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【57】申請專利範圍
1.　一種下肢復健裝置，包含：一座體，具有一容置空間以及一開孔，該開孔在該座體的頂
面上並連通該座體內的該容置空間；一置腳板，樞設於該座體的該頂面上與該開孔相隔

一距離，供一使用者的一腿部置放，該置腳板樞轉時固定於一復健位置；一重力感測模

組，設於該置腳板供腿部置放的一表面上，該重力感測模組感測該置腳板承受的一重量

值；一壓力感測模組，設於該置腳板供腿部置放的該表面上，該壓力感測模組感測該置

腳板樞轉時施力於該腿部，導致抵靠該置腳板的該腿部產生的一反抗力值；一致動模

組，連接該置腳板，並通過該座體的該開孔延伸至該容置空間內，該致動模組致動該置

腳板相對於該座體樞轉該移動角度，以將該置腳板從當下所在的一高度位置移動至欲抵

達的該復健位置；一驅動模組，設於該座體的該容置空間內，並連接該致動模組，該驅

動模組驅動該致動模組作動；一儲存模組，設於該座體的該容置空間內，該儲存模組儲

存該使用者的一體重值、該重量值以及該反抗力值；一控制模組，設於該座體的該容置

空間內，並電性連接該重力感測模組、該壓力感測模組、該驅動模組以及該儲存模組，

該控制模組根據該體重值、該重量值和該反抗力值，以決定該置腳板的一目標傾斜度和

一目標高度，並據以控制該驅動模組對該致動模組的驅動；以及一三軸感測模組，設於

該置腳板的另一表面上，並電性連接該控制模組，該三軸感測模組感測該置腳板的一目

前移動方向和相對於該座體的一目前移動角度，該控制模組根據該目標傾斜度和該目標

高度，決定該置腳板的一目標移動方向，該控制模組判斷該目前移動方向與該目標移動

方向不相符時，控制該驅動模組驅動該致動模組往反方向作動，該控制模組基於該置腳

板移動前相對於該座體的一原傾斜度以及該目前移動角度，以計算該置腳板移動後相對

於該座體的一目前角度，並比對該目標傾斜度與該目前角度的一差值，以決定該置腳板

再樞轉的角度。

2.　如請求項第 1項所述的下肢復健裝置，更包含一輸入模組，電性連接該控制模組，該輸
入模組供輸入一自動模式以及一手動模式，且切換至該手動模式下時供輸入一復健次
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數，每次復健的一復健時間、該目標傾斜度和該目標高度，以及該輸入模組供輸入該使

用者的該體重值，該控制模組根據該輸入模組的輸入資訊控制該驅動模組對該致動模組

的驅動。

3.　一種復健方法，適用於如請求項第 1項所述的下肢復健裝置，包含下列步驟：(a)從複數
個體重範圍值選擇一使用者的一體重值所落入的其中一該體重範圍值；(b)放置該使用者
的一腿部至一置腳板上，其中該置腳板樞設於一座體的頂面上；(c)感測該置腳板上承受
的重量值是否在一腿部重量範圍值內，若否，則返回執行步驟(b)，若是，則執行步驟
(d)；(d)根據該使用者的該體重值和該置腳板承受的該重量值，決定該置腳板的一目標傾
斜度和一目標高度；(e)基於該目標傾斜度，驅動該置腳板朝該目標高度往遠離該座體的
方向樞轉，同時感測該腿部抵靠該置腳板的一反抗力；(f)判斷該腿部抵靠該置腳板時的
該反抗力是否等於或大於一壓力門檻值，若否，則執行步驟(e)，若是，執行步驟(g)；(g)
驅動該置腳板往靠近該座體的方向樞轉，直到該腿部抵靠該置腳板時的該反抗力小於該

壓力門檻值時，停止對該置腳板的驅動，並固定該置腳板於對應該置腳板的該樞轉角度

的一復健位置；以及(h)驅動該置腳板朝靠近該座體的方向樞轉，直到該置腳板貼設於該
座體的該頂面上，將該使用者的該腿部從該置腳板上移出。

4.　如請求項第 3項所述的復健方法，更包含下列步驟：在步驟(e)或(g)驅動該置腳板樞轉的
過程中，判斷該使用者的該腿部的一承受程度是否在一舒適範圍內，若否，停止執行步

驟(e)或(g)，並在經過一預設時間後，驅動該置腳板往反方向樞轉，直到該使用者的該腿
部的該承受程度是否在該舒適範圍內，若是，執行完步驟(e)或(g)。

5.　如請求項第 3項所述的復健方法，更包含下列步驟：依據該使用者的狀態判斷是否中途
停止復健，若否，執行步驟(g)，若是，則直接跳至步驟(h)。

6.　一種復健方法，適用於如請求項第 1項所述的下肢復健裝置，包含下列步驟：(a)放置該
使用者的一腿部至一置腳板上，其中該置腳板樞設於一座體的頂面上；(b)輸入一復健次
數；(c)輸入一角度範圍；(d)驅動該置腳板朝遠離該座體的方向樞轉，同時感測該置腳板
的一移動角度；(e)基於該置腳板移動前相對於該座體的一原傾斜度以及該移動角度，以
計算該置腳板移動後相對於該座體的一目前角度；(f)比對該目前角度是否等於或大於一
目標傾斜度，若否，執行步驟(e)，若是，執行步驟(g)；(g)判斷該目前角度是否等於一目
標傾斜度，若否，在經過一預設時間後，驅動該置腳板朝靠近該座體的方向樞轉，若

是，執行步驟(h)；(h)停止對該置腳板的驅動，並固定該置腳板於對應該置腳板的一樞轉
角度的一復健位置；以及(i)驅動該置腳板朝靠近該座體的方向樞轉，使置腳板貼設於該
座體的該頂面上，將該使用者的該腿部從該置腳板上移出。

7.　如請求項第 6項所述的復健方法，更包含下列步驟：在步驟(d)或(g)驅動該置腳板樞轉的
過程中，判斷該使用者的該腿部的一承受程度是否在一舒適範圍內，若否，停止執行步

驟(d)或(g)，在經過一預設時間後，驅動該置腳板反方向樞轉，直到該使用者的該腿部的
該承受程度是否在該舒適範圍內，若是，執行完步驟(d)或(g)。

8.　如請求項第 6項所述的復健方法，更包含下列步驟：依據該使用者的狀態判斷是否中途
停止復健，若否，執行步驟(e)，若是，則直接跳至步驟(i)。

9.　如請求項第 6項所述的復健方法，更包含下列步驟：設定每次復健的一復健開始時間以
及一復健結束時間，或輸入每次復健的一間隔時間，並在即將到達該復健開始時間時，

提醒該使用者執行步驟(a)。
圖式簡單說明

圖 1是本發明下肢復健裝置的第一結構示意圖。
圖 2是本發明下肢復健裝置的第二結構示意圖。

(2)
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圖 3是本發明下肢復健裝置的使用狀態示意圖。
圖 4是本發明復健方法的一實施例的步驟流程圖。
圖 5是本發明復健方法的另一實施例的步驟流程圖。
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