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一种连杆往复机构驱动腕部训练装置，含有

翻转机构、连杆往复机构、动力机构，其中翻转机

构通过圆柱凸轮和齿轮的传动实现手掌板的翻

转和俯仰动作，这样将患者的手固定在该手掌板

时，就能带动患者的手掌进行翻转和俯仰动作的

训练，为了实现动作的反复运动，通过连杆往复

机构来带动翻转机构实现动作的反复运行，动力

机构内的锥体变速器能够实现驱动速度的无极

调速，这样能够适合不同翻转速度情况需求，该

训练装置能够替代康复和护理人员对患者进行

针对性的训练腕关节的翻转和俯仰动作，能够协

助患者尽快的恢复腕关节的机能。
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1.一种连杆往复机构驱动腕部训练装置，含有架体，安装在架体上的翻转机构、连杆往

复机构、动力机构，其特征是：

所述的架体含有一门形框架、位于门形框架上下两端的下架板和上架板，上、下架板平

行布置，

所述的翻转机构含有手掌板、横向的支撑轴，翻转驱动轮，支撑轴两端通过转动副安装

在门形框架的两侧立柱的中部，

手掌板一端是板体、另一端是竖向齿轮，板体和竖向齿轮通过中部的横向的翻转轴固

定连接，该翻转轴通过转动副安装在支撑轴的中部，翻转轴与支撑轴垂直布置；竖向齿轮一

端位于上、下架板之间，在竖向齿轮的外侧面的中心设有一个球形顶体，手掌板的板体上设

有手指绷带和手掌绷带；

翻转驱动轮含有两端通过转动副安装在上、下架板上的竖向轴、翻转齿轮和下压圆柱

凸轮，翻转齿轮靠近下架板并与上述手掌板的齿轮匹配，下压圆柱凸轮靠近上架板并与上

述球形顶体接触形成顶压关系，所述的翻转齿轮为不完整齿轮，翻转齿轮有齿牙的部位与

下压圆柱凸轮向下凸起的下压突出部位匹配，竖向轴的上端穿出上架板并设有传动齿轮；

所述的连杆往复机构位于上架板上部，含有扇形齿轮、连杆、曲柄，扇形齿轮的圆心处

的转轴安装在上架板上面，扇形齿轮与上述传动齿轮啮合传动，连杆两端分别与曲柄、扇形

齿轮中部铰接，曲柄的另一端与驱动转轴固定连接，

所述的动力机构包括驱动电机、锥体变速器，锥体变速器含有壳体和通过轴承盒安装

在壳体内部的两个相同的变速锥体，两个变速锥体的中心转轴通过轴承盒平行安装在壳体

内，两个变速锥体反向布置，两个锥体的锥面之间留有间距，在两锥体之间设有变速操作

杆，该变速操作杆布置方向两锥体上最接近的母线角度方向相同，变速操作杆上套装有变

速滚轮，该变速滚轮与两个锥体的表面都相切，其中一个锥体轴连接驱动电机，另一个锥体

轴为所述的驱动转轴，变速操作杆通过滑动副安装在壳体内部，变速操作杆的升降能够带

动变速滚轮的升降，变速操作杆上部穿出壳体并设有操作柄，壳体下部与下架板固定连接。

2.根据权利要求1所述的连杆往复机构驱动腕部训练装置，其特征是：所述的支撑轴两

端对称地套装有扭簧，扭簧的两端分别固定在支撑轴中部和门形框架的立柱上。

3.根据权利要求1所述的连杆往复机构驱动腕部训练装置，其特征是：支撑轴的中部为

横置的长方体，该长方体的横截面大于支撑轴两端的圆柱形轴部位的横截面，所述的门形

框架两侧的立柱上部对称地设有竖向的调节长圆孔，在两个调节长圆孔内横穿安装有调节

横杆，该调节横杆两端通过螺母安装。

4.根据权利要求1所述的连杆往复机构驱动腕部训练装置，其特征是：所述的扇形齿轮

含有扇形板体、弧形齿条、和定位块，所述的弧形齿条与扇形板体的弧形边沿之间通过互相

匹配的弧形的燕尾槽与燕尾槽导轨安装在一起形成弧形的滑动副，扇形板的弧形边沿的两

端分别固定安装定位块，弧形齿条的长度小于扇形板的弧形边沿的长度。

5.根据权利要求4所述的连杆往复机构驱动腕部训练装置，其特征是：所述的扇形板体

的中部设有沿径向布置的长圆孔，该长圆孔内设有直径与长圆孔宽度匹配的螺杆，螺杆上

部穿出该长圆孔并通过螺母将螺杆与长圆孔之间进行固定，螺杆的上端为与连杆连接的铰

接轴。

6.根据权利要求1所述的连杆往复机构驱动腕部训练装置，其特征是：在手掌板下方设
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有与架体连接在一起的支撑板，该支撑板下面设有滑套，在滑套内安装有小臂托盘，该小臂

托盘的外端向上弯曲成肘关节定位弯。

7.根据权利要求1所述的连杆往复机构驱动腕部训练装置，其特征是：在门形框架的上

部设有提手，在架体外设有箱体，箱体罩住上述上架板、下架板，操作杆向上伸出箱体。
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连杆往复机构驱动腕部训练装置

技术领域

[0001] 本发明涉及康复训练器械的技术领域，特别是涉及一种连杆往复机构驱动腕部训

练装置。

背景技术

[0002] 偏瘫、中风或脑瘫患者以及某些烧伤性患者导致的中枢神经性运动障碍患者的康

复治疗已经成为社会一大难题，按照人体的发育特点，肢体末端神经、肌肉的康复最为缓

慢，因此，康复过程中对肢体末端关节比如：腕关节的康复治疗最为关键，此外，在临床治疗

过程中，末端关节运动往往会受到近体侧端肌肉的影响，肢体的运动也主要依赖于近体侧

端肌肉收缩，使得控制末端关节的肌肉得不到训练，传统的康复治疗手段主要以治疗医师

的单对单手动治疗为主，并附以简单的康复设备，现有的腕关节康复设备的训练动作较为

单一且类型有限，只能对手腕进行简单摆动活动，本来腕关节的运动形式就比较复杂，这些

简单的康复设备对腕关节的康复存很大的局限性，需要康复和护理人员付出大量的体力劳

动，患者的腕关节机能才会恢复，随着这类患者日益增多，单纯依靠康复和护理人员进行协

助的带动运动将不再合适，有必要给出针对性的腕关节机能恢复的相关设备来替代康复和

护理人员。

发明内容

[0003] 本发明的目的是为了解决上述问题，提供一种连杆往复机构驱动腕部训练装置。

[0004] 本发明的技术方案是：一种连杆往复机构驱动腕部训练装置，含有架体，安装在架

体上的翻转机构、连杆往复机构、动力机构，其特征是：

所述的架体含有一门形框架、位于门形框架上下两端的下架板和上架板，上、下架板平

行布置，

所述的翻转机构含有手掌板、横向的支撑轴，翻转驱动轮，支撑轴两端通过转动副安装

在门形框架的两侧立柱的中部，

手掌板一端是板体、另一端是竖向齿轮，板体和竖向齿轮通过中部的横向的翻转轴固

定连接，该翻转轴通过转动副安装在支撑轴的中部，翻转轴与支撑轴垂直布置；竖向齿轮一

端位于上、下架板之间，在竖向齿轮的外侧面的中心设有一个球形顶体，手掌板的板体上设

有手指绷带和手掌绷带；

翻转驱动轮含有两端通过转动副安装在上、下架板上的竖向轴、翻转齿轮和下压圆柱

凸轮，翻转齿轮靠近下架板并与上述手掌板的齿轮匹配，下压圆柱凸轮靠近上架板并与上

述球形顶体接触形成顶压关系，所述的翻转齿轮为不完整齿轮，翻转齿轮有齿牙的部位与

下压圆柱凸轮向下凸起的下压突出部位匹配，竖向轴的上端穿出上架板并设有传动齿轮；

所述的连杆往复机构位于上架板上部，含有扇形齿轮、连杆、曲柄，扇形齿轮的圆心处

的转轴安装在上架板上面，扇形齿轮与上述传动齿轮啮合传动，连杆两端分别与曲柄、扇形

齿轮中部铰接，曲柄的另一端与驱动转轴固定连接，
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所述的动力机构包括驱动电机、锥体变速器，锥体变速器含有壳体和通过轴承盒安装

在壳体内部的两个相同的变速锥体，两个变速锥体的中心转轴通过轴承盒平行安装在壳体

内，两个变速锥体反向布置，两个锥体的锥面之间留有间距，在两锥体之间设有变速操作

杆，该变速操作杆布置方向两锥体上最接近的母线角度方向相同，变速操作杆上套装有变

速滚轮，该变速滚轮与两个锥体的表面都相切，其中一个锥体轴连接驱动电机，另一个锥体

轴为所述的驱动转轴，变速操作杆通过滑动副安装在壳体内部，变速操作杆的升降能够带

动变速滚轮的升降，变速操作杆上部穿出壳体并设有操作柄，壳体下部与下架板固定连接。

[0005] 优选的，所述的支撑轴两端对称地套装有扭簧，扭簧的两端分别固定在支撑轴中

部和门形框架的立柱上。

[0006] 优选的，支撑轴的中部为横置的长方体，该长方体的横截面大于支撑轴两端的圆

柱形轴部位的横截面，所述的门形框架两侧的立柱上部对称地设有竖向的调节长圆孔，在

两个调节长圆孔内横穿安装有调节横杆，该调节横杆两端通过螺母安装。

[0007] 优选的，所述的扇形齿轮含有扇形板体、弧形齿条、和定位块，所述的弧形齿条与

扇形板体的弧形边沿之间通过互相匹配的弧形的燕尾槽与燕尾槽导轨安装在一起形成弧

形的滑动副，扇形板的弧形边沿的两端分别固定安装定位块，弧形齿条的长度小于扇形板

的弧形边沿的长度。

[0008] 优选的，所述的扇形板体的中部设有沿径向布置的长圆孔，该长圆孔内设有直径

与长圆孔宽度匹配的螺杆，螺杆上部穿出该长圆孔并通过螺母将螺杆与长圆孔之间进行固

定，螺杆的上端为与连杆连接的铰接轴。

[0009] 优选的，在手掌板下方设有与架体连接在一起的支撑板，该支撑板下面设有滑套，

在滑套内安装有小臂托盘，该小臂托盘的外端向上弯曲成肘关节定位弯。

[0010] 优选的，在门形框架的上部设有提手，在架体外设有箱体，箱体罩住上述上架板、

下架板，操作杆向上伸出箱体。

[0011] 本发明的有益效果是：

该连杆往复机构驱动腕部训练装置，含有翻转机构、连杆往复机构、动力机构，其中翻

转机构通过圆柱凸轮和齿轮的传动实现手掌板的翻转和俯仰动作，这样将患者的手固定在

该手掌板时，就能带动患者的手掌进行翻转和俯仰动作的训练，为了实现动作的反复运动，

通过连杆往复机构来带动翻转机构实现动作的反复运行，动力机构内的锥体变速器能够实

现驱动速度的无极调速，这样能够适合不同翻转速度情况需求，该训练装置能够替代康复

和护理人员对患者进行针对性的训练腕关节的翻转和俯仰动作，能够协助患者尽快的恢复

腕关节的机能。

附图说明

[0012] 图1为连杆往复机构驱动腕部训练装置的立体结构示意图；

图2为去除箱体的连杆往复机构驱动腕部训练装置的立体结构示意图之一；

图3为去除箱体的连杆往复机构驱动腕部训练装置的立体结构示意图之二；

图4为去除箱体的连杆往复机构驱动腕部训练装置的正视结构示意图；

图5为图4的A-A剖面结构示意图；

图6为图4俯视结构示意图；
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图7为图6的B-B剖面结构示意图；

图8为该装置中连杆往复机构的俯视结构示意图；

图9为图8的C-C剖面结构示意图；

图10为连杆往复机构的立体结构示意图；

图11为动力机构立体结构示意图；

图12为手掌板的立体结构示意图；

图13为翻转驱动轮的立体结构示意图之一；

图14为翻转驱动轮的立体结构示意图之二；

图中：1.箱体、2.变速操作杆手柄、3.提手、4.调整横杆、5.扭簧、6.支撑轴、7.长方体、

8.翻转轴、9.手板体、10.绷带、11.支撑板、12.小臂托盘、13.肘关节定位弯、14.驱动齿轮、

15.曲柄、16.连杆、17.扇形齿轮的盘体、171.长圆孔、172.燕尾滑轨、173.螺栓、174.螺母、

18.弧形齿条、181.燕尾滑槽、19.定位块、20.下架板、21.上架板、22.圆柱凸轮、221.下压突

出部位、222.非下压部位、23.竖向轴、24.翻转齿轮、25.竖向齿轮、26.球形顶体、27.变速操

作杆、28.门形框架、29.调节长圆孔、30.壳体、31.驱动转轴、32.从动锥体、33.主动锥体、

34.驱动电机轴、35.变速滚轮、36.轴承盒、37.驱动电机、38.滑套。

具体实施方式

[0013] 实施例一：参见图1-13，图中一种连杆往复机构驱动腕部训练装置，含有架体，安

装在架体上的翻转机构、连杆往复机构、动力机构，其特征是：

所述的架体含有一门形框架、位于门形框架上下两端的下架板和上架板，上、下架板平

行布置，上下架板之间用于安装翻转机构，

所述的翻转机构含有手掌板、横向的支撑轴，翻转驱动轮，支撑轴两端通过转动副安装

在门形框架的两侧立柱的中部，

手掌板一端是板体、另一端是竖向齿轮，板体和竖向齿轮通过中部的横向的翻转轴固

定连接，该翻转轴通过转动副安装在支撑轴的中部，翻转轴与支撑轴垂直布置；竖向齿轮一

端位于上、下架板之间，在竖向齿轮的外侧面的中心设有一个球形顶体，手掌板的板体上设

有手指绷带和手掌绷带；患者的手指和手掌通过该绷带与板体固定在一起，随板体进行被

动运动训练。

[0014] 翻转驱动轮含有两端通过转动副安装在上、下架板上的竖向轴、翻转齿轮和下压

圆柱凸轮，翻转齿轮靠近下架板并与上述手掌板的齿轮匹配，下压圆柱凸轮靠近上架板并

与上述球形顶体接触形成顶压关系，所述的翻转齿轮为不完整齿轮，翻转齿轮有齿牙的部

位与下压圆柱凸轮向下凸起的下压突出部位匹配，竖向轴的上端穿出上架板并设有传动齿

轮；翻转驱动轮在绕竖向轴转动时，下压圆柱凸轮的下压突出部位向下顶压球形顶体，从而

带动竖向齿轮一端绕支撑轴向下摆动，与下面同时转动过来的翻转齿轮上才齿牙啮合上，

翻转齿轮继续转动带动竖向齿轮转动，竖向齿轮的转动同步带动翻转轴、板体翻转180度，

此时翻转齿轮有齿牙部位与竖向齿轮和啮合完成，翻转齿轮的无齿牙部位不能驱动竖向齿

轮转动，翻转轴不再转动，同时上面的下压圆柱凸轮进入到非下压部位，由于板体重力以及

患者手臂重力的作用，竖向齿轮端绕支撑轴向上摆动，这样竖向齿轮与下面的翻转齿轮同

时也分离开，当翻转驱动轮反向转动时，能够实现上述动作的反向进行，由于翻转齿轮和下
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压圆柱凸轮均为对称结构，其反向进行的翻转动作与正向翻转动作一致也是翻转180度。上

述下压圆柱凸轮的下沿突出部位为向下突出的平面，这样能够保证顶压过程中球形顶体的

高度不变，保持竖向齿轮与翻转齿轮的啮合。

[0015] 所述的连杆往复机构位于上架板上部，含有扇形齿轮、连杆、曲柄，扇形齿轮的圆

心处的转轴安装在上架板上面，扇形齿轮与上述传动齿轮啮合传动，连杆两端分别与曲柄、

扇形齿轮中部铰接，曲柄的另一端与驱动转轴固定连接，曲柄的单向持续转动带动连杆，能

够实现扇形齿轮绕圆心的往复摆动，扇形齿轮带动传动齿轮往复转动从而带动上述翻转驱

动轮的往复转动，进一步的实现手掌板的来回翻转。

[0016] 所述的动力机构包括驱动电机、锥体变速器，锥体变速器含有壳体和通过轴承盒

安装在壳体内部的两个相同的变速锥体，两个变速锥体的中心转轴通过轴承盒平行安装在

壳体内，两个变速锥体反向布置，两个锥体的锥面之间留有间距，在两锥体之间设有变速操

作杆，该变速操作杆布置方向两锥体上最接近的母线角度方向相同，变速操作杆上套装有

变速滚轮，该变速滚轮与两个锥体的表面都相切，其中一个锥体轴连接驱动电机，另一个锥

体轴为所述的驱动转轴，变速操作杆通过滑动副安装在壳体内部，变速操作杆的升降能够

带动变速滚轮的升降，变速操作杆上部穿出壳体并设有操作柄，壳体下部与下架板固定连

接。

[0017] 该驱动电机可选带减速的直流电机，从而降低输出转速和提升扭矩，变速滚轮在

两变速锥体之间的上下位置的变化，同时变化了两个锥体之间的传动半径，从而实现了传

动比的无级变化，变速滚轮表面与两个锥体的表面之间通过摩擦力进行传动，这样驱动轴

带动曲柄进行连续的转动，曲柄的转动速度就能实现无级调速，来适应不同患者的不同翻

腕速度需求，拓宽该装置的适应范围。

[0018] 所述的支撑轴两端对称地套装有扭簧，扭簧的两端分别固定在支撑轴中部和门形

框架的立柱上。扭簧带动手掌板的板体一端向下摆动，实现手掌俯仰动作的实现，这是该装

置的除上述翻转训练的另一训练目的。

[0019] 支撑轴的中部为横置的长方体，该长方体的横截面大于支撑轴两端的圆柱形轴部

位的横截面，所述的门形框架两侧的立柱上部对称地设有竖向的调节长圆孔，在两个调节

长圆孔内横穿安装有调节横杆，该调节横杆两端通过螺母安装。该调节杆与长方体的上平

面间形成摆动限位结构，用于控制手掌板板体的俯仰摆动角度，当上面调节横杆距离长方

体的上表面距离远近不同时，手掌板板体的下摆角度不同。

[0020] 所述的扇形齿轮含有扇形板体、弧形齿条、和定位块，所述的弧形齿条与扇形板体

的弧形边沿之间通过互相匹配的弧形的燕尾槽与燕尾槽导轨安装在一起形成弧形的滑动

副，扇形板的弧形边沿的两端分别固定安装定位块，弧形齿条的长度小于扇形板的弧形边

沿的长度。在扇形板体往复摆动时，其上面的弧形齿条不是时刻随着其运动，在每次扇形板

体启动摆动时，由于弧形齿条的长度小，且位于扇形板体弧形边沿的靠传动齿轮的一端与

此处的定位块接触，此时扇形板体摆动，扇形齿条和驱动齿轮由于阻力的作用不运动，扇形

齿条通过弧形滑动副与扇形板体相对滑动，当扇形板体的弧形边沿滑动至其上面固定的另

一个定位块与弧形齿条端部接触时，弧形齿条将随扇形板体一起摆动，当然扇形板体反向

摆动时是同样的道理，这样在扇形板体往复摆动时，弧形齿条的往复运动的两端带有停歇

时间，从而给驱动齿轮往复转动也是带有停歇时间的，最终实现翻转动作的两端具有停歇
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时间，给患者训练时提供一个翻转的缓冲时间，提升患者使用的舒适度。

[0021] 所述的扇形板体的中部设有沿径向布置的长圆孔，该长圆孔内设有直径与长圆孔

宽度匹配的螺杆，螺杆上部穿出该长圆孔并通过螺母将螺杆与长圆孔之间进行固定，螺杆

的上端为与连杆连接的铰接轴。扇形齿轮与连杆的铰接位置的变化能够调整扇形齿轮的摆

动幅度。

[0022] 在手掌板下方设有与架体连接在一起的支撑板，该支撑板下面设有滑套，在滑套

内安装有小臂托盘，该小臂托盘的外端向上弯曲成肘关节定位弯。当该装置放置到桌面或

者其他平台时，人手被绷带固定到板体上后，该托盘通过滑动调整能适应不同臂长的患者，

同时弯曲的肘关节定位弯能够拦住患者的肘关节，避免其使用过程中向后撤。

[0023] 在门形框架的上部设有提手，在架体外设有箱体，箱体罩住上述上架板、下架板，

操作杆向上伸出箱体，在箱子上部操作杆穿出的部位可以设置弹性的夹子，用于对操作杆

升降调整后进行夹持固定，其他的夹持机构也可以使用，现有技术中的各种夹持固定结构

都能使用。

[0024] 提手用于搬运该装置；箱体用于封闭内部的运动机构，保护内部结构不与外面碰

触，影响其正常运动。

[0025] 该装置的工作过程如下：

使用时，康复医师或者护理人员根据患者的手腕关节恢复状态评判其适合的翻转速

度，启动电机后，通过操作杆的升降来调整一个合适翻转速度，速度调整合适后停机。将患

者的手指和手掌通过绷带与手掌板的板体固定在一起，然后启动电机进行训练，电机启动

后带动锥体调速器运转，然后带动曲柄连续转动，曲柄通过连杆带动扇形齿轮往复摆动，从

而驱动传动齿轮带动下面的翻转驱动轮往复转动，翻转驱动轮的往复转动带动手掌板来回

翻转和俯仰，从而实现了针对腕部的翻转训练和俯仰训练，该装置的使用能够大幅度降低

康复医师或者护理人员辅助劳动强度，并且能够保证患者训练动作、姿势的一致性，避免出

现不达标的动作。
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