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(57)摘要

本实用新型涉及医疗辅助器械的技术领域，

公开了一种超声诊断机器人，集导诊、超声诊断

以及生成超声诊断报告于一体，能大大节省患者

的时间，保证就医效率；而且，在机器人的左臂内

设有耦合剂加热装置和耦合剂自动推出装置，耦

合剂加热装置能将待涂抹的耦合剂加热，防止耦

合剂过冷而刺激到患者，耦合剂自动推出装置将

耦合剂推出经耦合剂输出导管输送至手指处，在

中枢控制元件的控制下手指沿着指示的轨迹信

息移动以实现均匀涂抹耦合剂，能避免因人工涂

抹耦合剂不均匀而影响超声诊断报告的准确性。
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1.一种超声诊断机器人，其特征在于，包括机器人的头部、躯干、左臂、右臂、双腿以及

中枢控制元件，所述中枢控制元件位于所述头部内，所述双腿的底端设有用于所述机器人

行走的滑轮组件，所述滑轮组件与所述中枢控制元件电连接；

所述躯干的上部设有与所述中枢控制元件电连接的超声诊断仪，所述躯干的上部正面

分别设有用于显示超声探测的图像以及参数信息的第一显示屏和用于操控所述超声诊断

仪的第一控制面板；

所述躯干的下部设有与所述中枢控制元件电连接的信息处理主机，所述躯干的下部正

面分别设有用于显示超声诊断报告的第二显示屏和用于操控所述信息处理主机的第二控

制面板；

所述右臂的手指上设有用于探测被检体的超声波探头，所述超声波探头连接于所述超

声诊断仪；

所述左臂内部设有耦合剂加热装置和耦合剂自动推出装置，所述耦合剂加热装置设置

在所述耦合剂自动推出装置的侧部，所述耦合剂加热装置和所述耦合剂自动推出装置均与

所述中枢控制元件电连接，所述耦合剂自动推出装置连接耦合剂输出导管，所述耦合剂输

出导管的出口设于所述左臂的手指上。

2.如权利要求1所述的超声诊断机器人，其特征在于，所述耦合剂自动推出装置包括气

缸、耦合剂瓶和推杆，所述推杆的一端与所述气缸的输出端连接，所述推杆的另一端设有用

于推出耦合剂的滑动密封件，所述滑动密封件位于所述耦合剂瓶内腔中且与所述耦合剂瓶

内腔滑动配合，所述耦合剂瓶内腔的前端连接所述耦合剂输出导管。

3.如权利要求1所述的超声诊断机器人，其特征在于，所述左臂上设有储存盒体，所述

储存盒体设有用于放置一次性纸巾的第一内腔和用于放置一次性毛巾的第二内腔。

4.如权利要求1所述的超声诊断机器人，其特征在于，所述躯干内部设有隔板，所述隔

板将所述躯干的内腔分隔成上下布置的第一腔室和第二腔室，所述超声诊断仪设于所述第

一腔室中，所述信息处理主机设有所述第二腔室中；

所述第一腔室中设有第一降温装置，所述第二腔室中设有第二降温装置，且在所述第

一腔室的侧部设有与所述第一降温装置连通的第一风口，所述第二腔室的侧部设有与所述

第二降温装置连通的第二风口。

5.如权利要求1所述的超声诊断机器人，其特征在于，所述超声诊断机器人还包括用于

打印超声诊断报告的打印机以及打印机输出口，所述打印机与所述中枢控制元件电连接；

所述打印机设于所述头部内，所述打印机输出口设于所述头部上。

6.如权利要求1所述的超声诊断机器人，其特征在于，所述头部还包括眼睛和嘴巴，所

述眼睛处设有用于识别患者信息的摄像头和扫描仪，所述摄像头和所述扫描仪均与所述中

枢控制元件电连接。

7.如权利要求6所述的超声诊断机器人，其特征在于，所述嘴巴处设有用于发出语音提

示的播音器、用于接收语音信息的收音器以及用于识别语音信息的语音识别模块，所述播

音器、所述收音器以及所述语音识别模块均与所述中枢控制元件电连接。

8.如权利要求1所述的超声诊断机器人，其特征在于，所述头部与所述躯干的连接处设

有第一转动结构，所述第一转动结构包括第一转动轴以及同轴设置在所述头部下端的第一

上轴座和设置在所述躯干上端的第一下轴座。
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9.如权利要求1所述的超声诊断机器人，其特征在于，所述双腿与所述躯干的连接处设

有第二转动结构，所述第二转动结构包括第二转动轴以及同轴设置在所述躯干下端的第二

上轴座和设置在所述双腿顶端的第二下轴座，所述第二转动轴连接在所述第二上轴座和所

述第二下轴座之间。

10.如权利要求1所述的超声诊断机器人，其特征在于，所述双腿上设有竖直升降结构，

所述竖直升降结构包括设置在所述双腿上的升降气缸。
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超声诊断机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及医疗辅助器械的技术领域，特别是涉及一种超声诊断机器人。

背景技术

[0002] 超声诊断是一种无创、简便、实惠的医用影像诊断手段，其利用人体对超声波的反

射进行观察。一般称为US的超声波检查，是用弱超声波照射到身体上，将组织的反射波

(echo)进行图像化处理。超声检查时，探头与病人皮肤之间的空气将阻碍超声波传入人体，

为获得高质量的图像，需要采用液性传导介质如耦合剂来连接探头与病人体表。

[0003] 如今大多数医院的超声检查都是人工手动的，由于目前优秀医生资源短缺，病人

量巨大，且所有超声诊断仪均需由超声科医师手动采集图像并读图诊断，耗时较长，效率较

低，从而造成现今医疗资源与病人需求严重不平衡及容易漏诊、误诊等现状，不同级别或不

同地区医生的诊断水平也存在较大差异，导致诊断标准参差不齐。而现有的半自动的超声

诊断机器人能实现自动探测、记录和反馈参数信息，但是仍然需要医护人员手动涂抹耦合

剂，人工手动涂抹耦合剂效率较低，且涂抹不均匀，进而影响超声诊断报告的准确性。

实用新型内容

[0004] 本实用新型的目的是提供一种能自动涂抹耦合剂，且集导诊、采集图像、超声诊断

以及生成超声诊断报告于一体的超声诊断机器人。

[0005] 为了解决上述问题，本实用新型提供一种超声诊断机器人，包括机器人的头部、躯

干、左臂、右臂、双腿以及中枢控制元件，所述中枢控制元件位于所述头部内，所述双腿的底

端设有用于所述机器人行走的滑轮组件，所述滑轮组件与所述中枢控制元件电连接；

[0006] 所述躯干的上部设有与所述中枢控制元件电连接的超声诊断仪，所述躯干的上部

正面分别设有用于显示超声探测的图像以及参数信息的第一显示屏和用于操控所述超声

诊断仪的第一控制面板；

[0007] 所述躯干的下部设有与所述中枢控制元件电连接的信息处理主机，所述躯干的下

部正面分别设有用于显示超声诊断报告的第二显示屏和用于操控所述信息处理主机的第

二控制面板；

[0008] 所述右臂的手指上设有用于探测被检体的超声波探头，所述超声波探头连接于所

述超声诊断仪；

[0009] 所述左臂内部设有耦合剂加热装置和耦合剂自动推出装置，所述耦合剂加热装置

设置在所述耦合剂自动推出装置的侧部，所述耦合剂加热装置和所述耦合剂自动推出装置

均与所述中枢控制元件电连接，所述耦合剂自动推出装置连接耦合剂输出导管，所述耦合

剂输出导管的出口设于所述左臂的手指上。

[0010] 进一步优选地，所述耦合剂自动推出装置包括气缸、耦合剂瓶和推杆，所述推杆的

一端与所述气缸的输出端连接，所述推杆的另一端设有用于推出耦合剂的滑动密封件，所

述滑动密封件位于所述耦合剂瓶内腔中且与所述耦合剂瓶内腔滑动配合，所述耦合剂瓶内
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腔的前端连接所述耦合剂输出导管。

[0011] 进一步优选地，所述左臂上设有储存盒体，所述储存盒体设有用于放置一次性纸

巾的第一内腔和用于放置一次性毛巾的第二内腔。

[0012] 进一步优选地，所述躯干内部设有隔板，所述隔板将所述躯干的内腔分隔成上下

布置的第一腔室和第二腔室，所述超声诊断仪设于所述第一腔室中，所述信息处理主机设

有所述第二腔室中；

[0013] 所述第一腔室中设有第一降温装置，所述第二腔室中设有第二降温装置，且在所

述第一腔室的侧部设有与所述第一降温装置连通的第一风口，所述第二腔室的侧部设有与

所述第二降温装置连通的第二风口。

[0014] 进一步优选地，所述超声诊断机器人还包括用于打印超声诊断报告的打印机以及

打印机输出口，所述打印机与所述中枢控制元件电连接；

[0015] 所述打印机设于所述头部内，所述打印机输出口设于所述头部上。

[0016] 进一步优选地，所述头部还包括眼睛和嘴巴，所述眼睛处设有用于识别患者信息

的摄像头和扫描仪，所述摄像头和所述扫描仪均与所述中枢控制元件电连接。

[0017] 进一步优选地，所述嘴巴处设有用于发出语音提示的播音器、用于接收语音信息

的收音器以及用于识别语音信息的语音识别模块，所述播音器、所述收音器以及所述语音

识别模块均与所述中枢控制元件电连接。

[0018] 进一步优选地，所述头部与所述躯干的连接处设有第一转动结构，所述第一转动

结构包括第一转动轴以及同轴设置在所述头部下端的第一上轴座和设置在所述躯干上端

的第一下轴座。

[0019] 进一步优选地，所述双腿与所述躯干的连接处设有第二转动结构，所述第二转动

结构包括第二转动轴以及同轴设置在所述躯干下端的第二上轴座和设置在所述双腿顶端

的第二下轴座，所述第二转动轴连接在所述第二上轴座和所述第二下轴座之间。

[0020] 进一步优选地，所述双腿上设有竖直升降结构，所述竖直升降结构包括设置在所

述双腿上的升降气缸。

[0021] 本实用新型提供一种超声诊断机器人，包括设于机器人头部的中枢控制元件，中

枢控制元件是中心控制器，用于控制整个超声诊断机器人的运行全过程，滑轮组件在中枢

控制元件的控制下可以沿着指示的轨迹信息移动；超声波探头在中枢控制元件的控制下沿

着指示的轨迹信息沿着被检体的表面移动，以探测并记录被检体的参数信息，并将探测记

录的参数信息反馈至超声诊断仪和中枢控制元件，超声诊断仪将所采集及合成的图像显示

在第一显示屏上，便于医护人员以及患者查看；同时，中枢控制元件将接收到的参数信息反

馈至信息处理主机以完成诊断报告及建议，能大大节省患者的时间，保证就医效率。

[0022] 同时，在机器人的右臂内设有耦合剂加热装置和耦合剂自动推出装置，耦合剂加

热装置能将待涂抹的耦合剂加热，防止耦合剂过冷而刺激到患者，耦合剂自动推出装置将

耦合剂推出经耦合剂输出导管输送至手指处，在中枢控制元件的控制下手指沿着指示的轨

迹信息移动以实现均匀涂抹耦合剂，能避免因人工涂抹耦合剂不均匀而影响超声诊断报告

的准确性。
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附图说明

[0023] 图1是本实用新型实施例中的超声诊断机器人的结构示意图；

[0024] 图2是本实用新型实施例中的超声诊断机器人的另一视角的结构示意图；

[0025] 图3是本实用新型实施例中的超声诊断机器人的剖视示意图；

[0026] 图4是本实用新型实施例中的转动结构的示意图；

[0027] 图5是本实用新型实施例中的超声诊断机器人的原理示意图。

[0028] 图中，100、超声诊断机器人；1、中枢控制元件；2、滑轮组件；3、超声诊断仪；4、信息

处理主机；5、耦合剂自动推出装置；6、储存盒体；7、隔板；8、摄像头；9、扫描仪；10、播音器；

11、收音器；12、语音识别模块；13、耦合剂加热装置；101、第一转动结构；102、第二转动结

构；103、竖直升降结构；301、第一显示屏；302、第一控制面板；303、超声波探头；401、第二显

示屏；402、第二控制面板；501、耦合剂输出导管；502、气缸；503、耦合剂瓶；504、推杆；505、

滑动密封件；601、第一内腔；602、第二内腔；701、第一腔室；702、第二腔室；703、第一风口；

704、第二风口；705、打印机；706、打印机输出口；1011、第一转动轴(第二转动轴)；1012、第

一上轴座(第二上轴座)；1013、第一下轴座(第二下轴座)。

具体实施方式

[0029] 下面结合附图和实施例，对本实用新型的具体实施方式作进一步详细描述。以下

实施例用于说明本实用新型，但不用来限制本实用新型的范围。

[0030] 在本实用新型的描述中，需要理解的是，术语“上”、“下”、“左”、“右”、“顶”、“底”等

指示的方位或位置关系为基于附图所示的方位或位置关系，仅是为了便于描述本实用新型

和简化描述，而不是指示或暗示所指的装置或元件必须具有特定的方位、以特定的方位构

造和操作，因此不能理解为对本实用新型的限制。

[0031] 结合图1～5所示，示意性地显示了本实用新型实施例的一种超声诊断机器人100，

包括机器人的头部、躯干、左臂、右臂、双腿以及中枢控制元件1，中枢控制元件1位于头部

内，中枢控制元件1是中心控制器，用于控制整个超声诊断机器人100的运行全过程，双腿的

底端设有用于机器人行走的滑轮组件2，滑轮组件2与中枢控制元件1电连接，滑轮组件2在

中枢控制元件1的控制下可以沿着指示的轨迹信息移动；

[0032] 躯干的上部设有与中枢控制元件1电连接的超声诊断仪3，躯干的上部正面分别设

有用于显示超声探测的图像以及参数信息的第一显示屏301和用于操控超声诊断仪3的第

一控制面板302，第一显示屏301用于显示图像和参数信息等，第一控制面板302用于操控超

声诊断仪3，一般包括多个手动控制键，如：CW、PW、CFM、测量键等，优选地，第一控制面板302

也可以直接与第一显示屏301融合，实现在第一显示屏301上触屏操控；

[0033] 躯干的下部设有与中枢控制元件1电连接的信息处理主机4，躯干的下部正面分别

设有用于显示超声诊断报告的第二显示屏401和用于操控信息处理主机4的第二控制面板

402；

[0034] 右臂的手指上设有用于探测被检体的超声波探头303，超声波探头303连接于超声

诊断仪3，目前医学常用的超声波探头303包括线阵探头、凸阵探头、相控阵探头，常用的超

声波探头303的频率有：3.5MHz、5MHz、7MHz等，不同的探头可通过蓝牙或WIFI等多种无线方

式与超声诊断仪3连接；更具体地，超声波探头303通过连接件与机器人右臂连接，连接件设
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置在机器人右臂的腔体中，本实施例中连接件包括伸缩轴、连接在伸缩轴上的旋转摆动头，

超声波探头303可拆卸地连接在旋转摆动头上，以便于超声波探头303可以根据探测需求随

时改变探测位置和角度，保证探测结果的准确性，优选超声波探头303通过卡扣方式活动卡

接于旋转摆动头，从而实现超声波探头303可以随时拆卸，方便人工使用；同时，超声波探头

303可在伸缩轴的作用下沿着机器人右臂伸缩，在设备停机后，超声波探头303伸缩至右臂

腔体中，从而保护超声波探头303不被损坏，在设备开启后，超声波探头303伸出腔体以接触

被检测者的皮肤进行超声探测，更进一步地，在右臂腔体中设有用于清洁装置和消毒装置，

分别用于对超声波探头303的清洁和消毒处理，其中清洁装置以及消毒装置包括但不限于

抹布自动清洁装置、清洁酒精喷雾装置等。

[0035] 本实施例中，超声波探头303、连接件、清洁装置以及消毒装置均与中枢控制元件1

电连接，以便能实现自动控制，当然，超声波探头303、连接件、清洁装置以及消毒装置也可

通过人工按钮人工控制。

[0036] 具体地，超声波探头303在中枢控制元件1的控制下沿着指示的轨迹信息沿着被检

体的表面移动，以探测并记录被检体不同部位所需的力度、起点、终点、位置及路径等参数

信息，并将探测记录的参数信息反馈至超声诊断仪3和中枢控制元件1，超声诊断仪3将超声

波探头303所采集及合成的图像及所测出数值(如内径、体积、长径、宽径、厚径、狭窄率等)、

频谱、弹性成像图像等显示在第一显示屏301上，并自动展示位置所在及已经采集图像的路

径及面积占比，便于医护人员以及患者查看；同时，中枢控制元件1将接收到的参数信息反

馈至信息处理主机4中，通过信息处理主机4的处理，对比超声图像大数据库以及临床病历

大数据库，经自动诊断运算程式运算后，完成诊断报告及建议，通过自动对比超声图像大数

据库以及临床病历大数据库，减少漏诊和误诊的概率，能统一诊断标准，保证诊断结果的准

确性。

[0037] 左臂内部设有耦合剂加热装置13和耦合剂自动推出装置5，耦合剂加热装置13设

置在耦合剂自动推出装置5的侧部，耦合剂加热装置13和耦合剂自动推出装置5与中枢控制

元件1电连接，耦合剂自动推出装置5连接耦合剂输出导管501，耦合剂输出导管501的出口

设于左臂的手指上，手指为柔性材质制成，通过耦合剂自动推出装置5将耦合剂推出经耦合

剂输出导管501输送至手指处，在中枢控制元件1的控制下手指沿着指示的轨迹信息移动以

实现均匀涂抹耦合剂，能避免因人工涂抹耦合剂不均匀而影响超声诊断报告的准确性。

[0038] 具体地，耦合剂自动推出装置5包括气缸502、耦合剂瓶503和推杆504，推杆504的

一端与气缸502的输出端连接，推杆504的另一端设有用于推出耦合剂的滑动密封件505，滑

动密封件505位于耦合剂瓶503内腔中且与耦合剂瓶503内腔滑动配合，耦合剂瓶503内腔的

前端连接耦合剂输出导管501，优选地，耦合剂瓶503为规则的圆柱体形状，耦合剂设置在耦

合剂瓶503内腔中，且处于滑动密封件505与耦合剂输出导管501之间，气缸502驱动推杆504

直线运动，滑动密封件505在推杆504的作用下沿着耦合剂瓶503的内腔滑动以将耦合剂推

出至耦合剂输出导管501中，经耦合剂输出导管501输送至手指处用于涂抹在被检体上。更

具体地，耦合剂加热装置13包括电加热器和连接在电加热器上的电热丝，电热丝盘旋绕设

在耦合剂瓶503的外壁，进一步地，在手指处设有用于检测耦合剂温度的温度传感器，温度

传感器与中枢控制元件1电连接，温度传感器检测耦合剂被推出时的温度值并反馈至中枢

控制元件1，中枢控制元件1根据接收到的温度信息自动调整电加热器进行加热以及保温，
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以保证耦合剂维持在适宜的温度范围内。

[0039] 优选地，左臂上设有储存盒体6，优选地，储存盒体6上设有封盖，封盖通过弹性卡

扣与储存盒体6连接，储存盒体6设有用于放置一次性纸巾的第一内腔601和用于放置一次

性毛巾的第二内腔602，一次性纸巾和毛巾便于患者完成超声诊断后的身体清洁，取用方

便。

[0040] 更进一步地，躯干内部设有隔板7，隔板7将躯干的内腔分隔成上下布置的第一腔

室701和第二腔室702，超声诊断仪3设于第一腔室701中，信息处理主机4设有第二腔室702

中；第一腔室701中设有第一降温装置，第二腔室702中设有第二降温装置，且在第一腔室

701的侧部设有与第一降温装置连通的第一风口703，第二腔室702的侧部设有与第二降温

装置连通的第二风口704，一般地，第一降温装置和第二降温装置为微型冷气机，室外空气

从风口进入，经微型冷气机的蒸发过滤网以及液体降温后，经风机将降温后的空气送出，以

实现对第一腔室701和第二腔室702的降温处理，通过将超声诊断仪3和信息处理主机4分开

设置，分开散热，进而保证散热效率，避免超声诊断仪3因热度过高而出现停机的现象。

[0041] 超声诊断机器人100还包括用于打印超声诊断报告的打印机705以及打印机输出

口706，打印机705与中枢控制元件1电连接以控制打印机705打印诊断报告；打印机705设于

头部内，打印机输出口706设于头部上，一般是设置头部背面，信息处理主机4生成的诊断报

告可以直接通过打印机705打印，并通过打印机输出口706输出，避免患者多次往返医院等

待取报告，节省了患者的时间。

[0042] 进一步优选地，头部还包括眼睛和嘴巴，眼睛处设有用于识别患者信息的摄像头8

和扫描仪9，摄像头8和扫描仪9均与中枢控制元件1电连接，以自动识别患者，避免超声诊断

机器人100误诊，更进一步地，嘴巴处设有用于发出语音提示的播音器10、用于接收语音信

息的收音器11以及用于识别语音信息的语音识别模块12，播音器10、收音器11以及语音识

别模块12与中枢控制元件1电连接，患者在进行相关操作时，收音器11能接收患者发出的语

音信息，语音识别模块12包括特征提取、模式匹配以及参考模式库，语音识别模块12将收音

器11接收到的语音信号进行特征提取，然后将提取的特征与模式库中的语音模式进行匹配

对应后反馈至中枢控制元件，中枢控制元件根据反馈的语音信息匹配相应的语音提示，即

超声诊断机器人100能通过播音器10与患者进行简单的沟通，起到导诊以及温馨提示的效

果，收音器11，以便能更好地完成自动识别患者并为患者导诊。

[0043] 本实施例中，头部与躯干的连接处设有第一转动结构101，第一转动结构101包括

第一转动轴1011以及同轴设置在头部下端的第一上轴座1012和设置在躯干上端的第一下

轴座1013，在第一转动结构101的作用下，可以实现头部相对于躯干的360°旋转。同样地，双

腿与躯干的连接处设有第二转动结构102，第二转动结构102包括第二转动轴1011以及同轴

设置在躯干下端的第二上轴座1012和设置在双腿顶端的第二下轴座1013，第二转动轴1011

连接在第二上轴座1012和第二下轴座1013之间，在第二转动结构102的作用下，可以实现躯

干相对于双腿的360°旋转，增强适应性。进一步地，双腿上设有竖直升降结构103，竖直升降

结构103包括设置在双腿上的升降气缸，通过竖直升降结构103调整超声诊断机器人100的

身高，以满足不同的高度需求，需要说明的是，竖直升降装置103不仅限于升降气缸，还可以

是角度调节升降，如，通过调整双腿分开的支撑角度调整高度；也可以是通过内管和外管的

滑动配合，并在内管和外管上设有凸起和凹槽进行定位，以调整内管相对于外管的伸出长
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度进而调节双腿的高度，在实际使用过程中，可以根据具体的需求，采用其中一种或多种调

节方式相结合。

[0044] 综上所述，本实用新型提供一种超声诊断机器人100，包括设于机器人头部的中枢

控制元件1，中枢控制元件1是中心控制器，用于控制整个超声诊断机器人100的运行全过

程，滑轮组件2在中枢控制元件1的控制下可以沿着指示的轨迹信息移动；超声波探头303在

中枢控制元件1的控制下沿着指示的轨迹信息沿着被检体的表面移动，以探测并记录被检

体的参数信息，并将探测记录的参数信息反馈至超声诊断仪3和中枢控制元件1，超声诊断

仪3将所采集及合成的图像显示在第一显示屏301上，便于医护人员以及患者查看；同时，中

枢控制元件1将接收到的参数信息反馈至信息处理主机4以完成诊断报告及建议，能大大节

省患者的时间，保证就医效率。

[0045] 同时，在机器人的左臂内设有耦合剂加热装置13和耦合剂自动推出装置5，耦合剂

加热装置13能将待涂抹的耦合剂加热，防止耦合剂过冷而刺激到患者，耦合剂自动推出装

置5将耦合剂推出经耦合剂输出导管501输送至手指处，在中枢控制元件1的控制下手指沿

着指示的轨迹信息移动以实现均匀涂抹耦合剂，能避免因人工涂抹耦合剂不均匀而影响超

声诊断报告的准确性。

[0046] 应当理解的是，本实用新型中采用术语“第一”、“第二”等来描述各种信息，但这些

信息不应限于这些术语，这些术语仅用来将同一类型的信息彼此区分开。例如，在不脱离本

实用新型范围的情况下，“第一”信息也可以被称为“第二”信息，类似的，“第二”信息也可以

被称为“第一”信息。

[0047] 以上仅是本实用新型的优选实施方式，应当指出，对于本技术领域的普通技术人

员来说，在不脱离本实用新型技术原理的前提下，还可以做出若干改进和替换，这些改进和

替换也应视为本实用新型的保护范围。
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