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用于通过人体的重心转移和/或肌肉驱动来

进行移动的设备

(57)摘要

本发明公开了一种用于通过人体的重心转

移和/或肌肉驱动来进行移动的设备(1)，其中，

位于设备(1)上的使用者通过移动他或她的臀部

区域来转移重心，以使设备(1)的可动部分(2，

81，82)(包括使用者自身的身体在内)朝向不同

方向倾斜。此外，可以设想，使用者在此过程中佩

戴视频眼镜等，并且可以使用由视频眼镜和所述

运动设备(1)组成的整个系统在虚拟环境中移

动，并且与该虚拟环境进行交互。可以仅通过借

助于重心转移实现的重力来产生由使用者引起

的移动。另外，设备(1)的移动受到布置在设备

(1)中或其上的电机或阻尼器的影响。
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1.一种用于通过人体的重心转移和/或肌肉驱动来进行移动的设备(1)，所述设备包

括：

支撑装置(2)，所述支撑装置用于支撑身体部位，其中身体的臀部区域能够自由移动，

基部(3)，所述基部用于支撑地面上和/或墙壁上的力，

运动装置，所述运动装置用于连接所述支撑装置(2)和所述基部(3)，其中所述运动装

置适于允许身体围绕虚拟纵向轴线的移动和围绕虚拟横向轴线的移动。

2.根据权利要求1所述的设备(1)，

其中，所述支撑装置(2)仅在身体的四肢处支撑身体。

3.根据权利要求2所述的设备(1)，

其中，所述纵向轴线和所述横向轴线形成交点。

4.根据权利要求3所述的设备(1)，

其中，在静止状态下，所述身体和所述设备(1)的可动部分的共同重心位于所述纵向轴

线与所述横向轴线的所述交点处或所述交点下方。

5.根据权利要求1所述的设备(1)，

其中，所述基部(3)具有基本竖直的竖直轴线，

其中，所述竖直轴线与将所述设备(1)分成上部和下部的接触平面相交，

其中，所述设备(1)的所述上部能够围绕所述竖直轴线相对于所述下部转动，

其中，所述竖直轴线与所述接触平面的法线不相同，

其中，所述设备(1)的整体重心能够由于相对转动而升高，以产生恢复力矩。

6.根据权利要求5所述的设备(1)，

其中，在所述设备(1)的所述上部和下部之间设置有阻尼元件。

7.根据权利要求1所述的设备(1)，

其中，所述支撑装置(2)的所有元件都不能相对于彼此移动。

8.根据权利要求1所述的设备(1)，

其中，用于支撑身体部位的所述支撑装置(2)包括：

用于分别支撑身体的前臂的两个臂座(21)，以及

用于分别支撑身体的小腿的两个腿座(23)。

9.根据权利要求1所述的设备(1)，

其中，用于支撑身体部位的所述支撑装置(2)包括用于分别支撑脚掌的两个支柱元件

(24)。

10.根据权利要求8所述的设备(1)，

其中，用于支撑身体部位的所述支撑装置(2)包括两个手柄元件(20)，每个所述手柄元

件用一只手握住。

11.根据权利要求10所述的设备(1)，

其中每个手柄元件(20)都与相应的臂座(21)形成单元(22)，

其中由所述臂座(21)和所述手柄元件(20)组成的每个单元(22)都能够独立于另一单

元(22)移位。

12.根据权利要求1所述的设备(1)，包括：

用于检测所述设备的每个可动部分的当前位置的位置检测装置以及用于将位置数据
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传输到计算单元以进一步处理的传输装置。

13.根据权利要求1所述的设备(1)，包括至少一个电机和/或至少一个阻尼元件，

从而能够影响所述设备(1)的可动元件的移动，

其中，所述阻尼元件适于抵抗移动，

其中，所述电机适于抵抗移动和/或辅助移动。

14.根据权利要求1所述的设备(1)，

其中所述支撑装置(2)的各个支撑身体的元件能够相对于彼此移动。

15.根据权利要求1所述的设备(1)，包括：

用于限制所述设备的可动部分的移动可能性的止动件，

其中，所述移动可能性的自由度和所述止动件能够任意调节。

16.根据权利要求1所述的设备(1)，

其中，所述运动装置包括呈闭合圆形或至少圆弧段形式的支撑元件(82)，其中所述支

撑元件(82)适于允许人体围绕所述设备的纵向轴线转动。

17.利用根据权利要求1至16中任一项所述的设备(1)进行移动的方法，

其中，通过身体重心的转移，使所述支撑装置(2)与支撑在所述支撑装置上的身体部位

一起围绕所述横向轴线和所述纵向轴线移动。

18.利用根据权利要求11所述的设备(1)进行移动的方法，

其中通过移动由所述臂座(21)和所述手柄元件(20)组成的所述单元(22)，能够产生控

制信号。

19.利用根据权利要求5至6中任一项所述的设备(1)进行移动的方法，所述方法包括以

下步骤：

使用者围绕所述设备(1)的竖直轴线施加扭矩，从而引起所述设备(1)的所述上部相对

于所述设备(1)的所述下部的转动，

沿竖直方向向上转移所述设备的整体重心，

通过将所述整体重心向上升高而产生恢复力矩，通过由重力引起所述整体重心沿所述

竖直方向向下转移到初始位置来消除所述转动。

20.一种包括视觉输出装置和根据权利要求1至16中任一项所述的设备(1)的系统。

21.根据权利要求20所述的系统，

其中，所述视觉输出装置是佩戴在人体头部上的视频眼镜。

22.根据权利要求21所述的系统，

其中所述头部和佩戴在所述头部上的所述视频眼镜的位置以及用于通过人体的重心

转移和/或肌肉驱动来进行移动的所述设备(1)的可动部分的位置被独立地检测并进一步

处理。

23.根据权利要求20所述的系统，

其中，使用者在所述设备上至少部分被所述视觉输出装置包围。

24.根据权利要求20所述的系统，

其中，所述视觉输出装置适于输出静止图像和/或动态图像。

25.根据权利要求20所述的系统，

其中，所述视觉输出装置适于输出三维图像。
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用于通过人体的重心转移和/或肌肉驱动来进行移动的设备

[0001] 本发明涉及一种用于通过人体的重心转移和/或肌肉驱动来进行移动的设备。

[0002] 从运动器材开发中，已知在健身房使用的训练设备，诸如跑步机、踏步机或踏车功

能试验器。使用者坐在或站立在其上并进行预定的运动。目的在于通过身体锻炼燃烧卡路

里，达到训练效果，并为使用者带来乐趣。

[0003] 此外，已知诸如Microsoft 或Sony  PlayStation 等游戏机，其中使用

者进行由传感器检测的身体移动，由此可以影响或控制电视屏幕上的游戏。

[0004] 此外，已知3D电影，其中使用三维效果来放映电影，以便能够向观众提供尽可能逼

真的电影体验。电影中的3D效果的目的一方面是增加观看的乐趣，另一方面是使银幕上的

活动看起来更逼真，并让电影观众忘记这是在放电影。希望观众尽可能感觉到成为活动的

一部分。

[0005] 此外，已知模拟器，其中，例如，使用者控制F1赛车或竞赛摩托车，其中，向使用者

提供由计算机监视器组成的系统代替真实的挡风玻璃。而且，由于使用者坐在逼真复制的

车辆驾驶座中并且控制元件与真实车辆的控制元件仅有微小差异，由此可以增强逼真的驾

驶体验。

[0006] 此外，已知定位并且固定在使用者头部上的视频眼镜。可以在这样的视频眼镜上

视觉显示虚拟现实，其中，在使用这样的设备期间，使用者感觉好像他可以在该虚拟现实中

环顾四周并在该虚拟现实内自由移动。当使用者转动他的头部并从而也转动视频眼镜时，

固定的接收器系统接收头部和眼镜的共同移动，并将移动的方向和速度传输到计算单元，

该计算单元相应地计算通过视频眼镜显示的视频图像，使得使用者获得传达能够在虚拟空

间中移动的印象。

[0007] 此外，已知用于飞行员训练的飞行模拟器，该飞行模拟器一方面复制了真实的驾

驶舱，另一方面模拟在飞行、起飞和降落期间作用于真实驾驶舱的实际移动和加速。这例如

通过以下来实现：将驾驶舱布置在移动平台(诸如三脚架)上，并且驾驶舱可借助于该移动

平台沿不同方向移动、倾斜和加速。

[0008] 本发明的目的在于，提供一种用于通过人体的重心转移和/或肌肉驱动来进行移

动的设备，其中当使用者支撑在该设备上时，使用者通过移动他的臀部区域而产生重心转

移，并且能够使设备的可动部分(包括使用者自身的身体在内)沿不同方向倾斜。另外，可以

设想，在此期间使用者佩戴视频眼镜，并能够通过视频眼镜和所述运动设备的整个系统在

虚拟环境中移动，并且与该虚拟环境进行交互。在此，可以仅通过借助于重心转移实现的重

力而产生由使用者引起的移动。另外，还可以设想，设备的移动受到布置在设备上的电机或

阻尼器的影响。还可以设想提供由该设备和用于视觉输出动态图像的装置组成的整个系

统，其中使用者在该设备上至少部分地被输出装置包围。输出装置可以形成为半圆形，其中

使用者的头部(包括设备的前部在内)位于输出装置内。通过视觉输出(例如装置内侧的模

拟器应用)，可以在模拟器应用期间产生使用者的现实印象。在此，输出装置的尺寸应使得

使用者可以在设备上自由移动，而不会碰撞到输出装置。此外，可以通过输出装置以及在视

频眼镜上显示三维图像。
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[0009] 该目的通过分别具有权利要求1和权利要求19的特征的设备以及系统来实现。

[0010] 有利的改进方案是从属权利要求的主题。

[0011] 使用者的臀部区域的自由移动性可以确保使用者能够转移使用者的重心或设备

的可动部分连同使用者自身身体的整体重心，使得该重心转移引起设备由于重力而移动，

从而实现特别舒适的操作行为。这是因为装置对移动的变化非常快速地作出反应，并且在

较短的适应期后，使用者能够直观地并以有节奏的方式操作或移动设备。

[0012] 使用者和设备的可动部分的移动可以围绕两个虚拟轴线(纵向轴线和横向轴线)

进行。这些轴线有利地形成交点，这允许使用者以相同的施力来触发围绕纵向轴线的移动

和围绕横向轴线的移动。

[0013] 有利地，使用者身体和设备的可动部分的共同重心位于纵向轴线与横向轴线的交

点正下方。结果，可动系统处于稳定状态。重心布置在纵向轴线与横向轴线的交点下方意味

着重心在竖直方向上位于这两个轴线的交点下方。有利地，使用者可以通过臀部区域的移

动来定位使用者身体的重心，使得由此产生或由此引起设备的可动部分的移位。除此之外，

使用者因使用者的臀部区域或使用者身体重心的自由移动性而感觉到好像他在悬浮

(hover)。

[0014] 有利地，该设备分成上部和下部(沿竖直方向的向上和向下)，其中分隔或接触平

面可以位于基部区域中。在该平面中，上部和下部的平坦表面分别以凸缘状的方式彼此抵

靠。接触平面由同时插入设备的上部和下部中的螺栓贯穿。螺栓的轴向方向与接触平面的

法线方向不重合。由于由此产生的运动学，当触发设备的上部和下部之间的扭转时，上部接

触面的几何体从下部接触面的几何体上提升(反之亦然)。可以通过以下事实来触发相互的

提升：一个接触面的周向边缘至少部分地枢转到另一个接触面上或被强制性地枢转到所述

另一个接触面上，并且从而被强制性地沿着螺栓向上移动。此外，螺栓的轴向可以是竖直

的。如果设备的使用者现在进行不平稳(jerky)运动(该不平稳运动导致围绕设备的竖直轴

线的扭矩)，则在一体式设备结构的情况下，该扭矩将导致整个设备的不平稳或摇晃。然而，

通过具有所描述的运动学的分隔部，围绕设备的竖直轴线的扭矩引起设备的上部和下部之

间的扭转，其中在扭转期间上部和下部被提升分离，因为上部的外周边缘沿着下部被引导

(或反之亦然)，并且根据螺栓的角位置或多或少广泛地相对于两个接触平面的法线执行移

动曲线。由此提高设备上部的重心。通过升高重心，设备上部的重力引起恢复力矩，设备由

此移动回到其初始位置。结果，可以抑制或稳定使用者在设备上的不平稳运动。

[0015] 可以有利地在设备的上部和下部的上述接触面之间设置阻尼元件，该阻尼元件例

如由橡胶状材料制成，其引起额外的阻尼效果。该阻尼元件可以是圆形的并且可以插入在

接触面之间。此外，该阻尼元件可以具有用于容纳螺栓的通孔。

[0016] 在本发明的实施例中，支撑装置的所有元件，即用于容纳前臂和小腿的座以及支

柱元件和手柄元件可以相对于彼此设置为刚性。通过这种布置，使用者能够以特别简单且

精确的方式转移使用者的重心，如对于当前的应用可以实现的。

[0017] 有利地，用于支撑身体部位的支撑装置包括各自用于支撑身体的前臂的两个臂座

以及各自用于支撑身体的小腿的两个腿座。通过这种布置，使用者可以自由地移动使用者

的臀部区域，以便能够尽可能简单地进行重心的转移。

[0018] 有利地，用于支撑身体部位的支撑装置还具有两个支柱元件，每个支柱元件用于

说　明　书 2/5 页

5

CN 106999750 B

5



支撑脚掌。这些支柱特别适合用于在人体的纵向方向上固定人体。此外，这些搁脚板便于蹬

到设备上。理想地，在蹬上设备之前，设备被定位成使得脚部支柱自身或其周围的区域接

地。这使得设备的可动部分稳定，并且使用者可以轻松且安全地蹬上设备的可动部分。

[0019] 有利地，用于支撑身体部位的支撑装置还具有两个手柄元件，两个手柄元件分别

可以由使用者的手握住，使得使用者可以简单地将他或她自身固定或保持在位。使用者可

以借助支撑在脚支柱与手柄元件之间的可能性在设备中倾斜，从而以特别简单且限定的方

式转移使用者身体的重心。

[0020] 此外，在优选实施例中，手柄元件可以与相应的臂座形成一个单元。“相应的”在这

里指的是最靠近手柄元件的臂座。此外，臂座和手柄元件的每个单元都可以设置成使得该

单元能独立于另一个单元移位。通过由臂座和手柄元件组成的单元是在位于设备的可动部

分与由臂座和手柄元件组成的单元之间的轨道系统上被引导这个事实，可以使这样的移位

成为可能。

[0021] 有利地，该设备包括用于检测所述设备的每个可动部分的当前位置的检测装置以

及用于传输位置数据的传输装置。从这样的实施例中得出本发明的各种可能的应用。通过

获取位置数据，可以将其传输到计算单元，由此可以实现用于模拟虚拟现实的应用。例如，

因而可以使用设备的可动部分的移动在计算机游戏或模拟器应用中用于功能的控制。为了

在飞行模拟器应用期间控制飞行器，可以设想，例如，设备的使用者通过重心转移使他或她

自身和设备的可动部分围绕纵向轴线转动，从而也使得飞行模拟器中的飞行器同样围绕其

纵向轴线转动。为了也围绕其横向轴线控制飞行器，使用者同样可以典型地通过转移使用

者身体的重心，使他或她自身和设备的可动部分围绕横向轴线转动或者引起这样的转动。

为了操作飞行器的方向舵，即触发飞行器围绕竖直轴线的转动，可以设想使用者必须同时

将由臂座和手柄元件组成的一个单元向前移动并将另一个单元向后移动。

[0022] 此外，可以设想设备具有至少一个电机和/或至少一个阻尼元件，以便能够影响设

备或位于该设备上的人的移动。例如，可以从计算机应用中产生引起设备的可动部分的位

置变化从而也导致位于该设备上的使用者的位置变化的效果。在操作计算机赛车游戏时，

例如，使用者可以在加速操作期间向后倾斜，在制动操作期间向前倾斜，并且在经历转弯时

向相应的一侧倾斜。当经历左转弯时，可以触发设备向同一侧倾斜，也就是向左倾斜，以便

使使用者产生对应于“倾斜转弯”的效果。然而，也可以设想在经历左转弯时触发设备的可

动部分向右倾斜，以模拟离心力对使用者的影响。同样可以设想将手柄元件配置为可动的，

并通过传感器检测手柄元件的当前位置并将其传输到计算单元。手柄元件可以形成为，使

得手柄元件可以像摩托车的扭转把手一样转动。当要模拟摩托车比赛时，可以应用这样的

实施例。也可以检测由臂座和手柄元件组成的单元在轨道系统上的移动可能性，以便在模

拟器应用中控制加速或制动，或另一所需功能。

[0023] 此外，可以设想，用于支撑身体的四肢(例如前臂和小腿)的各个元件被配置成能

够相对于彼此移动。通过这些元件的移动可能性的相应机械运动学或通过借助电机或阻尼

元件影响移动可能性，例如可以迫使使用者进行某些运动过程或仅允许使用者进行特定的

运动过程。在这种情况下，可以设想在游泳模拟器应用期间，允许使用者进行与自由泳相对

应的运动。此外，可以通过电动机或阻尼元件使使用者的运动更加困难。结果，可以获得设

备的各种进一步的应用可能性，诸如例如用作运动模拟器，其中在模拟器应用期间，使用者
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必须进行与相应运动类型的锻炼过程中的身体活动相对应或至少与其相似的身体活动。在

游泳模拟器应用期间，例如，也可以通过电机或阻尼元件模拟在水中实际游泳期间也会出

现并且抵抗游泳者的移动的水阻力。通过这种游泳模拟器应用可以显著降低游泳者在昏厥

或疲劳的情况下永久遭受的溺水风险。尽管如此，仍会产生所需的训练效果。此外，如果飞

行员只在模拟器中进行航空练习，而不再在露天空间进行航空练习，则可以避免飞行员坠

机的风险。

[0024] 参根据下文中所附的附图阐述本发明的实施例。

[0025] 附图中：

[0026] 图1以立体图示出了本发明的示例性实施例。

[0027] 图2以前视图示出了本发明的示例性实施例。

[0028] 图3以左视图示出了本发明的实施例。

[0029] 图4以平面图示出了本发明的实施例。

[0030] 图1示出了用于通过人体的重心转移和/或肌肉驱动来进行移动的设备1的立体

图。示出了在该设备的纵向方向上延伸的纵向轴线。示出了在该设备的横向方向上延伸的

横向轴线。并且示出了在竖直方向上延伸的竖直轴线。竖直轴线可以如本实施例所示地竖

直延伸，或者也可以向前或向后倾斜。前、后、左和右的方向和位置指示也绘制在图1中，并

且另外清楚地显示在图4的平面图中。图1所示的实施例包括基板5和基部3，整个设备1经由

该基板和基部搁置在地面上。支撑装置2具有手柄元件20、臂座(shell)21和腿座23。通过支

撑装置2，将使用者的身体支撑在设备上。支撑装置的各个部件连接于框架元件81。设备右

侧的臂座21与设备右侧的手柄元件20形成单元，类似地，左侧的手柄元件20与设备1左侧的

臂座21形成单元。在本实施例中，每个均形成单元的手柄元件20和臂座21彼此固定连接。每

个单元都通过轨道元件51连接于框架元件81，由此各个单元可以在设备1的纵向方向上在

固定范围内移位。支撑装置2的各个元件可以与框架元件81一起围绕设备1的横向轴线倾

斜。这种倾斜功能通过轴和轴承装置420成为可能，该轴和轴承装置将容纳支撑装置2的支

撑结构(框架元件81)连接于弧形的另外的支撑元件(弧形元件82)。该另外的弧形元件82由

辊支撑件41支撑并被引导穿过该辊支撑件，使得支撑装置2与框架元件81和弧形元件82一

起可以围绕设备的纵向轴线转动。辊引导件41具有辊元件410的弧形布置，在其上安装有支

撑装置2、框架元件81和弧形元件82等部件，其中，另外，在弧形元件82上方，在竖直方向上

布置有至少一个辊，以便也在竖直方向上固定这些部件。支撑装置2、框架元件81和弧形元

件82等部件被称为设备的可动部分。此外，在支撑装置2的后端，布置有支柱元件24，使用者

可以通过这些支柱元件支撑脚掌。在本实施例中，设备1的竖直轴线竖直地布置。但是，也可

以设想竖直轴线向前或向后倾斜。进一步地，在该实施例中，纵向轴线水平延伸。也可以设

想纵向轴线向下或向上倾斜。在该示例性实施例中，横向轴线相对于框架元件81固定。因

此，如果框架元件81关于纵向轴线倾斜，则设备的横向轴线也倾斜。如果设备1的可动部分

已经关于纵向轴线倾斜，则支撑装置2与框架元件81一起关于同样倾斜的横向轴线出现进

一步的倾斜。

[0031] 弧形支撑元件或弧形元件82不一定必须是弧形的。在另一实施例中，该支撑元件

的形状例如可以遵循任意的曲线函数。此外，还可以设想将支撑元件配置为闭合的圆形。在

这种实施例中，使用者可以用该设备围绕纵向轴线进行完全转动。
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[0032] 图2示出了用于通过人体的重心转移和/或肌肉驱动来进行移动的设备1的前视

图，该设备的竖直轴线在竖直方向上延伸并且该设备的横向轴线在水平方向上延伸。在该

视图中，可以清楚地看到，框架元件81包括布置在图片的左侧和右侧的两个部分。设备1的

各个部分可以由不同的材料(例如碳纤维增强塑料、常规塑料或金属)制成。在优选的实施

例中，设备的整体配置尽可能轻。通过小质量(特别是设备的可动部分)，可以增加使用者的

操作便利性，因为可以更容易地引起倾斜。

[0033] 图3示出了设备1的实施例的侧视图，其中设备的纵向轴线在水平方向上延伸并且

竖直轴线在竖直方向上延伸。当框架元件81关于设备的横向轴线倾斜时(横向轴线在绘制

平面的方向上延伸，也就是说横向轴线延伸出绘制平面)，尤其还包括臂座21、手柄元件20

和腿座23等元件的支撑装置2也关于设备的横向轴线倾斜。

[0034] 图4示出了设备1的实施例的平面图，图中的设备的横向轴线竖直延伸并且设备的

纵向轴线水平延伸，其中设备1的后部区域布置在图片的右侧，设备1的前部区域布置在图

片的左侧，设备1的右侧区域布置在图片的上边缘，并且设备1的左侧区域布置在图片的下

边缘。此外，可以识别出腿支撑件23、脚支柱24、臂座21和手柄元件20。

说　明　书 5/5 页

8

CN 106999750 B

8



图1

说　明　书　附　图 1/4 页

9

CN 106999750 B

9



图2

说　明　书　附　图 2/4 页

10

CN 106999750 B

10



图3
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