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（22）申请日 20200420

（73）专利权人 [深圳大学]

地址 广东省深圳市南山区南海大道3688号

（72）发明人 [周梓达, 叶日鸿, 汪朋飞]

（74）专利代理机构 深圳市君胜知识产权代理事务所（普通合伙）

      代理人 [朱阳波, 宗继颖]
	

	（54）实用新型名称
     一种爬楼梯轮椅
	


	（57）摘要
     本实用新型公开了一种爬楼梯轮椅，其中包括椅面，固定连接在所述椅面下表面的支架，设置在所述椅面下方的前部且用于沿竖直方向移动的第一升降机构，转动设置在所述第一升降机构上的前驱动轮；设置在所述椅面下方的后部且用于沿竖直方向移动的第二升降机构，铰接的所述第二升降机构前端且用于前后摆动的后轮推摆机构，转动设置在所述后轮推摆机构上的后驱动轮；设置在所述第二升降机构后端且用于沿竖直方向移动的第三升降机构，转动设置在所述第三升降机构上的第一辅助轮；固定设置在所述椅面下且用于前后摆动的辅助推摆机构，转动设置在所述辅助推摆机构上的第二辅助轮。简化了结构和爬楼梯动作，行动灵活，大幅提高了爬楼梯效率和稳定性。
	



	权 利 要 求 书


1.一种爬楼梯轮椅，包括椅面，固定连接在所述椅面下表面的支架，其特征在于，还包括:
设置在所述椅面下方的前部且用于沿竖直方向移动的第一升降机构，转动设置在所述第一升降机构上的前驱动轮；
设置在所述椅面下方的后部且用于沿竖直方向移动的第二升降机构，铰接的所述第二升降机构前端且用于前后摆动的后轮推摆机构，转动设置在所述后轮推摆机构上的后驱动轮；
设置在所述第二升降机构后端且用于沿竖直方向移动的第三升降机构，转动设置在所述第三升降机构上的第一辅助轮；
固定设置在所述椅面下且用于前后摆动的辅助推摆机构，转动设置在所述辅助推摆机构上的第二辅助轮。
2.根据权利要求1所述的爬楼梯轮椅，其特征在于，所述第一升降机构包括固定设置在所述椅面下表面的第一电机，连接在所述第一电机的输出轴上的第一滚珠丝杠模组，连接在所述第一滚珠丝杠模组的丝杠螺母上的第一支脚；
在第一支脚上固定设置有第二电机，所述第二电机的输出轴连接所述前驱动轮。
3.根据权利要求1所述的爬楼梯轮椅，其特征在于，所述第二升降机构沿竖直方向架设在所述支架与所述椅面之间，所述第二升降机构包括固定设置在所述支架上的第三电机，连接在所述第三电机的输出轴上的第二滚珠丝杠模组，连接在所述第二滚珠丝杠模组的丝杠螺母上且沿前后方向延伸设置的抬升梁，沿竖直方向固定设置在所述椅面与所述支架之间的光轴，套设在所述光轴外且固定连接在所述抬升梁上的直线轴承。
4.根据权利要求3所述的爬楼梯轮椅，其特征在于，所述后轮推摆机构包括铰接在所述抬升梁上的第二支脚，一端铰接在所述第二支脚上且另一端铰接在所述抬升梁上的电动推杆，所述电动推杆用于推动所述第二支脚前后摆动；
所述第二支脚上固定设置有第四电机，所述第四电机的输出轴连接所述后驱动轮。
5.根据权利要求3所述的爬楼梯轮椅，其特征在于，所述抬升梁的后端固定连接第三升降机构，所述第三升降机构包括第五电机，沿竖直方向连接在第五电机的输出轴上的第三滚珠丝杠模组，所述第三滚珠丝杠模组的丝杠螺母固定连接所述抬升梁，固定连接在所述第三滚珠丝杠模组的下端的第三支脚；所述第三支脚上转动连接所述第一辅助轮。
6.根据权利要求1所述的爬楼梯轮椅，其特征在于，所述辅助推摆机构包括固定设置在所述支架后端的舵机，连接在所述舵机的输出轴上的第一连杆，通过限位销铰接在所述第一连杆上的第二连杆，一端铰接在所述第二连杆上的第三连杆，固定连接在所述第三连杆上的第四支脚，所述第三连杆的另一端铰接在所述支架上；
所述第二辅助轮转动设置在所述第四支脚上；
所述支架上固定设置有限位块，所述限位块用于卡嵌所述限位销。
7.根据权利要求1所述的爬楼梯轮椅，其特征在于，还包括有转动设置在所述椅面前端的脚架，一端铰接在所述脚架上且另一端铰接在所述支架上的第一可控气弹簧。
8.根据权利要求1所述的爬楼梯轮椅，其特征在于，还包括有转动设置在所述椅面后端的靠背，一端铰接在所述靠背上且另一端铰接在所述支架上的第二可控气弹簧。
9.根据权利要求1所述的爬楼梯轮椅，其特征在于，所述第一升降机构设置有两个，两个所述第一升降机构分别位于椅面的左右两侧，两个所述第一升降机构之间固定设置有滑靴；
所述第二升降机构设置有两个，两个所述第二升降机构分别位于椅面的左右两侧，所述后轮推摆机构设置有两个，两个所述后轮推摆机构之间固定设置有同步杆。
10.根据权利要求1所述的爬楼梯轮椅，其特征在于，还包括有固定设置在所述第一升降机构上用于检测高度的第一传感器；固定设置在所述后轮推摆机构上用于检测高度的第二传感器；固定设置在所述第三升降机构上用于检测高度的第三传感器；固定设置在所述辅助推摆机构上用于检测高度的第四传感器。


	说 明 书


一种爬楼梯轮椅
技术领域
本实用新型涉及轮椅领域，尤其涉及的是一种爬楼梯轮椅。
背景技术
随着社会老龄化，老年人比例增多，同时残疾人的数量也在增加，行动不便人数的基数近几年增幅明显。而楼梯是日常生活中常见的一种障碍，无论电梯、无障碍通道如何普及，都有很多不可避免楼梯结构，如小区住宅、人行天桥、地下隧道等。即使是只有几级台阶，也成为普通轮椅无法逾越的鸿沟，特别是目前社会发展，建筑数量增多，进一步增加了台阶和楼梯，也加剧了老年人行动不便者与下肢残疾者出行的不便。因此，设计一款可爬梯的轮椅迫在眉睫。
国内外对爬楼梯装置都已经有过大量的研究，总体来看可按照爬楼梯功能实现的原理可分为轮组式，履带式，以及其他附加辅助式爬楼梯装置。轮组式爬梯装置是由星轮翻转，在爬梯过程中重心起伏较大，造成乘坐者感到不适。目前市场上履带式爬楼梯装置的轮椅应用较多，与其它爬梯机构相比，其运动方式更为连续，传动效率比较高，控制简单，能够适应多种尺寸的楼梯。爬梯过程中轮椅的重心总是沿着与楼梯台阶沿的连线相平行的直线运动，其重心的波动很小，运动平稳。但是，履带是爬梯装置结构笨重，行动不灵活，且不适合在楼梯阶沿太光滑及斜度大于30°～ 35°的环境使用。另外，履带轮椅爬楼梯时容易损坏楼梯边沿，后期的维护成本较高。这一系列问题都制约着履带轮椅的发展和普及。
因此，现有技术还有待于改进和发展。
实用新型内容
鉴于上述现有技术的不足，本实用新型的目的在于提供一种爬楼梯轮椅，其中，本发的爬楼梯轮椅通过结构上进行巧妙的设计，简化了结构和爬楼梯动作，行动灵活，大幅提高了爬楼梯效率和稳定性，解决了履带轮椅爬楼梯时容易损坏楼梯边沿，后期的维护成本较高的问题，同时爬梯过程中重心起伏平稳，从而实现高效、稳定的攀爬不同尺寸的楼梯的优点。
本实用新型的技术方案如下：
一种爬楼梯轮椅，其中，包括椅面，固定连接在所述椅面下表面的支架，还包括:
设置在所述椅面下方的前部且用于沿竖直方向移动的第一升降机构，转动设置在所述第一升降机构上的前驱动轮；
设置在所述椅面下方的后部且用于沿竖直方向移动的第二升降机构，铰接的所述第二升降机构前端且用于前后摆动的后轮推摆机构，转动设置在所述后轮推摆机构上的后驱动轮；
设置在所述第二升降机构后端且用于沿竖直方向移动的第三升降机构，转动设置在所述第三升降机构上的第一辅助轮；
固定设置在所述椅面下且用于前后摆动的辅助推摆机构，转动设置在所述辅助推摆机构上的第二辅助轮。
进一步，所述第一升降机构包括固定设置在所述椅面下表面的第一电机，连接在所述第一电机的输出轴上的第一滚珠丝杠模组，连接在所述第一滚珠丝杠模组的丝杠螺母上的第一支脚；
在第一支脚上固定设置有第二电机，所述第二电机的输出轴连接所述前驱动轮。
进一步，所述第二升降机构沿竖直方向架设在所述支架与所述椅面之间，所述第二升降机构包括固定设置在所述支架上的第三电机，连接在所述第三电机的输出轴上的第二滚珠丝杠模组，连接在所述第二滚珠丝杠模组的丝杠螺母上且沿前后方向延伸设置的抬升梁，沿竖直方向固定设置在所述椅面与所述支架之间的光轴，套设在所述光轴外且固定连接在所述抬升梁上的直线轴承。
进一步，所述后轮推摆机构包括铰接在所述抬升梁上的第二支脚，一端铰接在所述第二支脚上且另一端铰接在所述抬升梁上的电动推杆，所述电动推杆用于推动所述第二支脚前后摆动；
所述第二支脚上固定设置有第四电机，所述第四电机的输出轴连接所述后驱动轮。
进一步，所述抬升梁的后端固定连接第三升降机构，所述第三升降机构包括第五电机，沿竖直方向连接在第五电机的输出轴上的第三滚珠丝杠模组，所述第三滚珠丝杠模组的丝杠螺母固定连接所述抬升梁，固定连接在所述第三滚珠丝杠模组的下端的第三支脚；所述第三支脚上转动连接所述第一辅助轮。
进一步，所述辅助推摆机构包括固定设置在所述支架后端的舵机，连接在所述舵机的输出轴上的第一连杆，通过限位销铰接在所述第一连杆上的第二连杆，一端铰接在所述第二连杆上的第三连杆，固定连接在所述第三连杆上的第四支脚，所述第三连杆的另一端铰接在所述支架上；
所述第二辅助轮转动设置在所述第四支脚上；
所述支架上固定设置有限位块，所述限位块用于卡嵌所述限位销。
进一步，还包括有转动设置在所述椅面前端的脚架，一端铰接在所述脚架上且另一端铰接在所述支架上的第一可控气弹簧。
进一步，还包括有转动设置在所述椅面后端的靠背，一端铰接在所述靠背上且另一端铰接在所述支架上的第二可控气弹簧。
进一步，所述第一升降机构设置有两个，两个所述第一升降机构分别位于椅面的左右两侧，两个所述第一升降机构之间固定设置有滑靴；
所述第二升降机构设置有两个，两个所述第二升降机构分别位于椅面的左右两侧，所述后轮推摆机构设置有两个，两个所述后轮推摆机构之间固定设置有同步杆。
进一步，还包括有固定设置在所述第一升降机构上用于检测高度的第一传感器；固定设置在所述后轮推摆机构上用于检测高度的第二传感器；固定设置在所述第三升降机构上用于检测高度的第三传感器；固定设置在所述辅助推摆机构上用于检测高度的第四传感器。
与现有技术相比，本实用新型提出的一种爬楼梯轮椅，其中在地面上，后驱动轮为收缩状态，第二辅助轮为收缩状态，轮椅行驶靠前驱动轮和后驱动轮进行支撑，到达楼梯口，使背面靠近楼梯，启动上楼模式，首先辅助推摆机构摆动，使第二辅助轮支撑在地面上，再控制第二升降机构上升，同时后轮推摆机构向前摆出，使后驱动轮靠近前驱动轮，这样形成前驱动轮、后驱动轮、第二辅助轮支撑轮椅的支撑结构；再使第三升降机构下降使第一辅助轮抵靠在楼梯第一台阶上，再下降第一升降机构和第二升降机构从而抬升椅面，使辅助推摆机构的第二辅助轮上升到楼梯第一台阶上，使第一辅助轮和第二辅助轮到达第一台阶后，移动轮椅，使第一辅助轮靠近第二台阶，此时第一辅助轮与第二辅助轮在楼梯第一台阶上，前驱动轮和后驱动轮在地面上，抬升第二升降机构，使后驱动轮和第一辅助轮向上提升，第一辅助轮到第二台阶所在高度，后驱动轮到达第一台阶高度，轮椅向后移动靠近第二台阶，这样使第一辅助轮到达楼梯第二台阶上，后驱动轮到达楼梯第一台阶上，此时轮椅通过后驱动轮和第二辅助轮稳定支撑在楼梯第一台阶上，第一辅助轮支撑在第二台阶上；下降第二升降机构，使第一升降机构和辅助推摆机构进行提升，且整个轮椅除了后驱动轮和第一辅助驱动轮外都被抬升，这样前驱动轮到达第一台阶，第二辅助轮到达第二台阶，轮椅向第三台阶移动，前驱动轮和后驱动轮在第一台阶上实现支撑，第一辅助轮和第二辅助轮在第二台阶上实现对轮椅的支撑；再提升第二升降机构，使第一辅助轮到达第三台阶高度，后驱动轮到达第二台阶；轮椅向第三台阶移动，第一辅助轮在第三台阶上，后驱动轮在第二台阶上实现对轮椅支撑；再下降第二升降机构，使前驱动轮到达第二台阶，第二辅助轮到达第三台阶，依次原理完成轮椅连续抬升，在动作和控制上具有极大的简化，并且更加高效。本方案适应范围广。本实用新型采用轮椅的前后支撑的高度差等于台阶高度的支撑结构作为组成的主要元素，对于不同的台阶高度，轮椅具备了自适应调节的能力，即通过第一升降机构和第三升降机构两组支撑结构调节高度差；对于台阶高度，由于支撑结构支撑在相邻的两级台阶上，前后跨度足够维持重心，因此可以按最窄的楼梯宽度进行设计。对于所有按照国家规定的行业标准设计的楼梯，其宽度均在260-320mm之间，高度均在140-210mm之间，本实用新型可以通过结构尺寸设计，适应行业标准设计下的所有楼梯。同时本方案机身水平抬升，抬升过程平稳，而目前市面上的爬梯轮椅大都采用星轮式或者履带式，这类机器人由于其形式的限制，在爬梯过程中机身是倾斜的，爬梯时，轮椅倾斜会对乘坐者造成心理的恐慌，而且也容易失重，所以此类机构需要额外增加一个矫正的机构，从而增加重量和机构复杂，而本方案的爬梯机构基于升降机构的设计，在爬楼梯的过程中的运动轨迹是垂直上升以及水平前移，不存在角度的变化，因此在爬梯过程中能够保持机器自身水平，不需要增加额外的机构进行水平校正，不易失重，实现平稳爬升。本方案运行稳定、安全。两组前后具有高度差的支撑结构，使得无论是在爬梯过程还是平地运行过程，均保证了至少4个轮子(前后2组)同时接触地面或台阶面，且支撑的前后跨度大，因此运行过程中机体平稳，容易维持重心，不容易翻车或者是倾斜。本方案的结构简洁，主要由分布于两侧的支撑结构组成，体积小、重量轻，并且支撑结构模块化安装，安装、维护方便。
附图说明
图1为本实用新型一种爬楼梯轮椅的实施例的左视图；
图2为本实用新型一种爬楼梯轮椅的实施例的结构示意图；
图3为本实用新型一种爬楼梯轮椅的实施例的第一升降机构的结构示意图；
图4为本实用新型的一种爬楼梯轮椅的实施例的第二升降机构的部分零件的结构示意图。
图5为本实用新型的一种爬楼梯轮椅的实施例的第三升降机构和的后轮推摆机构的结构示意图；
图6为本实用新型的一种爬楼梯轮椅的实施例的后轮推摆机构的收缩状态的结构示意图；
图7为本实用新型的一种爬楼梯轮椅的实施例的辅助推摆机构的收缩状态的结构示意图；
图8为本实用新型的一种爬楼梯轮椅的实施例的辅助推摆机构的展开状态的结构示意图；
图9为本实用新型的一种爬楼梯轮椅的实施例的剖视图；
图10为本实用新型一种爬楼梯轮椅的实施例的左视图；
图11为本实用新型一种爬楼梯轮椅的在爬楼梯时的各状态图；
图12为本实用新型一种爬楼梯轮椅的在爬楼梯时的各状态图；
图13为本实用新型一种爬楼梯轮椅的在爬楼梯时的各状态图；
图14为本实用新型一种爬楼梯轮椅的在下楼梯时的各状态图；
图15为本实用新型一种爬楼梯轮椅的在下楼梯时的各状态图。
图中各标号：1、椅面；2、靠背；3、脚架；4、控制台；5、电池； 6、支架；7、滑靴；8、第一可控气弹簧；9、第二可控气弹簧；10、第一升降机构；11、前驱动轮；12、第一传感器；13、第二电机；14、第一电机；15、第一滚珠丝杠模组；16、第一支脚；20、第二升降机构；21、第三电机；22、第二滚珠丝杠模组；23、抬升梁；24、光轴；25、直线轴承；26、齿轮副；30、后轮推摆机构；31、第二支脚；32、电动推杆； 33、第二传感器；34、后驱动轮；35、第四电机；36、同步杆；40、第三升降机构；41、第三滚珠丝杠模组；42、第五电机；43、第三支脚；44、第一辅助轮；45、第三传感器；50、辅助推摆机构；51、舵机；52、第一连杆；53、第二连杆；54、第三连杆；55、第四支脚；56、第二辅助轮； 57、限位销；58、限位块；59、第四传感器。
具体实施方式
本实用新型提供一种爬楼梯轮椅，为使本实用新型的目的、技术方案及效果更加清楚、明确，以下参照附图并举实例对本实用新型进一步详细说明。应当理解，此处所描述的具体实施例仅仅用以解释本实用新型，并不用于限定本实用新型。
如图1、图2所示，一种爬楼梯轮椅，其中，包括椅面1，固定连接在所述椅面1下表面的支架6，以轮椅使用时为参考描述本方案的结构，人坐在椅面1上，竖直方向为上下方向，腿和后背所在的方向为前后方向，人的左右方向为结构描述的左右方向，在椅面1上的左右方向还固定设置有扶手，还包括：设置在所述椅面1下方的前部且用于沿竖直方向移动的第一升降机构10，第一升降机构10可以电动升降，在所述第一升降机构10的下端转动设置有前驱动轮11。在所述椅面1下方的后部固定设置有第二升降机构20，第二升降机构20用于沿竖直方向移动，第二升降机构20采用电动控制，所述第二升降机构20前端铰接有后轮推摆机构30，转动设置在所述后轮推摆机构30上的后驱动轮34；后轮推摆机构30用于前后摆动，从而带动后驱动轮34的前后摆动。在所述第二升降机构20后端设置有第三升降机构40，第三升降机构40用于沿竖直方向移动，第三升降机构40可随第二升降机构20上升或下降，转动设置在所述第三升降机构40上的第一辅助轮 44；通过第三升降机构40调节第一辅助轮44与后驱动轮34之间的高度，可以在爬楼梯时，其高度差等于楼梯高度。在所述椅面1下的支架6上固定设置有辅助推摆机构50，转动设置在所述辅助推摆机构50上的第二辅助轮56，辅助推摆机构50用于前后摆动第二辅助轮56，在不用爬梯时，使第二辅助轮56呈收缩状态，在爬楼时，第一升降机构10可上下调节使前驱动轮11与第二辅助轮56之间的高度差等于楼梯台阶的高度。
本实用新型在爬楼梯过程中的过程为：如图1、图11、图12所示，在地面上，后驱动轮34为收缩状态，第二辅助轮56为收缩状态，轮椅行驶靠前驱动轮11和后驱动轮34进行支撑，到达楼梯口，使背面靠近楼梯，首先辅助推摆机构50摆动，使第二辅助轮56支撑在地面上，再控制第二升降机构20上升，同时后轮推摆机构30向前摆出，使后驱动轮34靠近前驱动轮 11，这样形成前驱动轮11、后驱动轮34、第二辅助轮56支撑轮椅的支撑结构；再使第三升降机构40下降使第一辅助轮44抵靠在楼梯第一台阶上，再下降第一升降机构10和第二升降机构20从而抬升椅面1，使辅助推摆机构 50的第二辅助轮56上升到楼梯第一台阶上，使第一辅助轮44和第二辅助轮 56到达第一台阶后，移动轮椅，使第一辅助轮44靠近第二台阶，此时第一辅助轮44与第二辅助轮56在楼梯第一台阶上，前驱动轮11和后驱动轮34在地面上，抬升第二升降机构20，使后驱动轮34和第一辅助轮44向上提升，第一辅助轮44到第二台阶所在高度，后驱动轮34到达第一台阶高度，轮椅向后移动靠近第二台阶，这样使第一辅助轮44到达楼梯第二台阶上，后驱动轮34到达楼梯第一台阶上，此时轮椅通过后驱动轮34和第二辅助轮56稳定支撑在楼梯第一台阶上，第一辅助轮44支撑在第二台阶上；下降第二升降机构20，使第一升降机构10和辅助推摆机构50进行提升，这样前驱动轮 11到达第一台阶，第二辅助轮56到达第二台阶，轮椅向第三台阶移动，前驱动轮11和后驱动轮34在第一台阶上实现支撑，第一辅助轮44和第二辅助轮56在第二台阶上实现对轮椅的支撑；再提升第二升降机构20，使第一辅助轮44到达第三台阶高度，后驱动轮34到达第二台阶；轮椅向第三台阶移动，第一辅助轮44在第三台阶上，后驱动轮34在第二台阶上实现对轮椅支撑；再下降第二升降机构20，使前驱动轮11到达第二台阶，第二辅助轮56 到达第三台阶，依次原理完成轮椅连续抬升，同理可实现下台阶的操作，本方案在动作和控制上具有极大的简化，并且更加高效。本方案适应范围广。本实用新型采用轮椅的前后支撑的高度差等于台阶高度的支撑结构作为组成的主要元素，对于不同的台阶高度，轮椅具备了自适应调节的能力，即通过第一升降机构10和第三升降机构40两组支撑结构调节高度差；对于台阶高度，由于支撑结构支撑在相邻的两级台阶上，前后跨度足够维持重心，因此可以按最窄的楼梯宽度进行设计。
本实施例的具体结构为：如图2、图3所示，所述第一升降机构10包括通过螺钉固定连接在所述椅面1下表面的第一电机14，连接在所述第一电机14的输出轴上的第一滚珠丝杠模组15，第一滚珠丝杠模组15通过第一电机14的驱动而实现升降，第一滚珠丝杠模组15为常用结构，其中，第一滚珠丝杠模组包含由滚珠丝杆和丝杆螺母组成的滚珠丝杆副和由直线导轨和导轨滑块组成的直线导轨副，通过滚珠丝杠转动，而实现丝杠螺母的直线移动，同时通过直线导轨副进行定位，使丝杠螺钉实现定向的直线移动，滚珠丝杆副具有良好的精度、机械效率和承载能力，能够保证支撑的稳定性和升降的准确性；后文中的第二滚珠丝杠模组22，第三滚珠丝杠模组41 均采用相同或相似的方案来实现；在所述第一滚珠丝杠模组15的丝杠螺母上固定连接有第一支脚16；通过第一滚珠丝杠模组15通电后，实现对第一支脚16的升降。在第一支脚16上通过螺钉固定连接有第二电机13，第二电机13沿左右方向设置，所述第二电机13的输出轴连接所述前驱动轮11；第二电机13通电，带动前驱动轮11转动，从而为轮椅提供动力。
如图4、图5所示，所述第二升降机构20沿竖直方向架设在所述支架6 与所述椅面1之间，所述第二升降机构20包括固定设置在所述支架6上的第三电机21，在所述第三电机21的输出轴上连接有齿轮副26，所述齿轮副26 连接第二滚珠丝杠模组22从而为第二滚珠丝杠模组22提供动力，在所述第二滚珠丝杠模组22的丝杠螺母上且沿前后方向延伸设置有抬升梁23，沿竖直方向在所述椅面1与所述支架6之间固定设置有光轴24，在所述光轴24上套设有直线轴承25，所述直线轴承25固定连接在所述抬升梁23上，光轴24 与直线轴承25的作用相当于滚珠丝杠模组中的直线导轨副，从而通过第二滚珠丝杠模组22实现对抬升梁23的上下升降，而采用齿轮副26连接第三电机21与第二滚珠丝杠模组22，齿轮副26的齿数和模数可以根据电机性能和实际工况进行调整，实现加速(提高升降速度)或减速(增加负载能力)，如果电机性能合适也可以省去齿轮副26，使电机通过联轴器直驱滚珠丝杠模组。
如图5、图6所示，所述后轮推摆机构30包括铰接在所述抬升梁23上的第二支脚31，用于推动第二支脚31的电动推杆32，所述电动推杆32的一端铰接在所述第二支脚31上且另一端铰接在所述抬升梁23上，所述在第二支脚31的下端通过螺钉固定设置有第四电机35，所述第四电机35的输出轴连接所述后驱动轮34，第四电机35驱动所述后驱动轮34转动，为轮椅提供前进或后退的动力。所述电动推杆32推动所述第二支脚31前后摆动从而实现后驱动轮34的展开(抬升梁23与第二支脚31成直角)或收起(抬升梁23与第二支脚31成锐角)；后驱动轮34的展开和收起过程需要电动推杆32伸缩和第二升降机构20驱动抬升梁23升降同时进行，并且速度协调好，不能使后驱动轮34低于第二辅助轮56，这样不会将轮椅抬起，或者避免第四电机 35干涉到其他构件，当开始爬楼时，电动推杆32伸出的同时第二升降机构20驱动抬升梁23上升，这样抬升梁23上升的同时推出第二支脚31，使第二支脚31带动后驱动轮34前移，使抬升梁23与第二支脚31成90度，后驱动轮 34展开，后驱动轮34展开的同时，辅助推摆机构50摆动，使第二辅助轮56 支撑在地面上。
所述抬升梁23的后端固定连接第三升降机构40，所述第三升降机构40 包括第五电机42，沿竖直方向连接在第五电机42的输出轴上的第三滚珠丝杠模组41，所述第三滚珠丝杠模组41的丝杠螺母通过螺钉固定连接所述抬升梁23，固定连接在所述第三滚珠丝杠模组41的下端的第三支脚43；在所述第三支脚43上转动连接所述第一辅助轮44。这样当抬升梁23进行上升或下降时，带动所述第三升降机构40进行上升或下降，而第三滚珠丝杠模组41可以根据台阶的高度单独控制第三支脚43的上升或下降，使第一辅助轮 44抵靠在台阶面上。
如图1、图7、图8所示，所述辅助推摆机构50包括固定设置在所述支架6后端的舵机51，连接在所述舵机51的输出轴上的第一连杆52，通过限位销57铰接在所述第一连杆52上的第二连杆53，铰接在所述第二连杆53上的第三连杆54，第三连杆54的一端铰接在所述第二连杆53上，另一端铰接在所述支架6上；这样第一连杆52、第二连杆53、第三连杆54和支架6组成四连杆机构；在所述第三连杆54上固定连接有第四支脚55，所述第二辅助轮56转动设置在所述第四支脚55上。舵机51与第一连杆52连接，驱动四连杆机构，从而控制第四支脚55收起和展开。第一连杆52与第二连杆53铰接处为限位销57，比机构其他位置的销更长，在所述支架6上通过螺钉固定连接有限位块58，当第四支脚55收起时，限位销57抵靠在所述限位块58 上，而限位块58不会干涉到其他任何构件。当辅助推摆机构50处于收起状态时，第四支脚55倾斜，第二辅助轮56离地，限位销57卡在限位块58上。后驱动轮34的支持力(地面对重力的反作用力)会直接传递到支架上，而不会传递到舵机51和滚珠丝杆副处，减少应力载荷、延长寿命、起保护作用。当辅助推摆机构50处于展开状态时，第二辅助轮56与地面接触，第四支脚55支撑在支架上，地面的支持力也直接传递到支架上，减少四连杆机构受力，同样起保护作用。
如图4、图5所示，所述第一升降机构10设置有两个，两个所述第一升降机构10分别位于椅面1的左右两侧，两个所述第一升降机构10之间固定设置有滑靴7；滑靴7用于增加两个第一升降机构10的直线约束，使第一升降机构10之间稳定支撑。所述第二升降机构20设置有两个，两个所述第二升降机构20分别位于椅面1的左右两侧，所述后轮推摆机构30设置有两个，两个所述后轮推摆机构30之间固定设置有同步杆36。同步杆36固定连接两个后轮推摆机构30，使后轮推摆机构30同步摆动，增强其稳定性。同时，辅助推摆机构50的第三连杆54后端开设凹槽，当辅助推摆机构50处于收起状态时，第四支脚55倾斜、第二辅助轮56离地，限位销57卡在限位块 58上时第四连杆上的凹槽抵靠同步杆36外壁。这样减少应力载荷、延长寿命、起保护作用。
为实现智能化控制，还包括有各种传感器，具体为，如图3所示，固定设置在所述第一升降机构10上用于检测高度的第一传感器12，第一传感器12可以检测前驱动轮11离地面高度并控制第一升降机构10进行相应的升降操作；如图5所示，在所述后轮推摆机构30上固定设置有用于检测高度的第二传感器33，所述第二传感器33可以检测后驱动轮34离地面高度并控制第二升降机构20进行相应的升降操作和后轮推摆机构30进行收缩和展开动作；如图6所示，在所述第三升降机构40上固定设置有用于检测高度的第三传感器45，所述第三传感器45可以检测第一辅助轮44离地面高度并控制第三升降机构40进行相应的升降操作；如图9、图10所示，在所述辅助推摆机构50上固定设置用于检测高度的第四传感器59，所述第四传感器59 可以检测第二辅助轮56离地面高度并控制辅助推摆机构50进行相应的收缩和展开操作。
轮椅整体结构左右对称。各种传感器均采用左右成对设置，如果在上下楼梯过程中左右对称设置的传感器所反馈的信息不一致，则证明轮椅不平行与台阶，方向出现偏移，轮椅会自动通过左右两侧的第一升降机构、第二升降机构或第三升降机构的驱动电机的差速进行方向矫正。
如图1、图9所示，还包括有转动设置在所述椅面1前端的脚架3，一端铰接在所述脚架3上且另一端铰接在所述支架6上的第一可控气弹簧8，通过第一可控气弹簧8推动脚架3的抬起和放下，从而实现脚架3的适宜角度调节控制。还包括有转动设置在所述椅面1后端的靠背2，一端铰接在所述靠背2上且另一端铰接在所述支架6上的第二可控气弹簧9。通过第二可控气弹簧9伸缩来推动靠背2的抬起和放下，控制其倾斜程度，从而实现靠背 2的适宜角度调节。在所述支架6上固定设置有电池5，电池5为所有用电器进行供电。
左扶手或右扶手上设置有控制台4，控制台4上安装有控制电路，通过控制电路实现对轮椅的自动化控制，在所述控制台4上设置有摇杆，用于控制轮椅在地面移动，以及多个按键，用实现控制气弹簧伸缩、进入自动上下楼梯模式等功能。此外也可以根据消费需求增加喇叭、驻车等功能。
本实用新型一种爬楼梯轮椅的爬楼工作原理为：如图11中a-b所示，在地面上，后驱动轮34为收缩状态从而接触于地面，第二辅助轮56为收缩状态从而悬空在地面上，轮椅行驶靠前驱动轮11和后驱动轮34进行支撑，到达楼梯口，使背面靠近楼梯，首先辅助推摆机构50摆动，使第二辅助轮56 支撑在地面上，再控制第二升降机构20上升，同时后轮推摆机构30向前摆出，使后驱动轮34靠近前驱动轮11，这样形成前驱动轮11、后驱动轮34、第二辅助轮56抵靠在地面上的支撑结构。
如图11中b所示，第二升降机构20上升，抬起第三升降机构40，如图 11中c所示，再使第三升降机构40下降使第一辅助轮44抵靠在楼梯第一台阶上；如图11中d所示，再下降第一升降机构10和第二升降机构20从而抬升椅面1，使辅助推摆机构50的第二辅助轮56上升到楼梯第一台阶上，使第一辅助轮44和第二辅助轮56到达第一台阶后，如图12中e所示，移动轮椅，使第一辅助轮44靠近第二台阶，此时第一辅助轮44与第二辅助轮56在楼梯第一台阶上，前驱动轮11和后驱动轮34在地面上。
如图12中f所示，抬升第二升降机构20，使后驱动轮34和第一辅助轮44 向上提升，第一辅助轮44到第二台阶所在高度，如图12中g所示，后驱动轮34到达第一台阶高度，轮椅向后移动靠近第二台阶，这样使第一辅助轮 44到达楼梯第二台阶上，后驱动轮34到达楼梯第一台阶上，此时轮椅通过后驱动轮34和第二辅助轮56稳定支撑在楼梯第一台阶上，第一辅助轮44支撑在第二台阶上。
如图12中h所示，下降第二升降机构20，使第一升降机构10和辅助推摆机构50进行提升，这样前驱动轮11到达第一台阶，第二辅助轮56到达第二台阶，轮椅向第三台阶移动，如图13中i所示，前驱动轮11和后驱动轮34 在第一台阶上实现支撑，第一辅助轮44和第二辅助轮56在第二台阶上实现对轮椅的支撑。
如图13中j所示，再提升第二升降机构20，使第一辅助轮44到达第三台阶高度，后驱动轮34到达第二台阶；如图13中k所示，轮椅向第三台阶移动，第一辅助轮44在第三台阶上，后驱动轮34在第二台阶上实现对轮椅支撑。
如图13中l所示，下降第二升降机构20，使前驱动轮11到达第二台阶，第二辅助轮56到达第三台阶，依次循环完成轮椅连续抬升。
轮椅可能处于两段楼梯的中间平台上的情况，如果是到达楼梯间的中间平台可以不结束上楼梯模式，楼梯的中间平台的大小、方位都不同，无法通过传感器自动检测，使用者通过摇杆控制轮椅移动，转弯到下一梯段，继续进行攀爬。如果是每上一段楼梯就展开一次后轮推摆机构30、收起一次后轮推摆机构30，导致增加步骤、浪费时间。
当到达楼顶，即所有楼梯均爬完，则结束上楼梯模式，即先收起后轮推摆机构30，第三支脚43也收起至初始位置，然后收起辅助推摆机构，恢复普通状态。
下楼梯的原理为：如图14中a所示，当轮椅来到楼梯边缘，正面朝向楼梯，使轮椅进行下楼梯模式，如图14中b所示，首先辅助推摆机构50展开，第二辅助轮56展开，然后后轮推摆机构30展开，后驱动轮34前移。在此状态下，前驱动轮11、后驱动轮34和第二辅助轮56同时接触地面。轮椅缓慢向前行驶。
如图14中c所示，刚第一感应器感应到距离增加，即增加的距离为台阶高度，前驱动轮11悬空时，如图14中d所示，降下第一升降机构10，下降至前驱动轮11接触到第一台阶面，此时第一升降机构10和辅助推摆机构 50之间的高度差等于楼梯台阶高度。轮椅继续向前行驶。
如图15中e-f所示，当后驱动轮34悬空时，降下第二升降机构20，下降至后驱动轮34接触到第一台阶面。如图15中g所示，轮椅继续前进，到前驱动轮11悬空时，然后上升第二升降机构20，使椅面1下降，降至第二辅助轮56接触第一台阶面，如图15中h所示，前驱动轮11向下接触第二台阶面。此时第二升降机构20上的后驱动轮34和第一辅助轮44的高度差等于楼梯台阶高度，座椅会相对于地面下降一级台阶的高度。轮椅继续向前行驶。
当后驱动轮34悬空时，降下第二升降机构20，下降高度等于抬升的高度或台阶高度，即后驱动轮34到第二台阶面，第一辅助轮44到达第一台阶面。轮椅继续向前行驶。
当时前驱动轮11再次悬空时，重复循环前面的步骤。
当前方再无台阶时，即当前梯段结束。如图15中i-j所示，轮椅先行驶至出第二支脚31，其余部分悬空，然后同时第一升降机构10、第二升降机构20上升，使轮椅降落至地面。完成当前梯段下落；此时，轮椅可能处于两梯段间的平台上，或者是抵达楼梯底部，完成下楼。
如果是到达楼梯间的中间平台可以不结束下楼梯模式，使用者通过摇杆控制轮椅移动，转弯或移动到下一梯段，继续进行下楼。
如果是已抵达楼梯底部，则结束下楼梯模式，即先收起第二升降机构 20，第二支脚31收起至初始位置，然后收起辅助推摆机构50，恢复普通状态。
本方案不仅做成方便老人和残疾人出行的爬楼梯轮椅，也可以通过改装转化，做成爬楼梯婴儿车、快递机器人、送餐机器人等。
综上所述，本实用新型的爬楼梯结构是由第一升降机构10和辅助推摆机构50组成的一组具有前后高度差的支撑结构，以及由第二升降机构20上的后轮推摆机构30和第三升降机构40组成的另一组具有前后高度差的支撑结构构成；两组前后具有高度差的支撑结构的前后高度差等于楼梯台阶高度，能够支撑轮椅在台阶上进行水平升降和平移运动。通过两组支撑结构交替支撑、驱动，轮椅能够平稳、快速、高效的实现多级台阶的连续抬升或下降，从而实现上下楼梯的功能。轮椅能够通过传感器检测，利用控制台4中的控制电路调节滚珠丝杆模组，使两组支撑结构的前后高度差等于楼梯台阶高度，攀爬楼梯过程时，第一升降机构10相对座椅保持不动，起支撑和前后驱动的作用，第二升降机构20能够相对座椅做垂直升降运动，起支撑、升降和前后驱动的作用。本方案在动作和控制上具有极大的简化，并且更加高效。本方案适应范围广。本实用新型采用轮椅的前后支撑的高度差等于台阶高度的支撑结构作为组成的主要元素，对于不同的台阶高度，轮椅具备了自适应调节的能力，即通过第一升降机构10和第三升降机构40分别调节两组支撑结构的高度差；对于台阶高度，由于支撑结构支撑在相邻的两级台阶上，前后跨度足够维持重心，因此可以按最窄的楼梯宽度进行设计。对于所有按照国家规定的行业标准设计的楼梯，其宽度均在260-320mm之间，高度均在140-210mm之间，本实用新型可以通过结构尺寸设计，适应行业标准设计下的所有楼梯。同时本方案机身水平抬升，抬升过程平稳，而目前市面上的爬梯轮椅大都采用星轮式或者履带式，这类机器人由于其形式的限制，在爬梯过程中机身是倾斜的，爬梯时，轮椅倾斜会对乘坐者造成心理的恐慌，而且也容易失重，所以此类机构需要额外增加一个矫正的机构，从而增加重量和机构复杂，而本方案的爬梯机构基于升降机构的设计，在爬楼梯的过程中的运动轨迹是垂直上升以及水平前移，不存在角度的变化，因此在爬梯过程中能够保持机器自身水平，不需要增加额外的机构进行水平校正，不易失重，实现平稳爬升。本方案运行稳定、安全。两组前后具有高度差的支撑结构，使得无论是在爬梯过程还是平地运行过程，均保证了至少4个轮子(前后2组)同时接触地面或台阶面，且支撑的前后跨度大，因此运行过程中机体平稳，容易维持重心，不容易翻车或者是倾斜。本方案的结构简洁，主要由分布于两侧的支撑结构组成，体积小、重量轻，并且支撑结构模块化安装，安装、维护方便。
应当理解的是，本实用新型的应用不限于上述的举例，对本领域普通技术人员来说，可以根据上述说明加以改进或变换，所有这些改进和变换都应属于本实用新型所附权利要求的保护范围。
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