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本实用新型提供一种电缆检修机器人，有解

决了检修人员配合升降梯进行检查且需要两人

配合过程比较繁琐的问题。包括外壳，外壳的前

端面上开有两个竖向的限位滑槽，两个限位滑槽

内分别滑动安装有上滑块和下滑块，上滑块和下

滑块的左右两端分别转动安装有左连杆和右连

杆，两个左连杆的另一端分别转动安装有左单向

轮，两个右连杆的另一端分别转动安装有右单向

轮，两个左连杆之间安装有左拉簧，两个所述右

连杆之间安装有右拉簧，所述上滑块和下滑块通

过驱动结构与固定安装在外壳内的驱动电机连

接。通过盘状凸轮带动上滑块和下滑块上下滑

动，利用连杆结构使得夹持在电缆上且两两配合

的左单向轮和右单向轮能够在电缆上间歇移动，

实现了电缆的自动检查。
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1.一种电缆检修机器人，包括内部中空的竖向的外壳（1）和横向的横向外壳（2），且外

壳（1）和横向外壳（2）内部连通，所述外壳（1）上安装有多个摄像头（101），其特征在于，所述

外壳（1）的前端面上开有两个竖向的限位滑槽（3），两个所述限位滑槽（3）内分别滑动安装

有上滑块（4）和下滑块（5），所述上滑块（4）和下滑块（5）的左右两端分别转动安装有左连杆

（6）和右连杆（7），两个所述左连杆（6）的另一端分别转动安装有左单向轮（8），两个所述右

连杆（7）的另一端分别转动安装有右单向轮（9），两个所述左连杆（6）之间安装有左拉簧

（601），两个所述右连杆（7）之间安装有右拉簧（701），所述上滑块（4）和下滑块（5）通过驱动

结构与固定安装在横向外壳（2）内的驱动电机（10）连接。

2.根据权利要求1所述的一种电缆检修机器人，其特征在于，两个所述左单向轮（8）和

两个所述右单向轮（9）的外圆弧面上分别设有弧形凹槽，使得电缆避免在两个所述左单向

轮（8）或两个所述右单向轮（9）内发生晃动，弧形凹槽内一体连接有橡胶圈，使得两个所述

左单向轮（8）或两个所述右单向轮（9）在电缆上行走时避免打滑。

3.根据权利要求2所述的一种电缆检修机器人，其特征在于，其中一个所述左单向轮

（8）的转轴上转动安装有卡扣（11），另一个所述左单向轮（8）的转轴上转动安装有卡环

（12），其中一个所述右单向轮（9）的转轴上转动安装有卡扣（11），另一个所述右单向轮（9）

的转轴上转动安装有卡环（12）。

4.根据权利要求1所述的一种电缆检修机器人，其特征在于，所述驱动结构，包括转动

安装在外壳（1）后侧内壁上且具有双尖顶的盘状凸轮（13），所述盘状凸轮（13）的前端面上

开有环形的且具有双尖顶的驱动滑槽（14），所述上滑块（4）和下滑块（5）的后端滑动安装在

驱动滑槽（14）内，所述盘状凸轮（13）的后侧同轴安装有从动链轮（15），所述驱动电机（10）

的转动轴上安装有主动链轮（16），所述主动链轮（16）与从动链轮（15）之间安装有传动链

（17）。
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一种电缆检修机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及电缆检修设备技术领域，具体是一种电缆检修机器人。

背景技术

[0002] 电力电缆是用于传输和分配电能的电缆，常见的电缆分布方式有地埋电缆和高架

电缆，电力电缆是在电力系统的主干线路中用以传输和分配大功率电能的电缆产品，包括

1-500KV以及以上各种电压等级、各种绝缘的电力电缆。电力电缆的使用至今已有百余年历

史。

[0003] 一般电力电缆故障有：外力损伤，即在电缆的保管、运输、敷设和运行过程中都可

能遭受外力损伤；保护层老化或腐蚀，即地下杂散电流的电化腐蚀或非中性土壤的化学腐

蚀或长期日晒雨淋使保护层失效，失去对绝缘的保护作用；过电压、过负荷运行：电缆电压

选择不当，在运行中突然有高压窜入或长期超负荷，都可能使电缆绝缘强度遭破坏，将电缆

保护层击穿，所以，定期对电缆进行检查是很有必要的。

[0004] 目前高架电缆的检查通常是由检修人员配合升降梯一步一步进行检查，此过程需

要两人配合：一个在下面推升降车，一个在上面进行检查，过程比较繁琐；如果两个电线杆

之间跨度较大、地面不平时，根本无法进行检修工作。

[0005] 因此，为解决上述问题，本实用新型提供一种电缆检修机器人来解决此问题。

实用新型内容

[0006] 针对上述情况，为克服现有技术之缺陷，本实用新型提供一种电缆检修机器人，有

效的解决了目前高架电缆的检查由检修人员配合升降梯一步一步进行检查，且需要两人配

合，过程比较繁琐；如果两个电线杆之间跨度较大、地面不平根本无法进行检修工作的问

题。

[0007] 一种电缆检修机器人，包括内部中空的竖向的外壳和横向的外壳，且外壳和外壳

内部连通，所述外壳上安装有多个摄像头，其特征在于，所述外壳的前端面上开有两个竖向

的限位滑槽，两个所述限位滑槽内分别滑动安装有上滑块和下滑块，所述上滑块和下滑块

的左右两端分别转动安装有左连杆和右连杆，两个所述左连杆的另一端分别转动安装有左

单向轮，两个所述右连杆的另一端分别转动安装有右单向轮，两个所述左连杆之间安装有

左拉簧，两个所述右连杆之间安装有右拉簧，所述上滑块和下滑块通过驱动结构与固定安

装在外壳内的驱动电机连接。

[0008] 优选的，两个所述左单向轮和两个所述右单向轮的外圆弧面上分别设有弧形凹

槽，使得电缆避免在两个所述左单向轮或两个所述右单向轮内发生晃动，且弧形凹槽内一

体连接有橡胶圈，使得两个所述左单向轮或两个所述右单向轮在电缆上行走时避免打滑。

[0009] 优选的，两个所述左单向轮和两个所述右单向轮的外圆弧面上分别设有弧形凹

槽，使得电缆避免在两个所述左单向轮或两个所述右单向轮内发生晃动，且弧形凹槽内一

体连接有橡胶圈，使得两个所述左单向轮或两个所述右单向轮在电缆上行走时避免打滑。
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[0010] 优选的，所述驱动结构，包括转动安装在外壳后侧内壁上且具有双尖顶的盘状凸

轮，所述盘状凸轮的前端面上开有环形的且具有双尖顶的驱动滑槽，所述上滑块和下滑块

的后端滑动安装在驱动滑槽内，所述盘状凸轮的后侧同轴安装有从动链轮，所述驱动电机

的转动轴上安装有主动链轮，所述主动链轮与从动链轮之间安装有传动链。

[0011] 本实用新型通过盘状凸轮带动上滑块和下滑块上下滑动，利用连杆结构使得夹持

在电缆上且两两配合的左单向轮和右单向轮能够在电缆上间歇移动，实现了电缆的自动检

查，本实用新型体积小、重量轻，易于拆装、操作简单灵活、方便移动和成本低，设计思路清

晰，结构简洁，实用性强。

附图说明

[0012] 图1为本实用新型立体示意图。

[0013] 图2为本实用新型驱动结构立体示意图。

[0014] 图3为本实用新型左单向轮立体示意图。

[0015] 图4为本实用新型右单向轮立体示意图。

[0016] 图5为本实用新型盘状凸轮立体示意图。

具体实施方式

[0017] 有关本实用新型的前述及其他技术内容、特点与功效，在以下配合参考附图1至图

5对实施例的详细说明中，将可清楚的呈现。以下实施例中所提到的结构内容，均是以说明

书附图为参考。

[0018] 下面将参照附图描述本实用新型的各示例性的实施例。

[0019] 实施例一，本实用新型为一种电缆检修机器人，包括内部中空的竖向的外壳1和横

向的横向外壳2，外壳1固定在横向外壳2的顶面后端，二者组成“L”形，且外壳1和横向外壳2

内部连通，并为后续结构提供固定基础，所述外壳1上安装有多个摄像头101，所述摄像头

101一边电连接安装在外壳1内的供电电源，一边与外部的显示屏采用无线信号连接，此处

为现有技术，在此不在赘述，其特征在于，所述外壳1的前端面中间位置开有两个竖向的限

位滑槽3，两个所述限位滑槽3分别贯穿外壳1的前端面，两个所述限位滑槽3内分别滑动安

装有上滑块4和下滑块5，所述上滑块4和下滑块5能够在后续结构的带动下在各自的限位滑

槽3内上下滑动，上滑块4向上滑动时，下滑块5向下滑动，上滑块4向下滑动时，下滑块5向上

滑动，所述上滑块4和下滑块5的左右两端分别转动安装有左连杆6和右连杆7，两个所述左

连杆6能够在上滑块4上摆动，两个所述右连杆7能够在下滑块5上摆动，两个所述左连杆6的

另一端分别转动安装有左单向轮8，两个所述左单向轮8只能朝一个方向转动，但是两个单

向轮8的转向相反，（即处于电缆上方的左单向轮8只能逆时针转动，处于电缆下方的左单向

轮8只能顺时针转动），两个所述右连杆7的另一端分别转动安装有右单向轮9，两个所述右

单向轮9也只能朝一个方向转动，（即处于电缆上方的右单向轮9只能逆时针转动，处于电缆

下方的右单向轮9只能顺时针转动），此处可参考附图1所示，两个所述左连杆6之间安装有

左拉簧601，两个所述右连杆7之间安装有右拉簧701，使用时，将两个左单向轮8上下分开，

左拉簧601拉伸蓄力，然后将电缆处于两个左单向轮8之间，然后左拉簧601能使两个左单向

轮8夹紧电缆，同样的，将两个右单向轮9上下分开，右拉簧701拉伸蓄力，然后将电缆处于两
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个右单向轮9之间，然后右拉簧701能使两个右单向轮9夹紧电缆，当上滑块4向上滑动，下滑

块5向下滑动时，两个左单向轮8和两个右单向轮9理应同时向中间移动，二者之间的距离变

短，但由于是单向轮的缘故，此时两个左单向轮8不能沿着电缆向右侧转动并移动，（即处于

电缆上方的左单向轮8不能顺时针转动，处于电缆下方的左单向轮8不能逆时针转动），而两

个右单向轮9则可以沿着电缆向左侧转动并移动（即此时处于电缆上方的右单向轮9逆时针

转动，处于电缆下方的右单向轮9顺时针转动），即当两个左单向轮8和两个右单向轮9之间

的距离变短时，两个左单向轮8原地不动，两个右单向轮9向左行驶，使得外壳1和横向外壳2

也向左移动；当上滑块4向下滑动，下滑块5向上滑动时，两个左单向轮8和两个右单向轮9理

应同时向左和向右移动，二者之间的距离变长，但由于是单向轮的缘故，此时两个右单向轮

9不能沿着电缆向右侧转动并移动，（即处于电缆上方的右单向轮9不能顺时针转动，处于电

缆下方的右单向轮9不能逆时针转动），而两个左单向轮8则可以向左侧转动并移动，（即此

时处于电缆上方的左单向轮8逆时针转动，处于电缆下方的左单向轮8顺时针转动），即当两

个左单向轮8和两个右单向轮9之间的距离变长时，两个右单向轮9原地不动，两个左单向轮

8向左行驶，使得外壳1和横向外壳2也向左移动，连续下来即可实现机器人在电缆上的行

驶，再配合安装在外壳1上的摄像头即可实现对电缆的检查，所述上滑块4和下滑块5通过驱

动结构与固定安装在横向外壳2内的驱动电机10连接，所示驱动电机10通过后续的驱动结

构能够带动上滑块4和下滑块5做连续的上下滑动，所示驱动电机10电连接横向外壳2内的

供电电源。

[0020] 实施例二，在实施例一的基础上，两个所述左单向轮8和两个所述右单向轮9的外

圆弧面上分别设有弧形凹槽，可根据电缆直径、规格在不同的左单向轮8和右单向轮9上设

计不同规格的弧形凹槽，在检修时可根据施工现场需要检修的电缆规格选择带有不同弧形

凹槽的左单向轮8和右单向轮9，使得电缆在进行检测时避免在两个所述左单向轮8或两个

所述右单向轮9内发生晃动，弧形凹槽内一体连接有橡胶圈，使得两个所述左单向轮8或两

个所述右单向轮9在电缆上行走时增大与电缆保护层的摩擦，避免打滑。

[0021] 实施例三，在实施例二的基础上，其中一个所述左单向轮8的转轴上转动安装有卡

扣11，卡扣11能够在其中一个所述左单向轮8的转轴上转动，另一个所述左单向轮8的转轴

上转动安装有卡环12，所述卡环12能够在另一个左单向轮8的转轴上转动，当两个左单向轮

8夹持住电缆后，可通过卡扣11卡住卡环12对电缆进一步夹紧，而且还能防止机器人从电缆

上掉落，其中一个所述右单向轮9的转轴上转动安装有卡扣11，卡扣11能够在其中一个所述

右单向轮9的转轴上转动，另一个所述右单向轮9的转轴上转动安装有卡环12，所述卡环12

能够在另一个右单向轮9的转轴上转动，当两个右单向轮9夹持住电缆后，可通过卡扣11卡

住卡环12对电缆进一步夹紧，还能防止机器人从电缆上掉落。

[0022] 实施例四，在实施例一的基础上，所述驱动结构，包括转动安装在外壳1后侧内壁

上且具有双尖顶的盘状凸轮13，如附图5所示，盘状凸轮13的上下两端（即远心端）之间的距

离大于左右两端（即近心端）之间的距离，所述盘状凸轮13的前端面上开有环形的且具有双

尖顶的驱动滑槽14，驱动滑槽14的上下两端（即远心端）之间的距离大于左右两端（即近心

端）之间的距离，所述上滑块4和下滑块5的后端滑动安装在驱动滑槽14内，所述上滑块4和

下滑块5分别处于盘状凸轮13的两个远心端或两个近心端，当盘状凸轮13转动时，上滑块4

和下滑块5之间的距离会变长或变短，所述盘状凸轮13的后侧同轴安装有从动链轮15，同轴
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链轮15能够和盘状凸轮13同步转动，所述驱动电机10的转动轴上安装有主动链轮16，所述

主动链轮16与从动链轮15之间安装有传动链17，主动链轮16转动时通过传动链17带动从动

链轮15转动，从而使盘状凸轮13转动。

[0023] 本实用新型通过盘状凸轮带动上滑块和下滑块上下滑动，利用连杆结构使得夹持

在电缆上且两两配合的左单向轮和右单向轮能够在电缆上间歇移动，实现了电缆的自动检

查，本实用新型体积小、重量轻，易于拆装、操作简单灵活、方便移动和成本低，设计思路清

晰，结构简洁，实用性强。
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