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(54)实用新型名称

尺桡骨骨折电动牵引整复器

(57)摘要

本实用新型公开了一种尺桡骨骨折电动牵

引整复器，包括滑轨、套体，套体底部在滑轨中纵

向滑动与锁定，其特征是，所述套体内设有电动

推杆，推杆的端部固定有牵引板，臂套Ⅰ安装于套

体靠滑座轨一端，臂套Ⅱ安装于套体靠牵引板一

端或安装在牵引板上。所述的滑轨截面呈C状，滑

轨侧壁间隔设有定位孔，所述套体底部固定有一

滑座，滑座与滑轨宽度相配合使滑座在滑轨中滑

动，滑座上下设有沿宽度方向的定位通孔，定位

销钉穿过定位孔与定位通孔实现滑座的固定。所

述的滑轨采用电动滑轨，将套体底部固定在电动

滑轨的滑块上，电机带动丝杠旋转使带有螺母的

滑块上下位移。
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1.尺桡骨骨折电动牵引整复器，包括滑轨、套体，套体底部在滑轨中纵向滑动与锁定，

其特征是，所述套体内设有电动推杆，推杆的端部固定有牵引板，臂套Ⅰ安装于套体靠滑座

轨一端，臂套Ⅱ安装于套体靠牵引板一端或安装在牵引板上，所述的滑轨采用电动滑轨，将

套体底部固定在电动滑轨的滑块上，电机带动丝杠旋转使带有螺母的滑块上下位移，所述

的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ均包括上臂套与前臂套，臂套Ⅰ、臂套Ⅱ呈与手臂外形匹配的圆弧形，表面

为柔性材质，表面分布有透气孔，所述的牵引板上设有牵引带，所述的套体包括电机套与杆

套，所述的电动推杆包括推动电机与推杆，推动电机固定于电机套内，推动电机电源采用移

动电源或通过插座连接到家用电源，开启方式采用开关开启或与之配合的遥控开启。

2.根据权利要求1所述的尺桡骨骨折电动牵引整复器，其特征是，所述的滑轨截面呈C

状，滑轨侧壁间隔设有定位孔，所述套体底部固定有一滑座，滑座与滑轨宽度相配合使滑座

在滑轨中滑动，滑座上下设有沿宽度方向的定位通孔，定位销钉穿过定位孔与定位通孔实

现滑座的固定。

3.根据权利要求1所述的尺桡骨骨折电动牵引整复器，其特征是，所述的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ

均设有手臂绑带。

4.根据权利要求1所述的尺桡骨骨折电动牵引整复器，其特征是，所述的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ

可拆卸，通过螺钉或卡扣或自粘带拆卸与固定。
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尺桡骨骨折电动牵引整复器

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种医疗设备，尤其是一种尺桡骨骨折电动牵引整复器。

技术背景

[0002] 众所周知，患者经医院放射科X线检查，诊断为尺桡骨骨折及错位的，为了不过度

治疗，也为了节约患者的治疗支出，更为了方便患者的康复和日常生活，常常需要对部分患

者骨折错位的尺桡骨进行牵引后复位并固定。

[0003] 现有技术中，针对尺桡骨骨折错位牵引复位，往往是经健壮成年人拉住患者骨折

的尺桡骨两端关节（肘关节、腕关节）进行人力牵引，牵引开后由一个外科医生在牵引的同

时进行骨折错位的尺桡骨复位。

[0004] 针对上述问题，中国专利CN201620233163.9  公开了一种尺桡骨折错位消毒复位

装置，虽然该装置通过利用两弹性关节固定环分别固定在腕关节和肘关节，通过调节机构

手动改变两牵引管的相对距离，通过旋转双头螺栓同时内紧和外放两牵引管，实现断骨的

牵引复位，但它存在牵引力弱、力量不均、可控性差等缺陷。

实用新型内容

[0005] 本实用新型的目的在克服现有技术的不足，提供一种使用方便、结构简单、能对患

者尺桡骨骨折错位进行牵引复位，并具有疗效好、省人省力的尺桡骨骨折电动牵引整复器，

其具体方案如下。

[0006] 尺桡骨骨折电动牵引整复器，包括滑轨、套体（牵引架），套体底部在滑轨中纵向滑

动与锁定，其特征是，所述套体内设有电动推杆，推杆的端部固定有牵引板，患肢肘关节套

臂套（简称臂套Ⅰ）安装于套体靠滑座轨一端，医护肘关节套臂套（简称臂套Ⅱ）安装于套体

靠牵引板一端或安装在牵引板上。

[0007] 所述的滑轨截面呈C状（如可采用槽钢架），滑轨侧壁间隔设有定位孔，所述套体底

部固定有一滑座，滑座与滑轨宽度相配合使滑座在滑轨中滑动，滑座上下设有沿宽度方向

的定位通孔，定位销钉穿过定位孔与定位通孔实现滑座的固定。

[0008] 所述的滑轨可采用电动滑轨，将套体底部固定在电动滑轨的滑块上，电机带动丝

杠旋转使带有螺母的滑块上下位移。

[0009] 所述的套体包括电机套与杆套。

[0010] 所述的电动推杆包括推动电机与推杆，推动电机固定于电机套内，推动电机电源

采用移动电源或通过插座连接到家用电源，开启方式采用开关开启或与之配合的遥控开

启。

[0011] 所述的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ均包括上臂套与前臂套，臂套Ⅰ、臂套Ⅱ呈与手臂外形匹配的

圆弧形，表面为柔性材质，表面分布有透气孔。

[0012] 所述的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ均设有手臂绑带。

[0013] 所述的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ可拆卸，可通过螺钉、卡扣或自粘带等方式拆卸与固定。
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[0014] 所述的牵引板上设有牵引带。

[0015] 本装置使用方式如下：

[0016] 1、安装人员先将滑轨垂直安装在外伤科合适的墙面上，优选的，下端离地800mm，

没有患者时，可通过上定位销钉置空在墙壁边，有患者时，可根据患者身高通过上下定位销

将整个套体高度调整合适，同时，患者的伤臂肘关节固定于臂套Ⅰ处；

[0017] 2、当患者是右（左）尺桡骨骨折，抽掉上下定位销钉、把装置上下翻转对调后即可

实现；当患臂是柯雷氏骨折（即断端向掌侧移位或成角），牵引带着力点绑扎于手掌的掌背

侧；当患臂是斯密氏骨折（即断端向手背侧移位或成角），牵引带着力点绑扎于手掌的掌心

侧；当患臂的手掌腕很细小或畸形时，则医护的肘关节固定于臂套Ⅱ（也称医护肘关节套）

内，此时医生的手紧握患臂的手掌腕关节，并用绑扎带外固定，骨伤科医生一个人就可操控

电动牵引及牵引后整复；

[0018] 3、当骨伤科医生认为牵引开以后始就可以进行复位了，复位后需要X线观察的，则

把整个套体连同固定的患臂从墙体的‘槽钢架’上取出上X线机透视或摄片就可，当达到满

意的复位效果后，透视下慢慢放松牵引，不再错位就可对骨折手臂进行（石膏、夹板等）外固

定了。

[0019] 本装置具有以下特点：

[0020] 1、原来需要3‑4人完成的牵引工作现在只需要1名医生使用本装置即可完成，克服

人手不足的缺陷，节省人力资源；

[0021] 2、电动牵引较人力牵引而言，具有牵引力强、力量均匀、可控性好，还能够稳定保

持较长时间的优势，有利于医生治疗顺利进行；

[0022] 3、通过不同的牵引带绑法不仅能适用于不同的骨折形式，还能使牵引着力精准，

完全作用于骨折的尺桡骨上，牵引完后保持患臂状态稳定，方便上X线机透视或摄片，也方

便了后续诊断、外固定打石膏等工作顺利开展；

[0023] 4、本装置的肘关节臂套均采用了与手臂外形匹配的圆弧形柔性材质，减少患者不

适感，可拆卸的设计是为了通过更换不同型号的肘关节臂套来匹配不同手臂粗细的患者和

医护人员。

[0024] 综上所述，本技术方案既能省人、省力，又能把作用力作用在骨折的尺桡骨牵引

上，并能方便骨伤科医生整复后随意上X线机透视或摄片的辅助仪器，也就是由一个骨伤科

医生就能轻松完成骨折错位尺桡骨的牵引、复位、上X线机诊断、外固定打石膏等工作。具有

非常好的应用前景。

附图说明

[0025] 图1是本实用新型的实施例1主视结构示意图；

[0026] 图2是本实用新型的肘关节臂套结构示意图；

[0027] 图3是本实用新型的实施例1俯视结构示意图；

[0028] 图4是本实用新型的实施例1使用状态俯视结构示意图；

[0029] 图5是本实用新型的实施例2使用状态俯视结构示意图。

[0030] 附图标记说明：1滑轨、2定位孔、3电动推杆、4电机套、5患肢肘关节套臂套（简称臂

套Ⅰ）、5‑1前臂套、5‑2上臂套、5‑3手臂绑带、6杆套、7医护肘关节套臂套（简称臂套Ⅱ）、8牵
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引板、9端部、10定位销钉、11滑座、12患者手臂位、13医生手臂位、14牵引带（牵引绑扎带）。

具体实施方式

[0031] 实施例1，参见附图1‑4，尺桡骨骨折电动牵引整复器，包括滑轨1、套体（牵引架），

套体底部在滑轨中纵向滑动与锁定，其特征是，所述套体内设有电动推杆3，推杆的端部9固

定有牵引板8，臂套Ⅰ5安装于套体靠滑座轨一端，臂套Ⅱ7牵引板上。

[0032] 所述的滑轨截面呈C状，滑轨侧壁间隔设有定位孔2，所述套体底部固定有一滑座

11，滑座与滑轨宽度相配合使滑座在滑轨中滑动，滑座上下设有沿宽度方向的定位通孔，定

位销钉10穿过定位孔与定位通孔实现滑座的固定。

[0033] 所述的套体包括电机套4与杆套6。

[0034] 所述的电动推杆包括推动电机与推杆，推动电机固定于电机套内，推动电机电源

采用移动电源或通过插座连接到家用电源，开启方式采用开关开启或与之配合的遥控开

启。

[0035] 所述的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ均包括上臂套5‑1与前臂套5‑2，臂套Ⅰ、臂套Ⅱ呈与手臂外形

匹配的圆弧形，表面为柔性材质，表面分布有透气孔。

[0036] 所述的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ可拆卸，通过螺钉拆卸与固定。

[0037] 本实施例便于医护人员借助电动推杆用医护自己的手掌握住患者手掌绑扎后进

行手腕牵引，如针对患臂的手掌腕很细小或畸形的时候。

[0038] 实施例2，参见附图1、2、5，尺桡骨骨折电动牵引整复器，包括滑轨、套体（牵引架），

套体底部在滑轨中纵向滑动与锁定，其特征是，所述套体内设有电动推杆，推杆的端部固定

有牵引板，臂套Ⅰ安装于套体靠滑座轨一端，臂套Ⅱ安装于套体靠牵引板一端。

[0039] 所述的滑轨为槽钢架，滑轨侧壁间隔设有定位孔，所述套体底部固定有一滑座，滑

座与滑轨宽度相配合使滑座在滑轨中滑动，滑座上下设有沿宽度方向的定位通孔，定位销

钉穿过定位孔与定位通孔实现滑座的固定。

[0040] 所述的套体包括电机套与杆套。

[0041] 所述的电动推杆包括推动电机与推杆，推动电机固定于电机套内，推动电机电源

采用移动电源或通过插座连接到家用电源，开启方式采用开关开启或与之配合的遥控开

启。

[0042] 所述的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ均包括上臂套与前臂套，臂套Ⅰ、臂套Ⅱ呈与手臂外形匹配的

圆弧形，表面为柔性材质，表面分布有透气孔。

[0043] 所述的臂套Ⅰ、臂套Ⅱ可拆卸，通过螺钉拆卸与固定。

[0044] 所述的牵引板上设有牵引带。

[0045] 本实施例是为了适应不便于直接绑扎的畸形或细小型手掌的患者，医患之间手握

手牵引后再绑扎牵引。
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图3
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图5
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