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(57)摘要

本实用新型提供一种静态平衡训练装置，包

括底座、设置于底座上的踏板、对称设置于底座

两侧的立柱和设置于立柱上的扶手，踏板底部设

置有沿圆周方向均匀排列的四个悬臂压力传感

器，悬臂压力传感器受力感应触头向下设置，在

四个悬臂压力传感器之间空隙处均匀设置X型加

强筋，踏板侧面设置凸沿，悬臂压力传感器受力

感应触头高度大于沿高度，悬臂压力传感器受力

感应触头与底座凹槽底面接触，并承受所有踏板

压力，本方案通过使用四个悬臂压力传感器，能

够有效检测训练者的重心移动情况，将踏板设计

为静态稳固的结构，可使下肢力量不足的训练者

也能够有效进行平衡训练。
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1.一种静态平衡训练装置，包括底座、设置于底座上的踏板、对称设置于底座两侧的立

柱和设置于立柱上的扶手，其特征在于：所述立柱为空心立柱，扶手下端设置两根插杆，插

杆的位置、形状与立柱的位置与内部孔径形状相适应，扶手可通过插杆穿设在立柱上，插杆

杆身设置若干定位孔，插杆插入立柱的深度通过设置在立柱侧面的定位销穿过插杆杆身上

的定位孔确定，立柱与底座固定连接，所述踏板底部设置有沿圆周方向均匀排列的四个悬

臂压力传感器，悬臂压力传感器受力感应触头向下设置，在四个悬臂压力传感器之间空隙

处均匀设置X型加强筋，踏板侧面设置凸沿，悬臂压力传感器受力感应触头高度大于沿高

度，在凸沿上相对设置两个定位槽，所述底座上部设置一凹槽，凹槽形状与踏板相适应，在

凹槽侧壁上设置两个定位块，定位块的形状与踏板上的定位槽相适应，踏板放入底座凹槽

时，定位块刚好可沿定位槽滑入，定位槽与定位块的顶部不受力，踏板放入底座凹槽时，悬

臂压力传感器受力感应触头与底座凹槽底面接触，并承受所有踏板压力，将所述四个悬臂

压力传感器中任意一个的受力感应触头设置为可调节触头，所述可调节触头包括触头帽、

柱身两部分组成，触头帽底面为球面，触头帽顶部与柱身固定连接，柱身为圆柱形管状结

构，柱身外表面设置外螺纹，柱身的内部设置内六方孔，悬臂压力传感器的受力臂设置通

孔，在通孔内设置内螺纹，可调节触头的柱身与悬臂压力传感器的受力臂螺纹连接，在踏板

上与柱身内六方孔对应的位置开设圆孔，通过圆孔可使用内六方扳手旋转柱身进行微调。

2.根据权利要求1所述的一种静态平衡训练装置，其特征在于：所述静态平衡训练装置

还包括计算机、信号传输设备、显示器，所述悬臂压力传感器的信号通过有线或无线的方式

由信号传输设备传输至计算机，计算机通过对接收到的信号处理后通过专用训练软件或游

戏软件的形式将处理结果反馈到显示器上。

3.根据权利要求2所述的一种静态平衡训练装置，其特征在于：在所述底座四角设置可

调地脚。

4.根据权利要求3所述的一种静态平衡训练装置，其特征在于：在所述踏板上方设置由

防滑耐磨材料制成的防滑垫，踏板与防滑垫固定连接，防滑垫上表面设置防滑条纹。
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一种静态平衡训练装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及医疗训练器械技术领域，尤其涉及一种静态平衡训练装置。

背景技术

[0002] 人的行走和站立、以及各种动作都依赖于正确的平衡能力才能顺利完成。人体姿

势平衡的维持是个复杂的过程，依赖于中枢系统对视觉、本体感觉和前庭觉信息的协调和

对运动效应器的控制，几者缺一不可，相辅相成。多种疾病会影响人体平衡能力，例如脑血

管病、帕金森病、颅脑外伤、脊髓损伤等，据不完全统计这些急病的年发病率有逐年增加的

趋势。在治疗疾病的同时，进行必要的平衡训练，能够有效改善人体平衡功能，加快术后恢

复进程。多个循证医学证据表明，包括平衡功能在内的训练是改善上述疾病病情的重要方

式。

[0003] 现有的平衡训练产品主要为动态平衡产品，但是当病人下肢力量较弱或平衡感较

差时，使用动态平衡训练设备容易造成病人损伤，训练难以坚持。

[0004] 此外，以往的功能训练产品往往缺乏游戏化训练软件和视觉反馈系统，这样患者

和仪器就不能进行互动，而患者也不能判断通过一段时间的康复训练，自己恢复的情况如

何，使得训练激发不起病人的兴趣，使病人对训练显得没有多少信心。这种长期而乏味的训

练，会影响患者的康复进程，导致康复效果不理想。

发明内容

[0005] 本实用新型的目的在于克服目前平衡训练装置存在的上述问题。

[0006] 为解决目前平衡训练装置所存在的问题，本实用新型提供一种静态平衡训练装

置，包括底座、设置于底座上的踏板、对称设置于底座两侧的立柱和设置于立柱上的扶手，

所述立柱为空心立柱，扶手下端设置两根插杆，插杆的位置、形状与立柱的位置与内部孔径

形状相适应，扶手可通过插杆穿设在立柱上，插杆杆身设置若干定位孔，插杆插入立柱的深

度通过设置在立柱侧面的定位销穿过插杆杆身上的定位孔确定，立柱与底座固定连接，所

述踏板底部设置有沿圆周方向均匀排列的四个悬臂压力传感器，悬臂压力传感器受力感应

触头向下设置，在四个悬臂压力传感器之间空隙处均匀设置X型加强筋，踏板侧面设置凸

沿，悬臂压力传感器受力感应触头高度大于沿高度，在凸沿上相对设置两个定位槽，所述底

座上部设置一凹槽，凹槽形状与踏板相适应，在凹槽侧壁上设置两个定位块，定位块的形状

与踏板上的定位槽相适应，踏板放入底座凹槽时，定位块刚好可沿定位槽滑入，定位槽与定

位块的顶部不受力，踏板放入底座凹槽时，悬臂压力传感器受力感应触头与底座凹槽底面

接触，并承受所有踏板压力，将所述四个悬臂压力传感器中任意一个的受力感应触头设置

为可调节触头，所述可调节触头包括触头帽、柱身两部分组成，触头帽底面为球面，触头帽

顶部与柱身固定连接，柱身为圆柱形管状结构，柱身外表面设置外螺纹，柱身的内部设置内

六方孔，悬臂压力传感器的受力臂设置通孔，在通孔内设置内螺纹，可调节触头的柱身与悬

臂压力传感器的受力臂螺纹连接，在踏板上与柱身内六方孔对应的位置开设圆孔，通过圆
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孔可使用内六方扳手旋转柱身进行微调。

[0007] 进一步的所述静态平衡训练装置还包括计算机、信号传输设备、显示器，所述悬臂

压力传感器的信号通过有线或无线的方式由信号传输设备传输至计算机，计算机通过对接

收到的信号处理后通过专用训练软件或游戏软件的形式将处理结果反馈到显示器上。

[0008] 进一步的在所述底座四角设置可调地脚。

[0009] 进一步的在所述踏板上方设置由防滑耐磨材料制成的防滑垫，踏板与防滑垫固定

连接，防滑垫上表面设置防滑条纹。

[0010] 本实用新型的积极有益技术效果在于：本实用新型通过使用四个悬臂压力传感

器，能够有效检测训练者的重心移动情况，将踏板设计为静态稳固的结构，可使下肢力量不

足的训练者也能够有效进行平衡训练，通过设置可调节触头，能够不必挪动踏板即可方便

调节踏板平坦度，使用可调地脚可增加设备对不同地面状况的适应型，在立柱上方设置扶

手以及在踏板上方设置防滑层可防止训练者滑跌产生危险。将悬臂压力传感器经计算机处

理后反馈到电脑屏幕上，增进了训练者与动态平衡训练装置的互动，使训练效果能够量化，

同时提高了训练兴趣，有利于促使训练者坚持训练。

附图说明

[0011] 图1是本实用新型立体结构示意图。

[0012] 图2是本实用新型踏板与底座装配关系示意图。

[0013] 图3是静态平衡训练装置的踏板背面结构示意图。

[0014] 图4是静态平衡训练装置的可调节触头与对应的悬臂压力传感器及踏板的装配关

系示意图。

[0015] 图5是静态平衡训练装置的可调节触头放大图。

[0016] 图6是本实用新型信号连接结构示意图。

具体实施方式

[0017] 为了更充分的解释本实用新型的实施，提供本实用新型的实施实例。这些实施实

例仅仅是对本实用新型的阐述，不限制本实用新型的范围。

[0018] 结合附图对本实用新型进一步详细的解释，附图中各标记为：21：扶手；22：插杆；

23：立柱；24：防滑垫；25：底座；26：可调地脚；27：定位销；28：踏板；29：定位块；210：定位槽；

211：X型加强筋；212：凸沿；213：受力感应触头；214：悬臂压力传感器；215：可调节触头；

216：内六方孔；217：柱身；218：触头帽。

[0019] 如附图所示，一种静态平衡训练装置，包括底座25、设置于底座25上的踏板28、对

称设置于底座25两侧的立柱23和设置于立柱23上的扶手21，所述立柱23为空心立柱23，扶

手21下端设置两根插杆22，插杆22的位置、形状与立柱23的位置与内部孔径形状相适应，扶

手21可通过插杆22穿设在立柱23上，插杆22杆身设置若干定位孔，插杆22插入立柱23的深

度通过设置在立柱23侧面的定位销27穿过插杆22杆身上的定位孔确定，立柱23与底座25固

定连接，所述踏板28底部设置有沿圆周方向均匀排列的四个悬臂压力传感器214，悬臂压力

传感器214受力感应触头213向下设置，在四个悬臂压力传感器214之间空隙处均匀设置X型

加强筋211，踏板28侧面设置凸沿212，悬臂压力传感器214受力感应触头213高度大于沿高

说　明　书 2/4 页

4

CN 208678266 U

4



度，在凸沿212上相对设置两个定位槽210，所述底座25上部设置一凹槽，凹槽形状与踏板28

相适应，在凹槽侧壁上设置两个定位块29，定位块29的形状与踏板28上的定位槽210相适

应，踏板28放入底座25凹槽时，定位块29刚好可沿定位槽210滑入，定位槽210与定位块29的

顶部不受力，踏板28放入底座25凹槽时，悬臂压力传感器214受力感应触头213与底座25凹

槽底面接触，并承受所有踏板28压力，将所述四个悬臂压力传感器214中任意一个的受力感

应触头213设置为可调节触头215，所述可调节触头215包括触头帽218、柱身217两部分组

成，触头帽218底面为球面，触头帽218顶部与柱身217固定连接，柱身217为圆柱形管状结

构，柱身217外表面设置外螺纹，柱身217的内部设置内六方孔216，悬臂压力传感器214的受

力臂设置通孔，在通孔内设置内螺纹，可调节触头215的柱身217与悬臂压力传感器214的受

力臂螺纹连接，在踏板28上与柱身217内六方孔216对应的位置开设圆孔，通过圆孔可使用

内六方扳手旋转柱身217进行微调。

[0020] 为了增加训练趣味性，使训练者更容易坚持训练，可以增加部分装置，与静态平衡

训练装置组合在一起，组成一套可视化的训练及反馈系统，为此，所述静态平衡训练装置还

包括计算机、信号传输设备、显示器，所述悬臂压力传感器214的信号通过有线或无线的方

式由信号传输设备传输至计算机，计算机通过对接收到的信号处理后通过专用训练软件或

游戏软件的形式将处理结果反馈到显示器上。反馈的形式可以通过专用训练软件以文字或

动画的形式反馈，也可以通过训练者控制在踏板28上的重心位置来操纵电子游戏软件的形

式反馈，这样可以提升训练的趣味性，避免训练过程的枯燥。这里“计算机”不一定是传统意

义上的个人计算机，也可以是PLC、单片机、智能手机、平板电脑、树莓派等，只要能够满足对

本训练装置中的传感器所采集的数据进行处理并将处理结果以适当的视频信号反馈至显

示器上进行显示，并具有数据接收、处理和发送功能的装置均是可以的，信号传输设备对信

号进行发送和接收接的收形式可以通过蓝牙、wifi等无线形式，也可以通过数据线缆的有

线形式传输，传感器、信号传输设备、计算机、显示器及相关线缆等各部件的详细连接及适

配关系目前已经非常成熟，本领域一般技术人员完全可以按照要求完成上述各种形式下的

信号及电路连接，并且连接方式不是本方案的设计要点，所以不做详述。

[0021] 为方便底座25保持水平，增加对不同地面情况的适应型，在所述底座25底面的四

角设置可调地脚26。

[0022] 为防止训练者训练时在踏板28上打滑，在所述踏板28上方设置由防滑耐磨材料制

成的防滑垫24，踏板28与防滑垫24固定连接，防滑垫24上表面设置防滑条纹。

[0023] 训练者在使用本装置时双脚踩在踏板上方的防滑垫上，双脚不必移动，双手握紧

扶手，可按照显示器屏幕的提示，调整身体的重心，当身体重心位置发生偏移时，设置于踏

板底部的四只悬臂压力传感器感应到压力数据的变化，传感器将感知到的信号通过信号传

输设备传输到计算机中，计算机对数据进行处理后，将训练者的重心调整效果的数据通过

图表、文字、动画或游戏的形式经由显示器显示出来，训练者根据显示器显示的结果进一步

调整重心，不停重复上述过程，训练者可实现对平衡能力训练的效果，本装置在训练过程中

踏板始终处于静止水平状态，对下肢力量不足，但有需要训练平衡能力的患者相对安全。

[0024] 在详细说明本实用新型的实施方式之后，熟悉该项技术的人士可清楚地了解，在

不脱离上述申请专利范围与精神下可进行各种变化与修改，凡依据本实用新型的技术实质

对以上实施例所作的任何简单修改、等同变化与修饰，均属于本实用新型技术方案的范围，
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且本实用新型亦不受限于说明书中所举实例的实施方式。
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图 1

图 2
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图 3

图 4

图 5
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图 6
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