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(54)实用新型名称

一种辅助患者仰卧位良姿势摆放的电动床

(57)摘要

本实用新型公开了一种辅助患者仰卧位良

姿势摆放的电动床，在患者仰卧位时将患侧肢体

置于电动床的相对应位置，根据需要使用遥控器

独立控制各个肢体垫块的上升和下降，从而实现

患者患侧左侧身相应部位的抬高或摆正的功能，

或患者患侧右侧身相应部位的抬高或摆正的功

能，还可以实现单独抬高患者左肩部、摆正患者

左下肢、抬高患者左髋关节、抬高患者左膝关节

和抬高患者左足部的功能，或者实现单独抬高患

者右肩部、摆正患者右下肢、抬高患者右髋关节、

抬高患者右膝关节和抬高患者右足部的功能。
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1.一种辅助患者仰卧位良姿势摆放的电动床，其包括四根床腿和四根床腿顶部的床

板，其特征在于，四根所述床腿与承载板的四个角相固定，且承载板位于床板正下方，所述

床板的顶部放置有床垫，所述床垫包括床垫本体，所述床垫本体上设置有头部区域、左肩部

区域、右肩部区域、左下肢区域、右下肢区域、左髋关节区域、右髋关节区域、左膝关节区域

和右膝关节区域；

所述左肩部区域设置有与床垫本体分离设置的左肩部垫块，所述右肩部区域设置有与

床垫本体分离设置的右肩部垫块，所述左下肢区域设置有与床垫本体分离设置且左右并排

相互独立的第一左下肢垫块、第二左下肢垫块和第三左下肢垫块，所述右下肢区域设置有

与床垫本体分离设置且左右并排相互独立的第一右下肢垫块、第二右下肢垫块和第三右下

肢垫块，所述左髋关节区域设置有与床垫本体分离设置且前后并排相互独立的第一左髋关

节垫块、第二左髋关节垫块和第三左髋关节垫块，所述右髋关节区域设置有与床垫本体分

离设置且前后并排相互独立的第一右髋关节垫块、第二右髋关节垫块和第三右髋关节垫

块，所述左膝关节区域设置有与床垫本体分离设置且前后并排相互独立的第一左膝关节垫

块、第二左膝关节垫块和第三左膝关节垫块，所述右膝关节区域设置有与床垫本体分离设

置且前后并排相互独立的第一右膝关节垫块、第二右膝关节垫块和第三右膝关节垫块；

所述承载板上固定有控制器和第一横向电动推杆，所述第一横向电动推杆的推杆端固

定有第一竖向电动推杆，所述左肩部垫块的底部固定有底部带有第一定位孔的第一支撑

板，且所述第一支撑板嵌设在床板上的第一凹槽内，所述右肩部垫块的底部固定有底部带

有第二定位孔的第二支撑板，且所述第二支撑板嵌设在床板上的第二凹槽内，所述第一横

向电动推杆和第一竖向电动推杆均与控制器电连接；

所述承载板上固定有第二横向电动推杆，所述第二横向电动推杆的推杆端固定有第二

竖向电动推杆，所述第一左下肢垫块的底部固定有底部带有第三定位孔的第三支撑板，所

述第二左下肢垫块的底部固定有底部带有第四定位孔的第四支撑板，所述第三左下肢垫块

的底部固定有底部带有第五定位孔的第五支撑板，所述第三支撑板、第四支撑板和第五支

撑板嵌设在床板上的第三凹槽内，所述第二横向电动推杆和第二竖向电动推杆均与控制器

电连接；

所述承载板上固定有第三横向电动推杆，所述第三横向电动推杆的推杆端固定有第三

竖向电动推杆，所述第一右下肢垫块的底部固定有底部带有第六定位孔的第六支撑板，所

述第二右下肢垫块的底部固定有底部带有第七定位孔的第七支撑板，所述第三右下肢垫块

的底部固定有底部带有第八定位孔的第八支撑板，所述第六支撑板、第七支撑板和第八支

撑板嵌设在床板上的第四凹槽内，所述第三横向电动推杆和第三竖向电动推杆均与控制器

电连接；

所述承载板上固定有第一纵向电动推杆，所述第一纵向电动推杆的推杆端固定有第四

竖向电动推杆，所述第一左髋关节垫块的底部固定有底部带有第九定位孔的第九支撑板，

所述第二左髋关节垫块的底部固定有底部带有第十定位孔的第十支撑板，所述第三左髋关

节垫块的底部固定有底部带有第十一定位孔的第十一支撑板，所述第九支撑板、第十支撑

板和第十一支撑板嵌设在床板上的第五凹槽内，所述第一纵向电动推杆和第四竖向电动推

杆均与控制器电连接；

所述承载板上固定有第二纵向电动推杆，所述第二纵向电动推杆的推杆端固定有第五
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竖向电动推杆，所述第一右髋关节垫块的底部固定有底部带有第十二定位孔的第十二支撑

板，所述第二右髋关节垫块的底部固定有底部带有第十三定位孔的第十三支撑板，所述第

三右髋关节垫块的底部固定有底部带有第十四定位孔的第十四支撑板，所述第十二支撑

板、第十三支撑板和第十四支撑板嵌设在床板上的第六凹槽内，所述第二纵向电动推杆和

第五竖向电动推杆均与控制器电连接；

所述承载板上固定有第三纵向电动推杆，所述第三纵向电动推杆的推杆端固定有第六

竖向电动推杆，所述第一左膝关节垫块的底部固定有底部带有第十五定位孔的第十五支撑

板，所述第二左膝关节垫块的底部固定有底部带有第十六定位孔的第十六支撑板，所述第

三左膝关节垫块的底部固定有底部带有第十七定位孔的第十七支撑板，所述第十五支撑

板、第十六支撑板和第十七支撑板嵌设在床板上的第七凹槽内，所述第三纵向电动推杆和

第六竖向电动推杆均与控制器电连接；

所述承载板上固定有第四纵向电动推杆，所述第四纵向电动推杆的推杆端固定有第七

竖向电动推杆，所述第一右膝关节垫块的底部固定有底部带有第十八定位孔的第十八支撑

板，所述第二右膝关节垫块的底部固定有底部带有第十九定位孔的第十九支撑板，所述第

三右膝关节垫块的底部固定有底部带有第二十定位孔的第二十支撑板，所述第十八支撑

板、第十九支撑板和第二十支撑板嵌设在床板上的第八凹槽内，所述第四纵向电动推杆和

第七竖向电动推杆均与控制器电连接。

2.如权利要求1所述的辅助患者仰卧位良姿势摆放的电动床，其特征在于，所述床垫本

体上还设置有左足部区域和右足部区域，所述左足部区域设置有与床垫本体分离设置且前

后并排相互独立的第一对左足部垫块、第二对左足部垫块和第三对左足部垫块，所述右足

部区域设置有与床垫本体分离设置且前后并排相互独立的第一对右足部垫块、第二对右足

部垫块和第三对右足部垫块，其中每对足部垫块的两个足部垫块左右间隔设置；

所述承载板上固定有第五纵向电动推杆，所述第五纵向电动推杆的推杆端固定有第八

竖向电动推杆，所述第八竖向电动推杆的推杆端固定有第一U型推杆，所述第一对左足部垫

块的每个垫块底部均固定有底部带有第二十一定位孔的第二十一支撑板，所述第二对左足

部垫块的每个垫块底部均固定有底部带有第二十二定位孔的第二十二支撑板，所述第三对

左足部垫块的每个垫块底部均固定有底部带有第二十三定位孔的第二十三支撑板，所述第

二十一支撑板、第二十二支撑板和第二十三支撑板嵌设在床板上的第九凹槽内，所述第五

纵向电动推杆和第八竖向电动推杆均与控制器电连接；

所述承载板上固定有第六纵向电动推杆，所述第六纵向电动推杆的推杆端固定有第九

竖向电动推杆，所述第九竖向电动推杆的推杆端固定有第二U型推杆，所述第一对右足部垫

块的每个垫块底部均固定有底部带有第二十四定位孔的第二十四支撑板，所述第二对右足

部垫块的每个垫块底部均固定有底部带有第二十五定位孔的第二十五支撑板，所述第三对

右足部垫块的每个垫块底部均固定有底部带有第二十六定位孔的第二十六支撑板，所述第

二十四支撑板、第二十五支撑板和第二十六支撑板嵌设在床板上的第十凹槽内，所述第六

纵向电动推杆和第九竖向电动推杆均与控制器电连接。

3.如权利要求2所述的辅助患者仰卧位良姿势摆放的电动床，其特征在于，所述电动床

还包括遥控器，所述遥控器包括左侧身控制按键和右侧身控制按键，所述左侧身控制按键

和右侧身控制按键均与控制器电连接。
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4.如权利要求3所述的辅助患者仰卧位良姿势摆放的电动床，其特征在于，所述遥控器

还包括左肩部抬高控制按键、左肩部复位控制按键、右肩部抬高控制按键、右肩部复位控制

按键、含有三个控制键的左下肢摆正控制按键、左下肢复位控制按键、含有三个控制键的右

下肢摆正控制按键、右下肢复位控制按键、含有三个控制键的左髋关节抬高控制按键、左髋

关节复位控制按键、含有三个控制键的右髋关节抬高控制按键、右髋关节复位控制按键、含

有三个控制键的左膝关节抬高控制按键、左膝关节复位控制按键、含有三个控制键的右膝

关节抬高控制按键、右膝关节复位控制按键、含有三个控制键的左足部摆正控制按键、左足

部摆正复位按键、含有三个控制键的右足部摆正控制按键和右足部摆正复位按键；

所述左肩部抬高控制按键、左肩部复位控制按键、右肩部抬高控制按键、右肩部复位控

制按键、左下肢摆正控制按键、左下肢复位控制按键、右下肢摆正控制按键、右下肢复位控

制按键、左髋关节抬高控制按键、左髋关节复位控制按键、右髋关节抬高控制按键、右髋关

节复位控制按键、左膝关节抬高控制按键、左膝关节复位控制按键、右膝关节抬高控制按

键、右膝关节复位控制按键、左足部摆正控制按键、左足部摆正复位按键、右足部摆正控制

按键和右足部摆正复位按键均与控制器电连接。
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一种辅助患者仰卧位良姿势摆放的电动床

技术领域

[0001] 本实用新型涉及康复技术领域，特别是涉及一种辅助患者仰卧位良姿势摆放的电

动床。

背景技术

[0002] 脑卒中后早期良姿势的摆放多采用的是多个枕头或者棉被之类的辅助，其不足之

处在于操作人员随心所欲，导致垫高及患肢摆放位置不准确，还有的采用一体式的摆放辅

助垫，不利于操作人员灵活调节，患者的相应部位要不都抬高要不都不抬高，当患者想要抬

高某一部位时无法实现，当患者不想某一部位被抬高时，由于一体式所以也无法调整，目前

缺乏灵活调节的辅助仰卧位良姿势摆放的装置。

实用新型内容

[0003] 本实用新型针对现有技术存在的问题和不足，提供一种辅助患者仰卧位良姿势摆

放的电动床。

[0004] 本实用新型是通过下述技术方案来解决上述技术问题的：

[0005] 本实用新型提供一种辅助患者仰卧位良姿势摆放的电动床，其包括四根床腿和四

根床腿顶部的床板，其特点在于，四根所述床腿与承载板的四个角相固定，且承载板位于床

板正下方，所述床板的顶部放置有床垫，所述床垫包括床垫本体，所述床垫本体上设置有头

部区域、左肩部区域、右肩部区域、左下肢区域、右下肢区域、左髋关节区域、右髋关节区域、

左膝关节区域和右膝关节区域。

[0006] 所述左肩部区域设置有与床垫本体分离设置的左肩部垫块，所述右肩部区域设置

有与床垫本体分离设置的右肩部垫块，所述左下肢区域设置有与床垫本体分离设置且左右

并排相互独立的第一左下肢垫块、第二左下肢垫块和第三左下肢垫块，所述右下肢区域设

置有与床垫本体分离设置且左右并排相互独立的第一右下肢垫块、第二右下肢垫块和第三

右下肢垫块，所述左髋关节区域设置有与床垫本体分离设置且前后并排相互独立的第一左

髋关节垫块、第二左髋关节垫块和第三左髋关节垫块，所述右髋关节区域设置有与床垫本

体分离设置且前后并排相互独立的第一右髋关节垫块、第二右髋关节垫块和第三右髋关节

垫块，所述左膝关节区域设置有与床垫本体分离设置且前后并排相互独立的第一左膝关节

垫块、第二左膝关节垫块和第三左膝关节垫块，所述右膝关节区域设置有与床垫本体分离

设置且前后并排相互独立的第一右膝关节垫块、第二右膝关节垫块和第三右膝关节垫块。

[0007] 所述承载板上固定有控制器和第一横向电动推杆，所述第一横向电动推杆的推杆

端固定有第一竖向电动推杆，所述左肩部垫块的底部固定有底部带有第一定位孔的第一支

撑板，且所述第一支撑板嵌设在床板上的第一凹槽内，所述右肩部垫块的底部固定有底部

带有第二定位孔的第二支撑板，且所述第二支撑板嵌设在床板上的第二凹槽内，所述第一

横向电动推杆和第一竖向电动推杆均与控制器电连接。

[0008] 所述承载板上固定有第二横向电动推杆，所述第二横向电动推杆的推杆端固定有
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第二竖向电动推杆，所述第一左下肢垫块的底部固定有底部带有第三定位孔的第三支撑

板，所述第二左下肢垫块的底部固定有底部带有第四定位孔的第四支撑板，所述第三左下

肢垫块的底部固定有底部带有第五定位孔的第五支撑板，所述第三支撑板、第四支撑板和

第五支撑板嵌设在床板上的第三凹槽内，所述第二横向电动推杆和第二竖向电动推杆均与

控制器电连接。

[0009] 所述承载板上固定有第三横向电动推杆，所述第三横向电动推杆的推杆端固定有

第三竖向电动推杆，所述第一右下肢垫块的底部固定有底部带有第六定位孔的第六支撑

板，所述第二右下肢垫块的底部固定有底部带有第七定位孔的第七支撑板，所述第三右下

肢垫块的底部固定有底部带有第八定位孔的第八支撑板，所述第六支撑板、第七支撑板和

第八支撑板嵌设在床板上的第四凹槽内，所述第三横向电动推杆和第三竖向电动推杆均与

控制器电连接。

[0010] 所述承载板上固定有第一纵向电动推杆，所述第一纵向电动推杆的推杆端固定有

第四竖向电动推杆，所述第一左髋关节垫块的底部固定有底部带有第九定位孔的第九支撑

板，所述第二左髋关节垫块的底部固定有底部带有第十定位孔的第十支撑板，所述第三左

髋关节垫块的底部固定有底部带有第十一定位孔的第十一支撑板，所述第九支撑板、第十

支撑板和第十一支撑板嵌设在床板上的第五凹槽内，所述第一纵向电动推杆和第四竖向电

动推杆均与控制器电连接。

[0011] 所述承载板上固定有第二纵向电动推杆，所述第二纵向电动推杆的推杆端固定有

第五竖向电动推杆，所述第一右髋关节垫块的底部固定有底部带有第十二定位孔的第十二

支撑板，所述第二右髋关节垫块的底部固定有底部带有第十三定位孔的第十三支撑板，所

述第三右髋关节垫块的底部固定有底部带有第十四定位孔的第十四支撑板，所述第十二支

撑板、第十三支撑板和第十四支撑板嵌设在床板上的第六凹槽内，所述第二纵向电动推杆

和第五竖向电动推杆均与控制器电连接。

[0012] 所述承载板上固定有第三纵向电动推杆，所述第三纵向电动推杆的推杆端固定有

第六竖向电动推杆，所述第一左膝关节垫块的底部固定有底部带有第十五定位孔的第十五

支撑板，所述第二左膝关节垫块的底部固定有底部带有第十六定位孔的第十六支撑板，所

述第三左膝关节垫块的底部固定有底部带有第十七定位孔的第十七支撑板，所述第十五支

撑板、第十六支撑板和第十七支撑板嵌设在床板上的第七凹槽内，所述第三纵向电动推杆

和第六竖向电动推杆均与控制器电连接。

[0013] 所述承载板上固定有第四纵向电动推杆，所述第四纵向电动推杆的推杆端固定有

第七竖向电动推杆，所述第一右膝关节垫块的底部固定有底部带有第十八定位孔的第十八

支撑板，所述第二右膝关节垫块的底部固定有底部带有第十九定位孔的第十九支撑板，所

述第三右膝关节垫块的底部固定有底部带有第二十定位孔的第二十支撑板，所述第十八支

撑板、第十九支撑板和第二十支撑板嵌设在床板上的第八凹槽内，所述第四纵向电动推杆

和第七竖向电动推杆均与控制器电连接。

[0014] 本实用新型的积极进步效果在于：

[0015] 本实用新型在患者仰卧位时将患侧肢体置于电动床的相对应位置，利用本实用新

型的电动床，根据需要使用遥控器独立控制电动床上各个垫块的上升和下降，从而实现患

者患侧左侧身相应部位的抬高或摆正的功能，或患者患侧右侧身相应部位的抬高或摆正的
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功能，还可以实现单独抬高患者左肩部、摆正患者左下肢、抬高患者左髋关节、抬高患者左

膝关节和抬高患者左足部的功能，或者实现单独抬高患者右肩部、摆正患者右下肢、抬高患

者右髋关节、抬高患者右膝关节和抬高患者右足部的功能。

附图说明

[0016] 图1为本实用新型较佳实施例的床垫的结构示意图。

[0017] 图2为本实用新型较佳实施例的电动床的结构示意图。

[0018] 图3为本实用新型较佳实施例的第一支撑板部分的结构示意图。

[0019] 图4为本实用新型较佳实施例的第一U型推杆部分的结构示意图。

[0020] 图5为本实用新型较佳实施例的遥控器的结构示意图。

具体实施方式

[0021] 为使本实用新型实施例的目的、技术方案和优点更加清楚，下面将结合本实用新

型实施例中的附图，对本实用新型实施例中的技术方案进行清楚、完整地描述，显然，所描

述的实施例是本实用新型一部分实施例，而不是全部的实施例。基于本实用新型中的实施

例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动的前提下所获得的所有其他实施例，都属

于本实用新型保护的范围。

[0022] 如图1‑5所示，本实施例提供一种辅助患者仰卧位良姿势摆放的电动床，其包括四

根床腿1和四根床腿顶部的床板2，四根所述床腿1与承载板3的四个角相固定，且承载板3位

于床板2正下方，所述床板2的顶部放置有床垫4，所述床垫4包括床垫本体401，所述床垫本

体401上设置有头部区域402、左肩部区域、右肩部区域、左下肢区域、右下肢区域、左髋关节

区域、右髋关节区域、左膝关节区域、右膝关节区域、左足部区域和右足部区域。

[0023] 所述左肩部区域设置有与床垫本体401分离设置的左肩部垫块403，所述右肩部区

域设置有与床垫本体401分离设置的右肩部垫块404，所述左下肢区域设置有与床垫本体

401分离设置且左右并排相互独立设置的第一左下肢垫块405、第二左下肢垫块406和第三

左下肢垫块407，所述右下肢区域设置有与床垫本体401分离设置且左右并排相互独立设置

的第一右下肢垫块408、第二右下肢垫块409和第三右下肢垫块410，所述左髋关节区域设置

有与床垫本体401分离设置且前后并排相互独立设置的第一左髋关节垫块411、第二左髋关

节垫块412和第三左髋关节垫块413，所述右髋关节区域设置有与床垫本体401分离设置且

前后并排相互独立设置的第一右髋关节垫块414、第二右髋关节垫块415和第三右髋关节垫

块416，所述左膝关节区域设置有与床垫本体401分离设置且前后并排相互独立设置的第一

左膝关节垫块417、第二左膝关节垫块418和第三左膝关节垫块419，所述右膝关节区域设置

有与床垫本体401分离设置且前后并排相互独立的第一右膝关节垫块420、第二右膝关节垫

块421和第三右膝关节垫块422，所述左足部区域设置有与床垫本体401分离设置且前后并

排相互独立的第一对左足部垫块423、第二对左足部垫块424和第三对左足部垫块425，所述

右足部区域设置有与床垫本体401分离设置且前后并排相互独立的第一对右足部垫块426、

第二对右足部垫块427和第三对右足部垫块428，其中每对足部垫块的两个足部垫块左右间

隔设置。

[0024] 所述承载板3上固定有控制器5和第一横向电动推杆6，所述第一横向电动推杆6的
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推杆端固定有第一竖向电动推杆7，所述左肩部垫块403的底部固定有底部带有第一定位孔

9的第一支撑板8，且所述第一支撑板8嵌设在床板2上的第一凹槽内，即第一凹槽的底部镂

空部分尺寸小于第一支撑板8的尺寸，使得第一支撑板8不会从床板2的第一凹槽掉下去。所

述右肩部垫块403的底部固定有底部带有第二定位孔的第二支撑板，且所述第二支撑板嵌

设在床板2上的第二凹槽内，即第二凹槽的底部镂空部分尺寸小于第二支撑板的尺寸，使得

第二支撑板不会从床板2的第二凹槽掉下去，结构同第一支撑板8组装部分。控制方式为：所

述控制器5用于控制第一横向电动推杆6的推杆端左右移动，以使得第一竖向电动推杆7的

推杆端位于第一定位孔9或第二定位孔的正下方，控制第一竖向电动推杆7向上移动以使得

第一竖向电动推杆7的推杆端插设于第一定位孔9或第二定位孔内并向上抬高左肩部垫块

403或右肩部垫块404。

[0025] 所述承载板3上固定有第二横向电动推杆10，所述第二横向电动推杆10的推杆端

固定有第二竖向电动推杆11，所述第一左下肢垫块405的底部固定有底部带有第三定位孔

的第三支撑板，所述第二左下肢垫块406的底部固定有底部带有第四定位孔的第四支撑板，

所述第三左下肢垫块407的底部固定有底部带有第五定位孔的第五支撑板，所述第三支撑

板、第四支撑板和第五支撑板嵌设在床板2上的第三凹槽内，即第三凹槽的底部镂空部分尺

寸小于第三支撑板、第四支撑板和第五支撑板的总尺寸，使得第三支撑板、第四支撑板和第

五支撑板不会从床板2的第三凹槽掉下去，结构可参照第一支撑板8组装部分。控制方式为：

所述控制器用于控制第二横向电动推杆10的推杆端左右移动，以使得第二竖向电动推杆11

的推杆端位于第三定位孔、第四定位孔或第五定位孔的正下方，控制第二竖向电动推杆11

向上移动以使得第二竖向电动推杆11的推杆端插设于第三定位孔、第四定位孔或第五定位

孔内并向上抬高第一左下肢垫块405、第二左下肢垫块406或第三左下肢垫块407。

[0026] 所述承载板3上固定有第三横向电动推杆12，所述第三横向电动推杆12的推杆端

固定有第三竖向电动推杆13，所述第一右下肢垫块408的底部固定有底部带有第六定位孔

的第六支撑板，所述第二右下肢垫块409的底部固定有底部带有第七定位孔的第七支撑板，

所述第三右下肢垫块410的底部固定有底部带有第八定位孔的第八支撑板，所述第六支撑

板、第七支撑板和第八支撑板嵌设在床板2上的第四凹槽内，即第四凹槽的底部镂空部分尺

寸小于第六支撑板、第七支撑板和第八支撑板的总尺寸，使得第六支撑板、第七支撑板和第

八支撑板不会从床板2的第四凹槽掉下去，结构可参照第一支撑板8组装部分。控制方式为：

所述控制器用于控制第三横向电动推杆12的推杆端左右移动，以使得第三竖向电动推杆13

的推杆端位于第六定位孔、第七定位孔或第八定位孔的正下方，控制第三竖向电动推杆13

向上移动以使得第三竖向电动推杆13的推杆端插设于第六定位孔、第七定位孔或第八定位

孔内并向上抬高第一右下肢垫块408、第二右下肢垫块409或第三右下肢垫块410。

[0027] 所述承载板3上固定有第一纵向电动推杆14，所述第一纵向电动推杆14的推杆端

固定有第四竖向电动推杆15，所述第一左髋关节垫块411的底部固定有底部带有第九定位

孔的第九支撑板，所述第二左髋关节垫块412的底部固定有底部带有第十定位孔的第十支

撑板，所述第三左髋关节垫块413的底部固定有底部带有第十一定位孔的第十一支撑板，所

述第九支撑板、第十支撑板和第十一支撑板嵌设在床板2上的第五凹槽内，即第五凹槽的底

部镂空部分尺寸小于第九支撑板、第十支撑板和第十一支撑板的总尺寸，使得第九支撑板、

第十支撑板和第十一支撑板不会从床板2的第四凹槽掉下去，结构可参照第一支撑板8组装
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部分。控制方式为：所述控制器用于控制第一纵向电动推杆14的推杆端前后移动，以使得第

四竖向电动推杆15的推杆端位于第九定位孔、第十定位孔或第十一定位孔的正下方，控制

第四竖向电动推杆15向上移动以使得第四竖向电动推杆15的推杆端插设于第九定位孔、第

十定位孔或第十一定位孔内并向上抬高第一左髋关节垫块411、第二左髋关节垫块412或第

三左髋关节垫块413。

[0028] 所述承载板3上固定有第二纵向电动推杆16，所述第二纵向电动推杆16的推杆端

固定有第五竖向电动推杆17，所述第一右髋关节垫块414的底部固定有底部带有第十二定

位孔的第十二支撑板，所述第二右髋关节垫块415的底部固定有底部带有第十三定位孔的

第十三支撑板，所述第三右髋关节垫块416的底部固定有底部带有第十四定位孔的第十四

支撑板，所述第十二支撑板、第十三支撑板和第十四支撑板嵌设在床板上的第六凹槽内，即

第六凹槽的底部镂空部分尺寸小于第十二支撑板、第十三支撑板和第十四支撑板的总尺

寸，使得第十二支撑板、第十三支撑板和第十四支撑板不会从床板2的第六凹槽掉下去，结

构可参照第一支撑板8组装部分。控制方式为：所述控制器5用于控制第二纵向电动推杆16

的推杆端前后移动，以使得第五竖向电动推杆17的推杆端位于第十二定位孔、第十三定位

孔或第十四定位孔的正下方，控制第五竖向电动推杆17向上移动以使得第五竖向电动推杆

17的推杆端插设于第十二定位孔、第十三定位孔或第十四定位孔内并向上抬高第一右髋关

节垫块414、第二右髋关节垫块415或第三右髋关节垫块416。

[0029] 所述承载板3上固定有第三纵向电动推杆18，所述第三纵向电动推杆18的推杆端

固定有第六竖向电动推杆19，所述第一左膝关节垫块417的底部固定有底部带有第十五定

位孔的第十五支撑板，所述第二左膝关节垫块418的底部固定有底部带有第十六定位孔的

第十六支撑板，所述第三左膝关节垫块419的底部固定有底部带有第十七定位孔的第十七

支撑板，所述第十五支撑板、第十六支撑板和第十七支撑板嵌设在床板2上的第七凹槽内，

即第七凹槽的底部镂空部分尺寸小于第十五支撑板、第十六支撑板和第十七支撑板的总尺

寸，使得第十五支撑板、第十六支撑板和第十七支撑板不会从床板2的第七凹槽掉下去，结

构可参照第一支撑板8组装部分。控制方式为：所述控制器5用于控制第三纵向电动推杆18

前后移动，以使得第六竖向电动推杆19的推杆端位于第十五定位孔、第十六定位孔或第十

七定位孔的正下方，控制第六竖向电动推杆19向上移动以使得第六竖向电动推杆19的推杆

端插设于第十五定位孔、第十六定位孔或第十七定位孔内并向上抬高第一左膝关节垫块

417、第二左膝关节垫块418或第三左膝关节垫块419。

[0030] 所述承载板3上固定有第四纵向电动推杆20，所述第四纵向电动推杆20的推杆端

固定有第七竖向电动推杆21，所述第一右膝关节垫块420的底部固定有底部带有第十八定

位孔的第十八支撑板，所述第二右膝关节垫块421的底部固定有底部带有第十九定位孔的

第十九支撑板，所述第三右膝关节垫块422的底部固定有底部带有第二十定位孔的第二十

支撑板，所述第十八支撑板、第十九支撑板和第二十支撑板嵌设在床板2上的第八凹槽内，

即第八凹槽的底部镂空部分尺寸小于第十八支撑板、第十九支撑板和第二十支撑板的总尺

寸，使得第十八支撑板、第十九支撑板和第二十支撑板不会从床板2的第八凹槽掉下去，结

构可参照第一支撑板8组装部分。控制方式为：所述控制器5用于控制第四纵向电动推杆20

的推杆端前后移动，以使得第七竖向电动推杆21的推杆端位于第十八定位孔、第十九定位

孔或第二十定位孔的正下方，控制第七竖向电动推杆21向上移动以使得第七竖向电动推杆
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21的推杆端插设于第十八定位孔、第十九定位孔或第二十定位孔内并向上抬高第一右膝关

节垫块420、第二右膝关节垫块421或第三右膝关节垫块422。

[0031] 所述承载板3上固定有第五纵向电动推杆22，所述第五纵向电动推杆22的推杆端

固定有第八竖向电动推杆23，所述第八竖向电动推杆23的推杆端固定有第一U型推杆24，所

述第一对左足部垫块423的每个垫块底部均固定有底部带有第二十一定位孔的第二十一支

撑板，所述第二对左足部垫块424的每个垫块底部均固定有底部带有第二十二定位孔的第

二十二支撑板，所述第三对左足部垫块425的每个垫块底部均固定有底部带有第二十三定

位孔的第二十三支撑板，所述第二十一支撑板、第二十二支撑板和第二十三支撑板嵌设在

床板2上的第九凹槽内，即第九凹槽的底部镂空部分尺寸小于第二十一支撑板、第二十二支

撑板和第二十三支撑板的总尺寸，使得第二十一支撑板、第二十二支撑板和第二十三支撑

板不会从床板2的第九凹槽掉下去，结构可参照第一支撑板8组装部分。控制方式为：所述控

制器5用于控制第五纵向电动推杆22的推杆端前后移动，以使得第八竖向电动推杆23上第

一U型推杆24的两个推杆端部分别位于对应的第二十一定位孔、第二十二定位孔或第二十

三定位孔的正下方，控制第八竖向电动推杆23向上移动以使得第一U型推杆24的两个推杆

端部分别插设于对应的第二十一定位孔、第二十二定位孔或第二十三定位孔内并向上抬高

第一对左足部垫块423、第二对左足部垫块424或第三对左足部垫块425。

[0032] 所述承载板3上固定有第六纵向电动推杆25，所述第六纵向电动推杆25的推杆端

固定有第九竖向电动推杆26，所述第九竖向电动推杆26的推杆端固定有第二U型推杆，所述

第一对右足部垫块426的每个垫块底部均固定有底部带有第二十四定位孔的第二十四支撑

板，所述第二对右足部垫块427的每个垫块底部均固定有底部带有第二十五定位孔的第二

十五支撑板，所述第三对右足部垫块428的每个垫块底部均固定有底部带有第二十六定位

孔的第二十六支撑板，所述第二十四支撑板、第二十五支撑板和第二十六支撑板嵌设在床

板2上的第十凹槽内，即第十凹槽的底部镂空部分尺寸小于第二十四支撑板、第二十五支撑

板和第二十六支撑板的总尺寸，使得第二十四支撑板、第二十五支撑板和第二十六支撑板

不会从床板2的第十凹槽掉下去，结构可参照第一支撑板8组装部分。控制方式为：所述控制

器5用于控制第六纵向电动推杆25的推杆端前后移动，以使得第九竖向电动推杆26上第二U

型推杆的两个推杆端部分别位于对应的第二十四定位孔、第二十五定位孔或第二十六定位

孔的正下方，控制第九竖向电动推杆26向上移动以使得第二U型推杆的两个推杆端部分别

插设于对应的第二十四定位孔、第二十五定位孔或第二十六定位孔内并向上抬高第一对右

足部垫块426、第二对右足部垫块427或第三对右足部垫块428。

[0033] 所述电动床还包括遥控器100，所述遥控器包括左侧身控制按键101和右侧身控制

按键102，遥控器与控制器之间的通信可以采用无线通讯模块实现。

[0034] 使用时，患者仰卧躺在床垫4上，患者头部枕在头部区域402上，患者左肩部置于左

肩部区域上，患者右肩部置于右肩部区域上，患者左下肢置于左下肢区域上，患者右下肢置

于右下肢区域上，患者左髋关节置于左髋关节区域上，患者右髋关节置于右髋关节区域上，

患者左膝关节置于左膝关节区域上，患者右膝关节置于右膝关节区域上，患者左足部置于

左足部区域上，患者右足部置于右足部区域上。

[0035] 若患者身体左侧为患侧位置，则操作人员按下左侧身控制按键101，发出左侧身控

制指令，控制器5在收到左侧身控制按键101发来的左侧身控制指令后，控制第一横向电动
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推杆6的推杆端左右移动，以使得第一竖向电动推杆7的推杆端位于第一定位孔9正下方，控

制第一竖向电动推杆7的推杆端向上移动以使得第一竖向电动推杆7的推杆端插设于第一

定位孔9内并向上抬高左肩部垫块403，在左肩部垫块403向上移动对应指定距离后控制第

一竖向电动推杆7停止运行，从而实现抬高患者左肩部的功能。

[0036] 默认情况下，控制器5控制第二横向电动推杆10的推杆端左右移动，以使得第二竖

向电动推杆11的推杆端位于第四定位孔的正下方，控制第二竖向电动推杆11的推杆端向上

移动以使得第二竖向电动推杆11的推杆端插设于第四定位孔内并向上抬高第二左下肢垫

块406，在第二左下肢垫块406向上移动对应指定距离后控制第二竖向电动推杆11停止运

行，从而实现摆正患者左下肢的功能，第二左下肢垫块406位于患者的左下肢的外侧。

[0037] 默认情况下，控制器5控制第一纵向电动推杆14的推杆端前后移动，以使得第四竖

向电动推杆15的推杆端位于第十定位孔的正下方，控制第四竖向电动推杆15的推杆端向上

移动以使得第四竖向电动推杆15的推杆端插设于第十定位孔内并向上抬高第二左髋关节

垫块412，在第二左髋关节垫块412向上移动对应指定距离后控制第四竖向电动推杆15停止

运行，从而实现抬高患者左髋关节的功能。

[0038] 默认情况下，控制器5控制第三纵向电动推杆18的推杆端前后移动，以使得第六竖

向电动推杆19的推杆端位于第十六定位孔的正下方，控制第六竖向电动推杆19的推杆端向

上移动以使得第六竖向电动推杆19的推杆端插设于第十六定位孔内并向上抬高第二左膝

关节垫块418，在第二左膝关节垫块418向上移动对应指定距离后控制第六竖向电动推杆19

停止运行，从而实现抬高患者左膝关节的功能。

[0039] 默认情况下，控制器5控制第五纵向电动推杆22的推杆端前后移动，以使得第八竖

向电动推杆23上第一U型推杆24的两个推杆端部分别位于对应的第二十二定位孔的正下

方，控制第八竖向电动推杆23的推杆端向上移动以使得第一U型推杆24的两个推杆端部分

别插设于对应的第二十二定位孔内并向上抬高第二对左足部垫块424，在第二对左足部垫

块424向上移动对应指定距离后控制第八竖向电动推杆23停止运行，从而实现摆正患者左

足部的功能，将患者的左足部摆正在第二对左足部垫块424的两个垫块之间。

[0040] 若患者身体右侧为患侧位置，则操作人员按下右侧身控制按键102，发出右侧身控

制指令，控制器5在收到右侧身控制按键102发来的右侧身控制指令后，控制第一横向电动

推杆6的推杆端左右移动，以使得第一竖向电动推杆7的推杆端位于第二定位孔正下方，控

制第一竖向电动推杆7的推杆端向上移动以使得第一竖向电动推杆7的推杆端插设于第二

定位孔内并向上抬高右肩部垫块404，在右肩部垫块404向上移动对应指定距离后控制第一

竖向电动推杆7停止运行，从而实现抬高患者右肩部的功能。

[0041] 默认情况下，控制器5控制第三横向电动推杆12的推杆端左右移动，以使得第三竖

向电动推杆13的推杆端位于第七定位孔的正下方，控制第三竖向电动推杆13的推杆端向上

移动以使得第三竖向电动推杆13的推杆端插设于第七定位孔内并向上抬高第二右下肢垫

块409，在第二右下肢垫块409向上移动对应指定距离后控制第三竖向电动推杆13停止运

行，从而实现摆正患者右下肢的功能，第二右下肢垫块409位于患者的右下肢的外侧。

[0042] 默认情况下，控制器5控制第二纵向电动推杆16的推杆端前后移动，以使得第五竖

向电动推杆17的推杆端位于第十三定位孔的正下方，控制第五竖向电动推杆17的推杆端向

上移动以使得第五竖向电动推杆17的推杆端插设于第十三定位孔内并向上抬高第二右髋
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关节垫块415，在第二右髋关节垫块415向上移动对应指定距离后控制第五竖向电动推杆17

停止运行，从而实现抬高患者右髋关节的功能。

[0043] 默认情况下，控制器5控制第四纵向电动推杆20的推杆端前后移动，以使得第七竖

向电动推杆21的推杆端位于第十九定位孔的正下方，控制第七竖向电动推杆21的推杆端向

上移动以使得第七竖向电动推杆21的推杆端插设于第十九定位孔内并向上抬高第二右膝

关节垫块421，在第二右膝关节垫块421向上移动对应指定距离后控制第七竖向电动推杆21

停止运行，从而实现抬高患者右膝关节的功能。

[0044] 默认情况下，控制器5控制第六纵向电动推杆25的推杆端前后移动，以使得第九竖

向电动推杆26的第二U型推杆的两个推杆端部分别位于对应的第二十五定位孔的正下方，

控制第九竖向电动推杆26的推杆端向上移动以使得第二U型推杆的两个推杆端部分别插设

于对应的第二十五定位孔内并向上抬高第二对右足部垫块427，在第二对右足部垫块427向

上移动对应指定距离后控制第九竖向电动推杆26停止运行，从而实现摆正患者右足部的功

能，将患者的右足部摆正在第二对右足部垫块427的两个垫块之间。

[0045] 所述遥控器还包括左肩部抬高控制按键103、左肩部复位控制按键104、右肩部抬

高控制按键105、右肩部复位控制按键106、含有三个控制键的左下肢摆正控制按键107、左

下肢复位控制按键108、含有三个控制键的右下肢摆正控制按键109、右下肢复位控制按键

110、含有三个控制键的左髋关节抬高控制按键111、左髋关节复位控制按键112、含有三个

控制键的右髋关节抬高控制按键113、右髋关节复位控制按键114、含有三个控制键的左膝

关节抬高控制按键115、左膝关节复位控制按键116、含有三个控制键的右膝关节抬高控制

按键117、右膝关节复位控制按键118、含有三个控制键的左足部摆正控制按键119、左足部

摆正复位按键120、含有三个控制键的右足部摆正控制按键121和右足部摆正复位按键122。

[0046] 操作人员可以单独对身体的某一部位进行抬高或摆正调节，例如：单独对患者的

左肩部进行抬高操作，操作人员按下左肩部抬高控制按键103，发出左肩部抬高控制指令，

控制器5在收到左肩部抬高控制按键103发来的左肩部抬高控制指令后，控制第一横向电动

推杆6和第一竖向电动推杆7运行，以使得左肩部垫块403向上移动抬高对应指定距离。

[0047] 在患者的左肩部被抬高一段时间后想复位时，按下左肩部复位控制按键104，发出

左肩部复位控制指令，控制器5在收到左肩部复位控制按键104发来的左肩部复位控制指令

后，控制第一横向电动推杆6和第一竖向电动推杆7运行，以使得左肩部垫块403向下移动复

位，左肩部垫块403的顶部与床垫本体401的顶部相齐平。

[0048] 单独对患者的右肩部进行抬高操作，操作人员按下右肩部抬高控制按键105，发出

右肩部抬高控制指令，控制器5在收到右肩部抬高控制按键105发来的右肩部抬高控制指令

后，控制第一横向电动推杆6和第一竖向电动推杆7运行，以使得右肩部垫块404向上移动抬

高对应指定距离。

[0049] 在患者的右肩部被抬高一段时间后想复位时，按下右肩部复位控制按键106，发出

右肩部复位控制指令，控制器5在收到右肩部复位控制按键106发来的右肩部复位控制指令

后，控制第一横向电动推杆6和第一竖向电动推杆7运行，以使得右肩部垫块404向下移动复

位，右肩部垫块404的顶部与床垫本体401的顶部相齐平。

[0050] 单独对患者的左下肢进行摆正操作，操作人员按下左下肢摆正控制按键107的第

一控制键发来的第一左下肢摆正控制指令、第二控制键发来的第二左下肢摆正控制指令、
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或第三控制键发来的第三左下肢摆正控制指令，控制器5在收到第一左下肢摆正控制指令、

第二左下肢摆正控制指令、或第三左下肢摆正控制指令后，控制第二横向电动推杆10和第

二竖向电动推杆11运行，以使得对应的第一左下肢垫块405、第二左下肢垫块406或第三左

下肢垫块407向上移动抬高以摆正左下肢。而且，若患者体型比较瘦，则可以抬高第一左下

肢垫块405，若患者体型比较胖，则可以抬高第三左下肢垫块407，若患者体型正常，则可以

抬高第二左下肢垫块406，可以根据患者自身实际情况抬高相应的左下肢垫块。在患者的左

下肢被摆正一段时间后想不被摆正时，按下左下肢复位控制按键108，发出左下肢复位控制

指令，控制器5在收到左下肢复位控制指令后，控制第二横向电动推杆10和第二竖向电动推

杆11运行，以使得对应是第一左下肢垫块405、第二左下肢垫块406或第三左下肢垫块407向

下移动复位。

[0051] 单独对患者的右下肢进行摆正操作，操作人员按下右下肢摆正控制按键109的第

一控制键发来的第一右下肢摆正控制指令、第二控制键发来的第二右下肢摆正控制指令、

或第三控制键发来的第三右下肢摆正控制指令，控制器5在收到第一右下肢摆正控制指令、

第二右下肢摆正控制指令、或第三右下肢摆正控制指令后，控制第三横向电动推杆12和第

三竖向电动推杆13运行，以使得对应的第一右下肢垫块408、第二右下肢垫块409或第三右

下肢垫块410向上移动抬高以摆正患者右下肢。而且，若患者体型比较瘦，则可以抬高第一

右下肢垫块408，若患者体型比较胖，则可以抬高第三右下肢垫块410，若患者体型正常，则

可以抬高第二右下肢垫块409，可以根据患者自身实际情况抬高相应的右下肢垫块。

[0052] 在患者的右下肢被摆正一段时间后想不被摆正时，按下右下肢复位控制按键110，

发出左下肢复位控制指令，控制器5在收到右下肢复位控制指令后，控制第三横向电动推杆

12和第三竖向电动推杆13运行，以使得第一右下肢垫块408、第二右下肢垫块409或第三右

下肢垫块410向下移动复位。

[0053] 单独对患者的左髋关节进行抬高操作，按下左髋关节抬高控制按键111的第一控

制键发来的第一左髋关节抬高控制指令、第二控制键发来的第二左髋关节抬高控制指令、

或第三控制键发来的第三左髋关节抬高控制指令，控制器5在收到第一左髋关节抬高控制

指令、第二左髋关节抬高控制指令、或第三左髋关节抬高控制指令后，控制第一纵向电动推

杆14和第四竖向电动推杆15运行，以使得第一左髋关节垫块411、第二左髋关节垫块412或

第二左髋关节垫块413向上移动以抬高左髋关节。而且，若患者身高比较矮，则可以抬高第

一左髋关节垫块411，若患者身高比较高，则可以抬高第三左下肢垫块407，若患者身高正

常，则可以抬高第二左髋关节垫块412，可以根据患者自身实际情况抬高相应的左髋关节垫

块。

[0054] 在患者的左髋关节被抬高一段时间后想复位时，按下左髋关节复位控制按键112，

发出左髋关节复位控制指令，控制器5在收到左髋关节复位控制指令后，控制第一纵向电动

推杆14和第四竖向电动推杆15运行，以使得第一左髋关节垫块411、第二左髋关节垫块412

或第三左髋关节垫块413向下移动复位。

[0055] 单独对患者的右髋关节进行抬高操作，按下右髋关节抬高控制按键113的第一控

制键发来的第一右髋关节抬高控制指令、第二控制键发来的第二右髋关节抬高控制指令、

或第三控制键发来的第三右髋关节抬高控制指令，控制器5在收到第一右髋关节抬高控制

指令、第二右髋关节抬高控制指令、或第三右髋关节抬高控制指令后，控制第二纵向电动推
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杆16和第五竖向电动推杆17运行，以使得第一右髋关节垫块414、第二右髋关节垫块415或

第三右髋关节垫块416向上移动以抬高右髋关节。而且，若患者身高比较矮，则可以抬高第

一右髋关节垫块414，若患者身高比较高，则可以抬高第三右髋关节垫块416，若患者身高正

常，则可以抬高第二右髋关节垫块415，可以根据患者自身实际情况抬高相应的右髋关节垫

块。

[0056] 在患者的右髋关节被抬高一段时间后想复位时，按下右髋关节复位控制按键114，

发出右髋关节复位控制指令，控制器5在收到右髋关节复位控制指令后，控制第二纵向电动

推杆16和第五竖向电动推杆17运行，以使得第一右髋关节垫块414、第二右髋关节垫块415

或第三右髋关节垫块416向下移动复位。

[0057] 单独对患者的左膝关节进行抬高操作，按下左膝关节抬高控制按键115的第一控

制键发来的第一左膝关节抬高控制指令、第二控制键发来的第二左膝关节抬高控制指令、

或第三控制键发来的第三左膝关节抬高控制指令，控制器5在收到第一左膝关节抬高控制

指令、第二左膝关节抬高控制指令、或第三左膝关节抬高控制指令后，控制第三纵向电动推

杆18和第六竖向电动推杆19运行，以使得第一左膝关节垫块417、第二左膝关节垫块418或

第三左膝关节垫块419向上移动以抬高左膝关节。而且，若患者身高比较矮，则可以抬高第

一左膝关节垫块417，若患者身高比较高，则可以抬高第三左膝关节垫块419，若患者身高正

常，则可以抬高第二左膝关节垫块418，可以根据患者自身实际情况抬高相应的左膝关节垫

块。

[0058] 在患者的左膝关节被抬高一段时间后想复位时，按下左膝关节复位控制按键116，

发出左膝关节复位控制指令，控制器5在收到左膝关节复位控制指令后，控制第三纵向电动

推杆18和第六竖向电动推杆19运行，以使得第一左膝关节垫块417、第二左膝关节垫块418

或第三左膝关节垫块419向下移动复位。

[0059] 单独对患者的右膝关节进行抬高操作，按下右膝关节抬高控制按键117的第一控

制键发来的第一右膝关节抬高控制指令、第二控制键发来的第二右膝关节抬高控制指令、

或第三控制键发来的第三右膝关节抬高控制指令，控制器5在收到第一右膝关节抬高控制

指令、第二右膝关节抬高控制指令、或第三右膝关节抬高控制指令后，控制第四纵向电动推

杆20和第七竖向电动推杆21运行，以使得第一右膝关节垫块420、第二右膝关节垫块421或

第三右膝关节垫块422向上移动以抬高右膝关节。而且，若患者身高比较矮，则可以抬高第

一右膝关节垫块420，若患者身高比较高，则可以抬高第三右膝关节垫块422，若患者身高正

常，则可以抬高第二右膝关节垫块421，可以根据患者自身实际情况抬高相应的右膝关节垫

块。

[0060] 在患者的右膝关节被抬高一段时间后想复位时，按下右膝关节复位控制按键118，

发出右膝关节复位控制指令，控制器5在收到右膝关节复位控制指令后，控制第四纵向电动

推杆20和第七竖向电动推杆21运行，以使得第一右膝关节垫块420、第二右膝关节垫块421

或第三右膝关节垫块422向下移动复位。

[0061] 单独对患者的左足部进行摆正操作，操作人员按下左足部摆正控制按键119的第

一控制键发来的第一左足部摆正控制指令、第二控制键发来的第二左足部摆正控制指令、

或第三控制键发来的第三左足部摆正控制指令，控制器5在收到第一左足部摆正控制指令、

第二左足部摆正控制指令、或第三左足部摆正控制指令后，控制第五纵向电动推杆22和第
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八竖向电动推杆23运行，以使得第一对左足部垫块423、第二对左足部垫块424或第三对左

足部垫块425向上移动抬高以摆正左足部。而且，若患者身高比较矮，则可以抬高第一对左

足部垫块423，若患者身高比较高，则可以抬高第三对左足部垫块425，若患者身高正常，则

可以抬高第二对左足部垫块424，可以根据患者自身实际情况抬高相应的左足部垫块。

[0062] 在患者的左足部被摆正一段时间后想不被摆正时，按下左足部复位控制按键120，

发出左足部复位控制指令，控制器5在收到左足部复位控制指令后，控制第五纵向电动推杆

22和第八竖向电动推杆23运行，以使得第一对左足部垫块423、第二对左足部垫块424或第

三对左足部垫块425向下移动复位。

[0063] 单独对患者的右足部进行摆正操作，操作人员按下右足部摆正控制按键121的第

一控制键发来的第一右足部摆正控制指令、第二控制键发来的第二右足部摆正控制指令、

或第三控制键发来的第三右足部摆正控制指令，控制器5在收到第一右足部摆正控制指令、

第二右足部摆正控制指令、或第三右足部摆正控制指令后，控制第六纵向电动推杆25和第

九竖向电动推杆26运行，以使得第一对右足部垫块426、第二对右足部垫块427或第三对右

足部垫块428向上移动抬高以摆正右足部。而且，若患者身高比较矮，则可以抬高第一对右

足部垫块426，若患者身高比较高，则可以抬高第三对右足部垫块428，若患者身高正常，则

可以抬高第二对右足部垫块427，可以根据患者自身实际情况抬高相应的右足部垫块。

[0064] 在患者的右足部被摆正一段时间后想不被摆正时，按下右足部复位控制按键122，

发出右足部复位控制指令，控制器5在收到右足部复位控制指令后，控制第六纵向电动推杆

25和第九竖向电动推杆26运行，以使得第一对右足部垫块426、第二对右足部垫块427或第

三对右足部垫块428向下移动复位。

[0065] 虽然以上描述了本实用新型的具体实施方式，但是本领域的技术人员应当理解，

这些仅是举例说明，本实用新型的保护范围是由所附权利要求书限定的。本领域的技术人

员在不背离本实用新型的原理和实质的前提下，可以对这些实施方式做出多种变更或修

改，但这些变更和修改均落入本实用新型的保护范围。
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图4

图5

说　明　书　附　图 3/3 页

18

CN 218129008 U

18


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002
	CLA00003
	CLA00004

	DES
	DES00005
	DES00006
	DES00007
	DES00008
	DES00009
	DES00010
	DES00011
	DES00012
	DES00013
	DES00014
	DES00015

	DRA
	DRA00016
	DRA00017
	DRA00018


