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(57)摘要

本发明公开了防摔倒辅助装置，涉及生活用

品技术领域。防摔倒辅助装置，包括固定在腰部

的腰部固定装置、位于腰部固定装置下方的外骨

骼躯干装置，腰部固定装置上设置用于为整个装

置提供能源的电源，与电源电连接的控制器，与

控制器电连接的陀螺仪，腰部固定装置与外骨骼

躯干装置之间通过髋关节部件连接，髋关节部件

与控制器电连接，外骨骼躯干装置包括大腿部

件、小腿部件，大腿部件和小腿部件之间通过膝

关节部件连接，伺服电机与控制器电连接，大腿

部件上设置用于绑在大腿上的绷带，小腿部件上

设置用于绑在小腿上的绷带。本发明的有益效果

在于：它结构简单，能够灵活迅速地调整本装置

的运动姿态，维持老年人身体平衡，有效避免摔

倒。
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1.防摔倒辅助装置，其特征在于：包括固定在腰部的腰部固定装置(1)、位于腰部固定

装置(1)下方的外骨骼躯干装置，所述腰部固定装置(1)上设置用于为整个装置提供能源的

电源(2)，与电源(2)电连接的控制器(3)，与控制器(3)电连接的陀螺仪(4)，所述腰部固定

装置(1)与外骨骼躯干装置之间通过髋关节部件(5)连接，所述髋关节部件(5)与控制器(3)

电连接，所述外骨骼躯干装置包括大腿部件(6)、小腿部件(7)，所述大腿部件(6)和小腿部

件(7)之间通过膝关节部件连接，所述大腿部件(6)上设置用于绑在大腿上的绷带(8)，所述

小腿部件(7)上设置用于绑在小腿上的绷带(8) ,所述大腿部件(6)底端与小腿部件(7)顶端

铰接，所述膝关节部件包括第二伺服电机(9)，所述第二伺服电机(9)与控制器(3)电连接，

所述第二伺服电机(9)的输出轴上安装转轴(10)，所述转轴(10)上安装第一棘轮(11)、第一

转盘(12)、第二棘轮(13)和第二转盘(14)，所述第一棘轮(11)与转轴(10)之间键连接，所述

第一转盘(12)与大腿部件(6)固定连接，所述第一转盘(12)上安装与第一棘轮(11)相适应

的第一棘爪(15)，所述第二棘轮(13)与转轴(10)之间键连接，所述第二转盘(14)与小腿部

件(7)固定连接，所述第二转盘(14)上安装与第二棘轮(13)相适应的第二棘爪(16)，且所述

第二棘轮(13)的棘齿方向与第一棘轮(11)的棘齿方向相反。

2.根据权利要求1所述的防摔倒辅助装置，其特征在于：所述腰部固定装置(1)底端与

大腿部件(6)顶端铰接，所述髋关节部件(5)为控制大腿部件运动的第一伺服电机(17)，所

述第一伺服电机(17)与控制器(3)电连接。

3.根据权利要求1所述的防摔倒辅助装置，其特征在于：所述大腿部件(6)、小腿部件

(7)均为合金板。

4.根据权利要求1所述的防摔倒辅助装置，其特征在于：所述小腿部件(7)底端设置环

形弹力绳(18)。

5.根据权利要求1所述的防摔倒辅助装置，其特征在于：所述腰部固定装置(1)上设置

背带(19)。
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防摔倒辅助装置

技术领域

[0001] 本发明涉及生活用品技术领域，特别是防摔倒辅助装置。

背景技术

[0002] 随着人口老龄化问题的愈发严峻，老人的监护也成为当今亟待解决的社会问题，

老年人由于生理机能的衰退，下肢肌肉的力量非常薄弱，平衡能力很差，极易摔倒，据统计，

在摔倒的老年人中有20％会造成肢体的二次伤害，10％由于摔倒直接或间接引起的疾病在

一年内过世。同时，老年人存在下肢运动障碍，导致行动不便，在生活上难以自理，不得不长

期卧床或借助轮椅运动，常常导致泌尿系统感染、压疮、骨质疏松、静脉血栓等，在身心方面

长年忍受着常人体会不到的痛苦。其中老年人摔倒问题尤其严重，因摔倒而死亡是65岁及

以上人群因伤害致死的重要死因，当老人独自外出，如果不小心摔倒，往往面临极大危险。

发明内容

[0003] 为解决现有技术中的不足，本发明提供一种防摔倒辅助装置，它结构简单，能够灵

活迅速地调整本装置的运动姿态，维持老年人身体平衡，有效避免摔倒。

[0004] 本发明为实现上述目的，通过以下技术方案实现：防摔倒辅助装置，包括固定在腰

部的腰部固定装置、位于腰部固定装置下方的外骨骼躯干装置，所述腰部固定装置上设置

用于为整个装置提供能源的电源，与电源电连接的控制器，与控制器电连接的陀螺仪，所述

腰部固定装置与外骨骼躯干装置之间通过髋关节部件连接，所述髋关节部件与控制器电连

接，所述外骨骼躯干装置包括大腿部件、小腿部件，所述大腿部件和小腿部件之间通过膝关

节部件连接，所述伺服电机与控制器电连接，所述大腿部件上设置用于绑在大腿上的绷带，

所述小腿部件上设置用于绑在小腿上的绷带。

[0005] 所述大腿部件底端与小腿部件顶端铰接，所述膝关节部件包括第二伺服电机，所

述第二伺服电机输出轴上安装转轴，所述转轴上安装第一棘轮、第一转盘、第二棘轮和第二

转盘，所述第一棘轮与转轴之间键连接，所述第一转盘与大腿固定连接，所述第一转盘上安

装与第一棘轮相适应的第一棘爪，所述第二棘轮与转轴之间键连接，所述第二转盘与小腿

固定连接，所述第二转盘上安装与第二棘轮相适应的第二棘爪，且所述第二棘轮的棘齿方

向与第一棘轮的棘齿方向相反。

[0006] 所述腰部固定装置底端与大腿部件顶端铰接，所述髋关节部件为控制大腿运动的

第一伺服电机。

[0007] 所述大腿部件、小腿部件均为合金板。

[0008] 所述小腿底端设置环形弹力绳。

[0009] 所述腰部固定装置上设置背带。

[0010] 对比现有技术，本发明的有益效果在于：

[0011] 1、本发明结构简单，通过陀螺仪感知人体平衡，并将信号传递给控制器，控制器控

制髋关节部件、膝关节部件作出动作，根据具体情况，控制大腿部件和小腿部件及时作出动
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作，从而平衡人体重心，避免摔倒。

[0012] 2、大腿部件、小腿部件均为合金板，采用合金板质量轻，强度高。

[0013] 3、小腿部件底端设置环形弹力绳，使用时将弹力绳踩于脚底，增加本装置的牢固

性。

[0014] 4、腰部固定装置上设置背带，减轻腿部负重，并且适用于不同腰围的使用者。

附图说明

[0015] 附图1是本发明结构示意图；

[0016] 附图2是本发明控制流程框图；

[0017] 附图3是本发明髋关节部件结构示意图；

[0018] 附图4是本发明膝关节部件结构示意图；

[0019] 附图5是本发明大腿部件放大结构示意图；

[0020] 附图6是本发明小腿部件放大结构示意图；

[0021] 附图7是本发明向前摔倒状态示意图；

[0022] 附图8是本发明向后摔倒状态示意图。

[0023] 附图中所示标号：1、腰部固定装置；2、电源；3、控制器；4、陀螺仪；5、髋关节部件；

6、大腿部件；7、小腿部件；8、绷带；9、第二伺服电机；10、转轴；11、第一棘轮；12、第一转盘；

13、第二棘轮；14、第二转盘；15、第一棘爪；16、第二棘爪；17、第一伺服电机；18、环形弹力

绳；19、背带。

具体实施方式

[0024] 下面结合具体实施例，进一步阐述本发明。应理解，这些实施例仅用于说明本发明

而不用于限制本发明的范围。此外应理解，在阅读了本发明讲授的内容之后，本领域技术人

员可以对本发明作各种改动或修改，这些等价形式同样落于本申请所限定的范围。

[0025] 防摔倒辅助装置，包括固定在腰部的腰部固定装置1、位于腰部固定装置1下方的

外骨骼躯干装置，腰部固定装置包括固定环，以及沿固定环两侧向下延伸设置的固定板。所

述腰部固定装置1上设置用于为整个装置提供能源的电源2，与电源2电连接的控制器3，与

控制器3电连接的陀螺仪4，陀螺仪用于感知平衡，然后将感知到的信号传递给控制器，控制

器接受信号，做出相应的反应。所述腰部固定装置1与外骨骼躯干装置之间通过髋关节部件

5连接，使得各个外骨骼躯干部件之间实现弯曲和伸展。所述髋关节部件5与控制器3电连

接，根据控制器的控制做出动作。所述外骨骼躯干装置包括大腿部件6、小腿部件7，所述大

腿部件6和小腿部件7之间通过膝关节部件连接，所述大腿部件6上设置用于绑在大腿上的

绷带8，所述小腿部件7上设置用于绑在小腿上的绷带8。通过绷带方便将装置固定在人体

上，增加牢固性，并且人体腿部在需要的时候通过本装置辅助运动避免摔倒。

[0026] 进一步的，所述大腿部件6底端与小腿部件7顶端铰接，所述膝关节部件包括第二

伺服电机9，所述第二伺服电机9与控制器3电连接，控制器控制第二伺服电机的运动，从而

带动大腿部件或者小腿部件运动。所述第二伺服电机9输出轴上安装转轴10，所述转轴10上

安装第一棘轮11、第一转盘12、第二棘轮13和第二转盘14，所述第一棘轮11与转轴10之间键

连接，所述第一转盘12与大腿部件6固定连接，所述第一转盘12上安装与第一棘轮11相适应
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的第一棘爪15，所述第二棘轮13与转轴10之间键连接，所述第二转盘14与小腿部件7固定连

接，所述第二转盘14上安装与第二棘轮13相适应的第二棘爪16，且所述第二棘轮13的棘齿

方向与第一棘轮11的棘齿方向相反。当陀螺仪检测到人体将要向前倾斜摔倒时，信号传递

给控制器，控制器控制第二伺服电机工作，第二伺服电机转动带动转轴转动，转轴转动带动

与其键连接的第一棘轮转动，第一棘轮带动第一棘爪转动，第一棘爪带动与其连接的第一

转盘转动，从而使大腿部件向前运动，从而平衡重心位置，在大腿部件运动时，小腿部件不

运动，由于第一棘轮的棘齿和第二棘轮的棘齿方向相反，第二棘轮不会带动第二转盘转动，

从而小腿部件不会运动；当陀螺仪检测到人体将要向后倾斜摔倒时，信号传递给控制器，控

制器控制第二伺服电机工作，第二伺服电机转动带动转轴转动，转轴转动带动与其键连接

的第二棘轮转动，第二棘轮带动第二棘爪转动，第二棘爪带动与其连接的第二转盘转动，从

而使小腿部件向后运动，从而平衡重心位置，在小腿部件运动时，大腿部件不运动，由于第

二棘轮的棘齿和第一棘轮的棘齿方向相反，第一棘轮不会带动第一转盘转动，从而大腿部

件不会运动。

[0027] 作为优化，所述腰部固定装置1底端与大腿部件6顶端铰接，所述髋关节部件5为控

制大腿部件运动的第一伺服电机17，所述第一伺服电机17与控制器3电连接。当陀螺仪检测

到人体将要向前倾斜摔倒时，信号传递给控制器，控制器控制第一伺服电机转动，带动大腿

部件顶端向后运动；当陀螺仪检测到人体将要向前倾斜摔倒时，信号传递给控制器，控制器

控制第一伺服电机转动，带动大腿部件顶端向前运动。

[0028] 作为优化，所述大腿部件6、小腿部件7均为合金板，采用合金板质量轻，强度高。

[0029] 作为优化，所述小腿部件7底端设置环形弹力绳18，使用时将弹力绳踩于脚底，增

加本装置的牢固性。

[0030] 作为优化，所述腰部固定装置1上设置背带19，减轻腿部负重，并且适用于不同腰

围的使用者。

[0031] 实施例1：

[0032] 防摔倒辅助装置，包括固定在腰部的腰部固定装置1、位于腰部固定装置1下方的

外骨骼躯干装置，腰部固定装置包括固定环，以及沿固定环两侧向下延伸设置的固定板。所

述腰部固定装置1上设置用于为整个装置提供能源的电源2，与电源2电连接的控制器3，与

控制器3电连接的陀螺仪4，陀螺仪用于感知平衡，然后将感知到的信号传递给控制器，控制

器接受信号，做出相应的反应。所述腰部固定装置1与外骨骼躯干装置之间通过髋关节部件

5连接，使得各个外骨骼躯干部件之间实现弯曲和伸展。所述髋关节部件5与控制器3电连

接，根据控制器的控制做出动作。所述外骨骼躯干装置包括大腿部件6、小腿部件7，所述大

腿部件6和小腿部件7之间通过膝关节部件连接，所述大腿部件6上设置用于绑在大腿上的

绷带8，所述小腿部件7上设置用于绑在小腿上的绷带8。通过绷带方便将装置固定在人体

上，增加牢固性，并且人体腿部在需要的时候通过本装置辅助运动避免摔倒。所述大腿部件

6底端与小腿部件7顶端铰接，所述膝关节部件包括第二伺服电机9，所述第二伺服电机9与

控制器3电连接，控制器控制第二伺服电机的运动，从而带动大腿部件或者小腿部件运动。

所述第二伺服电机9输出轴上安装转轴10，所述转轴10上安装第一棘轮11、第一转盘12、第

二棘轮13和第二转盘14，所述第一棘轮11与转轴10之间键连接，所述第一转盘12与大腿部

件6固定连接，所述第一转盘12上安装与第一棘轮11相适应的第一棘爪15，所述第二棘轮13
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与转轴10之间键连接，所述第二转盘14与小腿部件7固定连接，所述第二转盘14上安装与第

二棘轮13相适应的第二棘爪16，且所述第二棘轮13的棘齿方向与第一棘轮11的棘齿方向相

反。当陀螺仪检测到人体将要向前倾斜摔倒时，信号传递给控制器，控制器控制第二伺服电

机工作，第二伺服电机转动带动转轴转动，转轴转动带动与其键连接的第一棘轮转动，第一

棘轮带动第一棘爪转动，第一棘爪带动与其连接的第一转盘转动，从而使大腿部件向前运

动，从而平衡重心位置，在大腿部件运动时，小腿部件不运动，由于第一棘轮的棘齿和第二

棘轮的棘齿方向相反，第二棘轮不会带动第二转盘转动，从而小腿部件不会运动；当陀螺仪

检测到人体将要向后倾斜摔倒时，信号传递给控制器，控制器控制第二伺服电机工作，第二

伺服电机转动带动转轴转动，转轴转动带动与其键连接的第二棘轮转动，第二棘轮带动第

二棘爪转动，第二棘爪带动与其连接的第二转盘转动，从而使小腿部件向后运动，从而平衡

重心位置，在小腿部件运动时，大腿部件不运动，由于第二棘轮的棘齿和第一棘轮的棘齿方

向相反，第一棘轮不会带动第一转盘转动，从而大腿部件不会运动。所述腰部固定装置1底

端与大腿部件6顶端铰接，所述髋关节部件5为控制大腿部件运动的第一伺服电机17，所述

第一伺服电机17与控制器3电连接。当陀螺仪检测到人体将要向前倾斜摔倒时，信号传递给

控制器，控制器控制第一伺服电机转动，带动大腿部件顶端向后运动；当陀螺仪检测到人体

将要向前倾斜摔倒时，信号传递给控制器，控制器控制第一伺服电机转动，带动大腿部件顶

端向前运动。
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