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一种医用超声波检测装置

(57)摘要

一种医用超声波检测装置，包括机械臂、超

声波探头和连接组件，超声波探头通过连接组件

设置于机械臂。连接组件包括六维力传感器、安

装外壳和探头夹具，六维力传感器的上端固设于

机械臂末端，下端通过连接盘与安装外壳连接；

安装外壳内部设有开口朝下的安装腔，探头夹具

通过滑动机构可上下滑动地装设于安装外壳的

安装腔内部；探头夹具的上端设有压力传感器，

该压力传感器与安装腔的内顶部之间设有弹簧，

该探头夹具夹持有超声波探头。本实用新型通过

测量的压力值可计算检测医师施加的压力，并根

据预先设定好的参数操控机械臂在竖直方向和

水平方向上运动，从而减小检测医师的负担，缓

解检测医师长时间做超声波检测所产生的肌肉

疲劳和压迫损伤。
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1.一种医用超声波检测装置，包括机械臂、超声波探头和连接组件，所述超声波探头通

过连接组件设置于机械臂，其特征在于：所述连接组件包括六维力传感器、安装外壳和探头

夹具，所述六维力传感器的上端固设于机械臂末端，下端通过连接盘与安装外壳连接；所述

安装外壳内部设有开口朝下的安装腔，所述探头夹具通过滑动机构可上下滑动地装设于安

装外壳的安装腔内部；所述探头夹具的上端设有压力传感器，该压力传感器与安装腔的内

顶部之间设有弹簧，该探头夹具夹持有所述超声波探头。

2.如权利要求1所述的一种医用超声波检测装置，其特征在于：所述探头夹具由左弧形

夹板和右弧形夹板拼接而成，且右弧形夹板的上端设有用于装配所述压力传感器的安装

台；所述安装外壳由左弧形外壳和右弧形外壳拼接而成，且右弧形外壳的上端设有用于安

置探头夹具上部的圆柱形罩体；所述压力传感器与圆柱形罩体的内顶部之间设有所述弹

簧。

3.如权利要求2所述的一种医用超声波检测装置，其特征在于：所述滑动机构包括至少

一数控滑台，该数控滑台包括相互配合的滑轨和滑块，所述滑轨固设于探头夹具的外侧壁，

所述滑块固设于安装外壳的安装腔内侧壁。

4.如权利要求3所述的一种医用超声波检测装置，其特征在于：所述左弧形外壳与左弧

形夹板之间，右弧形外壳与右弧形夹板之间均设有一所述数控滑台。

5.如权利要求2所述的一种医用超声波检测装置，其特征在于：所述安装外壳的侧壁设

有手柄。

6.如权利要求5所述的一种医用超声波检测装置，其特征在于：所述左弧形外壳的侧壁

设有左弧形凸耳，所述右弧形外壳的侧壁设有右弧形凸耳，所述手柄由左弧形凸耳和右弧

形凸耳拼接而成。

7.如权利要求1所述的一种医用超声波检测装置，其特征在于：还包括与所述机械臂电

连接的控制箱，该控制箱接收并处理来自压力传感器和六维力传感器的信息，并通过机械

臂控制超声波探头在竖直方向和水平方向上运动。
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一种医用超声波检测装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及医疗设备技术领域，尤其是一种医用超声波检测装置。

背景技术

[0002] 超声波检测在医院的临床诊断中具有重要的作用，与核磁共振等其他检测方式相

比，超声波检测具有成本低、无创性、对人身体无害等优点。由于超声波检测需要保持声耦

合，在整个检测过程需要保证检测探头与患者身体保持接触并施加一定的压力。在一些情

况下，检测医师需要长时间的施加较大的压力来完成超声波检测，并且需要保持别扭的姿

势以保证检测角度，尤其是对肥胖病人和孕妇做检查的时候，需要使用更大的压力来保证

成像质量。这会导致超声波检测医师产生肌肉疲劳和压迫损伤，并且长时间的积累会形成

肌骨疼痛等职业病。为了缓解检测医师长时间做超声波检测所产生的疲劳，本实用新型设

计了一种医用超声波检测装置。

发明内容

[0003] 本实用新型提供一种医用超声波检测装置，其主要目的在于解决现有超声波检测

技术主要依靠检测医师手持超声波探头进行，长时间检测会产生肌肉疲劳和压迫损伤的问

题。

[0004] 本实用新型采用如下技术方案：

[0005] 一种医用超声波检测装置，包括机械臂、超声波探头和连接组件，上述超声波探头

通过连接组件设置于机械臂，上述连接组件包括六维力传感器、安装外壳和探头夹具，上述

六维力传感器的上端固设于机械臂末端，下端通过连接盘与安装外壳连接；上述安装外壳

内部设有开口朝下的安装腔，上述探头夹具通过滑动机构可上下滑动地装设于安装外壳的

安装腔内部；上述探头夹具的上端设有压力传感器，该压力传感器与安装腔的内顶部之间

设有弹簧，该探头夹具夹持有上述超声波探头。

[0006] 进一步，上述探头夹具由左弧形夹板和右弧形夹板拼接而成，且右弧形夹板的上

端设有用于装配上述压力传感器的安装台；上述安装外壳由左弧形外壳和右弧形外壳拼接

而成，且右弧形外壳的上端设有用于安置探头夹具上部的圆柱形罩体；上述压力传感器与

圆柱形罩体的内顶部之间设有上述弹簧。

[0007] 进一步，上述滑动机构包括至少一数控滑台，该数控滑台包括相互配合的滑轨和

滑块，上述滑轨固设于探头夹具的外侧壁，上述滑块固设于安装外壳的安装腔内侧壁。

[0008] 更进一步，上述左弧形外壳与左弧形夹板之间，右弧形外壳与右弧形夹板之间均

设有一上述数控滑台。

[0009] 进一步，上述安装外壳的侧壁设有手柄。

[0010] 更进一步，上述左弧形外壳的侧壁设有左弧形凸耳，上述右弧形外壳的侧壁设有

右弧形凸耳，上述手柄由左弧形凸耳和右弧形凸耳拼接而成。

[0011] 进一步，本实用新型还包括与上述机械臂电连接的控制箱，该控制箱接收并处理
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来自压力传感器和六维力传感器的信息，并通过机械臂控制超声波探头在竖直方向和水平

方向上运动。

[0012] 和现有技术相比，本实用新型产生的有益效果在于：

[0013] 其一，本实用新型通过六维力传感器和压力传感器的测量值可计算得到检测医师

施加的压力，并根据预先设定好的参数操控机械臂在竖直方向和水平方向上运动，一方面

将检测医师在竖直方向上施加的压力放大，实现调节超声波探头与患者之间的压力的目

的，另一方面将检测医师在水平方向上施加的压力映射为机械臂的水平运动速度，实现超

声波探头在不同位置的检测，从而减小检测医师的负担，有效缓解检测医师长时间做超声

波检测所产生的肌肉疲劳和压迫损伤。

[0014] 其二，本实用新型利用探头夹具夹持超声波探头，且探头夹具和安装外壳之间利

用滑轨和滑块连接，既能保证超声波探头相对于安装外壳上下滑动，又能确保结构稳定性，

保证压力传感器的测量的准确度。

附图说明

[0015] 图1为本实用新型的结构示意图一。

[0016] 图2为本实用新型的结构示意图二（未画出控制箱和完整的机械臂）。

[0017] 图3为本实用新型的分解示意图（未画出控制箱和完整的机械臂）。

具体实施方式

[0018] 下面参照附图说明本实用新型的具体实施方式。为了全面理解本实用新型，下面

描述到许多细节，但对于本领域技术人员来说，无需这些细节也可实现本实用新型。

[0019] 参照图1、图2和图3，一种医用超声波检测装置，包括机械臂1、超声波探头2和连接

组件3，超声波探头2通过连接组件3设置于机械臂1。作为优选方案：机械臂1采用丹麦优傲

UR5机械臂。丹麦优傲UR5机械臂属于常规机械臂之一，由于其必然所需的各部件的细节与

本实用新型无关，故在此不加赘述。但机械臂1并不局限于此，亦可根据生产需要从现有技

术中选取其他合适的机械臂。

[0020] 参照图1、图2和图3，连接组件3包括六维力传感器31、安装外壳32和探头夹具33，

六维力传感器31的上端固设于机械臂1末端，下端通过连接盘34与安装外壳32连接；安装外

壳32内部设有开口朝下的安装腔，探头夹具33通过滑动机构35可上下滑动地装设于安装外

壳32的安装腔内部；探头夹具33的上端设有压力传感器36，该压力传感器36与安装腔的内

顶部之间设有弹簧37，该探头夹具33夹持有超声波探头2。

[0021] 参照图3，具体地，探头夹具33由左弧形夹板331和右弧形夹板332拼接而成，且右

弧形夹板332的上端设有用于装配压力传感器36的安装台333；安装外壳32由左弧形外壳

322和右弧形外壳323拼接而成，且右弧形外壳323的上端设有用于安置探头夹具33上部的

圆柱形罩体324；压力传感器36与圆柱形罩体324的内顶部之间设有弹簧37。

[0022] 参照图3，作为优选方案：左弧形夹板331和右弧形夹板332均设有安装耳334，两弧

形夹板通过安装耳334配合螺栓实现拼接。左弧形外壳322和右弧形外壳323均预留有螺孔，

并通过螺栓实现拼接。

[0023] 参照图3，滑动机构35包括至少一数控滑台，该数控滑台包括相互配合的滑轨351
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和滑块352，滑轨351固设于探头夹具33的外侧壁，滑块352固设于安装外壳32的安装腔内侧

壁。

[0024] 参照图3，具体地，左弧形外壳322与左弧形夹板331之间，右弧形外壳323与右弧形

夹板332之间均设有一数控滑台。

[0025] 参照图1、图2和图3，安装外壳32的侧壁设有手柄38。

[0026] 参照图1、图2和图3，作为优选方案：左弧形外壳322的侧壁设有左弧形凸耳381，右

弧形外壳323的侧壁设有右弧形凸耳382，手柄38由左弧形凸耳381和右弧形凸耳382拼接而

成。

[0027] 参照图1、图2和图3，本实用新型还包括与机械臂1电连接的控制箱4，该控制箱4接

收并处理来自压力传感器36和六维力传感器31的信息，并通过机械臂1控制超声波探头2在

竖直方向和水平方向上运动。一方面控制箱4通过控制机械臂1在竖直方向上运动，使探头

夹具33相对于安装外壳32上下滑动，从而使超声波探头2上下运动，达到调节超声波探头2

与患者之间的压力的目的；另一方面控制箱4通过控制机械臂2在水平方向下匀速运动，从

而实现超声波探头2在不同位置的检测。

[0028] 参照图1、图2和图3，说明本实用新型的具体实施方式：

[0029] 检测医师手持手柄38进行超声波检测，压力传感器36测量超声波探头2与患者身

体之间的压力f  c，六维力传感器31根据超声波探头2不同的运动状态测量手柄38受到的

力，其中包括：手柄38受到的竖直方向上检测医师施加的压力f  h；手柄38受到的水平方向

上检测医师施加压力f  x；手柄38受到的竖直方向上机械臂1施加的压力f  s。将检测装置不

受任何外力时的六维力传感器31的读数标定为0。

[0030] （1）检测前，检测医师先在控制箱4设定好竖直方向上的压力放大倍数和水平方向

上的比例系数。

[0031] （2）开始检测时，检测医师手持手柄38并施加压力使超声波探头2从患者身体上方

往下移动，此时超声波探头2与患者身体没有接触，压力传感器36显示的读数f  c为0（即f  c=

0），六维力传感器31测得手柄38在竖直方向上受到的来自检测医师施加的压力f  h，控制箱

4接收六维力传感器31的读数，并根据检测医师施加的压力f  h及预先设定好的压力放大倍

数自动设置好目标压力值。

[0032] （3）当超声波探头2与患者身体接触时，控制箱4通过控制机械臂1向下运动，从而

控制超声波探头2向下运动，此时六维力传感器31测得手柄38受到的来自机械臂1施加的压

力f  s，压力传感器36显示的读数f  c为检测医师施加的压力f  h与机械臂1施加的压力f  s之

和（即f  c=  f  h  +  f  s）。

[0033] （4）在整个检测过程中，检测医师只需要保持恒定的压力f  h，其他压力均由机械

臂1承担。若在检测过程中，检测医师施加的压力f  h发生变化，则控制箱4根据压力传感器

36显示的读数f  c和六维力传感器31显示的读数f  s可计算得到检测医师施加的压力f  h（即

f  h  =  f  c  -  f  s），并根据此时检测医师施加的压力f  h及预先设定好的压力放大倍数自动

修改目标压力值，机械臂1在控制箱4的操控下上下动作，从而调节超声波探头2与患者之间

的压力，使压力传感器36测量的压力f  c朝目标值靠近。

[0034] （5）当压力传感器36测量的压力f  c达到目标压力值时，机械臂1停止动作。

[0035] （6）此外，当需要更换检测位置时，检测医师施加水平方向的压力，拉动手柄38使
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超声波探头2在患者身体上做水平移动，此时六维力传感器31测得手柄38在水平方向上受

到的来自检测医师施加的压力fx，控制箱4接收六维力传感器31的读数，并根据检测医师施

加的压力fx及预先设定好的比例系数将检测医师施加的压力fx映射为机械臂1的运动速度，

从而控制机械臂1在水平方向上匀速运动，实现超声波探头2在不同的位置进行检测。当检

测医生不施加任何水平方向的压力（即fx=0）时，机械臂1保持水平方向不动。

[0036] 上述仅为本实用新型的具体实施方式，但本实用新型的设计构思并不局限于此，

凡利用此构思对本实用新型进行非实质性的改动，均应属于侵犯本实用新型保护范围的行

为。
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图3
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公开(公告)号 CN209450553U 公开(公告)日 2019-10-01

申请号 CN201820939840.8 申请日 2018-06-19

[标]申请(专利权)人(译) 福建泉州哈工大工程技术研究院

申请(专利权)人(译) 福建(泉州)哈工大工程技术研究院

当前申请(专利权)人(译) 福建(泉州)哈工大工程技术研究院

[标]发明人 任丹梅
李瑞峰
边飞飞
李振宏

发明人 任丹梅
李瑞峰
边飞飞
李振宏

IPC分类号 A61B8/00

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

一种医用超声波检测装置，包括机械臂、超声波探头和连接组件，超声
波探头通过连接组件设置于机械臂。连接组件包括六维力传感器、安装
外壳和探头夹具，六维力传感器的上端固设于机械臂末端，下端通过连
接盘与安装外壳连接；安装外壳内部设有开口朝下的安装腔，探头夹具
通过滑动机构可上下滑动地装设于安装外壳的安装腔内部；探头夹具的
上端设有压力传感器，该压力传感器与安装腔的内顶部之间设有弹簧，
该探头夹具夹持有超声波探头。本实用新型通过测量的压力值可计算检
测医师施加的压力，并根据预先设定好的参数操控机械臂在竖直方向和
水平方向上运动，从而减小检测医师的负担，缓解检测医师长时间做超
声波检测所产生的肌肉疲劳和压迫损伤。
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