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摘要(译)

本实用新型提供了一种基于灵巧机器人的磁控主动式胶囊内窥镜运动控
制系统，包括灵巧机器人、第一磁场发生器、胶囊内窥镜、第二磁场发
生器、二自由度转台和控制单元；其中，所述第一磁场发生器固定于所
述灵巧机器人上，所述第二磁场发生器固定于所述二自由度转台上，所
述胶囊内窥镜具有磁性，所述控制单元分别与所述灵巧机器人、二自由
度转台连接。本实用新型的有益效果是：可通过控制单元来分别驱动灵
巧机器人和二自由度转台，通过灵巧机器人来改变第一磁场发生器的位
置和姿态，通过二自由度转台来改变第二磁场发生器的姿态，从而通过
第一磁场发生器与第二磁场发生器的相对位置和姿态的变化来引导胶囊
内窥镜在受检者体内运动。
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