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(54)实用新型名称

基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪

(57)摘要

本实用新型公开一种基于中医脉搏诊疗的

柔性触摸机器手爪，包括进气加压部分、控制器

部分和手爪部分，进气加压部分包括总进气管、

一个一分三进气管接头、三根进气管；手爪部分

包括三根柔性触摸机器手爪，柔性触摸机器手爪

使用柔性材料，可随加入的气压改变取脉压力；

每根柔性触摸机器手爪嵌入压力传感器；控制器

部分设在进气加压部分与手爪部分中间，包括三

组控制器，每组控制器控制其直接相连的柔性触

摸机器手爪进气开关，以及对应柔性触摸机器手

爪上的压力传感器的数据传输。本实用新型采用

柔性触摸技术来完全模拟人手触感，并可以不受

环境影响，统一取脉指力，客观地将脉象原始数

据记录在电脑存储介质，进而完成对脉搏的客观

诊断。
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1.一种基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪，其特征在于，包括进气加压部分、控制

器部分和手爪部分，

进气加压部分包括总进气管、一个一分三进气管接头、三根进气管，总进气管出气口和

一分三进气管接头连接，一分三进气管接头三出口分别和三根进气管连接，三根进气管出

口分别连接至对应加压进气口；

手爪部分包括三根柔性触摸机器手爪，柔性触摸机器手爪使用柔性材料，可随加入的

气压改变取脉压力；每根柔性触摸机器手爪嵌入压力传感器；

控制器部分设在进气加压部分与手爪部分中间，包括三组控制器，每组控制器控制其

直接相连的柔性触摸机器手爪进气开关，以及对应柔性触摸机器手爪上的压力传感器的数

据传输。

2.根据权利要求1所述的基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪，其特征在于，柔性触

摸机器手爪使用柔性材料来模拟人手触感，所述柔性材料为聚氨酯柔性材料。

3.根据权利要求1所述的基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪，其特征在于，柔性触

摸机器手爪上的压力传感器为PVDF压力传感器。

4.根据权利要求1所述的基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪，其特征在于，每组控

制器非同步控制其直接相连的柔性触摸机器手爪进气开关，以及对应柔性触摸机器手爪上

的压力传感器的数据传输。

5.根据权利要求1所述的基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪，其特征在于，使用三

根柔性触摸机器手爪来模拟寸、关、尺三部取脉。
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基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪

技术领域

[0001] 本实用新型涉及医疗器械技术领域，具体涉及一种基于中医脉搏诊疗的柔性触摸

机器手爪。

背景技术

[0002] 脉诊是中国传统医学诊断疾病的重要方式之一，根据诊断出的脉象可以了解疾病

的内在变化。寸、关、尺三部诊脉法是脉诊中常用的方法，结合浮、中、沉三种指力，便可诊断

出全部28种脉象。传统的脉诊由中医师操作，进行人为切脉。这种诊脉方式具有主观性强，

对医师的经验要求高等特点。在医师进行诊脉的过程中，环境及医师本身的状态对诊断结

果的影响很大，且不同医师之间存在一定的诊断差异性，如对于浮、中、沉的判断，取脉指力

的不同直接会导致脉诊结果的不同。诊脉结束后，传统的脉诊方式对于诊断结果的记录往

往只有脉象名称及指端感受，而没有原始的脉象数据可供核查，如此一来，若出现诊断失误

便不容易被核查出来，直接导致对病人的误诊。目前，对于中医脉诊在临床上的应用，缺少

统一的客观标准。基于以上背景，发明一种能够模拟人手且可以客观地检测脉搏的设备显

得尤为重要。

发明内容

[0003] 本实用新型的目的是提供一种基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪，以克服传

统脉诊方法中主观性强、经验要求高、环境影响大、医师间差异大、取脉指力不易控制、脉诊

数据无原始记录等弊端。

[0004] 本实用新型采用以下技术方案：

[0005] 一种基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪，包括进气加压部分、控制器部分和

手爪部分，

[0006] 进气加压部分包括总进气管、一个一分三进气管接头、三根进气管，总进气管出气

口和一分三进气管接头连接，一分三进气管接头三出口分别和三根进气管连接，三根进气

管出口分别连接至对应加压进气口；

[0007] 手爪部分包括三根柔性触摸机器手爪，柔性触摸机器手爪使用柔性材料，可随加

入的气压改变取脉压力；每根柔性触摸机器手爪嵌入压力传感器；

[0008] 控制器部分设在进气加压部分与手爪部分中间，包括三组控制器，每组控制器控

制其直接相连的柔性触摸机器手爪进气开关，以及对应柔性触摸机器手爪上的压力传感器

的数据传输。

[0009] 进一步地，柔性触摸机器手爪使用柔性材料来模拟人手触感，所述柔性材料为聚

氨酯柔性材料。

[0010] 进一步地，柔性触摸机器手爪上的压力传感器为PVDF压力传感器。

[0011] 进一步地，每组控制器非同步控制其直接相连的柔性触摸机器手爪进气开关，以

及对应柔性触摸机器手爪上的压力传感器的数据传输。
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[0012] 进一步地，使用三根柔性触摸机器手爪来模拟寸、关、尺三部取脉。

[0013] 本实用新型的有益效果：

[0014] 1、本实用新型提供了一种采用柔性触摸技术的中医脉搏诊疗手爪，来完全模拟人

手触感，并可以不受环境影响，统一取脉指力，客观地将脉象原始数据记录在电脑存储介

质，进而完成对脉搏的客观诊断。

[0015] 2、本实用新型触摸机器手爪采用柔性材料，如聚氨酯柔性材料，可最大程度地模

拟人手触感，有效解决一般材料带来的使用体验差问题，柔性触摸机器手爪直接与取脉位

置接触，通过改变气囊中气体的压力来改变取脉压力；使用压力传感器，如PVDF压力传感

器，与柔性触摸机器手爪相结合，可实时准确地记录脉搏信号；使用控制器与柔性触摸机器

手爪直接相连，可以有效解决取脉时延问题，并使得取脉指力可以实时调节；使用三根柔性

触摸机器手爪来模拟寸、关、尺三部取脉，且可同时记录脉象原始数据，可以准确模拟寸、

关、尺三部脉象信息。

附图说明

[0016] 图1为基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪单指示意图。

[0017] 图2为基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪示意图。

[0018] 图3为本实用新型正面示意图。

[0019] 图4为本实用新型背面示意图。

[0020] 图5为本实用新型操作流程图。

[0021] 1 .加压进气接口固定螺母，2.加压进气接口，3.固定底座，4.固定底座螺丝，5.控

制器固定接口，6.控制器，7.柔性触摸机器手爪，8.PVDF压力传感器底座，9.柔性触摸机器

手爪气囊，10.加压进气口，11.柔性触摸机器手爪固定底座接口，12.柔性触摸机器手爪固

定底座，13.总进气口接头，14.总进气管，15.控制器控制接线，16.进气管，17.一分三进气

管接头，18.PVDF压力传感器，19.控制器控制接线接头。

具体实施方式

[0022] 下面结合实施例和附图对本实用新型做更进一步地解释。下列实施例仅用于说明

本用新型，但并不用来限定本用新型的实施范围。

[0023] 一种基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪，如图1至4所示，包括进气加压部分、

控制器部分和手爪部分。

[0024] 进气加压部分包括总进气管14、一个一分三进气管接头17、三根进气管16，总进气

管14通过总进气口接头13和外部加压气体连接，总进气管4出气口和一分三进气管接头17

连接，一分三进气管接头17三出口分别和三根进气管16连接，三根进气管16出口分别连接

至对应加压进气口10，具体为加压进气口10处设有加压进气接口2，加压进气接口2用加压

进气接口固定螺母1固定，进气管16插在加压进气接口2上。

[0025] 手爪部分包括三根柔性触摸机器手爪7，柔性触摸机器手爪7使用聚氨酯柔性材

料，来模拟人手触感，直接与取脉位置接触，可随柔性触摸机器手爪气囊9加入的气压改变

取脉压力；每根柔性触摸机器手爪7嵌入PVDF压力传感器18，PVDF压力传感器底座8位于柔

性触摸机器手爪7前端，通过PVDF压力传感器18来记录脉象原始数据。
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[0026] 控制器部分设在进气加压部分与手爪部分中间，对柔性触摸机器手爪7进行直接

控制，包括三组控制器6，每组控制器6设有控制器固定接口5和控制器控制接线15，通过控

制器固定接口5固定在固定底座3和柔性触摸机器手爪固定底座12上，固定底座3通过固定

底座螺丝4固定，柔性触摸机器手爪固定底座12两侧设有柔性触摸机器手爪固定底座接口

11，三组控制器控制接线15连至控制器控制接线接头19，控制器控制接线接头19和外部电

脑连接，电脑通过控制器控制接线15向控制器6发送控制指令，控制器6接收到指令后，实时

依据指令开关加压进气口10，从而实时控制柔性触摸机器手爪气囊9内气体的压力，实现无

极控制柔性触摸机器手爪7的取脉压力，PVDF压力传感器18实时将脉象原始数据通过控制

器6经由控制器控制接线15传送到电脑上。每组控制器6非同步控制其直接相连的柔性触摸

机器手爪7进气开关，从而分别控制三根柔性触摸机器手爪7的取脉指力，以及对应柔性触

摸机器手爪7上的PVDF压力传感器18的数据传输。

[0027] 本实用新型使用时，如图5所示，首先将控制器控制接线接头19和外部电脑连接，

然后使柔性触摸机器手爪7上的PVDF压力传感器18与人手臂相连，接通控制器6电源，开启

加压，之后基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪7会自动调整PVDF压力传感器18与脉搏

位置的接触点，并自动调整PVDF压力传感器18脉搏位置的接触力度。检测到脉搏信号后，实

时发送检测到的脉搏信号至电脑中，在电脑上显示脉搏波形及脉象的名称：在电脑里以时

域波形的方式记录，通过分析该脉搏波形，得出脉象诊断结果。
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摘要(译)

本实用新型公开一种基于中医脉搏诊疗的柔性触摸机器手爪，包括进气
加压部分、控制器部分和手爪部分，进气加压部分包括总进气管、一个
一分三进气管接头、三根进气管；手爪部分包括三根柔性触摸机器手
爪，柔性触摸机器手爪使用柔性材料，可随加入的气压改变取脉压力；
每根柔性触摸机器手爪嵌入压力传感器；控制器部分设在进气加压部分
与手爪部分中间，包括三组控制器，每组控制器控制其直接相连的柔性
触摸机器手爪进气开关，以及对应柔性触摸机器手爪上的压力传感器的
数据传输。本实用新型采用柔性触摸技术来完全模拟人手触感，并可以
不受环境影响，统一取脉指力，客观地将脉象原始数据记录在电脑存储
介质，进而完成对脉搏的客观诊断。
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