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下肢复健装置的控制方法及实施该方法的

下肢复健装置

(57)摘要

本发明是一种下肢复健装置的控制方法，首

先将一机械外骨骼穿戴于使用者的下肢，接着设

定一触发条件之后，再使用肌电讯号传感器感测

用户的特定肌肉部位在执行特定动作时的肌电

讯号，之后判断肌电讯号传感器的感测结果是否

符合一开始所设定的触发条件，如果不符合触发

条件时，机械外骨骼不会作动，此时就需要重新

设定触发条件，当符合触发条件时会触发一动作

产生单元，动作产生单元会发送一控制讯号至一

控制单元，使控制单元控制机械外骨骼带动使用

者的下肢执行特定动作，用以达到训练效果。本

发明还提供一种实施所述的控制方法的下肢复

健装置。
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1.一种下肢复健装置的控制方法，该下肢复健装置包括一穿戴于使用者的下肢的机械

外骨骼以及多个肌电讯号传感器，该控制方法包含有下列步骤：

b)设定一触发条件；先决定使用者所欲执行的特定动作，接着将该多个肌电讯号传感

器贴设于使用者在执行特定动作时会使用到的特定肌肉部位，之后再让使用者根据所欲执

行的特定动作进行多次测试训练，使复健师依照测试训练的结果设定该触发条件；

c)使用多个肌电讯号传感器感测用户的特定肌肉部位在执行特定动作时的肌电讯号；

d)判断步骤c)的感测结果是否符合步骤b)所设定的触发条件；以及

e)当符合步骤b)所设定的触发条件时会触发一动作产生单元，该动作产生单元会发送

一控制讯号至一控制单元，使该控制单元控制该机械外骨骼执行步骤c)的特定动作。

2.根据权利要求1所述的下肢复健装置的控制方法，在步骤e)中，当不符合步骤b)所设

定的触发条件时不会触发该动作产生单元，复健师需重新设定步骤b)的触发条件之后，再

执行步骤c)。

3.根据权利要求1所述的下肢复健装置的控制方法，在步骤d)中，使用一讯号接收单元

接收该多个肌电讯号传感器所感测的肌电讯号，接着再使用一讯号处理单元处理该讯号接

收单元所接收的肌电讯号，最后将所得到的结果显示于该下肢复健装置的一人机接口，让

复健师判断是否符合步骤b)所设定的触发条件。
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下肢复健装置的控制方法及实施该方法的下肢复健装置

技术领域

[0001] 本发明与下训练技术有关，特别是指一种下肢复健装置的控制方法及实施该方法

的下肢复健装置。

背景技术

[0002] 对于有下肢训练的使用者来说，下肢训练有两大关键因素：(1)任务导向：要增强

下肢执行日常动作的运动功能就必须练习执行日常的动作，(2)主动训练：使用者必须于训

练过程中自己出力，才能促进神经连结恢复。现今下肢训练的方式大致上有两种，其中一种

方式是通过训练师协助使用者的下肢运动，但是训练师在目前有人力不足的问题，以致于

无法兼顾到每位使用者的需求；另外一种方式是让使用者使用机械式训练机进行训练，但

是传统机械式训练机偏向动作较单调的往复运动，可能无法引导神经肌肉依照日常生活中

所需执行的动作任务训练，而影响训练效果。

[0003] 为了解决上述问题，CN101791255所揭露的助行外骨骼机器人是用悬挂支架与多

个关节所构成的外骨骼来帮助使用者站立，接着由多个不同的传感器感测下肢与外骨骼之

间的作用力道及作用角度，再由中央处理模块将这些传感器的感测讯号经过转换之后传送

至运动控制模块，使运动控制模块控制外骨骼带动下肢摆动，藉以达到复健效果。然而在此

现有专利案中，由于需要同时使用多个传感器，所以除了会导致成本的增加之外，在讯号控

制方面及算法的建构上亦会复杂许多，整体而言，此现有专利案的实用性并不理想。

发明内容

[0004] 本发明的主要目的在于提供一种下肢复健装置的控制方法，其能根据使用者在执

行特定动作时所产生的肌电讯号而控制一机械外骨骼产生相对应的动作，以达到主动训练

效果。

[0005] 为了达成上述目的，本发明的下肢复健装置的控制方法包含有五个步骤。第一个

步骤先将一机械外骨骼穿戴于使用者的下肢；第二个步骤再设定一触发条件；第三个步骤

使用多个肌电讯号传感器感测用户的特定肌肉部位在执行特定动作时的肌电讯号；第四个

步骤判断感测结果是否符合先前所设定的触发条件；第五个步骤是当符合先前所设定的触

发条件时会触发一动作产生单元，该动作产生单元会发送一控制讯号至一控制单元，使该

控制单元控制该机械外骨骼带动使用者的下肢执行特定动作，用以达到复健效果。

[0006] 更佳地，在第一个步骤中，先决定使用者所欲执行的特定动作，接着将该多个肌电

讯号传感器贴设于使用者在执行特定动作时会使用到的特定肌肉部位，之后再让使用者根

据所欲执行的特定动作进行多次测试训练，使训练师依照测试训练的结果设定该触发条

件。

[0007] 更佳地，在第四个步骤中，使用一讯号接收单元接收该多个肌电讯号传感器所感

测的肌电讯号，接着再使用一讯号处理单元处理该讯号接收单元所接收的肌电讯号，最后

将所得到的结果显示于一人机接口，让训练师从该人机界面来判断是否符合该触发条件。
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[0008] 更佳地，在第五个步骤中，当不符合先前所设定的触发条件时不会触发该动作产

生单元，训练师需要重新设定该触发条件之后，才能再执行下一个步骤。

[0009] 更佳地，在本发明的下肢复健装置的控制方法中可以另外根据不同使用者的能力

及需求而在该人机接口设定不同的训练参数，在设定完成之后，该动作产生单元会依照所

设定的训练参数来发送相对应的控制讯号至该控制单元，使该控制单元控制该机械外骨骼

带动使用者的下肢，以达到被动训练效果。

[0010] 此外，本发明的次一目的在于提供一种下肢复健装置，该下肢复健装置主要通过

一动作控制模块撷取用户在执行特定动作时的肌电讯号，再控制该机械外骨骼带动使用者

的下肢，进而达到训练效果。

附图说明

[0011] 图1为本发明的下肢复健装置的立体图。

[0012] 图2为本发明所提供的动作控制模块的方块图。

[0013] 图3图为本发明的主动训练流程图。

[0014] 图4图为本发明的另一主动训练流程图。

[0015] 图5图为本发明的被动训练流程图。

[0016] 【符号说明】

[0017] 10下肢复健装置       20基座

[0018] 30支撑架             40传动器

[0019] 41固定座             42第一移动座

[0020] 43第二移动座         44横向导槽

[0021] 45纵向导槽           50机械外骨骼

[0022] 60动作控制模块       70肌电讯号传感器

[0023] 80控制器             82讯号接收单元

[0024] 84讯号处理单元       86动作产生单元

[0025] 88控制单元           90人机接口

具体实施方式

[0026] 请先参阅图1，图中所示的下肢复健装置10包含有一基座20、一支撑架30、一传动

器40，以及一机械外骨骼50，其中：支撑架30固定于基座20之后端，用以对使用者的身体提

供支撑效果；传动器40具有二相对的固定座41、二相对的第一移动座42，以及二相对的第二

移动座43，固定座41固定于基座20且具有二相互平行的横向导槽44，第一移动座42组接于

固定座41的横向导槽44，使得第一移动座42能相对基座20前后移动，而且，第一移动座42具

有二相互平行的纵向导槽45，第二移动座43组接于第一移动座42的纵向导槽45内，使得第

二移动座43能随着第一移动座42相对基座20前后移动之外，还能够相对基座20上下移动；

机械外骨骼50枢设于支撑架30与传动器40的第二移动座43，使得机械外骨骼50能通过传动

器40的驱动而带动用户的下肢作动。此外，下肢复健装置10更包含有一动作控制模块60与

一人机接口90，动作控制模块60具有多个肌电讯号传感器70及一控制器80，控制器80设于

基座20之前端且具有一讯号接收单元82、一讯号处理单元84、一动作产生单元86，以及一控
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制单元88，如第2图所示，其中的讯号接收单元82电性连接每一个肌电讯号传感器70，讯号

处理单元84电性连接讯号接收单元82，动作产生单元86电性连接讯号处理单元84，控制单

元88电性连接动作产生单元86与传动器40；人机接口90设置于基座20之前端且电性连接于

动作控制模块60的控制器80，用以作为用户与动作控制模块60之间的互动媒介。

[0027] 请再配合参阅图1及图3，当操作下肢复健装置10对用户的下肢实施训练时，主要

包含有下列步骤：

[0028] 步骤a)：先将机械外骨骼50穿戴于使用者的下肢，让使用者保持在站立的姿势，在

完成穿戴之后可以通过扶持支撑架30来避免意外摔倒。

[0029] 步骤b)：决定用户所欲执行的特定动作任务(如步行或登阶)，并将肌电讯号传感

器70贴设于使用者在执行特定动作任务时会使用到的特定肌肉部位，例如选择执行步行训

练时，可以依照步行动作的循环将肌电讯号传感器70分别贴设于膝关节的伸展肌与收缩

肌、踝关节的伸展肌与收缩肌、膝关节的伸展肌与收缩肌，以及髋关节的伸展肌与收缩肌，

假如选择执行登阶训练时，可以依照登阶动作的循环将肌电讯号传感器70分别贴设于惯用

脚的收缩肌及非惯用脚的收缩肌。在全部贴设完毕之后，再让使用者根据所欲执行的特定

动作任务进行多次测试训练，在测试训练的过程中，肌电讯号传感器70会感测用户的肌电

讯号，接着控制器80的讯号接收单元82会接收肌电讯号传感器70所感测的肌电讯号，再来

讯号处理单元84会处理讯号接收单元82所接收的肌电讯号，并将测试结果显示于人机接口

90，此时的训练师即可依照测试结果设定一触发条件。

[0030] 步骤c)：开始执行用户所选择的特定动作任务，在执行过程中，肌电讯号传感器70

会感测用户的肌电讯号，接着控制器80的讯号接收单元82会接收肌电讯号传感器70所感测

的肌电讯号，之后讯号处理单元84会处理讯号接收单元82所接收的肌电讯号且同时判断结

果是否符合步骤b)所设定的触发条件。

[0031] 步骤d)：当符合步骤b)所设定的触发条件时，控制器80的讯号处理单元84会触发

控制器80的动作产生单元86，动作产生单元86会发送一控制讯号至控制器80的控制单元

88，使控制单元88控制传动器40开始作动，此时的机械外骨骼50会通过传动器40的驱动而

带动用户的下肢执行使用者所选择的特定动作任务，直到完成整个训练为止。另一方面，如

果控制器80的讯号处理单元84所判断的结果不符合步骤b)所设定的触发条件时就不会触

发控制器80的动作产生单元86，传动器40也就不会驱动机械外骨骼50，这样的状况即表示

步骤b)所设定的触发条件可能超出使用者的运动能力，如此一来，训练师就必须从人机接

口90重新设定触发条件之后，才能再执行步骤c)。

[0032] 在此需要补充说明的是，在前述第一实施例中，本发明的下肢复健装置的控制方

法是以任务导向为主，也就是由使用者先决定要进行登阶、步行或其他训练任务之后，才开

始执行后续操作。然而，在第二实施例中是以强化特定肌群为主，如图4所示，与第一实施例

不同的地方在于开始执行操作之前，先由使用者决定想要强化的特定肌肉部位(如膝关节

的周围肌群或髋关节的周围肌群)，接着再将肌电讯号传感器70贴设于这些肌肉肌位之后，

再开始执行后续的主动训练。另一方面，在第三实施例中，如图5所示，训练师也可以针对使

用者的能力及需求在人机接口90先设定好训练参数(如步行时间、步伐长度或步行速度

等)，在设定完成之后，控制器80的动作产生单元86便会依照所设定的训练参数产生相对应

的控制讯号至控制器80的控制单元88，使控制器80的控制单元88控制传动器40驱动机械外
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骨骼50，让机械外骨骼50带动使用者的下肢而达到被动训练的效果。

[0033] 综上所述，本发明的下肢复健装置的控制方法可以依照用户所选择的任务不同或

想要强化的肌群不同而建立相对应的训练模式，并在过程中撷取用户的肌电讯号作为判断

依据，进而达到主动或被动的训练效果。
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图2
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图3
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图4
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图5
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