卷积神经网络处理器通过经训练的卷积神经网络模型基于超声图像自动

生成轨迹控制信息。

8.如权利要求1述的换能器导航成像设备，其特征在于，所述设备包括指令输入装置；

所述指令输入装置至少包括键盘、触摸屏、鼠标中的一种或多种；所述联合处理器基于输入

的控制指令生成第三移动轨迹控制信息。

9.一种换能器导航方法，其特征在于，包括以下步骤：

步骤1、联合处理器基于传感器获取的传感信息生成第一移动轨迹控制信息；

步骤2、机械臂根据第一移动轨迹控制信息将换能器移动至待检查组织大致区域；

步骤3、换能器对待检查组织发射与接收超声波信号；

步骤4、图像处理器根据超声波信号合成超声波图像；

步骤5、联合处理器基于超声波图像及传感信息生成联合移动轨迹控制信息；

步骤6、机械臂根据联合移动轨迹控制信息将换能器在待检查组织进行三维坐标微调，

以找到换能器最佳的合适位置。

10.如权利要求1述的换能器导航方法，其特征在于，所述步骤2联合处理器基于输入装

置输入的控制指令生成第三移动轨迹控制信息。
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换能器导航方法及成像设备

技术领域

[0001] 本发明涉及超声成像设备技术领域，尤其涉及一种换能器导航方法及成像设备。

背景技术

[0002] 目前，医护人员对患者进行超声成像打图时，医护人员目前一手拿换能器，然后放

置在需要检查的部位进行扫描成像，一手在超声主机上进行控制，非常不方便。

[0003] 目前也有机械臂能够自动将换能器到达指定位置后控制换能器对待检查部分进

行扫描，但是只能控制换能器较精确的大概位置，然后通过位置传感器或摄像头等进行微

调后，并不能根据超声的图像进行实时调整换能器的位置，因此本发明提出一种系统及方

法，在医护人员选择需要检查的部位后，机械臂能够自动将换能器移动至待检查部位进行

扫描成像后，可以根据探头扫描图像后的内容，自动调整换能器位置。

发明内容

[0004] 本发明提供一种换能器导航方法，以解决现有技术中的问题，该换能器导航方法

机械臂能够自动将换能器移动至待检查部位进行扫描成像后，可以根据探头扫描图像后的

内容，自动调整换能器位置。

[0005] 特别地，本发明的换能器导航成像设备，包括：

换能器，用于对人体待检查组织进行发射与接收超声波信号；

图像处理器，用于将接收到的超声波信号合成超声图像；

传感器，用于采集所述传感器感应目标的传感信息；

联合处理器，基于传感信息、超声图像生成换能器移动轨迹控制信息；

机械臂，与换能器连接，用于将换能器按照移动轨迹控制信息在人体待检测组织上或

内移动。

[0006] 进一步的，所述联合处理器基于采集所述传感器感应目标的传感信息生产第一移

动轨迹控制信息；所述第一移动轨迹控制信息用以控制机械臂将换能器移动至待检测组织

的大致位置。

[0007] 进一步的，所述联合处理器基于图像处理器合成的超声图像、传感信息生成换能

器联合移动轨迹控制信息；所述换能器联合移动轨迹控制信息用以控制机械臂将换能器在

待检测组织进行换能器三维坐标的微调。

[0008] 进一步的，所述联合处理器至少包括第一处理器、第二处理器；所述第一处理器基

于采集所述传感器感应目标的传感信息生产第一移动轨迹控制信息；所述第二处理器基于

图像处理器合成的超声图像、传感信息生产换能器联合移动轨迹控制信息。

[0009] 进一步的，所述传感器包括摄像装置、距离传感器、陀螺仪、重力感应器、光线感应

器中、压力感应器的一种或多种；所述摄像装置包括红外摄像装置。

[0010] 进一步的，所述摄像装置采集使用者的手势生产控制指令信息生成第二移动轨迹

控制信息。
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[0011] 进一步的，所述联合处理器包括卷积神经网络处理器；所述卷积神经网络处理器

通过经训练的卷积神经网络模型基于超声图像自动生成轨迹控制信息。

[0012] 进一步的，其特征在于，所述设备包括指令输入装置；所述指令输入装置至少包括

键盘、触摸屏、鼠标中的一种或多种；所述联合处理器基于输入的控制指令生成第三移动轨

迹控制信息。

[0013] 特别的，本发明提供一种换能器导航方法，包括以下步骤：

步骤1、联合处理器基于传感器获取的传感信息生成第一移动轨迹控制信息；

步骤2、机械臂根据第一移动轨迹控制信息将换能器移动至待检查组织大致区域；

步骤3、换能器对待检查组织发射与接收超声波信号；

步骤4、图像处理器根据超声波信号合成超声波图像；

步骤5、联合处理器基于超声波图像及传感信息生成联合移动轨迹控制信息；

步骤6、机械臂根据联合移动轨迹控制信息将换能器在待检查组织进行三维坐标微调，

以找到换能器最佳的合适位置。

[0014] 进一步的，所述步骤2联合处理器基于输入装置输入的控制指令生成第三移动轨

迹控制信息。

[0015] 本发明的超声换能器导航设备自动化程度高，联合控制器根据实时超声图像并驱

动机械臂做换能器细微调整，大大提高了超声诊断的工作效率。

附图说明

[0016] 图1为本发明提供的换能器导航成像设备结构示意图之一。

[0017] 图2为本发明提供的换能器导航成像设备结构示意图之二。

[0018] 图3为本发明提供的换能器导航成像系统框图之一。

[0019] 图4为本发明提供的换能器导航方法流程图。

[0020] 图5为本发明提供的换能器导航成像系统框图之二。

具体实施方式

[0021] 以下结合附图对本发明的具体实施方式进行详细说明。应当理解的是，此处所描

述的具体实施方式仅用于说明和解释本发明，并不用于限制本发明。

[0022] 在以下实施例中，术语“第一”、“第二”是纯粹用作标记，并且不视为对它们的修饰

物有数值要求。

[0023] 本文所述的 “模块”或“单元”或“处理器”，意指但不限于执行特定任务的软件或

硬件组件，诸如现场可编程门阵列(FPGA)或专用集成电路(ASIC)或处理器，例如CPU、GPU。

模块可以有利地被配置为驻留在可寻址存储介质中并且配置为在一个或多个处理器上执

行。因此，作为示例，模块可以包括组件(诸如软件组件、面向对象软件组件、类组件和任务

组件)、进程、函数、属性、过程、子例行程序、程序代码段、驱动程序、固件、微码、电路、数据、

数据库、数据结构、表、数组和变量。在模块中提供的功能性可以被组合成更少的组件和模

块或者进一步分成附加的组件和模块。

[0024] 在此使用的术语“超声图像”表示通过使用超声波获取的对象的图像。在此使用的

术语“对象”可以包括有生命的东西或没有生命的东西，而且，对象可以指人体的一部分，并
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可以包括诸如肝脏、心脏、子宫、大脑、乳房、腹部等的器官或血管、神经、骨骼、手指等。此

外，在此使用的术语“用户”可以包括医疗专家，并可以是医生、护士、医学技术专家、超声检

查工作者、医疗图像专家等。但是，用户并不局限于此。

[0025] 图1、2为本发明提供的换能器导航成像设备结构示意图。如图1所示，本发明提供

了一种换能器导航成像设备，包括换能器100、机械臂200、主机300和待检查组织400，传感

器500。换能器100安装在机械臂200上。所述机器传感器500用于采集换能器100所能覆盖检

查区域内待检查组织的图像信息。传感器500可以安装于机械臂200上，还可以安装于超声

检查室内其他合适位置。本发明所述的传感器500包括摄像装置、距离传感器、陀螺仪、重力

感应器、光线感应器、压力感应器中的一种或多种，如图1、图2所示，本发明包含三个摄像装

置，比如摄像头，摄像头510采集换能器100的位置信息，摄像头520采集换能器100与待检测

组织的图像信息，摄像头530采集医护人员的手势信息或肢体信息。

[0026] 如图3所示，本发明提供的换能器导航成像系统框图。主机300包括联合处理器、图

像处理器；联合处理器基于采集所述传感器感应目标的传感信息生产第一移动轨迹控制信

息；传感器感应目标可以是所能覆盖检查区域内待检查组织、手势、肢体信息、换能器的空

间坐标信息、人体的空间坐标信息、待检查组织的空间坐标信息、探头作用于人体的压力

值、换能器表面温度值等。例如当探头表温度过高时，则控制换能器离开待检查组织表面，

并报警。第一移动轨迹控制信息用以控制机械臂200将换能器100移动至待检测组织400的

大致位置。联合处理器基于图像处理器合成的超声图像、传感信息生成换能器联合移动轨

迹控制信息；换能器联合移动轨迹控制信息用以控制机械臂将换能器在待检测组织进行换

能器三维坐标的微调。联合处理器至少包括第一处理器、第二处理器。

[0027] 在本发明的另一实施中，联合处理器包括第一处理器、第二处理器；所述第一处理

器基于采集所述传感器感应目标的传感信息生产第一移动轨迹控制信息；所述第二处理器

基于图像处理器合成的超声图像、传感信息生产换能器联合移动轨迹控制信息。

[0028] 如图5所示，本发明提供的换能器导航成像系统框图，联合处理器包括坐标合成处

理器、第一处理器、第二处理器；所述第一处理器基于采集所述传感器感应目标的传感信息

生成第一移动轨迹控制信息；所述第二处理器基于图像处理器合成的超声图像生成轨迹控

制信息，坐标合成处理器根据第一移动轨迹控制信息与轨迹控制信息合成探头的联合移动

轨迹控制信息。

[0029] 所示主机还包括输出装置、输入装置；显输出装置可以安装在主机上，也可以单独

的作为显示器或投影存在。作为输入装置和用于向用户提供信息以及图像的输出装置。触

摸屏幕对于用户输入以及输出来说是优选的，但当然也可以与跟踪球、键盘、操纵杆、鼠标

等在该技术领域中已知的一个或者多个用户输入装置一起并用，而使用非触摸屏幕。

[0030] 传感器500用于采集换能器、待检测组织、周围环境、使用者手势或肢体的各种信

息，例如光线传感器采集周围环境的光线强度，当光线等级强度较低时，主机中的处理器可

以根据感应的光线强度调整显示器上的超声图像的灰度。或者当摄像头530采集医护人员

的手势信息或肢体信息时，比如医护人员或使用者通过挥动手臂、握拳、手臂放置在身体的

位置等预先设置的手势信息，联合处理器或第一处理器根据手势信息及传感器采集的换能

器与待检测组织的位置关系生成换能器第二移动轨迹控制信息。例如当使用者手放在心脏

位置时，联合处理器根据第二移动轨迹控制信息控制机械臂将换能器移动至待检测人员的
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心脏的大致区域。或者当使用者通过键盘或者在触摸屏上选择检测心脏时，联合处理器生

成换能器二移动轨迹控制信息，联合处理器根据第二移动轨迹控制信息控制机械臂将换能

器移动至待检测人员的心脏的大致区域。

[0031] 在本发明的一个实施例中，换能器，用于对人体待检查组织进行发射与接收超声

波信号；图像处理器，用于将接收到的超声波信号合成超声图像310；传感器，用于采集所述

传感器感应目标的传感信息；联合处理器，基于传感信息、超声图像生成换能器移动轨迹控

制信息；机械臂，与换能器连接，用于将换能器按照移动轨迹控制信息在人体待检测组织上

或内移动。

[0032] 如图4所示，本发明的换能器导航方法，包括以下步骤

步骤1、联合处理器基于传感器获取的传感信息生成第一移动轨迹控制信息；

步骤2、机械臂根据第一移动轨迹控制信息将换能器移动至待检查组织大致区域；

步骤3、换能器对待检查组织发射与接收超声波信号；

步骤4、图像处理器根据超声波信号合成超声波图像；

步骤5、联合处理器基于超声波图像及传感信息生成联合移动轨迹控制信息；

步骤6、机械臂根据联合移动轨迹控制信息将换能器在待检查组织进行三维坐标微调，

以找到换能器最佳的合适位置。

[0033] 步骤1中联合处理器基于传感器获取的传感信息生成第一移动轨迹控制信息；也

可以是联合处理器基于传感器获取的传感信息与输入装置输入的控制信息一起生成第三

移动轨迹控制信息，例如当使用者通过键盘或者在触摸屏上选择检测心脏时，联合处理器

生成换能器第三移动轨迹控制信息，联合处理器根据第一移动轨迹控制信息控制机械臂将

换能器移动至待检测人员的心脏的大致区域。

[0034] 步骤5中，联合处理器基于超声波图像及传感信息生成联合移动轨迹控制信息；例

如联合处理器基于超声波心脏图像与传感器检测到的换能去与待检测心脏的位置关系生

成联合移动轨迹控制信息。或者联合处理器基于超声波图像、传感信息、使用者的输入信息

三者结合生成联合移动轨迹控制信息，例如当选择使用者进一步选择检测心脏血流时，联

合处理器基于超声波心脏图像、换能器与心脏的位置信息、使用者的输入信息三者结合生

成联合移动轨迹控制信息。

[0035] 本发明的超声换能器导航设备还设有压力传感器，压力传感器安装在机械臂的末

端，并与控制装置电连接，用于检测换能器按压目标检查部位的压力（压强），当检测的压力

（压强）大于预设压力（压强）时，控制装置不再控制机械臂上的换能器挤压目标检查部位，

防止检查对象受伤。

[0036] 本发明的超声换能器导航设备自动化程度高，联合控制器根据实时超声图像并驱

动机械臂做换能器细微调整，大大提高了超声诊断的工作效率。

[0037] 可以理解的是，以上实施方式仅仅是为了说明本发明的原理而采用的示例性实施

方式，然而本发明并不局限于此。对于本领域内的普通技术人员而言，在不脱离本发明的精

神和实质的情况下，可以做出各种变型和改进，这些变型和改进也视为本发明的保护范围。
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