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一种桌面机器人，所述桌面机器人包括上部

分和下部分，所述上部分和下部分之间设置有枢

转轴，所述上部分和绕所述枢转轴相对于所述下

部分转动；所述下部分包括转体和底座，所述转

体通过所述枢转轴与所述上部分连接；所述转体

具有底面，在所述底面上向下设置有转轴；所述

底座包括顶面，在所述顶面上相对于所述转轴的

位置设置有内陷的盲孔，所述转轴可部分地插入

到所述盲孔中；在所述顶面和所述底面之间、所

述转轴外周设置有轴承；在所述在所述底面上向

下设置有至少一个上限位块，在所述顶面上相对

于每一所述上限位块的位置向上设置有下限位

块，所述上限位块和所述下限位块之间具有间

隙。
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1.一种桌面机器人，所述桌面机器人包括上部分（1）和下部分（2），

所述上部分（1）和下部分之间设置有枢转轴（3），所述上部分（1）和绕所述枢转轴（3）相

对于所述下部分（2）转动；

所述下部分（2）包括转体（4）和底座，所述转体（4）通过所述枢转轴（3）与所述上部分

（1）连接；

所述转体（4）具有底面（403），在所述底面（403）上向下设置有转轴（402）；所述底座包

括顶面（404），在所述顶面（404）上相对于所述转轴（402）的位置设置有内陷的盲孔，所述转

轴（402）可部分地插入到所述盲孔中；在所述顶面（404）和所述底面（403）之间、所述转轴

（402）外周设置有轴承（401）；

在所述在所述底面（403）上向下设置有至少一个上限位块，在所述顶面（404）上相对于

每一所述上限位块（406）的位置向上设置有下限位块（407），所述上限位块（406）和所述下

限位块（407）之间具有间隙。

2.根据权利要求1所述的一种可旋转的桌面机器人，在所述盲孔内设置有轴用挡圈

（405）。

3.根据权利要求1所述的一种桌面机器人，当所述上限位块数量大于2时，所有上限位

块的中心线在以所述转轴（402）的中心线为圆心轴的同一直径圆上。

4.根据权利要求1所述的一种桌面机器人，所述间隙的距离为0.02-0.3毫米。

5.根据权利要求4所述的一种桌面机器人，所述间隙的距离为0.2毫米。

6.根据权利要求1所述的一种桌面机器人，所述上部分包括血压仪（101）、按钮（102）、

麦克风（103）、摄像头（104）、显示屏（105）、心电监测电极片（107）、主控板（111）和医疗模块

控制板（112）；所述主控板（111）中设置有处理器，所述血压仪（101）、按钮（102）、麦克风

（103）、摄像头（104）、显示屏（105）和医疗模块控制板（112）均连接所述主控板（111）中的处

理器；所述心电监测电极片（107）连接所述医疗控制板（112）。

7.根据权利要求6所述的一种桌面机器人，所述血压仪为筒式血压仪（101），所述筒式

血压仪（101）连接到主控板中的处理器，可将血压监测的结果显示到所述的显示屏（105）。

8.根据权利要求6所述的一种桌面机器人，所述心电监测电极片（107）连接到所述的医

疗模块控制板（112），医疗模块控制板（112）连接到主控板（111）中的处理器，处理器连接显

示屏，可将心电监测的结果显示到所述的显示屏（105）。

9.根据权利要求6所述的一种桌面机器人，所述心电监测电极片（107）包括三个电极，

分别为右手指电极R、右手参考电极F和左手指电极L。

10.根据权利要求6所述的一种桌面机器人，所述桌面机器人还包括喇叭，所述喇叭设

置在所述下部分上。
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一种桌面机器人

技术领域

[0001] 本发明涉及一种医疗检测设备领域，具体涉及一种适合家庭或一般检测机构适合

放置在桌面的桌面机器人。

背景技术

[0002] 对于桌面的机器人，用户在测量的时候需要移动机器人至合适用户测量的位置，

特别是具有心电测量和血压测量功能的桌面机器人，测量心电时，一方面需要将心电测量

的部位（如手）放置在电极片上，另一方面，用户需要能够同时查看到自身的心电数据；如测

量血压时，用户需要将胳膊放置到合适的位置。目前的桌面机器人靠整体移动机器人来实

现方便用户测量的姿势。

[0003] 在所述背景技术部分公开的上述信息仅用于加强对本公开的背景的理解，因此它

可以包括不构成对本领域普通技术人员已知的现有技术的信息。

发明内容

[0004] 本发明针对上述的技术问题，提供一种可旋转的桌面机器人，通过该桌面机器人，

用户在测量心电或者血压时，可以通过旋转机器人上部分，使得用户不用整体移动机器人

即可实现方便进行测量的目的。

[0005] 本发明的具体技术方案如下：

一种桌面机器人，所述桌面机器人包括上部分1和下部分2，

所述上部分1和下部分之间设置有枢转轴3，所述上部分1和绕所述枢转轴3相对于所述

下部分2转动；

所述下部分2包括转体4和底座，所述转体4通过所述枢转轴3与所述上部分1连接；

所述转体4具有底面403，在所述底面403上向下设置有转轴402；所述底座包括顶面

404，在所述顶面404上相对于所述转轴402的位置设置有内陷的盲孔，所述转轴402可部分

地插入到所述盲孔中；在所述顶面404和所述底平面402之间、所述转轴402外周设置有轴承

401；

在所述在所述底面403上向下设置有至少一个上限位块，在所述凹陷面404上相对于每

一所述上限位块406的位置向上设置有下限位块，所述上限位块406和所述下限位块之间具

有间隙。

[0006] 进一步地，在所述盲孔内设置有轴用挡圈405。

[0007] 进一步地，当所述上限位块数量大于2时，所有上限位块的中心线在以所述转轴

402的中心线为圆心轴的同一直径圆上。

[0008] 进一步地，所述间隙的距离为0.02-0.3毫米。

[0009] 进一步地，所述间隙的距离为0.2毫米。

[0010] 进一步地，所述上部分包括血压仪101、按钮102、麦克风103、摄像头104、显示屏

105、心电监测电极片107、主控板111和医疗模块控制板112；所述主控板111中设置有处理
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器，所述血压仪101、按钮102、麦克风103、摄像头104、显示屏105和医疗模块控制板112均连

接所述主控板111中的处理器；所述心电监测电极片107连接所述医疗控制板112。

[0011] 进一步地，所述血压仪为筒式血压仪101，所述筒式血压仪101连接到主控板中的

处理器，可将血压监测的结果显示到所述的显示屏105。

[0012] 进一步地，所述心电监测电极片107连接到所述的医疗模块控制板112，医疗模块

控制板112连接到主控板111中的处理器，处理器连接显示屏，可将心电监测的结果显示到

所述的显示屏105。

[0013] 进一步地，所述心电监测电极片107包括三个电极，分别为右手指电极R、右手参考

电极F和左手指电极L。

[0014] 进一步地，所述麦克风103为智能语音麦克风，麦克风103连接处理器。

[0015] 通过上述的技术方案，用户在不整体移动桌面机器人时，可以直接转动机器人至

合适的位置方便进行心电和血压的测量。

附图说明

[0016] 通过参照附图详细描述其示例实施例，本发明的上述和其它目标、特征及优点将

变得更加显而易见。

[0017] 图1是本发明的正面立体图。

[0018] 图2是本发明的背面立体图。

[0019] 图3是本发明内部构造图。

[0020] 图4是本发明翻转至使用状态的图。

[0021] 图5是本发明心电测量的原理图。

[0022] 图6是本发明的心电采集电路图。

[0023] 图7是本发明在打开状态正中的剖视图。

[0024] 图8为转体4的放大图。

具体实施方式

[0025] 现在将参考附图更全面地描述示例实施方式。然而，示例实施方式能够以多种形

式实施，且不应被理解为限于在此阐述的范例；相反，提供这些实施方式使得本发明将更加

全面和完整，并将示例实施方式的构思全面地传达给本领域的技术人员。附图仅为本发明

的示意性图解，并非一定是按比例绘制。图中相同的附图标记表示相同或类似的部分，因而

将省略对它们的重复描述。

[0026] 此外，所描述的特征、结构或特性可以以任何合适的方式结合在一个或更多实施

方式中。在下面的描述中，提供许多具体细节从而给出对本发明的实施方式的充分理解。然

而，本领域技术人员将意识到，可以实践本发明的技术方案而省略所述特定细节中的一个

或更多，或者可以采用其它的方法、组元、装置、步骤等。在其它情况下，不详细示出或描述

公知结构、方法、装置、实现或者操作以避免喧宾夺主而使得本发明的各方面变得模糊。

[0027] 实施例1：

如附图1-4所示，桌面机器人分为上部分和下部分。

[0028] 上部分和下部分合起来组成一个长方体。
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[0029] 上部分上设置筒式血压仪101、按钮102、麦克风103、摄像头104、显示屏105、心电

监测电极片107、主控板111和医疗模块控制板112；下部分上设置喇叭106。

[0030] 桌面机器人还包括处理器，所述处理器设置在主控板111上。

[0031] 筒式血压仪和通过测量手指的心电监测电极片目前已经广泛被医院和健康监测

机构所使用。市场上的血压仪一般都配置有控制板，即血压测量和控制板是配套购买的。筒

式血压仪101连接到主控板中的处理器，可将血压监测的结果显示到所述的显示屏105。

[0032] 心电监测电极片107连接到所述的医疗模块控制板112，医疗模块控制板112连接

到主控板111中的处理器，处理器连接显示屏，可将心电监测的结果显示到所述的显示屏

105。当然，医疗模块控制板111可以根据设备中已有的传感器进行设置控制方式，如还可以

增加体温、血氧、血糖等功能的控制。

[0033] 一般方便移动的小型设备中使用单导联心电测量方式，单导联心电测量为采用将

左上肢电极与心电图机的正极端相连，右上肢电极与负极端相连，反映左上肢（l）与右上肢

（r ）的电位差。当l 的电位高于r  时，便描记出一个向上的波形；当r 的电位高于l  时，则

描记出一个向下的波形。图2中1为心电测量和分析模块的三根手指放置处，优选的，右手两

根手指放在图2中107上左边两个电极上，左手任意一根手指放在图2中107右边的电极上

（背面操作）。对心电电极和控制作出控制的一种实施方式见附图5。图2中心电监测电极片

107左边具有分界线的为右手指电极R和右手参考电极F，右边一整块为左手指电极L。

[0034] 筒式血压仪连接处理器并将结果显示到显示屏上的设备比较多，如欧姆龙电子血

压计、心电监测的装置的大多数型号都可以。

[0035] 按钮102可被设置为重启和启动血压/心电测量的功能。当然，实施方式可以多变，

如按一下启动血压测量，再按一下启动心电测量，长按为重启等。

[0036] 麦克风103可以为智能语音麦克风，麦克风103连接处理器。摄像头104连接处理

器。麦克风103、摄像头104以及显示屏可以用于娱乐互动。进一步地，麦克风可用于语音控

制，处理器中包括语音处理模块，可将对语音输入进行识别，并将结果作为控制的命令。如

用户说“血压测量”，当处理器辨识到“血压测量时”，启动所述筒式血压仪101。如用户说“心

电测量”，当处理器辨识到“心电测量”时，启动所述心电监测电极片107。

[0037] 下部分2上设置有喇叭、电源开关108和电源接头110。优选的喇叭包括左侧喇叭

109和右侧喇叭106，这样可以有立体声效果。

[0038] 上述电子元器件的连接均是通过排线连接的。

[0039] 实施例2：

在上述实施例1的基础上，在结构上，如附图4所示，整个桌面机器人包括上部分1和下

部分2，上部分和下部分通过位于机器人背面B的枢转轴3连接，下部分为放置在桌面的部

分，通过枢转轴3，上部分1可以绕着枢转轴转动，转动的角度范围为0-90度，优选为75度。如

此设置，使得用户可以在测量血压时，将整个手臂放入到筒式血压仪101。

[0040] 下部分2还包括转体4，转体4通过所述枢转轴3与所述上部分1连接。转体4上设置

有筒式血压仪101使用时放置胳膊小臂的胳膊垫5。优选的，所述喇叭、电源开关108和电源

接头110都设置在所述转体4上。

[0041] 图7为所述可旋转的桌面机器人在打开状态（图4最右边的状态）的从下部分2正中

的剖视图。图8为转体4的放大图。下部分2包括底座，底座具有与所述转体4靠近的顶面404。
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优选地，底座中剖横截面为“凹”形，所述“凹”形具有与所述转体3靠近的凹陷面404，所述转

体4具有底面403，在所述底面403正中具有转轴402；在所述凹陷面相对于所述转轴402的位

置具有内陷的盲孔，所述转轴402可部分地插入到所述盲孔，在所述凹陷面404和所述底平

面402之间、所述转轴402外周设置有轴承401。所述盲孔内设置有轴用挡圈405，轴用挡圈限

制转轴402从底座上面脱出，从而实现转体4和底座的连接。

[0042] 在所述底面403上向下设置有至少一个上限位块406，当上限位块数量大于2时，所

有上限位块的中心线在以所述转轴402的中心线为圆心轴的的同一直径圆上。在所述凹陷

面404上相对于每一所述上限位块406的位置设置有下限位块407；所述上限位块406和所述

下限位块之间具有间隙。优选的，间隙的距离为0.02-0.3毫米，优选为0.2毫米。如此设置上

限位块406和下限位块407，可以放置转体4在旋转时的倾斜。

[0043] 如附图1到图4，在机器人正面A上，可以看见显示屏105、麦克风103和摄像头104，

该三者可以方便用户进行娱乐互动，如进行语音视频聊天等操作。并且，用户一般是面对屏

幕的，把适合用户操作的控件放置在正面适合人体工程学。

[0044] 实施例3：

如附图5和6所示，血压仪一般购买时已经配备了控制板，但是心电测量由于测量的模

式不一样，需要根据测量采用的方式独立设置控制板，如附图1-4中的具有左手指电极L、右

手指电极R和右手参考电极F的心电监测电极片107的心电数据采集的方式，本新型专门设

置了集成于医疗模块控制板112上的心电采集电路图（附图5）。

[0045] 通过上述的技术方案，用户在不整体移动桌面机器人时，可以直接转动机器人至

合适的位置方便进行心电和血压的测量。

[0046] 最后应说明的是：以上各实施例仅用以说明本发明的技术方案，而非对其限制；尽

管参照前述各实施例对本发明进行了详细的说明，本领域的普通技术人员应当理解：其依

然可以对前述各实施例所记载的技术方案进行修改，或者对其中部分或者全部技术特征进

行等同替换；而这些修改或者替换，并不使相应技术方案的本质脱离本发明各实施例技术

方案的范围。
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专利名称(译) 一种桌面机器人

公开(公告)号 CN108652602A 公开(公告)日 2018-10-16

申请号 CN201810676505.8 申请日 2018-06-27

[标]发明人 徐升
马振宇

发明人 徐升
马振宇

IPC分类号 A61B5/0205 A61B5/0402 A61B5/00

CPC分类号 A61B5/0205 A61B5/022 A61B5/0402 A61B5/7445 A61B5/749

代理人(译) 卢浩

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

一种桌面机器人，所述桌面机器人包括上部分和下部分，所述上部分和
下部分之间设置有枢转轴，所述上部分和绕所述枢转轴相对于所述下部
分转动；所述下部分包括转体和底座，所述转体通过所述枢转轴与所述
上部分连接；所述转体具有底面，在所述底面上向下设置有转轴；所述
底座包括顶面，在所述顶面上相对于所述转轴的位置设置有内陷的盲
孔，所述转轴可部分地插入到所述盲孔中；在所述顶面和所述底面之
间、所述转轴外周设置有轴承；在所述在所述底面上向下设置有至少一
个上限位块，在所述顶面上相对于每一所述上限位块的位置向上设置有
下限位块，所述上限位块和所述下限位块之间具有间隙。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/4c537d2b-52c3-4ff4-82be-ced40c34ce8d
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/063772473/publication/CN108652602A?q=CN108652602A
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN108652602A

