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(57)摘要

一种可变径桥梁索缆检测装置，包括两个半

圆筒形壳体组成的圆筒状的钣金外壳、三个呈等

角度分布导向轮系统及三个呈等角度分布驱动

轮系统；工作时，三根导向轮电动推杆和三根驱

动轮电动推杆提供推力，使所有橡胶轮受力紧压

拉索线缆；沿钣金外壳周向平均布置的超声波探

头与高清摄像头检测缆索内部损伤与表面PE破

损情况，将实时检测信号与视频信息传送至地面

上位机中；本实用新型具有结构简单灵活、适应

性强、运动稳定性高、实时信号反馈、控制操作方

便及成本低廉的优点。
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1.一种可变径桥梁索缆检测装置，其特征在于：包括钣金外壳(12)、设置于钣金外壳

(12)顶部的高清摄像头(11)、设置于钣金外壳(12)内侧壁的超声波探头(13)、设置于钣金

外壳(12)内侧壁的导向轮系统及设置于钣金外壳(12)底部的驱动轮系统；

所述钣金外壳(12)包括两个半圆筒形壳体，所述半圆筒形壳体轴向边缘设有锁紧机构

(14)；工作状态下，两个半圆筒形壳体通过锁紧机构(14)组成圆筒状；

所述导向轮系统包括弹簧阻尼支杆(3)，所述弹簧阻尼支杆(3)一端与钣金外壳(12)内

侧壁顶部固定连接，弹簧阻尼支杆(3)另一端连接有第一橡胶轮(2)，弹簧阻尼支杆(3)中段

与导向轮电动推杆(1)的一端相连接，导向轮电动推杆(1)的另一端与钣金外壳(12)内侧壁

中段固定连接；

所述驱动轮系统包括驱动轮电动推杆(4)，所述驱动轮电动推杆(4)的一端与钣金外壳

(12)的外侧壁底部固定连接，其另一端与驱动轮支架(6)的一端相连接，驱动轮支架(6)的

中段与钣金外壳(12)内侧壁底部固定连接，驱动轮支架(6)的另一端连接有第二橡胶轮

(7)；所述驱动轮支架(6)近驱动轮电动推杆(4)的一端，通过电机法兰(10)与步进电机(5)

固定连接，步进电机(5)的动力输出轴与第二橡胶轮(7)一侧同轴设置的V带轮(8)之间连接

有V带(9)。

2.根据权利要求1所述的一种可变径桥梁索缆检测装置，其特征在于：所述步进电机

(5)、高清摄像头(11)及超声波探头(13)与地面电源连接，同时与上位机电信号连接。

3.根据权利要求1所述的一种可变径桥梁索缆检测装置，其特征在于：所述锁紧机构

(14)为铰链锁紧、螺栓锁紧或卡扣锁紧。

4.根据权利要求1所述的一种可变径桥梁索缆检测装置，其特征在于：所述导向轮系统

为三个，在钣金外壳(12)内侧壁径向等角等距分布。

5.根据权利要求1所述的一种可变径桥梁索缆检测装置，其特征在于：所述驱动轮系统

为三个，在钣金外壳(12)内侧壁径向等角等距分布。

6.根据权利要求1所述的一种可变径桥梁索缆检测装置，其特征在于：所述导向轮系统

与驱动轮系统在圆筒状钣金外壳(12)的径向上交错平均分布。

7.根据权利要求1或2所述的一种可变径桥梁索缆检测装置，其特征在于：所述高清摄

像头(11)不少于3个，在钣金外壳(12)径向上等角等距分布。

8.根据权利要求1或2所述的一种可变径桥梁索缆检测装置，其特征在于：所述超声波

探头(13)不少于3个，在钣金外壳(12)径向上等角等距分布。
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一种可变径桥梁索缆检测装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种机器人，具体涉及一种可变径桥梁索缆检测装置。

背景技术

[0002] 大型的桥梁基本采用多根巨大固定杆(也就是拉索)为桥梁提供受力的稳定性，一

旦拉索出现腐蚀、裂痕或形变，会对桥梁产生难以估量的损伤和隐患，甚至发生重大事故，

所以，桥梁的拉索会有技术工人定期检测和维修。传统的检修方法是用卷扬机经钢丝绳带

动小车及载人的吊篮，由人在高空对全部缆索进行作业，这种检测方式不仅效率低、质量

差、成本高，而且安全性差。较先进的方法是采用在拉索上运动的检测装置搭载探伤仪自动

控制检测及其他工作，相比之下，搭载超声波探伤仪的检测装置比人力检修更安全，更高

效。目前，搭载超声波探伤仪的检测装置虽然已存在产品市场且已投入使用，但是产品价格

高，体积大，多数是为大型桥梁定制，因成本过高不能广泛普及到普通桥梁中及其他领域缆

索维护使用。

发明内容

[0003] 为了克服上述现有技术的不足，本实用新型的目的在于提供一种可变径桥梁索缆

检测装置，能够灵活攀爬各种直径的缆索和不同形状的缆索，携带检测设备完成对缆索的

内外部检测任务，移动更加灵活，动力更充沛，具有结构简单灵活、适应性强、运动稳定性

高、实时信号反馈、控制操作方便及成本低廉的优点。

[0004] 为了实现上述目的，本实用新型采用如下技术方案：

[0005] 一种可变径桥梁索缆检测装置，包括钣金外壳12、设置于钣金外壳12顶部的高清

摄像头11、设置于钣金外壳12内侧壁的超声波探头13、设置于钣金外壳12内侧壁的导向轮

系统及设置于钣金外壳12底部的驱动轮系统；

[0006] 所述钣金外壳12包括两个半圆筒形壳体，所述半圆筒形壳体轴向边缘设有锁紧机

构14；工作状态下，两个半圆筒形壳体通过锁紧机构14组成圆筒状；

[0007] 所述导向轮系统包括弹簧阻尼支杆3，所述弹簧阻尼支杆3一端与钣金外壳12内侧

壁顶部固定连接，弹簧阻尼支杆3另一端连接有第一橡胶轮2，弹簧阻尼支杆3中段与导向轮

电动推杆1的一端相连接，导向轮电动推杆1的另一端与钣金外壳12内侧壁中段固定连接；

[0008] 所述驱动轮系统包括驱动轮电动推杆4，所述驱动轮电动推杆4的一端与钣金外壳

12的外侧壁底部固定连接，其另一端与驱动轮支架6的一端相连接，驱动轮支架6的中段与

钣金外壳12内侧壁底部固定连接，驱动轮支架6的另一端连接有第二橡胶轮7；所述驱动轮

支架6近驱动轮电动推杆4的一端，通过电机法兰10与步进电机5固定连接，步进电机5的动

力输出轴与第二橡胶轮7一侧同轴设置的V带轮8之间连接有V带9。

[0009] 所述步进电机5、高清摄像头11及超声波探头13与地面电源连接，同时与上位机电

信号连接。

[0010] 所述锁紧机构为铰链锁紧、螺栓锁紧或卡扣锁紧。
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[0011] 所述导向轮系统为三个，在钣金外壳12内侧壁径向等角等距分布。

[0012] 所述驱动轮系统为三个，在钣金外壳12内侧壁径向等角等距分布。

[0013] 所述导向轮系统与驱动轮系统在圆筒状钣金外壳12的径向上交错平均分布。

[0014] 所述高清摄像头11不少于3个，在钣金外壳12径向上等角等距分布。

[0015] 所述超声波探头13不少于3个，在钣金外壳12径向上等角等距分布。

[0016] 本实用新型通过设置由两个半圆筒形壳体通过锁紧机构14组成圆筒状的钣金外

壳12、三个呈等角度分布导向轮系统及三个呈等角度分布驱动轮系统，保证线缆机器人能

够稳定抱住需检测的缆索；为了防止滑轮打滑或整体旋转，采用与索缆表面PE材料摩擦因

数高的橡胶轮，工作时，三根导向轮电动推杆1和三根驱动轮电动推杆4提供推力，使所有橡

胶轮受力紧压拉索线缆；沿钣金外壳12周向平均布置的超声波探头13与高清摄像头11检测

缆索内部损伤与表面PE破损情况，将实时检测信号与视频信息传送至地面上位机中，从而

达到工作目的。

[0017] 本实用新型总体结构呈环绕型，这样不仅可以省空间，合理简化结构，减轻重量，

而且还可以很好的避免在不同斜度的缆索上由于自重分配不均而产生的对运动轨迹的影

响；导向轮系统分别配置弹簧阻尼支架3，在缆索表面特别粗糙的情况下减小震动，还可以

适应具有挠度的缆索，使整个装置具有很高的稳定性；总体结构适应大部分直径的缆索，还

可根据实际需要设置搭载清洗、涂装装置对桥梁、风景区索道、高架路路灯灯杆、高空管道

的维护以及其它领域的缆索维护。

[0018] 本实用新型具有结构简单灵活、适应性强、运动稳定性高、实时信号反馈、控制操

作方便及成本低廉的优点。

附图说明

[0019] 图1是本实用新型整体结构示意图。

[0020] 图2是本实用新型工作原理图。

[0021] 图3是本实用新型导向轮系统示意图。

[0022] 图4是本实用新型导向轮放置示意图。

[0023] 图5是本实用新型驱动轮系统示意图。

[0024] 图6是本实用新型驱动轮放置示意图。

[0025] 图7是本实用新型整体俯视图。

[0026] 图中：1、导向轮电动推杆；2、第一橡胶轮；3、弹性阻尼支杆；4、驱动轮电动推杆；5、

步进电机；6、驱动轮支架；7、第二橡胶轮；8、V带轮；9、V带；10、电机法兰；11、高清摄像头；

12、钣金外壳；13、超声波探头；14、锁紧机构；15、缆索。

具体实施方式

[0027] 下面结合附图对本实用新型的结构原理和工作原理做详细说明。

[0028] 参见图1、图2，一种可变径桥梁索缆检测装置包括钣金外壳12、设置于钣金外壳12

顶部的高清摄像头11、设置于钣金外壳12内侧壁的超声波探头13、设置于钣金外壳12内侧

壁的导向轮系统及设置于钣金外壳12底部的驱动轮系统。

[0029] 所述钣金外壳12包括两个半圆筒形壳体，所述半圆筒形壳体轴向边缘设有锁紧机

说　明　书 2/3 页

4

CN 211014061 U

4



构14；工作状态下，两个半圆筒形壳体通过锁紧机构14组成圆筒状。

[0030] 参见图3、图4，所述导向轮系统包括弹簧阻尼支杆3，所述弹簧阻尼支杆3一端通过

耳板与钣金外壳12内侧壁顶部固定连接，弹簧阻尼支杆3另一端连接有第一橡胶轮2，弹簧

阻尼支杆3中段通过耳板与导向轮电动推杆1的一端相连接，导向轮电动推杆1的另一端通

过耳板与钣金外壳12内侧壁中段固定连接；弹簧阻尼支杆3可以提高线缆机器人的抗干扰

性，实现在非光滑、非直线的路径上运动平稳，导向轮本身无驱动系统，主要起平衡受力和

减震作用。

[0031] 参见图5、图6，所述驱动轮系统包括驱动轮电动推杆4，所述驱动轮电动推杆4的一

端通过耳板与钣金外壳12的外侧壁底部固定连接，其另一端与驱动轮支架6的一端相连接，

驱动轮支架6的中段通过耳板与钣金外壳12内侧壁底部固定连接，驱动轮支架6的另一端连

接有第二橡胶轮7；所述驱动轮支架6近驱动轮电动推杆4的一端，通过电机法兰10与步进电

机5固定连接，步进电机5的动力输出轴与第二橡胶轮7一侧同轴设置的V带轮8之间连接有V

带9；V带传动，既能增大减速比，又能提高低速的系统驱动效率。

[0032] 所述步进电机5、高清摄像头11及超声波探头13与地面电源连接，同时与上位机电

信号连接。

[0033] 所述锁紧机构为铰链锁紧、螺栓锁紧或卡扣锁紧。

[0034] 参见图7，所述导向轮系统为三个，在钣金外壳12内侧壁径向等角等距分布。

[0035] 所述驱动轮系统为三个，在钣金外壳12内侧壁径向等角等距分布。

[0036] 所述导向轮系统与驱动轮系统在圆筒状钣金外壳12的径向上交错平均分布；导向

轮系统与驱动轮系统在钣金外壳12上呈等角等距分布、交错安装，可保证缆索机器人能够

稳定抱住线缆。

[0037] 所述高清摄像头11不少于3个，在钣金外壳12径向上等角等距分布。

[0038] 所述超声波探头13不少于3个，在钣金外壳12径向上等角等距分布。

[0039] 本实用新型的工作原理为：

[0040] 使用该装置时，打开两个通过铰链14连接的半圆筒形的钣金外壳12上，在包围缆

索之后合起锁死钣金外壳。末端安装有橡胶轮的导向轮系统和驱动轮系统上下交错分布于

索缆15周围，依靠驱动轮电动推杆4和导向轮电动推杆1的推力，使六个橡胶轮紧压在缆索

上。上层三个导向轮系统依靠弹簧阻尼支杆3上的弹力紧紧地附着在缆索表面，主要起导向

和稳定的作用；下层三个驱动轮分别由三个型号相同的步进电机5驱动，配合驱动轮电动推

杆4提供的压力，与索缆15表面紧紧贴合；驱动轮系统由V带9传动，实现装置的运动；同时，

超声波探头13与高清摄像头11开始工作，检测索缆内部损伤与表面PE破损；地面电源及上

位机分别通过导线为步进电机5、超声波探头13及高清摄像头11提供电力并建立信号连接

及数据读取。

[0041] 以上具体实施方式只是用于帮助理解本实用新型的方法及其核心思想；同时对于

本领域的一般技术人员，依据本实用新型实施例的思想，在具体实施方式及应用范围和材

料上均会有改变之处，综上所述，本说明书内容不应理解为对本实用新型的限制。
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图2

图3
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图4

图5
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图6

图7
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