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(57)摘要

本实用新型属于人体外骨骼助力技术领域，

具体涉及一种上肢外骨骼助力装置。本实用新型

的技术方案包括机架、大小臂装置、助力机构和

躺垫；所述大小臂装置通过大臂固定架安装在机

架的前方，所述助力机构设在机架上，所述躺垫

设在机架的顶面。本实用新型装置的目的是为胸

大肌和三角肌力量较弱者以及长时间训练胸大

肌和三角肌力竭者提供一种上肢外骨骼助力装

置，以便训练者能够很好的完成训练动作，同时

能够利用小臂和脚蹬助力装置对哑铃和杠铃等

重物起到支撑作用，避免因为大臂力量不足导致

训练者面临被砸伤的风险。
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1.一种上肢外骨骼助力装置，其特征是：包括机架(1)、大小臂装置(2)、助力机构(3)和

躺垫(4)；所述大小臂装置(2)通过大臂固定架(1‑2)安装在机架(1)的前方，所述助力机构

(3)设在机架(1)上，所述躺垫(4)设在机架(1)的顶面。

2.根据权利要求1所述的一种上肢外骨骼助力装置，其特征是：所述机架(1)由上底板

(1‑1)、下底板(1‑9)、斜支撑架(1‑7)、竖直支撑杆(1‑10)、十字支撑杆(1‑6)、凸轮固定架

(1‑8)、两个大臂固定架(1‑2)、弹簧固定架(1‑5)、脚蹬固定架(1‑4)和脚蹬(1‑3)组成；所述

上底板(1‑1)位于机架(1)上部；所述下底板(1‑9)位于机架(1)下部；所述斜支撑架(1‑7)安

装在上底板(1‑1)和下底板(1‑9)之间；所述竖直支撑杆(1‑10)安装在斜支撑架(1‑7)前端；

所述十字支撑杆(1‑6)通过销钉与斜支撑架(1‑7)中部连接，并且十字支撑杆(1‑6)的一端

通过销钉与上底板(1‑1)连接；所述两个大臂固定架(1‑2)对称安装在机架(1)前方两侧；所

述凸轮固定架(1‑8)安装在大臂固定架(1‑2)的外侧，所述弹簧固定架(1‑5)安装在机架(1)

后端两侧；所述脚蹬固定架(1‑4)对称安装在机架(1)的后端两侧；所述脚蹬(1‑3)通过转轴

与脚蹬固定架(1‑4)连接。

3.根据权利要求1所述一种上肢外骨骼助力装置，其特征是：所述大小臂装置(2)由大

臂(2‑2)、小臂(2‑5)、绑带(2‑1)、调节按钮(2‑4)、三角凸台(2‑3)、长连杆(2‑9)、短连杆(2‑

6)、推杆(2‑8)、滚子(2‑7)组成；所述大臂(2‑2)的一端和大臂固定架(1‑2)通过双头螺柱连

接，另一端通过销钉与小臂(2‑5)连接；所述长连杆(2‑9)的一端与大臂(2‑2)的底部连接，

另一端与推杆(2‑8)活动相连；所述短连杆(2‑6)的一端与大臂(2‑2)底部连接，另一端与推

杆(2‑8)活动相连；所述滚子(2‑7)固定连接在推杆(2‑8)底部；所述调节按钮(2‑4)设在绑

带(2‑1)上，所述绑带(2‑1)设在大臂(2‑2)与小臂(2‑5)上；所述三角凸台(2‑3)对称设在靠

近大臂(2‑2)的小臂(2‑5)上的前端两边。

4.根据权利要求1所述一种上肢外骨骼助力装置，其特征是：所述助力机构(3)由绕线

轮(3‑1)、凸轮(3‑2)、牵引绳(3‑3)、带轮(3‑4)、弹簧(3‑5)组成；所述凸轮(3‑2)相切于滚子

(2‑7)；所述绕线轮3‑1与凸轮3‑2固定在同一转轴上，并且绕线轮(3‑1)与凸轮(3‑2)通过转

轴可旋转的固定在凸轮固定架(1‑8)上；所述弹簧(3‑5)的一端固定在弹簧固定架(1‑5)上，

另一端与牵引绳(3‑3)的一端相连接；所述牵引绳(3‑3)另一端绕绕线轮(3‑1)一圈；所述带

轮(3‑4)通过转轴与脚蹬(1‑3)连接，并且位于机架(1)后部。

5.根据权利要求1所述一种上肢外骨骼助力装置，其特征是：所述躺垫(4)由头部躺垫

(4‑1)、背部躺垫(4‑2)、腰部躺垫(4‑3)和臀部躺垫(4‑4)组成；所述躺垫(4)由头部躺垫(4‑

1)、背部躺垫(4‑2)、腰部躺垫(4‑3)和臀部躺垫(4‑4)通过依次固定在机架(1)顶面的前部、

中部与后部。

6.根据权利要求4所述一种上肢外骨骼助力装置，其特征是：所述牵引绳(3‑3)为钢丝

绳。
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一种上肢外骨骼助力装置

技术领域

[0001] 本实用新型装置属于人体外骨骼助力技术领域，具体涉及一种上肢外骨骼助力装

置。

背景技术

[0002] 随着社会和科技的发展，越来越多的人在电脑前办公，长久的坐姿对身体有极大

的负担。为了增强身体素质，人们开始选择去健身房或者一些公共的体育器材场所进行锻

炼，比如对于胸大肌和三角肌的锻炼等等。目前，已有的一些锻炼胸大肌和三角肌的健身方

法主要有史密斯卧推、平板杠铃卧推、下斜杠铃卧推、哑铃卧推、哑铃飞鸟等。这些运动有效

的刺激了胸大肌和三角肌，有利于身体的锻炼，但是对于初学者以及较长时间的锻炼者来

说面临着力量不足或者力竭导致身体被杠铃或者哑铃砸伤的风险。

实用新型内容

[0003] 本实用新型装置的目的是为胸大肌和三角肌力量较弱者以及长时间训练胸大肌

和三角肌力竭者提供一种上肢外骨骼助力装置，以便训练者能够很好的完成训练动作，同

时能够利用小臂和脚蹬助力装置对哑铃和杠铃等重物起到支撑作用，避免因为大臂力量不

足导致训练者面临被砸伤的风险。

[0004] 为实现上述目的，本实用新型采用的技术方案是：

[0005] 一种上肢外骨骼助力装置，包括机架、大小臂装置、助力机构和躺垫；所述大小臂

装置通过大臂固定架安装在机架的前方，所述助力机构设在机架上，所述躺垫设在机架的

顶面。

[0006] 进一步地，所述机架由上底板、下底板、斜支撑架、竖直支撑杆、十字支撑杆、凸轮

固定架、两个大臂固定架、弹簧固定架、脚蹬固定架和脚蹬组成；所述上底板位于机架上部；

所述下底板位于机架下部；所述斜支撑架安装在上底板和下底板之间；所述竖直支撑杆安

装在斜支撑架前端；所述十字支撑杆通过销钉与斜支撑架中部连接，并且十字支撑杆的一

端通过销钉与上底板连接；所述两个大臂固定架对称安装在机架前方两侧；所述凸轮固定

架安装在大臂固定架的外侧，所述弹簧固定架安装在机架后端两侧；所述脚蹬固定架对称

安装在机架的后端两侧；所述脚蹬通过转轴与脚蹬固定架连接。

[0007] 进一步地，所述大小臂装置由大臂、小臂、绑带、调节按钮、三角凸台、长连杆、短连

杆、推杆、滚子组成；所述大臂的一端和大臂固定架通过双头螺柱连接，另一端通过销钉与

小臂连接；所述长连杆的一端与大臂的底部连接，另一端与推杆活动相连；所述短连杆的一

端与大臂底部连接，另一端与推杆活动相连；所述滚子固定连接在推杆底部；所述调节按钮

设在绑带上，所述绑带设在大臂与小臂上；所述三角凸台对称设在靠近大臂的小臂上的前

端两边。

[0008] 进一步地，所述助力机构由绕线轮、凸轮、牵引绳、带轮、弹簧组成；所述凸轮相切

于滚子；所述绕线轮3‑1与凸轮3‑2固定在同一转轴上，并且绕线轮与凸轮通过转轴可旋转
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的固定在凸轮固定架上；所述弹簧的一端固定在弹簧固定架上，另一端与牵引绳的一端相

连接；所述牵引绳另一端绕绕线轮一圈；所述带轮通过转轴与脚蹬连接，并且位于机架后

部；

[0009] 进一步地，所述躺垫由头部躺垫、背部躺垫、腰部躺垫和臀部躺垫组成；所述躺垫

由头部躺垫、背部躺垫、腰部躺垫和臀部躺垫通过依次固定在机架顶面的前部、中部与后

部。

[0010] 优选地，所述牵引绳为钢丝绳。

[0011] 与现有技术相比，本实用新型具有以下优点：

[0012] 本实用新型装置通过脚来提供动力，实现了无源，对人和环境起到了保护作用。

[0013] 本实用新型装置大臂和小臂内侧的三角凸台可防止训练者力竭而小臂向内侧弯

曲小于90度，导致杠铃或者哑铃等重物坠落，对训练者造成伤害。

[0014] 本实用新型装置便于使用，并且可以通过调节小臂和大臂上的调节按钮满足不同

体型的人员使用。

附图说明

[0015] 图1是本实用新型的结构示意图；

[0016] 图2是本实用新型中机架的结构示意图；

[0017] 图3是本实用新型中大小臂装置的结构示意图；

[0018] 图4是实用新型中助力机构的结构示意图；

[0019] 图5是实用新型中躺垫结构示意图。

具体实施方式

[0020] 下面结合附图进一步详细描述本发明的技术方案。

[0021] 如图1所示，本实施例所述一种上肢外骨骼助力装置，包括机架1、大小臂装置2、助

力机构3和躺垫4；所述大小臂装置2通过大臂固定架1‑2安装在机架1的前方，所述助力机构

3设在机架1上，所述躺垫4设在机架1的顶面。

[0022] 如图2所示，所述机架1由上底板1‑1、下底板1‑9、斜支撑架1‑7、竖直支撑杆1‑10、

十字支撑杆1‑6、凸轮固定架1‑8、两个大臂固定架1‑2、弹簧固定架1‑5、脚蹬固定架1‑4和脚

蹬1‑3组成；所述上底板1‑1位于机架1上部；所述下底板1‑9位于机架1下部；所述斜支撑架

1‑7安装在上底板1‑1和下底板1‑9之间；所述竖直支撑杆1‑10安装在斜支撑架1‑7前端；所

述十字支撑杆1‑6通过销钉与斜支撑架1‑7中部连接，并且十字支撑杆1‑6的一端通过销钉

与上底板1‑1连接；所述两个大臂固定架1‑2对称安装在机架1前方两侧；所述凸轮固定架1‑

8安装在大臂固定架1‑2的外侧，所述弹簧固定架1‑5安装在机架1后端两侧；所述脚蹬固定

架1‑4对称安装在机架1的后端两侧；所述脚蹬1‑3通过转轴与脚蹬固定架1‑4连接。

[0023] 如图3所示，所述大小臂装置2由大臂2‑2、小臂2‑5、绑带2‑1、调节按钮2‑4、三角凸

台2‑3、长连杆2‑9、短连杆2‑6、推杆2‑8、滚子2‑7组成；所述大臂2‑2的一端和大臂固定架1‑

2通过双头螺柱连接，另一端通过销钉与小臂2‑5连接；所述长连杆2‑9的一端与大臂2‑2的

底部连接，另一端与推杆2‑8活动相连；所述短连杆2‑6的一端与大臂2‑2底部连接，另一端

与推杆2‑8活动相连；所述滚子2‑7固定连接在推杆2‑8底部；所述调节按钮2‑4设在绑带2‑1
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上，所述绑带2‑1设在大臂2‑2与小臂2‑5上；所述三角凸台2‑3对称设在靠近大臂2‑2的小臂

2‑5上的前端两边。

[0024] 如图4所示，所述助力机构3由绕线轮3‑1、凸轮3‑2、牵引绳3‑3、带轮3‑4、弹簧3‑5

组成；所述凸轮3‑2相切于滚子2‑7；所述绕线轮3‑1与凸轮3‑2固定在同一转轴上，并且绕线

轮3‑1与凸轮3‑2通过转轴可旋转的固定在凸轮固定架1‑8上；所述弹簧3‑5的一端固定在弹

簧固定架1‑5上，另一端与牵引绳3‑3的一端相连接；所述牵引绳3‑3另一端绕绕线轮3‑1一

圈；所述带轮3‑4通过转轴与脚蹬1‑3连接，并且位于机架1后部；所述牵引绳3‑3为钢丝绳。

[0025] 如图5所示，所述躺垫4由头部躺垫4‑1、背部躺垫4‑2、腰部躺垫4‑3和臀部躺垫4‑4

组成；所述躺垫4由头部躺垫4‑1、背部躺垫4‑2、腰部躺垫4‑3和臀部躺垫4‑4通过依次固定

在机架1顶面的前部、中部与后部。

[0026] 本实用新型的使用过程及工作原理如下：

[0027] 当训练者躺在躺垫4上时，双臂放在大小臂装置2内，双脚放在脚蹬1‑3上，所述弹

簧3‑5处于一定拉伸状态，凸轮3‑2近端与推杆2‑8底部的滚子2‑7相接触。训练者通过踩动

脚蹬1‑3带动带轮3‑4上的牵引绳3‑3转动，使牵引绳3‑3缩短；由于牵引绳3‑3收缩，牵引绳

3‑3通过摩擦力使绕线轮3‑1转动；绕线轮3‑1与凸轮3‑2固定在同一转轴上，故绕线轮3‑1带

动凸轮3‑2转过相同的角度；凸轮3‑2与滚子2‑7相切，凸轮3‑2转动时，凸轮3‑2由近端变成

远端与滚子2‑7相接触，从而带动推杆2‑8向上运动；长连杆2‑9一端与推杆2‑8相连，另一端

与大臂2‑2底部相连；短连杆2‑6一端与推杆2‑8相连，另一端与大臂2‑2底部相连；推杆上下

运动时，带动长连杆2‑9和短连杆2‑6运动，故大臂2‑2和小臂2‑5被长连杆2‑9和短连杆2‑6

带动抬高；当脚蹬1‑3反转时，弹簧3‑5拉伸牵引回到初始状态，牵引绳3‑3伸长，牵引绳3‑3

的伸长带动绕线轮3‑1转动，绕线轮3‑1带动凸轮3‑2转动，凸轮3‑2带动推杆2‑8向下运动，

与推杆2‑8相连的长连杆2‑9和短连杆2‑6带动大臂2‑2和小臂2‑5向下运动，回到水平位置，

完成一次大臂2‑2和小臂2‑5抬升动作，从而达到上肢助力的目的。
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图1
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图2

图3
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图4

图5
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