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(57)摘要

本发明公开了一种面向肩肘腕指关节的上

肢可重构式机械康复装置，肩关节模块、肘关节

模块、腕关节模块以及手指关节模块；同时，还包

括肩肘连接部件用以连接肩关节模块和肘关节

模块，肘腕连接部件用以连接肘关节模块和腕关

节模块，腕指连接部件用以连接腕关节模块和手

指关节模块；通过使用模块连接部件对不同模块

进行连接。本发明通过不同的关节模块的组合，

能够根据瘫痪患者的偏瘫程度，制定出针对性的

康复训练疗法，其具有可重复性、灵活性、康复轨

迹可规划性、康复运动多样性、减少人力财力消

耗以及达到良好的康复效果等优点。
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1.一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，包括：肩关节模块、肘关节模

块、腕关节模块、手指关节模块，其特征在于：肩肘连接部件用以连接肩关节模块和肘关节

模块，肘腕连接部件用以连接肘关节模块和腕关节模块，腕指连接部件用以连接腕关节模

块和手指关节模块。

2.根据权利要求1所述的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，其特

征在于：所述肩关节模块中水平铝材支架、第一水平连杆依次连接，第一电机组件安装于水

平铝材支架与第一水平连杆之间；所述第一水平连杆与第一竖直连杆、转动圆盘、连杆、齿

轮箱依次连接，第二电机组件安装于第一竖直连杆与转动圆盘之间，第三电机组件安装于

齿轮箱内；所述齿轮箱与肩关节内外旋转组件相连接；所述肩关节内外旋转组件包括滑块

底座与滑块连接，滑轮固定于滑块中，在半圆环中滑动，滑块底座自由端连接有大臂固定挡

板，齿轮箱中齿轮通过皮带与半圆环连接；所述半圆环自由端与肩肘连接部件一端转动连

接。

3.根据权利要求2所述的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，其特

征在于：所述肘关节模块中第二半圆环自由端与肩肘连接部件另一端转动连接，第四电机

组件安装于第二半圆环的末端，半圆环飞轮安装于第二半圆环侧面，第二滑块安装于第二

半圆环的滑轨之中；第二齿轮、传动轴、第五电机固定板依次连接；所述第五电机组件安装

于第五电机固定板内，所述第二滑块自由端与肘腕连接部件相连接，肘腕连接部件上设置

有小臂固定挡板。

4.根据权利要求3所述的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，其特

征在于：所述肩肘连接部件包括：第一关节连轴、第二关节连轴，第一关节连轴、第二关节连

轴前端分别穿过半圆环的两个自由端，第一关节连轴后端与第一关节固定板相连接，第二

关节连轴后端与第二关节固定板，所述第一关节固定板自由端与装有第四电机组件的第二

半圆环一端相连接，所述第二关节固定板自由端与第二半圆环另一端相连接。

5.根据权利要求3所述的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，其特

征在于：所述腕关节模块中第六电机固定板分别与第三滑块相连接，第三滑块与肘腕连接

部件相连接；所述第六电机组件安装于第六电机固定板上；所述第六电机组件的减速器与

腕指连接部件一端相连接；腕指连接部件另一端与手指关节模块或者握手。

6.根据权利要求5所述的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，其特

征在于：所述肘腕关节连接部件包括：关节滑轴，所述关节滑轴一端与第二滑块相连接，关

节滑轴上设置有关节滑块，关节滑块上设置有小臂固定挡板；关节滑轴还设置有第三滑块。

7.根据权利要求5所述的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，其特

征在于：所述手指关节模块中第七电机组固定板与手背穿戴部件连接，第七电机组件安装

于第七电机组固定板上；所述拇指穿戴部件、食指穿戴部件、中指穿戴部件、无名指穿戴部

件、小指穿戴部件均安装于手背穿戴部件上；第七电机组件通过传动装置与拇指穿戴部件、

食指穿戴部件、中指穿戴部件、无名指穿戴部件、小指穿戴部件相连接。

8.根据权利要求7所述的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，其特

征在于：所述腕指连接部件包括：关节滑轨，关节滑轨一端与第六电机组件的减速器相连

接，关节滑轨上设置有凹槽，凹槽上设置有通孔，握手或者手背穿戴部件一端插入凹槽，通

过螺丝插过通孔固定。
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9.根据权利要求1-8任意一项所述的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复

装置，其特征在于：还包括固定升降台，所述固定升降台与水平铝材支架一端相连接。

10.根据权利要求1-8任意一项所述的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康

复装置，其特征在于：电机组件包括电机驱动器以及谐波减速器。
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一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置

技术领域

[0001] 本发明涉及一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，属于医疗机器

人技术领域。

背景技术

[0002] 目前，我国是中风病的高发地区，中风病率在每10万人口中约550例。此外，随着社

会及城市建设的发展，交通事故、斗殴及建筑工地事故等导致的脑外伤日趋增多，成为肢体

瘫痪的另一常见原因。

[0003] 对于中风和脑外伤患者，尽早介入康复训练不仅能够维持关节活动度，防止关节

萎缩，而且能够明显提高患者活动功能的最终康复程度。传统的康复治疗不仅对康复医师

的要求很高，而且消耗人力物力，给病人带来巨大经济负担的同时，训练效果往往会有较大

的误差。

[0004] 而现有的康复机器人，虽然在人力以及康复训练的效果上有很大的改善，但大多

数的康复机器人都是不可重构的，对于不同的患者不能够达到自适应性。

发明内容

[0005] 目的：为了克服现有康复机器人自适应性不足的问题，本发明提供一种面向肩肘

腕指关节的上肢可重构式机械康复装置。

[0006] 技术方案：为解决上述技术问题，本发明采用的技术方案为：

一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，包括：肩关节模块、肘关节模

块、腕关节模块、手指关节模块，肩肘连接部件用以连接肩关节模块和肘关节模块，肘腕连

接部件用以连接肘关节模块和腕关节模块，腕指连接部件用以连接腕关节模块和手指关节

模块。

[0007] 作为优选方案，所述肩关节模块中水平铝材支架、第一水平连杆依次连接，第一电

机组件安装于水平铝材支架与第一水平连杆之间；所述第一水平连杆与第一竖直连杆、转

动圆盘、连杆、齿轮箱依次连接，第二电机组件安装于第一竖直连杆与转动圆盘之间，第三

电机组件安装于齿轮箱内；所述齿轮箱与肩关节内外旋转组件相连接；所述肩关节内外旋

转组件包括滑块底座与滑块连接，滑轮固定于滑块中，在半圆环中滑动，滑块底座自由端连

接有大臂固定挡板，齿轮箱中齿轮通过皮带与半圆环连接；所述半圆环自由端与肩肘连接

部件一端转动连接。

[0008] 作为优选方案，所述肘关节模块中第二半圆环自由端与肩肘连接部件另一端转动

连接，第四电机组件安装于第二半圆环的末端，半圆环飞轮安装于第二半圆环侧面，第二滑

块安装于第二半圆环的滑轨之中；第二齿轮、传动轴、第五电机固定板依次连接；所述第五

电机组件安装于第五电机固定板内，所述第二滑块自由端与肘腕连接部件相连接，肘腕连

接部件上设置有小臂固定挡板。

[0009] 作为优选方案，所述肩肘连接部件包括：第一关节连轴、第二关节连轴，第一关节
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连轴、第二关节连轴前端分别穿过半圆环的两个自由端，第一关节连轴后端与第一关节固

定板相连接，第二关节连轴后端与第二关节固定板，所述第一关节固定板自由端与装有第

四电机组件的第二半圆环一端相连接，所述第二关节固定板自由端与第二半圆环另一端相

连接。

[0010] 作为优选方案，所述腕关节模块中第六电机固定板分别与第三滑块相连接，第三

滑块与肘腕连接部件相连接；所述第六电机组件安装于第六电机固定板上；所述第六电机

组件的减速器与腕指连接部件一端相连接；腕指连接部件另一端与手指关节模块或者握

手。

[0011] 作为优选方案，所述肘腕关节连接部件包括：关节滑轴，所述关节滑轴一端与第二

滑块相连接，关节滑轴上设置有关节滑块，关节滑块上设置有小臂固定挡板；关节滑轴还设

置有第三滑块。

[0012] 作为优选方案，所述手指关节模块中第七电机组固定板与手背穿戴部件连接，第

七电机组件安装于第七电机组固定板上；所述拇指穿戴部件、食指穿戴部件、中指穿戴部

件、无名指穿戴部件、小指穿戴部件均安装于手背穿戴部件上；第七电机组件通过传动装置

与拇指穿戴部件、食指穿戴部件、中指穿戴部件、无名指穿戴部件、小指穿戴部件相连接。

[0013] 作为优选方案，所述腕指连接部件包括：关节滑轨，关节滑轨一端与第六电机组件

的减速器相连接，关节滑轨上设置有凹槽，凹槽上设置有通孔，握手或者手背穿戴部件一端

插入凹槽，通过螺丝插过通孔固定。

[0014] 作为优选方案，还包括固定升降台，所述固定升降台与水平铝材支架一端相连接。

[0015] 作为优选方案，电机组件包括电机驱动器以及谐波减速器。

[0016] 有益效果：本发明提供的一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，

添加了可重构的灵活性，使不同部位受伤的患者能够有更加针对性的康复训练，同时也节

省了经济成本。通过不同的关节模块的组合，能够根据瘫痪患者的偏瘫程度，制定出针对性

的康复训练疗法，其具有可重复性、灵活性、康复轨迹可规划性、康复运动多样性、减少人力

财力消耗以及达到良好的康复效果等优点。

[0017] 与现有技术相比，本发明有益效果在于：

1、本发明是整体可重构的，其中，肘关节模块、腕关节模块以及手指关节模块均可拆卸

且安装简便；每个关节模块均可独立运动，同时，各个关节模块之间通过不同的组合装配，

实现多关节联合运动；

2、本发明采用轻质外骨骼结构，相比与传统的末端牵引式结构和普通材料外骨骼结构

而言具有结构轻便、人体贴合强度强的优点；

3、本发明可适应不同身材及不同患病部位的患者，具有普遍的适应性以及灵活性；

4、本发明可以有效地节省人力物力及财力地消耗，为患者节约经济成本。

附图说明

[0018] 图1为肩关节模块、肘关节模块、腕关节模块及手指关节模块联合结构示意图；

图2为肩关节模块的结构示意图；

图3为肘关节模块的结构示意图；

图4为腕关节模块的结构示意图；
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图5为手指关节模块的结构示意图；

图6为肩肘连接部件的结构示意图；

图7为肘腕连接部件的结构示意图；

图8为腕指连接部件的结构示意图。

具体实施方式

[0019] 下面结合附图对本发明作更进一步的说明。

[0020] 如图1所示，一种面向肩肘腕指关节的上肢可重构式机械康复装置，包括以下四个

独立模块：肩关节模块、肘关节模块、腕关节模块以及手指关节模块；同时，还包括肩肘连接

部件用以连接肩关节模块和肘关节模块，肘腕连接部件用以连接肘关节模块和腕关节模

块，腕指连接部件用以连接腕关节模块和手指关节模块；通过使用模块连接部件对不同模

块进行连接，包括以下六种组合方式进行康复训练：肩关节模块与肘关节模块联合康复运

动，肘关节模块与腕关节模块联合康复运动，腕关节模块与手指关节模块联合康复运动，肩

关节模块、肘关节模块及腕关节模块联合康复运动，肘关节模块、腕关节模块及手指关节模

块联合康复运动，肩关节模块、肘关节模块、腕关节模块及手指关节模块联合康复运动。

[0021] 如图2所示，所述肩关节模块中固定升降台101、水平铝材支架102、第一水平连杆

104依次连接，第一电机组件（包括电机驱动器以及谐波减速器）103安装于水平铝材支架

102与第一水平连杆104之间；所述第一水平连杆104与第一竖直连杆105、转动圆盘107、连

杆108、齿轮箱109依次连接，第二电机组件（包括电机驱动器以及谐波减速器）106安装于第

一竖直连杆105与转动圆盘107之间，第三电机组件（包括电机驱动器以及谐波减速器）110

安装于齿轮箱108内；所述齿轮箱108与肩关节内外旋转组件相连接；所述肩关节内外旋转

组件包括滑块底座111与滑块112连接，滑轮113固定于滑块112中，在半圆环114中滑动，滑

块底座111自由端连接有大臂固定挡板115，齿轮箱108中齿轮通过皮带与半圆环114连接。

在康复训练过程中，将人体大臂通过绑带固定于大臂固定挡板115中，通过驱动第一电机组

件103，带动第一水平连杆104转动，实现肩关节外展与内收的康复训练动作；通过驱动第二

电机组件106，带动转动圆盘107旋转，实现肩关节外屈与内敛的康复训练动作；通过第三电

机组件110，带动齿轮箱108中的齿轮旋转，而齿轮箱108中齿轮通过皮带与关节3半圆环114

连接，从而带动关节3半圆环114转动，实现肩关节内外旋转的康复训练动作。所述半圆环

114自由端与肩肘连接部件一端转动连接。

[0022] 如图3所示，所述肘关节模块中第二半圆环203自由端与肩肘连接部件另一端转动

连接，第四电机组件（包括电机驱动器以及谐波减速器）201安装于第二半圆环203的末端，

半圆环飞轮202安装于第二半圆环203侧面，第二滑块204安装于第二半圆环203的滑轨之

中；第二齿轮205、传动轴206、第五电机固定板207依次连接；所述第五电机组件（包括电机

驱动器以及谐波减速器）208安装于第五电机固定板207内，所述第二滑块204自由端与肘腕

连接部件相连接，肘腕连接部件上设置有小臂固定挡板302；在康复训练过程中，将人体大

臂通过绑带固定于大臂固定挡板115中，将人体小臂通过绑带固定于小臂固定挡板302中，

通过驱动第四电机组件（包括电机驱动器以及谐波减速器）201带动第二半圆环203转动，实

现肘关节外展与内收的康复训练动作；通过驱动第五电机组件（包括电机驱动器以及谐波

减速器）208带动传动轴206转动，而传动轴206又与第二齿轮205连接，可以减少摩擦，在第
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二半圆环203内设有滑轨，第二滑块204在第二半圆环203中滑轨滑动，从而实现肘关节的内

旋与外旋的康复训练动作。

[0023] 如图4所示，所述腕关节模块中第六电机固定板304分别与第三滑块303相连接，第

三滑块303与肘腕连接部件相连接；所述第六电机组件（包括电机驱动器以及谐波减速器）

305安装于第六电机固定板304上；所述第六电机组件305的减速器与腕指连接部件一端相

连接。；在康复训练过程中，将人体小臂通过绑带固定于小臂固定挡板302中，通过驱动第六

电机组件（包括电机驱动器以及谐波减速器）305带动腕指连接部件另一端的手指关节模块

或者握手307，实现腕关节的内屈与外伸的康复训练动作。

[0024] 如图5所示，所述手指关节模块中第七电机组固定板403与手背穿戴部件401连接，

第七电机组件（包括四个电机）402安装于第七电机组固定板403上；所述拇指穿戴部件404、

食指穿戴部件405、中指穿戴部件406、无名指穿戴部件407、小指穿戴部件408均安装于手背

穿戴部件401上，构成人体手爪状；第七电机组件通过传动装置与拇指穿戴部件404、食指穿

戴部件405、中指穿戴部件406、无名指穿戴部件407、小指穿戴部件408相连接；在康复训练

过程中，通过驱动第七电机组件（包括四个电机）402带动各个手指关节运动，实现手指关节

的康复训练动作。

[0025] 如图6所示，肩肘连接部件包括：第一关节连轴501、第二关节连轴502，第一关节连

轴501、第二关节连轴502前端分别穿过半圆环114的两个自由端，第一关节连轴501后端与

第一关节固定板503相连接，第二关节连轴502后端与第二关节固定板504，所述第一关节固

定板503自由端与装有第四电机组件201的第二半圆环203一端相连接，所述第二关节固定

板504自由端与第二半圆环203另一端相连接。实现肩关节模块与肘关节模块的连接；拆卸

过程中，只需要将所述肩肘连接部件卸下即可。

[0026] 如图7所示，肘腕关节连接部件包括：关节滑轴601，所述关节滑轴601一端与第二

滑块204相连接，关节滑轴601上设置有关节滑块301，关节滑块301上设置有小臂固定挡板

302；关节滑轴601还设置有第三滑块303。以此实现肘关节模块和腕关节模块的连接；拆卸

过程中，只需要将所述肘腕连接部件卸下即可。

[0027] 如图8所示，腕指连接部件包括：关节滑轨701，关节滑轨701一端与第六电机组件

305的减速器相连接，关节滑轨701上设置有凹槽702，凹槽702上设置有通孔703，握手307或

者手背穿戴部件401一端插入凹槽，通过螺丝插过通孔固定。即可实现腕关节模块和手指关

节模块的连接；拆卸过程中，只要将紧拧螺钉卸下，将手指关节模块取出，然后再换上握手

307即可。

[0028] 以上所述仅是本发明的优选实施方式，应当指出：对于本技术领域的普通技术人

员来说，在不脱离本发明原理的前提下，还可以做出若干改进和润饰，这些改进和润饰也应

视为本发明的保护范围。
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