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基于智能手机压电基片上微液滴位置分析
章 安 良

（武夷学院 微电子系，福建 武夷山３５４３００）

　　摘　要：为了降低微流分析成本，该文提出了基于智能手机检测压电基片上目标微液滴方法，并开发出相应的

应用软件，通过分析微液滴颜色信息和几何信息定位目标微液滴位置，结合分析时间获取微液滴输运速度。为验

证提出方法的正确性，以５μＬ黑色墨水溶液微液滴为研究对象，进行压电基片上微液滴识别和位置分析实验。结

果表明，该文所提方法和开发的应用软件可识别和定位压电基片上微液滴，在功率为２７．５ｄＢｍ时，第２～１０ｓ段内

微液滴输运速度为０．４１６ｍｍ／ｓ。
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０　引言

微流系统因其具有生化试剂消耗量小，分析时

间短及人为引入误差小等优点而得到研究，并被广

泛应用到很多领域［１２］。与连续微流体相比，数字微

流体（微液滴）［３４］具有更小的试剂消耗量，操作便

捷、简单等优点［５］。确定微液滴位置是微流分析的

重要前提，是完成其混合、反应等微流操作的必要

条件［６７］。

已有专家开展了微液滴位置分析研究，并报道

了多种检测微液滴位置的方法。如 ＭｉｇｕｅｌＡｎｇｅｌ

Ｍｕｒｒａｎ等
［８］提出通过获取相邻两电极电容比率来

动态确定基片上微液滴位置。ＹｉｙａｎＬｉ等
［９］提出并

设计了电容敏感电路进行基片上微液滴位置检测，

并采用２００Ｖ、５００Ｈｚ的调制脉冲电压进行３μＬ微

液滴在基片上输运和定位实验。ＳｈｉｒａｚＳｏｈａｉｌ

等［１０］在传统的基于介电电润湿（ＥＷＯＤ）原理基础

上设计器件结构，通过电极输出电压检测微液滴位

置。上述微液滴操作及定位方法可有效实现微液滴

位置分析，但需外加控制和检测电路，增加了微流分

析成本。

压电微流系统是建立在压电基片上的数字微流

系统［１１１２］，它充分应用声表面波（ＳＡＷ）的微流驱动

能力，快速发展并成为微流分析领域的一个重要分

支［１３］。微液滴可在压电基片上实现输运、混合、萃

取、分离及分裂等微流操作［１４１５］，主要通过检测叉

指换能器（ＩＤＴ）对上振荡频率的变化来确定微液滴

在压电基片上的位置［１６１７］。该方法需要外加放大

电路，以便与ＩＤＴ对构成振荡电路，通过振荡频率



变化量检测微液滴位置。随着ＩＤＴ对增加，外电路

复杂度及分析成本也增加，但有进一步改进的空间。

本文提出了在压电基片上基于智能手机的微液滴位

置检测方法，它不需外电路，降低了分析成本。

１　实验

１．１　犛犃犠驱动微液滴原理

ＳＡＷ是压电基片上传播的弹性波，它由施加

了合适频率电信号的ＩＤＴ激发。ＩＤＴ激发ＳＡＷ强

度由施加于其上的电信号功率决定。当压电基片上

ＳＡＷ遇到微液滴时，在ＩＤＴ上产生声辐射力，驱动

微液滴沿ＳＡＷ 传播方向运动。ＳＡＷ 驱动微液滴

示意图如图１所示。

图１　声表面波驱动微液滴示意图

图１中，ＳＡＷ 遇到压电基片上微液滴，以瑞利

角θＲ向微液滴辐射声流力，驱动微液滴在基片表面

运动，为压电微流操作及微流分析提供基础。

１．２　压电基片上微液滴识别及定位算法

为了确定微液滴在压电基片上的位置，首先需

要识别压电基片上微液滴，为此，提出了压电基片上

微液滴的识别方法。选定区域内的所有像素犚、犌、

犅（其中，犚表示红色，犌表示绿色，犅表示蓝色）值，

并计算其平均值为

ａｖｇ犚犌犅（犻，犼）＝
犚＋犌＋犅

３
（１）

对于满足像素平均值小于一定阈值（目标微液

滴像素均值）的像素点，结合坐标，将数据元素

（狓犻，狔犼，ａｖｇ犚犌犅（犻，犼））存储于对象集合犃ｐｉｅｘｌ｛｝中。对

集合犃ｐｉｅｘｌ｛｝中所有对象元素，计算其坐标距离：

犱（犽，狋）＝ ｛［犃ｐｉｅｘｌ（犽）·狓－犃ｐｉｅｘｌ（狋）·狓］
２
＋

［犃ｐｉｅｘｌ（犽）·狔－犃ｐｉｅｘｌ（狋）·狔］
２｝１／２

（２）

根据距离犱（犽，狋）和集合元素个数可识别压电

基片上目标微液滴。

微液滴位置（犔狓，犔狔）可根据下式确定：

犔狓 ＝
犃ｐｉｅｘｌ（ ）犿 ·狓＋犃ｐｉｅｘｌ（）狀·狓

２
（３）

犔狔 ＝
犃ｐｉｅｘｌ（）狆·狔＋犃ｐｉｅｘｌ（）狇·狔

２
（４）

式中：犃ｐｉｅｘｌ（犿）·狓，犃ｐｉｅｘｌ（狀）·狓分别为微液滴在狓

方向最小值和最大值；犃ｐｉｅｘｌ（狆）·狔，犃ｐｉｅｘｌ（狇）·狔分

别为微液滴在狔方向最小值和最大值。

结合式（２）、（３）及微液滴输运时间，即可确定压

电基片上微液滴输运速度：

狏＝
犔狓２－犔狓１
狋

（５）

式中：犔狓１，犔狓２为两个不同时刻微液滴在狓方向位

置；狋为微液滴在两时刻的输运时间。

１．３　犪狆狆开发

根据所提出微液滴识别和定位算法，采用１３００

万高清摄像头，８核ＣＰＵ的 ＯＰＰＯＰＢＡＭ００智能

手机进行压电基片上微液滴识别、定位的ａｐｐ开发，

其测试运行的界面如图２所示。

图２　ａｐｐ进行压电基片上微液滴识别及

定位的运行界面

图２（ａ）为ａｐｐ运行后的界面，点击“ＳＴＡＲＴ”

按钮，记录微液滴运行视频，时间长度在Ｔｅｘｔ＿１文

本框中显示。点击“ＰＬＡＹ”按钮，对记录的视频数

据进行播放，播放的当前时间在Ｔｅｘｔ＿２文本框中

显示。点击“ＡＮＡＬ”按钮，实现各时刻图像数据捕

获，为后续分析提供基础。图２（ｂ）界面可进行人为

选择不同分析时刻，以便获取不同时刻压电基片上

微液滴位置及输运速度。其中，“ｉｎｔｉ”和“ｔｅｒｍｉｎ”分

别为输入开始和结束的分析时间点，点击按钮

“ＦＲＯＭ”和按钮“Ｔｏ”分别进行开始时刻和结束时

刻的液滴识别和位置确定。为了加快分析速度，采

用按钮“Ｓｅｌ”选择分析区域。
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２　实验结果与讨论

为验证所提出微液滴识别和位置确定方法的正

确性，以５μＬ黑色墨水溶液微液滴为实验对象，在

压电基片的ＩＤＴ上施加功率为２７．５ｄＢｍ电信号，

驱动黑色墨水溶液微液滴在基片上输运，分析不同

时刻微液滴坐标位置和输运速度。图３为输入的开

始时刻和结束时刻应用开发的ａｐｐ分析得到的微液

滴坐标及此时间段内平均输运速度。图３（ａ）是单

击“Ｓｅｌ”按钮后，选择待分析区域，以提高分析速度。

图３（ｂ）是输入的初始时刻（２ｓ）ａｐｐ完成的微液滴

识别及其位置坐标。图３（ｃ）是输入的结束时刻

（１０ｓ）ａｐｐ完成的微液滴识别、位置坐标及期间的

平均输运速度（约为０．４１６ｍｍ／ｓ）。

图３　压电基片上微液滴在开始时刻和结束时刻

微液滴识别及坐标

由图３可知，识别的微液滴轮廓（红色边界）与

微液滴基本重合，验证了所提算法的正确性。为进

一步验证所测定位置的正确性，采用图像分析软件

对初始时刻和结束时刻的液滴坐标分别进行测量，

结果如图４所示。由图可见，图像分析测试结果与

自行开发的ａｐｐ分析定位结果一致，验证了所提出

微液滴位置测定方法的正确性。

图４　图像分析软件对开始时刻和结束时刻

微液滴坐标测量结果

为进一步分析微液滴在分析时间段内输运轨

迹，采用开发的ａｐｐ分析了不同时刻微液滴坐标位

置，如图５所示。

图５　采用自行开发ａｐｐ测量的微液滴各时刻坐标值

由图５可知，在开始时刻，如２～６ｓ微液滴狓

坐标值变化较大，６ｓ后变化较小，主要原因是ＳＡＷ

幅度随传播距离而发生衰减，同时，信号发生器输出

功率略有波动，导致８～９ｓ间还有一定的输运距

离。此外，微液滴在压电基片上纵向方向略有变化，

说明压电基片表面疏水层不均匀，使微液滴在纵向

方向上发生偏移。

为进一步分析微液滴输运速度，采用开发的

ａｐｐ进行不同时间点和不同时间片段的输运速度测

量，结果如图６所示。

图６　采用ａｐｐ测量的微液滴各时刻速度值

由图６可知，第２ｓ作为初始时间，各时刻作为

结束时间，其平均速度逐渐减少；而各时刻前１ｓ作

为初始时间，各时刻作为结束时间，则各时刻速度值

发生跳变，与图５的微液滴坐标相符。

由图５、６可详细掌握微液滴具体运动轨迹和输

运速度，为ＳＡＷ 驱动微液滴的特性分析提供了技

术支撑，并为后续压电基片上微流分析提供基础。

３　结束语

本文开发了基于智能手机的压电基片上微液滴

识别及位置测定的应用软件，提出了基于颜色信息

和微液滴几何信息识别微液滴方法，并进一步确定

微液滴动态位置及输运速度。采用黑色墨水溶液微
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液滴为研究对象，应用自行开发的ａｐｐ进行压电基

片上微液滴识别和定位实验，验证了所提出方法和

所开发ａｐｐ的正确性。
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