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(57)摘要

本发明公开了一种远程医疗辅助机器人，包

括机器人本体，机器人本体上设有头部壳体、肩

部壳体、躯干壳体、机械手臂、基座和万向轮，肩

部壳体安装在躯干壳体上端两侧，头部壳体安装

在躯干壳体上端，机械手臂通过驱动电机安装在

躯干壳体两侧，基座安装在躯干壳体底部，万向

轮安装在基座下端，头部壳体前端设有面部壳

体，面部壳体上设有显示屏、图像传感器和扬声

器，面部壳体两侧设有摄像头，肩部壳体上安装

红外坐标定位器，躯干壳体内部设有控制盒，本

发明结构新颖，具有定位、语音提醒、远程控制等

多种功能，能够很好地满足行动不便的使用者的

需求，适合于家庭使用。
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1.一种远程医疗辅助机器人，包括机器人本体，其特征在于：所述机器人本体上设有头

部壳体（1）、肩部壳体（2）、躯干壳体（3）、机械手臂（4）、基座（5）和万向轮（6），所述肩部壳体

（2）安装在躯干壳体（3）上端两侧，所述头部壳体（1）安装在躯干壳体（3）上端，所述机械手

臂（4）通过驱动电机安装在躯干壳体（3）两侧，所述基座（5）安装在躯干壳体（3）底部，所述

万向轮（6）安装在基座（5）下端，所述基座（5）上安装避障传感器（7）；所述头部壳体（1）前端

设有面部壳体（8），所述面部壳体（8）上设有显示屏（9）、图像传感器（10）、扬声器（11）和语

音输入口（12），所述面部壳体（8）两侧设有摄像头（13），所述肩部壳体（2）上安装红外坐标

定位器（14），所述躯干壳体（3）内部设有控制盒(33)；所述机械手臂（4）上安装有心跳传感

器（15）、血压感应器（16）、血糖监测器（17）；

所述控制盒(33)内设有CPU处理器（18）、电机驱动模块（19）、电源模块（20）、显示模块

（21）、存储模块（22）、报警模块（23）、传感器信号采集模块（24）、语音识别模块（25）、避障模

块（26）和无线传输模块（27），所述图像传感器（10）、心跳传感器（15）、血压感应器（16）、血

糖监测器（17）分别通过传感器信号采集模块（24）连接CPU处理器（18），所述CPU处理器（18）

还分别连接电机驱动模块（19）、电源模块（20）、显示模块（21）、存储模块（22）、报警模块

（23）、语音识别模块（25）、避障模块（26）、红外坐标定位器（14），所述避障模块（26）连接避

障传感器（7），所述CPU处理器（18）通过无线传输模块（27）连接医疗监控终端（28）和个人智

能终端（29）。

2.根据权利要求1所述的一种远程医疗辅助机器人，其特征在于：所述避障模块(26)包

括施密特触发反相器A(1c)、施密特触发反相器B(2c)、施密特触发反相器C(3c)，所述施密

特触发反相器A(1c)输入端分别连接电阻A(1a)一端、电容A(1c)一端和晶振(30)一端，所述

施密特触发反相器A(1c)输出端连接电阻B(2a)一端，电阻B(2a)另一端分别连接晶振(30)

另一端、电容B(2b)一端，电容B(2b)另一端和电容A(1b)另一端均接地，所述施密特触发反

相器B(2c)输入端连接电阻A(1a)另一端，输出端连接电阻C(3a)一端，电阻C(3a)另一端分

别连接二极管A(1d)正极和施密特触发反相器C(3c)输入端，施密特触发反相器C(3c)输出

端连接电位器(31)一端，电位器(31)另一端通过电阻D(4a)连接电源端，电位器(31)滑动端

连接三极管A(1e)基极，三极管A(1e)发射极连接电阻G(7a)一端，集电极接地，电阻G(7a)另

一端连接二极管B(2d)负极，二极管B(2d)正极连接电阻E(5a)一端，电阻E(5a)另一端分别

连接红外接收管(32)和电容C(3b)一端，电容C(3b)另一端接地，红外接收管(32)通过电阻F

(6a)接电源端。

3.根据权利要求1所述的一种远程医疗辅助机器人，其特征在于：所述无线传输模块

(27)采用4G模块或WIFI模块。

4.实现权利要求1所述的一种远程医疗辅助机器人的使用方法，其特征在于：其使用方

法包括以下步骤：

A、使用时，行动不便的使用者通过语音输入控制指令控制机器人移动，机器人根据红

外坐标定位器移动至使用者身旁；

B、使用者将手伸至机械手臂中，机械手臂上的心跳传感器、血压感应器、血糖监测器采

集人体的心跳、血压和血糖信息；之后通过无线传输模块传输至个人智能终端；同时图像传

感器实时采集采集该使用者的活动图像并传输至个人智能终端；

D、一旦出现异常，机器人立即将报警信号发送至医疗监控终端和个人智能终端，便于
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医疗人员及时处理。
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一种远程医疗辅助机器人

技术领域

[0001] 本发明涉及医疗机器人技术领域，具体涉及一种远程医疗辅助机器人。

背景技术

[0002] 随着中国的老龄人不断增多及社会生活节奏的不断加快。这给现今的中国带来的

极大的隐患。由于现在很多老年人都不和子女生活在一起，所以现在的老人普遍存在这看

病难的问题。这使得老人不能及时的进行就医，也使得子女不能很好的了解父母当前的健

康状态。另外，在一些敬老院类的场所也由于看护人员和被看护人员的人数不匹配问题导

致不能及时了解每一位被看护人员的身体状况。针对这些问题，现今社会出现了很多用于

远程监护的医疗器械和医疗设备。

[0003] 目前，市场上已有的可采集个人医疗数据的智能硬件设备，如电子血压计、血氧仪

等只能实现某一特定的检测功能，且对医疗数据的记录功能有限，无法对历史数据进行查

询。而在学术领域提出过的一些远程医疗系统的结构，大多采用  PC  作为家庭医疗服务器，

同时结合其他周边的医疗数据采集传感器来获取用户的医疗数据。这种以  PC  作为家庭服

务器的系统，无法实现移动的功能，必须要求使用者主动操作，且要求使用者会使用电脑，

由于其对使用者的要求比较高，一般来说无法满足老年人的使用要求。

发明内容

[0004] 为了解决上述存在的问题，本发明提供一种远程医疗辅助机器人。

[0005] 本发明是通过以下技术方案实现：

一种远程医疗辅助机器人，包括机器人本体，所述机器人本体上设有头部壳体、肩部壳

体、躯干壳体、机械手臂、基座和万向轮，所述肩部壳体安装在躯干壳体上端两侧，所述头部

壳体安装在躯干壳体上端，所述机械手臂通过驱动电机安装在躯干壳体两侧，所述基座安

装在躯干壳体底部，所述万向轮安装在基座下端，所述基座上安装避障传感器；所述头部壳

体前端设有面部壳体，所述面部壳体上设有显示屏、图像传感器、扬声器和语音输入口，所

述面部壳体两侧设有摄像头，所述肩部壳体上安装红外坐标定位器，所述躯干壳体内部设

有控制盒；所述机械手臂上安装有心跳传感器、血压感应器、血糖监测器；

所述控制盒内设有CPU处理器、电机驱动模块、电源模块、显示模块、存储模块、报警模

块、传感器信号采集模块、语音识别模块、避障模块和无线传输模块，所述图像传感器、心跳

传感器、血压感应器、血糖监测器分别通过传感器信号采集模块连接CPU处理器，所述CPU处

理器还分别连接电机驱动模块、电源模块、显示模块、存储模块、报警模块、语音识别模块、

避障模块、红外坐标定位器，所述避障模块连接避障传感器，所述CPU处理器通过无线传输

模块连接医疗监控终端和个人智能终端。

[0006] 优选的，所述避障模块包括施密特触发反相器A、施密特触发反相器B、施密特触发

反相器C，所述施密特触发反相器A输入端分别连接电阻A一端、电容A一端和晶振一端，所述

施密特触发反相器A输出端连接电阻B一端，电阻B另一端分别连接晶振另一端、电容B一端，
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电容B另一端和电容A另一端均接地，所述施密特触发反相器B输入端连接电阻A另一端，输

出端连接电阻C一端，电阻C另一端分别连接二极管A正极和施密特触发反相器C输入端，施

密特触发反相器C输出端连接电位器一端，电位器另一端通过电阻D连接电源端，电位器滑

动端连接三极管A基极，三极管A发射极连接电阻G一端，集电极接地，电阻G另一端连接二极

管B负极，二极管B正极连接电阻E一端，电阻E另一端分别连接红外接收管和电容C一端，电

容C另一端接地，红外接收管通过电阻F接电源端。

[0007] 优选的，所述无线传输模块采用4G模块或WIFI模块。

[0008] 优选的，其使用方法包括以下步骤：

A、使用时，行动不便的使用者通过语音输入控制指令控制机器人移动，机器人根据红

外坐标定位器移动至使用者身旁；

B、使用者将手伸至机械手臂中，机械手臂上的心跳传感器、血压感应器、血糖监测器采

集人体的心跳、血压和血糖信息；之后通过无线传输模块传输至个人智能终端；同时图像传

感器实时采集采集该使用者的活动图像并传输至个人智能终端；

D、一旦出现异常，机器人立即将报警信号发送至医疗监控终端和个人智能终端，便于

医疗人员及时处理。

[0009] 与现有的技术相比，本发明的有益效果是：本发明结构新颖，具有定位、语音提醒、

远程控制等多种功能，能够快速有效的检测使用者的生理特征信息，并且实时发送至看护

人终端和医疗终端；能够很好地满足行动不便的使用者的需求，适合于家庭使用；本发明中

采用的避障模块抗干扰能力强，反应灵敏，在移动过程中有效的避开障碍物，确保机器人正

常工作。

附图说明

[0010] 图1是本发明整体结构示意图；

图2是本发明控制原理框图；

图3是本发明避障模块原理图。

具体实施方式

[0011] 下面结合附图与具体实施方式对本发明作进一步详细描述：

如图1、图2、图3所示，一种远程医疗辅助机器人，包括机器人本体，所述机器人本体上

设有头部壳体1、肩部壳体2、躯干壳体3、机械手臂4、基座5和万向轮6，所述肩部壳体2安装

在躯干壳体3上端两侧，所述头部壳体1安装在躯干壳体3上端，所述机械手臂4通过驱动电

机安装在躯干壳体3两侧，所述基座5安装在躯干壳体3底部，所述万向轮6安装在基座5下

端，所述基座5上安装避障传感器7；所述头部壳体1前端设有面部壳体8，所述面部壳体8上

设有显示屏9、图像传感器10、扬声器11和语音输入口12，所述面部壳体8两侧设有摄像头

13，所述肩部壳体2上安装红外坐标定位器14，所述躯干壳体3内部设有控制盒33；所述机械

手臂4上安装有心跳传感器15、血压感应器16、血糖监测器17；

所述控制盒33内设有CPU处理器18、电机驱动模块19、电源模块20、显示模块21、存储模

块22、报警模块23、传感器信号采集模块24、语音识别模块25、避障模块26和无线传输模块

27，所述图像传感器10、心跳传感器15、血压感应器16、血糖监测器17分别通过传感器信号
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采集模块24连接CPU处理器18，所述CPU处理器18还分别连接电机驱动模块19、电源模块20、

显示模块21、存储模块22、报警模块23、语音识别模块25、避障模块26、红外坐标定位器14，

所述避障模块26连接避障传感器7，所述CPU处理器18通过无线传输模块27连接医疗监控终

端28和个人智能终端29；无线传输模块27采用4G模块或WIFI模块。

[0012] 本发明中，避障模块26包括施密特触发反相器A1c、施密特触发反相器B2c、施密特

触发反相器C3c，所述施密特触发反相器A1c输入端分别连接电阻A1a一端、电容A1c一端和

晶振30一端，所述施密特触发反相器A1c输出端连接电阻B2a一端，电阻B2a另一端分别连接

晶振30另一端、电容B2b一端，电容B2b另一端和电容A1b另一端均接地，所述施密特触发反

相器B2c输入端连接电阻A1a另一端，输出端连接电阻C3a一端，电阻C3a另一端分别连接二

极管A1d正极和施密特触发反相器C3c输入端，施密特触发反相器C3c输出端连接电位器31

一端，电位器31另一端通过电阻D4a连接电源端，电位器31滑动端连接三极管A1e基极，三极

管A1e发射极连接电阻G7a一端，集电极接地，电阻G7a另一端连接二极管B2d负极，二极管

B2d正极连接电阻E5a一端，电阻E5a另一端分别连接红外接收管32和电容C3b一端，电容C3b

另一端接地，红外接收管32通过电阻F6a接电源端。晶振Y搭配电阻、 电容产生一个的38KHZ

的调制信号，经过施密特触发器缓冲传输到驱动电机模块的缓冲端，来控制发光管二极管

发射，并由电位器控制驱动信号的大小即改变感应距离大小。

[0013] 本发明的使用方法包括以下步骤：

A、使用时，行动不便的使用者通过语音输入控制指令控制机器人移动，机器人根据红

外坐标定位器移动至使用者身旁；

B、使用者将手伸至机械手臂中，机械手臂上的心跳传感器、血压感应器、血糖监测器采

集人体的心跳、血压和血糖信息；之后通过无线传输模块传输至个人智能终端；同时图像传

感器实时采集采集该使用者的活动图像并传输至个人智能终端；

D、一旦出现异常，机器人立即将报警信号发送至医疗监控终端和个人智能终端，便于

医疗人员及时处理。

[0014] 本发明结构新颖，具有定位、语音提醒、远程控制等多种功能，能够快速有效的检

测使用者的生理特征信息，并且实时发送至看护人终端和医疗终端；能够很好地满足行动

不便的使用者的需求，适合于家庭使用；本发明中采用的避障模块抗干扰能力强，反应灵

敏，在移动过程中有效的避开障碍物，确保机器人正常工作。

[0015] 以上显示和描述了本发明的基本原理、主要特征和优点。本行业的技术人员应该

了解，本发明不受上述实施例的限制，上述实施例和说明书中描述的只是说明本发明的原

理，在不脱离本发明精神和范围的前提下，本发明还会有各种变化和改进，这些变化和改进

都落入要求保护的本发明范围内。本发明要求保护范围由所附的权利要求书及其等效物界

定。
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专利名称(译) 一种远程医疗辅助机器人

公开(公告)号 CN107115106A 公开(公告)日 2017-09-01

申请号 CN201710415467.6 申请日 2017-06-05

[标]发明人 周英瑾
周祥福

发明人 周英瑾
周祥福

IPC分类号 A61B5/0205 A61B5/145 A61B5/00 B25J11/00 B25J19/00

CPC分类号 A61B5/0205 A61B5/0004 A61B5/0077 A61B5/021 A61B5/024 A61B5/14532 A61B5/746 B25J11/00 
B25J19/00

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

本发明公开了一种远程医疗辅助机器人，包括机器人本体，机器人本体
上设有头部壳体、肩部壳体、躯干壳体、机械手臂、基座和万向轮，肩
部壳体安装在躯干壳体上端两侧，头部壳体安装在躯干壳体上端，机械
手臂通过驱动电机安装在躯干壳体两侧，基座安装在躯干壳体底部，万
向轮安装在基座下端，头部壳体前端设有面部壳体，面部壳体上设有显
示屏、图像传感器和扬声器，面部壳体两侧设有摄像头，肩部壳体上安
装红外坐标定位器，躯干壳体内部设有控制盒，本发明结构新颖，具有
定位、语音提醒、远程控制等多种功能，能够很好地满足行动不便的使
用者的需求，适合于家庭使用。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/ccd8f675-1236-441f-a2b0-3a6296fe61a3
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/059729048/publication/CN107115106A?q=CN107115106A
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN107115106A

