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(57)摘要

本发明提供一种气压肌肉驱动兼具上肢助

力与复健训练功能之外骨骼装置，其包括：上肢

架体、肩关节机构及肘关节机构，而驱动上肢架

体及各关节机构系利用处理单元、第一角度感测

单元、第二角度感测单元、第一比例压力阀、压力

感测单元及气压肌肉装置；本发明可独立作为上

肢外骨骼助力辅具或组合为上肢外骨骼复健训

练系统，可供肌肉无力者或正常人之上肢外骨骼

助力辅具，扩展上肢运动与负荷能力，此外，亦可

根据各感测单元之信息进行自主控制，帮助老人

及肢体弱化者提高自主生活能力；亦可供偏瘫患

者可于家中室内使用，透过上肢架体带动穿戴者

之上肢运动，模拟日常生活中上肢运动规律，实

现上、下臂各关节与神经功能恢复训练。
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1.一种气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能的外骨骼装置，其包含：一本体，其

设有一上肢架体，上肢架体设有一肩关节机构，该肩关节机构耦接一第一角度感测单元，该

肩关节机构设有一上臂机构，该上臂机构设有一压力量测单元，该上臂机构相对肩关节机

构一侧设有一肘关节机构，该肘关节机构耦接一第二角度感测单元，该肘关节机构相对上

臂机构一侧设有一下臂机构，该下臂机构相对肘关节机构一侧设有一压力感测单元，该上

肢架体对应肩关节机构之间设有一气压肌肉装置，该气压肌肉装置耦接一处理单元及一第

一比例压力阀，该处理单元耦接第一角度感测单元、第二角度感测单元、压力量测单元、压

力感测单元及第一比例压力阀，且所述肩关节机构利用一传动装置连接气压肌肉装置；以

及该处理单元设有一设定值，该压力感测单元侦测一作用力，而后利用压力量测单元量测

作用力的数值并传给处理单元进行解析，若作用力的数值大于设定值时，该处理单元即令

气压肌肉装置运作；而若作用力的数值小于设定值时，则该气压肌肉装置呈保压状态；所述

本体的底端还设有一底座，该底座包含一气压驱动装置，且该气压驱动装置耦接一第二比

例压力阀，又该第二比例压力阀耦接于处理单元。

2.如权利要求1所述的气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能的外骨骼装置，其

特征在于，所述本体相对气压肌肉装置还设有一固定装置。

3.如权利要求1项所述的气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能的外骨骼装置，

其特征在于，所述上肢架体的内侧还设有一调整装置。

4.如权利要求1项所述的气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能的外骨骼装置，

其特征在于，所述本体相对该肩关节机构一侧还包含一腕关节机构，该腕关节机构耦接一

第三角度感测单元，且该第三角度感测单元耦接于处理单元。

5.如权利要求1所述的气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能的外骨骼装置，其

特征在于，所述本体的外部还包覆一壳体。

6.如权利要求1所述的气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能的外骨骼装置，其

特征在于，所述上肢架体以铝合金制成。

7.如权利要求1所述的气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能的外骨骼装置，其

特征在于，所述传动装置为钢丝。
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气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置

技术领域

[0001] 本发明提供一种气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，尤指

一种供穿戴者之上、下臂分别穿戴于上臂机构及下臂机构，进而模拟日常生活中上肢运动

规律，实现上、下臂及各关节与神经功能之恢复训练者。

背景技术

[0002] 人体上肢运动功能系影响一般社会大众日常生活能力中最重要之运动肢体之一，

亦系最易受到伤害之肢体部位。在科技进步与发展下，因交通事故造成上肢损伤人数也不

断地增长。另外、老龄人群中有多数人存在不同程度之上肢功能退化或弱化，且随着生活水

平提升，由心与脑血管疾病所引起之上肢偏瘫人数越来越多。脑中风是常见之疾病之一，是

目前成年人发生肢体残障之最重要原因，故对于家庭与社会都造成沉重之负担，也带给患

者极大精神与身体之折磨。

[0003] 随者机器人技术的日益成熟，机器人在提供长期稳定的重复性与定量运动方面具

有明显之优势，此外，机器人技术已深入日常生活中许多领域，复健训练系统系机器人技术

在医疗领域的新应用，也系目前机器人研究的热点之一。相较于传统复健训练方式，显见以

复健训练系统进行复健有一定之优越性，其可长时间不断工作，并可根据不同患者制定不

同训练强度，不仅可减轻复健师的工作负担，也可透过定量运动刺激、检测和评价累积大量

临床复健数据，帮助研究人员或复健师更进一步了解各种训练数据与复健效果之关联性，

为患者提供更科学之复健训练模式。

[0004] 现有上肢外骨骼助力与复健训练系统，其系统能提供的训练动作较为简易，一般

受限于水平面之直线运动或曲线运动，无法提供大范围之空间运动，因此，在复健初期无法

给予患者更多正确之运动感觉刺激；此外，一般机械手与患者肢体系以一点相连进行运动，

无法提供足够强度与灵活性的支撑，且柔顺性与安全性较差，容易使患者肢体在训练过程

受到外力损伤；同时因马达驱动系统之结构复杂，于增加外骨骼系统自由度时机构将不易

实现轻量化；再者，驱动方式主要以马达完成，但其存在机构复杂、刚性大且缺乏柔顺性等

缺点。且训练种类少，复健训练最基本要求系使患者恢复简单之日常生活能力，而这一些动

作与日常功能性动作差异较大，对患者恢复日常生活能力帮助不大，因此这类助力辅具与

复健训练系统难以取得良好的复健效果。

[0005] 有鉴于此，吾等发明人乃潜心进一步研究上肢复健装置，并着手进行研发及改良，

期以一较佳设作以解决上述问题，且在经过不断试验及修改后而有本发明之问世。

发明内容

[0006] 本发明之目的系为解决现有上肢外骨骼助力与复健训练系统，其提供之训练动作

较为简易，且受限于水平面之直线运动或曲线运动，无法提供大范围之空间运动，因此，在

复健初期无法给予患者更多正确之运动感觉刺激，此外，一般机械手与患者肢体系以一点

相连进行运动，无法提供足够强度与灵活性的支撑，且具有较差之柔顺性与安全性，易使患
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者肢体在训练过程受到外力损伤之缺失。

[0007] 为达到以上目的，吾等发明人提供一种气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功

能之外骨骼装置，其包含：一本体，其设有一上肢架体，该上肢架体设有一肩关节机构，该肩

关节机构系耦接一第一角度感测单元，该肩关节机构设有一上臂机构，该上臂机构相对该

肩关节机构一侧设有一肘关节机构，该肘关节机构系耦接一第二角度感测单元，该肘关节

机构相对该上臂机构一侧设有一下臂机构，该下臂机构相对该肘关节机构一侧设有一压力

感测单元，又该上肢架体对应该肩关节机构之间设有一气压肌肉装置，该气压肌肉装置系

耦接一处理单元及一第一比例压力阀，该处理单元系耦接该第一角度感测单元、该第二角

度感测单元及该第一比例压力阀，且所述肩关节机构系利用一传动装置连接该气压肌肉装

置。

[0008] 据上所述之气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，其中，该

上臂机构更设有一压力量测单元，该压力量测单元系耦接该处理单元。

[0009] 据上所述之气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，其中，该

处理单元更设有一设定值，当施力大于该设定值时，该处理单元即令该气压肌肉装置施力。

[0010] 据上所述之气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，其中，该

本体相对该气压肌肉装置更设有一固定装置。

[0011] 据上所述之气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，其中，该

上肢架体之内侧更设有一调整装置。

[0012] 据上所述之气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，其中，该

本体相对该肩关节机构一侧更包含一腕关节机构，该腕关节机构系耦接一第三角度感测单

元，且该第三角度感测单元系耦接该处理单元者。

[0013] 据上所述之气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，其中，该

本体之底端更设有一底座，该底座包含一气压驱动装置，且该气压驱动装置耦接一第二比

例压力阀，又该第二比例压力阀系耦接该处理单元者。

[0014] 据上所述之气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，其中，该

本体之外部更包覆一壳体。

[0015] 据上所述之气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，其中，该

上肢架体系以铝合金制成者。

[0016] 据上所述之气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能之外骨骼装置，其中，该

传动装置系钢丝者。

[0017] 是由上述说明及设置，显见本发明主要具有下列数项优点及功效，兹逐一详述如

下：

[0018] 1 .本发明利用气压肌肉装置具柔顺性、成本低之特性，且可独立作为上肢外骨骼

助力辅具或组合为上肢外骨骼复健训练系统，可供肌肉无力者或正常人之上肢外骨骼助力

辅具，扩展上肢运动与负荷能力，此外，亦可根据第一角度感测单元、第二角度感测单元、第

三角度感测单元、压力量测单元及压力感测单元之信息进行自主控制，帮助老人及肢体弱

化者提高自主生活能力；亦可供偏瘫患者可于家中室内使用，透过上肢架体带动穿戴者之

上肢运动，模拟日常生活中上肢运动规律，实现上、下臂各关节与神经功能恢复训练。

[0019] 2.本发明可适用于穿戴者之不同身高、不同患侧、不同损伤程度，且上臂机构、下
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臂机构与位姿可调之上肢架体包括：肩之外展-内收与屈-伸、肘之屈-伸以及腕之屈-伸与

内外旋，故供穿戴者训练日常生活之动作，藉此供穿戴者实现左、右臂穿戴进行被动训练之

需求，或可由健侧带动进行患侧之自主复健训练，藉此实现患者上肢复健训练之目的者。

附图说明

[0020] 图1系本发明之立体示意图。

[0021] 图2系本发明另一角度之立体示意图。

[0022] 图3系本发明外部包覆壳体之立体示意图。

[0023] 图4系本发明之架构示意图。

[0024] 图5系本发明装设于底座之立体示意图。

[0025] 1、本体，11、上肢架体，12、肩关节机构，121、第一角度感测单元，13、上臂机构，14、

肘关节机构，141、第二角度感测单元，15、下臂机构，151、压力感测单元，16、固定装置，17、

调整装置，18、壳体，19、腕关节机构，2、气压肌肉装置，21、处理单元，22、第一比例压力阀，

23、传动装置，3、底座，31、气压驱动装置。

具体实施方式

[0026] 关于吾等发明人之技术手段，兹举数种较佳实施例配合图式于下文进行详细说

明，以供深入了解并认同本发明。

[0027] 请参阅图1至图4所示，本发明系一种气压肌肉驱动兼具上肢助力与复健训练功能

之外骨骼装置，其包含：

[0028] 一本体1，其设有一上肢架体11，在一实施例中，该上肢架体11之材质系铝合金，以

减轻本发明之重量；该上肢架体11设有一肩关节机构12，该肩关节机构12系耦接一第一角

度感测单元121，该肩关节机构12设有一上臂机构13，在一实施例中，该上臂机构13更设有

一压力量测单元（图未绘示），在一实施例中，该压力量测单元系薄膜压力量测单元；在另一

实施例中，该上肢架体11与上臂机构13可依穿戴者之肩宽与上臂进行调整长度；该上臂机

构13相对该肩关节机构12一侧设有一肘关节机构14，该肘关节机构14系耦接一第二角度感

测单元141，该肘关节机构14相对该上臂机构13一侧设有一下臂机构15，该下臂机构15相对

该肘关节机构14一侧设有一压力感测单元151；

[0029] 又该上肢架体11对应该肩关节机构12之间设有一气压肌肉装置2，该气压肌肉装

置2系耦接一处理单元21及一第一比例压力阀22，该处理单元21系耦接该第一角度感测单

元121、该第二角度感测单元141、该压力量测单元及该第一比例压力阀22，又该处理单元21

更设有一设定值F，当穿戴者施力大于该设定值F时，该处理单元21即令该气压肌肉装置2运

作；且所述肩关节机构12系利用一传动装置23连接该气压肌肉装置2，在一实施例中，该传

动装置23系钢丝，且该传动装置23一端固定于对应之该肩关节机构12，另一端经一吊环（图

未绘示）与对应之该气压肌肉装置2相互连接；

[0030] 该本体1相对该气压肌肉装置2一侧更设有一固定装置16，其系利于穿戴者穿戴且

稳固于背部；

[0031] 该上肢架体11之内侧更设有一调整装置17，以供穿戴者将上、下臂分别稳固于该

上臂机构13及下臂机构15；以及
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[0032] 该本体1之外部更包覆一壳体18，藉此将该上肢架体11、该气压肌肉装置2及该传

动装置23收纳于该壳体18内者。

[0033] 藉之，由于搬举重物之过程中，上肢主要系肩与肘关节受到力矩作用，因此本发明

主要针对肩与肘关节屈-伸之二自由度，另二自由度（例如：肩关节之内收外展、内外旋）则

由穿戴者运动驱动。本发明系以提高穿戴者上肢之机能为目的，故采用薄膜压力量测单元

来回授上、下臂与上肢架体11间之压力。在抬起重物时，上肢架体11可自主协同穿戴者动作

提供助力辅助，使穿戴者抬起重物感到不费力。

[0034] 因此，当穿戴者穿戴本发明时，于不影响上肢正常运动之前提下，在不需气压肌肉

装置2助力时，上肢架体11主要运动自由度的范围需与穿戴者上、下臂匹配。意即当作用力

小于设定值F，则判定穿戴者准备放下重物，气压肌肉装置2维持保压状态，亦即不充气也不

放气之状态。

[0035] 而当需气压肌肉装置2助力时，其运作方式系利用处理单元21不断地侦测穿戴者

上臂与上臂机构13间之作用力，当抬起重物时，依据作用力之变化，处理单元21即驱动气压

肌肉装置2充气收缩输出一反向力矩，并藉由传动装置23将拉力传递到肩关节机构12，进而

产生辅助力矩，保持人机间之作用力在一预设范围内，实现穿戴者施加相对较小之作用力，

藉此减轻穿戴者利用上肢搬举重物之负担，进而实现抬起较重物之助力效果；其中，系统运

动轨迹由穿戴者控制，上肢架体11输出助力之大小则由处理单元21决定。

[0036] 此外，本发明系采用一肩关节机构12及一肘关节机构14分别藉由一气压肌肉装置

2进行驱动，每一气压肌肉装置2透过第一比例压力阀22控制压力输出。故相较于对拉式关

节驱动，单根气压肌肉驱动减少肌肉与第一比例压力阀22之数量。再者，由于关节角度之回

复需靠上肢带动，因此本发明之上肢架体11系供穿戴者抬起重物之过程中提供助力，成本

相对较低，且控制相对简单。助力传递系采用钢丝牵引，将气压肌肉装置2安装于上肢架体

11相对固定装置16之一侧，藉使上臂机构13更加轻巧。因此，本发明根据上臂机构13及下臂

机构15实际助力的动作范围、极限位置之舒适性、安全性与运动的稳定性，依据助力与否将

活动范围与速度进行搜集数据。

[0037] 再者，上肢架体11主要系由肩关节机构12、肘关节机构14、上臂机构13及下臂机构

15组成，在一实施例中，本发明系采D-H坐标转换法对上肢架体11之末端空间位姿进行分

析，藉此得出位姿方程。而由于本发明系针对肩与肘关节屈伸之二自由度进行助力，另二自

由度仅跟随使用者运动。因此在一实施例中，本发明采用Lagrange法，其系透过系统动能与

位能所构成之Lagrange函数，建立与输入输出之广义力方程。而本发明为求人机之协调性、

稳定性与安全性，以及对末端轨迹偏离具有一定之柔顺性，对于肩关节机构12、肘关节机构

14之角度，在一定负载下需能平稳柔顺地到达指定位置与姿态。亦即，当穿戴者搬运重物感

觉费力时，处理单元21即令上肢架体11增加辅助力，使穿戴者在搬运重物之施力过程中较

为轻松与舒适。

[0038] 续请参阅图5所示，本发明在另一实施例中，该本体1之底端更设有一底座3，该底

座3包含一气压驱动装置31，且该气压驱动装置31耦接一第二比例压力阀（图未绘示），又该

第二比例压力阀系耦接该处理单元21者，在一实施例中，该底座3系可调整高度；且该本体1

相对该肩关节机构12一侧更设有一腕关节机构19，该腕关节机构19系耦接一第三角度感测

单元（图未绘示），且该第三角度感测单元系耦接该处理单元21；藉此适用于穿戴者之不同
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身高、不同患侧、不同损伤程度，且上臂机构13、下臂机构15与位姿可调之上肢架体11包括

肩之外展-内收与屈-伸、肘之屈-伸以及腕之屈-伸与内外旋，故供穿戴者训练日常生活之

动作，藉此供穿戴者实现左、右臂穿戴进行被动训练之需求，或可由健侧带动进行患侧之自

主复健训练，藉此实现患者上肢复健训练之目的者。

[0039] 综上所述，本发明所揭露之技术手段确能有效解决习知等问题，并达致预期之目

的与功效，且申请前未见诸于刊物、未曾公开使用且具长远进步性，诚属专利法所称之发明

无误。

[0040] 惟以上所述者，仅为本发明之数种较佳实施例，当不能以此限定本发明实施之范

围，即大凡依本发明申请专利范围及发明说明书内容所作之等效变化与修饰，皆应仍属本

发明专利涵盖之范围内。
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图3
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图4
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图5
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