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(57)摘要

本实用新型涉及一种脚轮模组及医用超声

诊断设备，包括脚轮模组，所述脚轮模组包括支

撑座和设置在支撑座底部前后侧的脚轮；在所述

支撑座上安装前联动杆和后联动杆，在前联动杆

和后联动杆上安装有与脚轮一一对应的凸轮，凸

轮上设置有凹槽；所述脚轮上具有锁止杆，锁止

杆与凹槽位置相配合时锁紧脚轮，锁止杆离开凹

槽位置时解锁脚轮；在所述支撑座上安装有驱动

装置和传动结构，驱动装置通过传动结构将动力

同时传递至前联动杆和后联动杆，以实现同时驱

动前联动杆和后联动杆。本实用新型通过驱动装

置和传动结构实现四个脚轮的同时锁紧和解锁，

避免采用踏板进行施力的方式，节省操作空间的

同时操作更加省力、方便、稳定。
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1.一种脚轮模组，包括支撑座和设置在支撑座底部周边的脚轮（110）；其特征是：在所

述支撑座上安装前联动杆（131）和后联动杆（141），在所述支撑座上安装有驱动装置和传动

结构，驱动装置通过传动结构将动力同时传递至前联动杆（131）和后联动杆（141），以实现

同时驱动前联动杆（131）和后联动杆（141）转动；

在所述前联动杆（131）和后联动杆（141）上安装有与脚轮（110）一一对应的凸轮，凸轮

上设置有凹槽；所述凹槽转动至锁紧位置时锁紧脚轮（110），凹槽离开锁紧位置时解锁脚轮

（110）。

2.如权利要求1所述的脚轮模组，其特征是：还包括中控模组，中控模组的控制端控制

驱动装置的转动。

3.如权利要求1所述的脚轮模组，其特征是：所述传动结构包括第一齿部（132）、第二齿

部（142）、传动齿轮（122）和传动板（123），第一齿部（132）固定安装在前联动杆（131）上，第

二齿部（142）固定安装在后联动杆（141）上，传动齿轮（122）安装在驱动装置的输出端上；所

述传动板（123）相对支撑座滑动设置，传动板（123）上设置有第一齿条部（1231）、第二齿条

部（1232）和第三齿条部（1233），第一齿部（132）与第一齿条部（1231）啮合，传动齿轮（122）

与第二齿条部（1232）啮合，第二齿部（142）与第三齿条部（1233）啮合。

4.如权利要求3所述的脚轮模组，其特征是：所述传动板（123）通过滑轨（124）与支撑座

滑动配合，滑轨（124）包括活动部（1242）和第二固定部（1241），第二固定部（1241）固定在支

撑座上，活动部（1242）滑动设置在第二固定部（1241）上；所述传动板（123）与滑轨（124）的

活动部（1242）固定连接。

5.如权利要求3所述的脚轮模组，其特征是：所述传动板（123）为两个，两个传动板

（123）连接在一起，第一齿条部（1231）和第三齿条部（1233）分别设置于两个传动板（123）

上。

6.如权利要求1-5任一项所述的脚轮模组，其特征是：所述脚轮（110）包括转动轮

（115）、保持部（116）和第一固定部（117），脚轮（110）由第一固定部（117）安装在支撑座上，

转动轮（115）与保持部（116）沿转动轮（115）的水平轴线转动配合，转动轮（115）和保持部

（116）与第一固定部（117）沿第一固定部（117）的竖直轴线转动配合；在所述第一固定部

（117）中设置能够上下移动的锁止杆（111），第一固定部（117）和锁止杆（111）之间设置第一

弹性件，锁止杆（111）的上端为锁止部（1111），锁止部（1111）与相应的凸轮表面保持接触并

能与凹槽相配合，锁止杆（111）的下部设第一锁止件，在保持部（116）内设置第二锁止件，第

一锁止件和第二锁止件相互配合实现保持部（116）和第一固定部（117）的锁定；在所述锁止

杆（111）的下端设置能够上下移动的制动件（113），制动件（113）上设置制动片（119），制动

件（113）与保持部（116）之间设置第二弹性件。

7.如权利要求6所述的脚轮模组，其特征是：所述第一锁止件采用设置于锁止杆（111）

上的锁止杆啮合齿（1112），第二锁止件采用设置于保持部（116）上能够与锁止杆啮合齿

（1112）啮合的保持部啮合齿（1161）。

8.如权利要求6所述的脚轮模组，其特征是：所述第一锁止件和第二锁止件采用相互配

合的锁止块和锁止槽。

9.一种医用超声诊断设备，包括主机箱（200）、操作面板（300）、显示屏（400）和权利要

求1-8任一项所述的脚轮模组（100），主机箱（200）、操作面板（300）和显示屏（400）均安装在
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脚轮模组（100）上。

10.如权利要求9所述的医用超声诊断设备，其特征是：还包括中控模组，所述中控模组

集成于医用超声诊断设备的操作面板（300）、手机终端或者为单独设置的控制装置。
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脚轮模组及医用超声诊断设备

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种脚轮模组及医用超声诊断设备，属于医疗超声设备技术领

域。

背景技术

[0002] 目前的推车式超声诊断设备普遍采用四个脚轮实现设备的移动，脚轮通常为万向

轮，当设备需固定不动时，通过分别踩踏万向轮上的刹车踏板，进行脚轮的锁定，由于分别

对四个轮子进行锁定，操作起来比较麻烦，而且在分别锁定的过程中，设备会发生移动，最

后的锁定位置可能与需求的位置有所偏差，而且，当设备放置在靠墙或者其他物体的时候，

会妨碍我们的锁定操作。也有通过单踏板或双踏板进行同步锁定的，但锁定结构复杂，需要

较大的力，而且需要一定的操作空间。

发明内容

[0003] 本实用新型的目的是克服现有技术中存在的不足，提供一种脚轮模组及医用超声

诊断设备，能够同时实现四个脚轮的锁紧或解锁，操作省力、方便、稳定。

[0004] 按照本实用新型提供的技术方案，所述脚轮模组，包括支撑座和设置在支撑座底

部前后侧的脚轮；在所述支撑座上安装前联动杆和后联动杆，在所述支撑座上安装有驱动

装置和传动结构，驱动装置通过传动结构将动力同时传递至前联动杆和后联动杆，以实现

同时驱动前联动杆和后联动杆转动；

[0005] 在所述前联动杆和后联动杆上安装有与脚轮一一对应的凸轮，凸轮上设置有凹

槽；所述凹槽转动至锁紧位置时锁紧脚轮，凹槽离开锁紧位置时解锁脚轮。

[0006] 进一步地，还包括中控模组，中控模组的控制端控制驱动装置的转动。

[0007] 进一步地，所述传动结构包括第一齿部、第二齿部、传动齿轮和传动板，第一齿部

固定安装在前联动杆上，第二齿部固定安装在后联动杆上，传动齿轮安装在驱动装置的输

出端上；所述传动板相对支撑座滑动设置，传动板上设置有第一齿条部、第二齿条部和第三

齿条部，第一齿部与第一齿条部啮合，传动齿轮与第二齿条部啮合，第二齿部与第三齿条部

啮合。

[0008] 进一步地，所述传动板通过滑轨与支撑座滑动配合，滑轨包括活动部和第二固定

部，第二固定部固定在支撑座上，活动部滑动设置在第二固定部上；所述传动板与滑轨的活

动部固定连接。

[0009] 进一步地，所述传动板为两个，两个传动板连接在一起，第一齿条部和第三齿条部

分别设置于两个传动板上。

[0010] 进一步地，所述脚轮包括转动轮、保持部和第一固定部，脚轮由第一固定部安装在

支撑座上，转动轮与保持部沿转动轮的水平轴线转动配合，转动轮和保持部与第一固定部

沿第一固定部的竖直轴线转动配合；在所述第一固定部中设置能够上下移动的锁止杆，第

一固定部和锁止杆之间设置第一弹性件，锁止杆的上端为锁止部，锁止部与相应的凸轮表
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面保持接触并能与凹槽相配合，锁止杆的下部设第一锁止件，在保持部内设置第二锁止件，

第一锁止件和第二锁止件相互配合实现保持部和第一固定部的锁定；在所述锁止杆的下端

设置能够上下移动的制动件，制动件上设置制动片，制动件与保持部之间设置第二弹性件。

[0011] 进一步地，所述第一锁止件采用设置于锁止杆上的锁止杆啮合齿，第二锁止件采

用设置于保持部上能够与锁止杆啮合齿啮合的保持部啮合齿。

[0012] 进一步地，所述第一锁止件和第二锁止件采用相互配合的锁止块和锁止槽。

[0013] 本实用新型还提供一种医用超声诊断设备，包括主机箱、操作面板、显示屏和上述

的脚轮模组，主机箱、操作面板和显示屏均安装在脚轮模组上。

[0014] 进一步地，还包括中控模组，所述中控模组集成于医用超声诊断设备的操作面板、

手机终端或者为单独设置的控制装置。

[0015] 本实用新型具有以下优点：

[0016] （1）本实用新型通过驱动装置和传动结构实现四个脚轮的同时锁紧和解锁，避免

采用踏板进行施力的方式，节省操作空间的同时操作更加省力、方便、稳定；

[0017] （2）本实用新型通过中控模组控制脚轮的锁紧和解锁，操作方便；

[0018] （3）本实用新型通过齿轮、齿条和滑轨的方式进行传动，传动更加平稳，保证脚轮

在锁紧和解锁过程中的稳定性。

附图说明

[0019] 图1为本实用新型所述医用超声诊断设备的结构示意图。

[0020] 图2为所述脚轮模组一个方向的示意图。

[0021] 图3为所述脚轮模组传动结构的示意图。

[0022] 图4为所述脚轮的示意图。

[0023] 图5为本实用新型所述医用超声诊断设备的一个脚轮处于解锁状态的剖面图。

[0024] 图6为本实用新型所述医用超声诊断设备的一个脚轮处于锁紧状态的剖面图。

[0025] 图7为所述脚轮的锁止杆的示意图。

[0026] 图8为所述脚轮的保持部啮合齿的示意图。

[0027] 附图标记说明：100-脚轮模组、110-脚轮、111-锁止杆、1111-锥形锁止部、1112-锁

止杆啮合齿、112-第一弹簧、113-制动件、114-第二弹簧、115-转动轮、116-保持部、1161-保

持部啮合齿、117-第一固定部、118-安装部、119-制动片、121-电机、122-传动齿轮、123-传

动板、1231-第一齿条部、1232-第二齿条部、1233-第三齿条部、124-滑轨、1241-第二固定

部、1242-活动部、125-安装支架、130-前联动模组、131-前联动杆、132-第一齿部、133-前凸

轮、1331-凹槽、140-后联动模组、141-后联动杆、142-第二齿部、143-后凸轮、150-前支架模

组、160-后支架模组、170-连接支架模组、200-主机箱、300-操作面板、400-显示屏。

具体实施方式

[0028] 下面结合具体附图对本实用新型作进一步说明。

[0029] 如图所1示，本实用新型所述医用超声诊断设备包括主机箱200、操作面板300、显

示屏400和脚轮模组100，主机箱200、操作面板300和显示屏400均安装在脚轮模组100上，脚

轮模组100用于实现医用超声诊断设备的移动，并且脚轮模组100可以通过中控系统进行控
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制，实现四个脚轮的同时锁定和解锁，操作简单，相对现有技术中踩踏锁紧踏板进行脚轮锁

定和解锁需要施力的方式，本实用新型的锁紧和解锁过程更方便、省力、稳定，并且能够节

省操作空间。

[0030] 具体地，如图2、图3所示，所述脚轮模组100包括前支架模组150和后支架模组160，

前支架模组150和后支架模组160之间通过连接支架模组170固定连接在一起，作为医用超

声诊断设备的支撑座，其中连接支架模组170可以与前支架模组150和后支架模组160固定

连接在一起，也可以为一整体设置；在所述前支架模组150和后支架模组160底部各设置两

个脚轮110，通过脚轮110以实现医用超声诊断设备的移动；在所述前支架模组150上安装前

联动模组130，在后支架模组160上安装后联动模组140；所述前联动模组150包括转动安装

在前支架模组150上的前联动杆131，前联动杆131的两端各固定安装一个前凸轮133；所述

后联动模组160包括转动安装在后支架模组160上的后联动杆141，在后联动杆141的两端各

固定安装一个后凸轮143。

[0031] 如图5、图6所示，在所述前凸轮133和后凸轮143的圆周面上分别设置有凹槽1331；

如图2、图3所示，在所述连接支架模组170上安装有驱动装置和传动结构，驱动装置通过传

动结构将动力同时传递至前联动杆131和后联动杆141，以实现同时驱动前联动杆131和后

联动杆141。

[0032] 所述驱动装置在本实施例中采用电机121，电机121通过安装支架125安装在连接

支架模组170上。

[0033] 所述传动结构包括第一齿部132、第二齿部142、传动齿轮122、传动板123和滑轨

124，第一齿部132固定安装在前联动杆131上，第二齿部142固定安装在后联动杆141上，传

动齿轮122安装在电机121的输出轴上，电机121的输出轴可以带动传动齿轮122转动，滑轨

124包括活动部1242和第二固定部1241，第二固定部1241固定在连接支架模组170上，活动

部1242滑动设置在第二固定部1241上；所述传动板123与滑轨124的活动部1242固定连接，

传动板123上设置有第一齿条部1231、第二齿条部1232和第三齿条部1233，第一齿部132与

第一齿条部1231啮合，传动齿轮122与第二齿条部1232啮合，第二齿部142与第三齿条部

1233啮合；工作时，电机121的输出轴带动传动齿轮122转动，进而通过第二齿条部1232带动

传动板123滑动，并通过相应的齿条部带动齿轮部，从而带动前凸轮133和后凸轮143转动，

在传动板123滑动过程中滑轨124可以保证滑动的方向并减少摩擦阻力。

[0034] 如图4所示，所述脚轮110包括转动轮115、保持部116和第一固定部117，第一固定

部117的顶部设置安装部118，安装部118上设置有螺纹，脚轮110通过安装部118上的螺纹与

前支架模组150和后支架模组160上相对应的螺纹配合安装，以将脚轮110安装在前支架模

组150和后支架模组160上，所述转动轮115相对保持部116沿转动轮115的轴心B转动配合，

转动轮115和保持部116相对第一固定部117沿第一固定部117的轴心A转动配合，从而使脚

轮110具有A轴和B轴两个轴心方向的360°的自由度；如图5、图6所示，所述第一固定部117和

保持部116具有内腔，在第一固定部117和保持部116的内腔中设置锁止杆111，锁止杆111的

上端为锁止部1111，锁止部1111由安装部118的顶端伸出与前凸轮1311和后凸轮1411的表

面接触，锁止部1111一般采用锥形锁止部，锁止杆111的下端穿过第一固定部117和保持部

116的内腔；如图7所示，在所述锁止杆111的中部设置有台阶，台阶的下端面设置有锁止杆

啮合齿1112。
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[0035] 如图8所示，在所述保持部116的内腔中设置有能够与锁止杆啮合齿1112啮合的保

持部啮合齿1161；当所述锁止杆啮合齿1112和保持部啮合齿1161相互啮合时，第一固定部

117和保持部116保持相对固定状态从而锁定了脚轮115在轴心A方向的转动；在所述锁止杆

111上设置有台肩，在锁止杆111的台肩和第一固定部117的底端面之间设置第一弹簧112；

在所述锁定杆111的下端设置有制动件113，制动件113上设置有能够与转动轮115接触对转

动轮115进行制动的制动片119，制动件113与保持部116的底部之间设置第二弹簧114。如图

5所示，当锁止杆111上端的锁止部1111位于前凸轮133和后凸轮143的凹槽1331位置时，锁

止杆111在第一弹簧112的弹簧力作用下上移，使锁止部1111进入凹槽1331，此时锁止杆啮

合齿112和保持部啮合齿1161相互分离，从而将A轴方向锁定解除，保持部116可以相对第一

固定部117沿A轴转动（即转动轮115进行A轴方向的转动）；此时，制动件113在第二弹簧114

的作用下向上移动，使制动片119松开对转动轮115的锁定，实现转动轮115在B轴方向的锁

定解除。

[0036] 本实用新型通过中控模组实现四个脚轮的同时锁定和解锁，中控模组可以集成于

操作面板300、手机终端上或者为单独设置的控制装置，中控模组的控制端控制电机121的

转动。当医用超声诊断设备处于可移动状态时，若需要锁定脚轮110，通过操作面板300上、

手机终端上或者控制装置的按照按键控制电机121的输出轴转动，带动传动齿轮122转动，

进而通过第二齿条部1232带动传动板123滑动，并通过第一齿条部1231、第三齿条部1233分

别带动第一齿部132和第二齿部142转动，进而带动前凸轮133和后凸轮143转动，前凸轮133

和后凸轮143上的凹槽1331位置随之转动，锁止杆111被压迫向下移动，锁止杆啮合齿1112

和保持部啮合齿1161卡合，实现A轴方向的锁定；同时，锁定杆111的下端压迫制动件113向

下移动，使制动件119与转动轮115接触，实现B轴方向的锁定（如图6所示）。

[0037] 在本实用新型的具体实施方式中，所述传动板123可以采用一个或两个，采用一个

传动板123时，第一齿条部1231、第二齿条部1232和第三齿条部1233均设置于该传动板123

上；当传动板123采用两个时，两个传动板（123）连接在一起，第一齿条部1231和第三齿条部

1233分别设置于两个传动板123上。

[0038] 作为本实用新型的一个具体实施方式，所述锁止杆啮合齿1112和锁止杆啮合齿

1112可以采用其他相互配合的锁定件代替，如锁止块和锁止槽；具体地，当锁止块和锁止槽

相互连接时，第一固定部117和保持部116保持相对固定状态从而锁定了脚轮115在轴心A方

向的转动。

[0039] 以上只是本实用新型特定实施例的描述，应当理解成在本领域的技术人员不脱离

本实用新型的真实精神和范围下，通过其他各种简单变化和等同物进行取代修改，达到本

实用新型所述目的，这样的修改都被所附权利要求的范围内。
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