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一种可调节的自动抬腿装置

(57)摘要

一种可调节的自动抬腿装置，其包括控制面

板，基座，升降液压缸，导向套，导向套包括套体、

焊接架，导轨立柱，伸缩液压缸，伸展臂，伸展臂

包括矩形管、钢架、联接块、贴合板、第一矩形管，

第二矩形管，腿垫装置；腿垫装置包括特制导轨

和两个滑块；所述基座固定在床尾，病人双腿放

置在腿垫装置的滑块凹槽中，通过控制面板，驱

动升降液压缸，实现腿垫装置的垂直方向的运

动；同时操作控制面板可以驱动伸缩液压缸实现

伸展臂的伸缩来完成腿垫装置水平方向的运动。

腿垫装置可以方便的病人实现叉腿等动作。本实

用新型利用液压系统和连杆机构实现垂直和水

平方向的动作，移动灵活，操作简单。
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1.一种可调节的自动抬腿装置，其特征在于，包括控制面板，基座，升降液压缸，导向

套，导向套包括套体、焊接架，导轨立柱，伸缩液压缸，伸展臂，伸展臂包括矩形管、钢架、联

接块、贴合板、第一矩形管，第二矩形管，腿垫装置，腿垫装置包括导轨和两个滑块；

升降液压缸缸体与导向套一焊接架联接固定，活塞杆与基座固定；导向套的另一焊接

架与伸缩缸缸体铰接，伸缩缸的活塞杆与伸展臂铰接；伸展臂末端放置腿垫装置；

其中通过控制面板，驱动升降液压缸升降，实现腿垫装置的垂直方向的运动；同时操作

控制面板可以驱动伸缩液压缸实现伸展臂的伸缩来完成腿垫装置水平方向的运动。

2.根据权利要求1所述的可调节的自动抬腿装置，其特征在于：

所述伸缩液压缸设置为两个。

3.根据权利要求1所述的可调节的自动抬腿装置，其特征在于：

所述伸展臂采用平行四边形的结构。

4.根据权利要求1所述的可调节的自动抬腿装置，其特征在于：

所述腿垫装置导轨带有燕尾凸台，中间部分为矩形凸台结构。

5.根据权利要求4所述的可调节的自动抬腿装置，其特征在于：

所述腿垫装置的滑块凹槽表面放置棉垫。

6.根据权利要求1所述的可调节的自动抬腿装置，其特征在于：

所述腿垫装置的两个滑块可以通过燕尾槽在导轨上滑动。
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一种可调节的自动抬腿装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种自动抬腿装置，特别的，涉及一种可调节的自动抬腿装置。

背景技术

[0002] 临床上针对年老体弱、偏瘫、无自主行为能力等长期卧床病人，为防止腿部出现肌

肉僵硬、失用性萎缩导致双下肢关节变形，设计出一种可以为长期卧床并且没有自主行为

能力的病人实现腿部上下左右的自动调节活动装置，帮助患者促进血液循环、预防下肢深

静脉血栓的同时能更好的进行肢体功能康复锻炼。另外，长期卧床的病人在脚踝等骨隆凸

出易发生压疮，一旦发生需要置患肢于功能抬高位制动，目前临床上应用的翻身垫、枕头等

无法解决患肢抬高位的问题，存在许多不确定性和随意性因素，同时也存在关节变形等风

险，因此急需设计出一种自动调节的抬腿装置。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的是提供一种可调节的自动抬腿装置，不需要特制的病床，只需

要将此装置放置在普通病床床尾即可，解决了临床不能自理的病人腿部肌肉不能活动的问

题，同时减轻了护理人员的工作量。

[0004] 病人的腿部或者脚裸可以放在腿垫装置的两滑块凹槽，并可以调节两腿部的位

置，实现叉腿等动作。通过操作控制面板还可以实现垂直和水平方向的运动。

[0005] 本实用新型的可调节的自动抬腿装置，其特点还在于：

[0006] 该方法采用的可调节的自动抬腿装置结构是，基座安装在固定平面上，导向套与

升降液压缸缸体固定，导向套可以通过导轨立柱滑动，伸展臂通过伸缩液压缸与导向套连

接，脚垫前端装置位于伸展臂末端。

[0007] 该方法采用的伸展臂结构是连杆机构，采用两个液压缸同时运动，增加了动作的

稳定性；采用平行四边形结构，且左右连杆机构相同，实现水平方向的动作。

[0008] 该方法采用的腿垫装置结构是，滑块上有燕尾槽，可以实现两块滑块在导轨上滑

动；滑块上端为圆形凹槽，可以放置病人的小腿或者脚裸；导轨上有燕尾型的凸台，中间位

置凸台可以防止两滑块碰撞。

[0009] 本实用新型有益的效果是，对于不同体型的病人的小腿或者脚裸都可以放置在滑

块的凹槽中，并可以实现腿部叉开的动作；对于上下左右的活动动作都可以通过液压控制

面板来实现。

附图说明

[0010] 图1是本实用新型的可调节的自动抬腿装置结构示意图；

[0011] 图2是导向套的结构示意图；

[0012] 图3是伸展臂机构的示意图；

[0013] 图4是腿垫装置结构的示意图。
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[0014] 附图标记

[0015] 控制面板1，基座2，升降液压缸3，导向套4，导轨立柱5，伸缩液压缸6，伸展臂7，腿

垫装置8，焊接架9，套体10，焊接架11，矩形管12，钢架13，联接块14，贴合板15，第一矩形管

16，第二矩形管17，贴合板18，导轨19，左滑块20，右滑块21。

具体实施方式

[0016] 下面结合附图和实施例对本实用新型进行详细说明。

[0017] 参照图1，本实用新型方法采用的可调节的自动抬腿装置结构是，基座2固定在床

尾，导向套4与升降液压缸3缸体固定，导向套4可以通过导轨立柱5滑动，伸展臂7通过伸缩

液压缸6与导向套4连接，脚垫装置8位于伸展臂7末端，特征在于：升降液压缸3可以实现伸

展臂7与腿垫装置8垂直方向的移动；伸缩液压缸6可以实现腿垫水平方向的移动；腿垫装置

8的滑块凹槽可以放置小腿或脚裸，并实现叉腿等动作；控制面板1可以实现自动化操作。

[0018] 参照图2，本实用新型方法采用的导向套4由套体10与焊接架9和焊接架11组成；套

体10内带有凹槽，与导轨立柱5凸台实现配合，实现导向套4在导轨立柱5的上下滑动；焊接

架9与升降液压缸3固定的连接方式可以实现升降液压缸3带动导向套4的滑动；伸展臂7与

焊接架11铰接，升降液压缸3的移动同时可以带动伸展臂的运动。

[0019] 参照图3，本实用新型方法采用的伸展臂结构矩形管12和钢架13与导向套4铰接，

钢架13与两个伸缩液压缸6联接，钢架13与第二矩形管17通过联接块14铰接，第一矩形管 

16和第二矩形管17与两贴合板铰接；伸展臂机构为平行四边形形式，可以保持末端的水平

位置；同时前后机构相同，大大提高了运动的稳定性。

[0020] 参照图4，本实用新型方法采用的腿垫装置结构是，滑动块20和滑动块21带有燕尾

槽，导轨19带有燕尾凸台，两滑块在导轨19上滑动，并不会发生干涉。

[0021] 本实用新型的用法，按照以下步骤实施：

[0022] 基座2固定在病床尾端，病人双腿或者脚裸放在腿垫装置8两滑块凹槽中，腿部通

过滑块的左右滑动，完成叉腿等动作；调节控制面板1，通过升降液压缸3的伸缩来完成导向

套  4在导轨立柱5上的上下滑动，实现伸展臂7和腿垫装置8的垂直升降，达到病人腿部的升

降；调节液压控制面板，通过伸缩液压缸6的伸缩来实现腿垫装置的水平方向的移动。通过

这一系列的动作，达到病人的腿部得到活动放松的效果。

[0023] 本实用新型可以实现三维空间的动作，并可以实现一键化自动化操作。
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图1

图2
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图3

图4
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