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本发明公开了一种智能肢体深动静脉压迫

止血辅助系统，包括有固定支架装置、压力系统

和纠偏系统，固定支架装置包括有倒置的L形固

定底座，L形固定底座包括有横置的臀型模板、固

定杆、缚带、移动杆，固定杆与移动杆之间安装架

设有位于其上方可伸缩移动的多边形支架，压力

系统包括有笔试电动推杆，笔试电动推杆的底端

依次安装有伸缩棒、压力棒和倒T形硅胶垫，倒T

形硅胶垫的底端面上安装有压力感受器，纠偏系

统包括有两配合使用用于调整限位的U形检测

器，压力棒位于两交叉垂直设置的U形检测器内。

本发明能安全有效达到止血目的，为大血管破裂

止血打下坚实技术基础，提高患者的生存质量，

同时能大大减少医务工作者的工作量。

权利要求书2页  说明书5页  附图4页

CN 110448349 A

2019.11.15

CN
 1
10
44
83
49
 A



1.一种智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：包括有固定支架装置、压力

系统和纠偏系统，所述固定支架装置包括有倒置的L形固定底座，所述L形固定底座包括有

横置的臀型模板，所述臀型模板的左侧设有与其固定连接的固定杆，所述臀型模板的上端

固定有两条并列设置的缚带，所述臀型模板的下端安装有与固定杆配合且位置可调的移动

杆，所述移动杆的上端通过移动套管安装在臀型模板的下端，所述固定杆与移动杆之间安

装架设有位于其上方可伸缩移动的多边形支架，所述多变形支架用于固定压力系统中的笔

试电动推杆，所述压力系统包括有笔试电动推杆，所述笔试电动推杆通过固定支杆与多变

形支架连接固定，所述笔试电动推杆的底端依次安装有伸缩棒、压力棒和倒T形硅胶垫，所

述倒T形硅胶垫的底端面上安装有压力感受器，所述纠偏系统包括有两配合使用用于调整

限位的U形检测器，所述两U形检测器为上下空间水平并列架设，且其方向呈交叉垂直设置，

所述压力棒位于两交叉垂直设置的U形检测器内。

2.根据权利要求1所述的智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：所述的固

定杆为不锈钢管，所述的移动杆为碳纤维管，所述移动杆与移动套管之间通过螺纹安装连

接。

3.根据权利要求1所述的智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：所述的多

边形支架包括有两组对应配合的移动架，所述移动架分别包括有一水平杆，所述水平杆的

两端分别安装有与其配合的垂直杆，所述水平杆和垂直杆之间连接组合呈拱形结构，所述

垂直杆的底端分别安装有与固定杆和移动杆配合的环形滑套，所述环形套管上设有固定

孔，且通过螺钉锁紧固定在固定杆和移动杆上，所述水平杆和垂直杆分别为两段式结构，其

中部通过螺纹套管可调式固定连接。

4.根据权利要求3所述的智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：所述的垂

直杆由两对应设置的折弯杆体通过螺纹套管组合而成，所述折弯杆体包括有竖直方向上的

杆体一，所述杆体一的底端安装有倾斜设置的斜杆一，上下杆体一的端部通过螺纹套管连

接组合，所述上下斜杆一的上端与水平杆固定连接为一体，所述上下斜杆一的下端部分别

通过环形滑套与固定杆和移动杆导向移动式安装。

5.根据权利要求1所述的智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：所述固定

支杆分别为两段式结构，且其之间通过螺纹套管可调式固定连接。

6.根据权利要求1所述的智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：所述笔试

电动推杆的四周分布有用于安装固定的固定支杆，所述固定支杆分别通过强力磁力夹与多

变形支架连接固定，所述的强力磁力夹包括有强力源性磁铁和帆布条，所述强力源性磁铁

镶嵌在帆布条上，两帆布条扣合通过磁铁之间的磁力作用进行固定。

7.根据权利要求1所述的智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：所述伸缩

棒的底端通过链条连接有压力棒和倒T形硅胶垫，所述链条穿过压力棒，所述压力棒的上端

部设有弧形凹槽一，所述压力棒的底端部设有弧形凸起一，所述伸缩棒的底端部设有与弧

形凹槽一配合的弧形凸台二，所述倒T形硅胶垫的顶端部设有与弧形凸起一配合的弧形凹

槽二。

8.根据权利要求1所述的智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：所述的两

U形检测器约位于压力棒的1/3处，所述U形检测器的后端分别通过连杆组件固定安装在多

边形支架上，所述连杆组件分别包括有与U形检测器后端部连接的连杆一，所述连杆一的另
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一端安装有与其垂直的连杆二，所述连杆二的两端通过强力磁力夹与多边形支架上的垂直

杆连接，其一个U形检测器所对应的连接杆二与一侧的移动架上上端部的垂直杆连接，另一

个U形检测器所对应的连接杆二与两移动架之间的上端部的垂直杆连接，所述U形检测器上

分别安装有超声传感器。

9.根据权利要求8所述的智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：所述的连

接杆一为两段式结构，连接杆二为三段式结构，且其之间通过螺纹套管可调式固定连接。

10.根据权利要求1所述的智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：所述的

纠偏系统的下方架设有用于调整压力棒位置的推力调整机构，所述推力调整机构包括有与

其上方两U形检测器位置分别对应且配合的两个电动推杆，所述电动推杆的后端部通过支

架与其上方连杆组件中的连接杆二连接固定，所述电动推杆的前端部分别安装有与压力棒

套装配合的环套。
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一种智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统

[0001] 技术领域：

本发明涉及下肢大血管破裂出血紧急止血领域，主要涉及一种智能肢体深动静脉压迫

止血辅助系统。

[0002] 背景技术：

近年来随着社会经济的发展，多种原因如车祸、高处坠落等所致的肢体创伤出血数量

急剧增高以及因病情需要而发生的医源性下肢大血管穿刺后出血不止，尤其当患者因血液

疾病或肝病等原因致机体凝血功能极差乃至不凝血情况下，上述医疗操作，存在出血高风

险，增加医疗成本，给患者及医务工作者带来较大压力及负担。目前所采取的手段主要为绷

带绑缚加压止血法或人力辅助按压止血，但其主要缺点在于：

1.绷带绑缚加压法的实施需具有较高的依从性，对于特殊人群如精神疾病、幼儿儿童

患者等不能有效配合患肢肢体制动，从而导致绑带束缚松弛，乃至脱落，若看护不到位，随

时有可能出现大量出血风险，危及生命。

[0003] 2.传统绷带绑缚加压法需在耻骨联合水平绕腰部呈8字固定，绷带绑缚过紧可致

绷带着力点皮肤部位损伤，出现勒痕乃至皮肤破溃风险，造成不必要的医疗纠纷。

[0004] 3.人力辅助按压止血虽然可避免上述绷带绑缚相关缺陷，但其缺点在于一般大血

管出血止血，尤其患者凝血功能低下时，要持续2-6小时左右，耗费大量医务工作人员时间，

尤其在重症监护室中，医务人员工作负荷大，重症病人多情况下时，该方法临床操作不现

实，而让患者家属协助，则有可能带来压迫效果差乃至医疗纠纷可能。

[0005] 发明内容：

本发明目的就是为了弥补已有技术的缺陷，提供一种智能肢体深动静脉压迫止血辅助

系统，解决了特殊人群的低依从性问题，巧妙地避免了传统绷带绑缚压迫止血过紧或松弛

时带来的医疗风险及不必要的纠纷，并大大缓解医疗工作者的劳动强度，具有操作方便，安

全有效的优势。

[0006] 本发明是通过以下技术方案实现的：

一种智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，其特征在于：包括有固定支架装置、压力系

统和纠偏系统，所述固定支架装置包括有倒置的L形固定底座，所述L形固定底座包括有横

置的臀型模板，所述臀型模板的左侧设有与其固定连接的固定杆，所述臀型模板的上端固

定有两条并列设置的缚带，所述臀型模板的下端安装有与固定杆配合且位置可调的移动

杆，所述移动杆的上端通过移动套管安装在臀型模板的下端，所述固定杆与移动杆之间安

装架设有位于其上方可伸缩移动的多边形支架，所述多变形支架用于固定压力系统中的笔

试电动推杆，所述压力系统包括有笔试电动推杆，所述笔试电动推杆通过固定支杆与多变

形支架连接固定，所述笔试电动推杆的底端依次安装有伸缩棒、压力棒和倒T形硅胶垫，所

述倒T形硅胶垫的底端面上安装有压力感受器，所述纠偏系统包括有两配合使用用于调整

限位的U形检测器，所述两U形检测器为上下空间水平并列架设，且其方向呈交叉垂直设置，

所述压力棒位于两交叉垂直设置的U形检测器内。

[0007] 所述的固定杆为不锈钢管，所述的移动杆为碳纤维管，所述移动杆与移动套管之
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间通过螺纹安装连接。

[0008] 所述的多边形支架包括有两组对应配合的移动架，所述移动架分别包括有一水平

杆，所述水平杆的两端分别安装有与其配合的垂直杆，所述水平杆和垂直杆之间连接组合

呈拱形结构，所述垂直杆的底端分别安装有与固定杆和移动杆配合的环形滑套，所述环形

套管上设有固定孔，且通过螺钉锁紧固定在固定杆和移动杆上，所述水平杆和垂直杆分别

为两段式结构，其中部通过螺纹套管可调式固定连接。

[0009] 所述的垂直杆由两对应设置的折弯杆体通过螺纹套管组合而成，所述折弯杆体包

括有竖直方向上的杆体一，所述杆体一的底端安装有倾斜设置的斜杆一，上下杆体一的端

部通过螺纹套管连接组合，所述上下斜杆一的上端与水平杆固定连接为一体，所述上下斜

杆一的下端部分别通过环形滑套与固定杆和移动杆导向移动式安装。

[0010] 所述固定支杆分别为两段式结构，且其之间通过螺纹套管可调式固定连接。

[0011] 所述笔试电动推杆的四周分布有用于安装固定的固定支杆，所述固定支杆分别通

过强力磁力夹与多变形支架连接固定，所述的强力磁力夹包括有强力源性磁铁和帆布条，

所述强力源性磁铁镶嵌在帆布条上，两帆布条扣合通过磁铁之间的磁力作用进行固定。

[0012] 所述伸缩棒的底端通过链条连接有压力棒和倒T形硅胶垫，所述链条穿过压力棒，

所述压力棒的上端部设有弧形凹槽一，所述压力棒的底端部设有弧形凸起一，所述伸缩棒

的底端部设有与弧形凹槽一配合的弧形凸台二，所述倒T形硅胶垫的顶端部设有与弧形凸

起一配合的弧形凹槽二。

[0013] 所述的两U形检测器约位于压力棒的1/3处，所述U形检测器的后端分别通过连杆

组件固定安装在多边形支架上，所述连杆组件分别包括有与U形检测器后端部连接的连杆

一，所述连杆一的另一端安装有与其垂直的连杆二，所述连杆二的两端通过强力磁力夹与

多边形支架上的垂直杆连接，其一个U形检测器所对应的连接杆二与一侧的移动架上上端

部的垂直杆连接，另一个U形检测器所对应的连接杆二与两移动架之间的上端部的垂直杆

连接，所述U形检测器上分别安装有超声传感器。

[0014] 所述的连接杆一为两段式结构，连接杆二为三段式结构，且其之间通过螺纹套管

可调式固定连接。

[0015] 所述的纠偏系统的下方架设有用于调整压力棒位置的推力调整机构，所述推力调

整机构包括有与其上方两U形检测器位置分别对应且配合的两个电动推杆，所述电动推杆

的后端部通过支架与其上方连杆组件中的连接杆二连接固定，所述电动推杆的前端部分别

安装有与压力棒套装配合的环套。

[0016] 上述结构中：该系统由固定支架装置、压力系、纠偏系统组成，所述固定支架装置

包括有附有硅胶的倒L型碳纤维板和可伸缩的多边形支架，该倒L型碳纤维板有横行的臀型

模板、同臀型模板上端左右连接的两条缚带、该臀型模板左侧固定连接的不锈钢管固定杆

和通过移动套管同臀型模板下端连接的碳纤维移动杆，其形成一个稳定的底座结构，而且

通过固定杆和移动杆的设置，可满足不同人在使用时的调节需要，所述可伸缩移动多边形

支架通过环形套管同固定杆和移动杆固定连接，且多边形支架的水平杆和垂直杆上的两段

式结构，其之间通过螺纹套管连接，可保证多边形支架的空间位置可调形；所述压力系统的

笔试电动推拉杆的四周通过固定支杆与多边形支架连接固定，所述固定支杆的末端通过强

力磁力夹与多边形支架的水平杆两端连接，所述笔试电动推拉杆的下端的伸缩棒为中空的
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结构，其内有链条附着同压力棒凹形顶端中央部连接，所述压力棒也为中空结构，其上方的

链条穿过压力棒与其下方的倒T型硅胶垫连接，所述倒T型硅胶垫近皮肤部设有压力感受

器，所述压力感受器感受压力信号将压力信号传递给压力控制器，当压力低于预设值时，即

发送加压信号以控制笔试电动推拉杆下移加压，而当压力高于预设值则相反，发送减压信

号；所述纠偏系统包括有用于限位的两U型检测器，两者呈垂直关系附着于压力棒中上1/3

处，用于检测压力棒的位置，若压力棒出现水平面上的前后左右移动，则可通过U型检测器

感知后，将信号传统给控制器，经过控制器分析判断电动推杆是否动作，通过电动推杆调整

压力棒的位置，使压力棒维持在两检测器的中央位置，可有效防止压力棒倾斜。

[0017] 本发明的优点是：

本发明结构设计合理，通过固定支架装置、压力系统和纠偏系统三大系统协调运作下，

能安全有效达到止血目的，为大血管破裂止血打下坚实技术基础，提高患者的生存质量，同

时，能大大减少医务工作者的工作量。

[0018] 附图说明：

图1为本发明的结构示意图。

[0019] 图2为安装纠偏系统的局部结构示意图。

[0020] 图3为压力系统的局部结构示意图。

[0021] 图4为压力棒以及推力调整机构配合的截面结构示意图。

[0022] 具体实施方式：

参见附图。

[0023] 一种智能肢体深动静脉压迫止血辅助系统，包括有固定支架装置、压力系统和纠

偏系统，所述固定支架装置包括有倒置的L形固定底座1，所述L形固定底座1包括有横置的

臀型模板2，所述臀型模板2的左侧设有与其固定连接的固定杆3，所述臀型模板2的上端固

定有两条并列设置的缚带4，所述臀型模板2的下端安装有与固定杆3配合且位置可调的移

动杆5，所述移动杆5的上端通过移动套管6安装在臀型模板2的下端，所述固定杆3与移动杆

5之间安装架设有位于其上方可伸缩移动的多边形支架6，所述多变形支架6用于固定压力

系统中的笔试电动推杆7，所述压力系统包括有笔试电动推杆7，所述笔试电动推杆7通过固

定支杆8与多变形支架6连接固定，所述笔试电动推杆7的底端依次安装有伸缩棒10、压力棒

11和倒T形硅胶垫12，所述倒T形硅胶垫12的底端面上安装有压力感受器13，所述纠偏系统

包括有两配合使用用于调整限位的U形检测器14、15，所述两U形检测器14、15为上下空间水

平并列架设，且其方向呈交叉垂直设置，所述压力棒11位于两交叉垂直设置的U形检测器

14、15内。

[0024] 所述的固定杆3为不锈钢管，所述的移动杆5为碳纤维管，所述移动杆5与移动套管

6之间通过螺纹安装连接。

[0025] 所述的多边形支架6包括有两组对应配合的移动架，所述移动架分别包括有一水

平杆6-1，所述水平杆6-1的两端分别安装有与其配合的垂直杆6-2、6-3，所述水平杆6-1和

垂直杆6-2、6-3之间连接组合呈拱形结构，所述垂直杆6-2、6-3的底端分别安装有与固定杆

3和移动杆5配合的环形滑套6-4，所述环形套管6-4上设有固定孔，且通过螺钉锁紧固定在

固定杆和移动杆上，所述水平杆6-1和垂直杆6-2分别为两段式结构，其中部通过螺纹套管

6-5可调式固定连接。
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[0026] 所述的垂直杆6-2由两对应设置的折弯杆体通过螺纹套管组合而成，所述折弯杆

体包括有竖直方向上的杆体一，所述杆体一的底端安装有倾斜设置的斜杆一，上下杆体一

的端部通过螺纹套管连接组合，所述上下斜杆一的上端与水平杆固定连接为一体，所述上

下斜杆一的下端部分别通过环形滑套与固定杆和移动杆导向移动式安装。

[0027] 所述固定支杆8分别为两段式结构，且其之间通过螺纹套管可调式固定连接。

[0028] 所述笔试电动推杆7的四周分布有用于安装固定的固定支杆8，所述固定支杆8分

别通过强力磁力夹与多变形支架6连接固定，所述的强力磁力夹包括有强力源性磁铁和帆

布条，所述强力源性磁铁镶嵌在帆布条上，两帆布条扣合通过磁铁之间的磁力作用进行固

定。

[0029] 所述伸缩棒10的底端通过链条16连接有压力棒11和倒T形硅胶垫12，所述链条16

穿过压力棒11，所述压力棒11的上端部设有弧形凹槽一，所述压力棒11的底端部设有弧形

凸起一，所述伸缩棒10的底端部设有与弧形凹槽一配合的弧形凸台二，所述倒T形硅胶垫12

的顶端部设有与弧形凸起一配合的弧形凹槽二。

[0030] 所述的两U形检测器14、15约位于压力棒11的1/3处，所述U形检测器14、15的后端

分别通过连杆组件固定安装在多边形支架上，所述连杆组件分别包括有与U形检测器后端

部连接的连杆一17，所述连杆一17的另一端安装有与其垂直的连杆二18，所述连杆二18的

两端通过强力磁力夹与多边形支架上的垂直杆连接，其一个U形检测器所对应的连接杆二

18与一侧的移动架上上端部的垂直杆连接，另一个U形检测器所对应的连接杆二18与两移

动架之间的上端部的垂直杆连接，所述U形检测器上分别安装有超声传感器。

[0031] 所述的连接杆一17为两段式结构，连接杆二18为三段式结构，且其之间通过螺纹

套管可调式固定连接。

[0032] 所述的纠偏系统的下方架设有用于调整压力棒位置的推力调整机构，所述推力调

整机构包括有与其上方两U形检测器位置分别对应且配合的两个电动推杆19、20，所述电动

推杆19、20的后端部通过支架与其上方连杆组件中的连接杆二连接固定，所述电动推杆19、

20的前端部分别安装有与压力棒11套装配合的环套21、22，所述环套21、22随着对应的电动

推杆19、20带动压力棒进行前后左右的位置移动。

[0033] 具体使用时：

患者取平卧位或半卧位，根据患者臀型大小选取大、中、小型合适臀型模板的倒L形型

碳纤维板，将附带固定于患者双肩，水平调节移动杆和固定杆之间的间距，使其间距稍大于

腿部宽度，后转动移动杆即可通过移动套管上螺孔固定于臀型模板上。根据患者肢体粗细

程度，通过调节水平杆和垂直杆在长度和高度上分别使多边形支架距皮肤1cm、10cm；通过

调节可移动环形套管使移动架在移动杆和固定杆上移动，两者间距约6-8cm，其中血管压迫

点居于中间，后通过螺钉固定移动架在移动杆和固定杆上的位置。随后一人持压力棒及T型

硅胶垫压迫出血点，达到止血压力值，并设置此时压力值为控制器压力大小的阈值，助手将

压力装手持固定垂直于皮肤压迫点，后通过调节螺纹套管、强力磁力夹，将整个压力系统装

置固定在多边形支架上，并垂直固定于压迫点；同时将纠偏系统固定好，将压力棒置于两U

型检测器的中央，开通电源后启动压力系统及纠偏系统，压力控制器通过感受压力变化维

持压力值在预设水平；启动纠偏系后，设置当前压力棒位置为两U型检测器的感受初始位

置，纠偏控制器通过接受U型检测器的超声传感器的信号，若压力棒出现水平面上的前后左
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右移动，则可通过U型检测器感知后，将信号传统给控制器，经过控制器分析判断电动推杆

是否动作，通过电动推杆调整压力棒的位置，使压力棒维持在两检测器的中央位置，可有效

防止压力棒倾斜。因此通过压力系统及纠偏系统，达到形成稳定的三维空间定位的目的。

[0034] 综上，该系统通过上述三大系统协调运作下，能安全有效达到止血目的，为大血管

破裂止血打下坚实技术基础，提高患者的生存质量，同时，能大大减少医务工作者的工作

量。

[0035] 前述对本发明的具体实例方案的描述是为了说明和例证的目的，这些描述并非想

将本发明限定为公开的精确形式，并且很显然，根据上述教导，可以进行很多改变和变化，

对示例性实施进行选择和描述的目的在于解释本发明的特定原理及其实际应用，从而使得

本领域的技术人员能够实现并利用本发明的各种不同示例性实施方案以及各种不同的选

择和改变。本发明的范围意在由权利要求书及其等同形式所限定。
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