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带电检修机器人顶部旋转吊臂

(57)摘要

本实用新型提供了一种带电检修机器人顶

部旋转吊臂，包括两根通过电机控制的绝缘旋转

臂，所述绝缘旋转臂为通过丝杆电机控制的多级

伸缩杆结构，绝缘旋转臂的一端通过旋转机构与

检修机器人升降台连接，另一端连接有检修工具

组件；两个绝缘旋转臂中央设置有支撑装置，一

个绝缘旋转臂中段设置有起吊装置，起吊绝缘绳

索一端连接起吊装置，另一端绕过支撑装置，穿

过另一个绝缘旋转臂后穿入到升降台的滑轮组

中，通过液压缸拉到绝缘绳索进行起吊。本实用

新型同时兼容检修工具和起吊工具的功能，有利

于实现带电检修机器人的小型化，智能化。
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1.一种带电检修机器人顶部旋转吊臂，其特征在于：包括两根通过电机控制的绝缘旋

转臂，所述绝缘旋转臂为通过丝杆电机控制的多级伸缩杆结构，绝缘旋转臂的一端通过旋

转机构与检修机器人升降台连接，另一端连接有检修工具组件；两个绝缘旋转臂中央设置

有支撑装置，一个绝缘旋转臂中段设置有起吊装置，起吊绝缘绳索一端连接起吊装置，另一

端绕过支撑装置，穿过另一个绝缘旋转臂后穿入到升降台的滑轮组中，通过液压缸拉到绝

缘绳索进行起吊。

2.根据权利要求1所述的带电检修机器人顶部旋转吊臂，其特征在于：所述的检修工具

组件通过多自由度的转轴结构与绝缘旋转臂连接。

3.根据权利要求1所述的带电检修机器人顶部旋转吊臂，其特征在于：所述的支撑装置

上方连接有可升降旋转的摄像头安装平台。
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带电检修机器人顶部旋转吊臂

技术领域

[0001] 本实用新型涉及领域，具体是一种带电检修机器人顶部旋转吊臂。

背景技术

[0002] 随着国民经济发展，电力工业也飞速发展，但电力企业从业人员数量的增长远跟

不上电力系统的发展和设备的增长，而定期检修需要投入大量的人力和物力，已经满足不

了电力体制改革和减人增效的要求。电网的发展面临着高供电可靠性、高负荷密度、高电能

质量的需求，用户对停电时间要求愈发严格，重要关键线路很难安排停电，停电检修机会越

来越少。

[0003] 电厂、变电站及升压站设备在长期运行中容易发生污闪现象，导致电力系统接地

事故频发，严重影响电力系统的安全运行；为了防止绝缘子、开关、刀闸等设备污闪造成停

电等事故发生，必须定期清扫磁柱、CT、PT，维修维护开关、刀闸。维护过程中还需要实现引

流线的拆装和载人升降等功能。

[0004] 根据《电力设备预防性试验规程》规定：金属氧化锌避雷器打压试验周期是一年。

而且规定应该是每年雷雨季节之前进行。对于110KV及以上电压等级新投运的金属氧化锌

避雷器，自投运后3个月进行一次交流泄漏电流的试验，之后，每半年进行一次。运行正常

后，转入每年雷雨季节之前进行一次试验。避雷器的维护试验需要拆搭引流线，目前实际操

作过程，只有停电时方进行维护和试验，绝大部分避雷器均超过试验周期，存在较大的安全

隐患。

[0005] 电厂、变电站多使用绝缘梯作为登高工具，绝缘梯长度较长，重量大，使用极为不

便。

[0006] 针对上述两种情况，现有的工作方式大都是采用停电作业的方式，然而随着电力

用户对供电可靠性要求的提高，减少变电站停电检修的次数就显得尤为重要。

[0007] 因此，电网对于先进的带电检修作业技术有十分迫切的需求。然而，变电站内由于

电压等级高、站内设备密集、设备体积重量大等问题，人工带电作业开展存在较大的困难，

机器人技术的应用可以有效解决上述问题。

[0008] 虽然国内已经研发多种类型带电作业机器人，现已公开的几款带电作业机器人都

因为体积大、重量大、电气绝缘能性能未达到带电作业标准等原因，在带电作业的过程中，

仍然需要操作人员在绝缘斗臂车的绝缘斗内、或者在绝缘斗外侧的机器臂升至带电作业线

路的周边，仍然存在潜在的风险，会对操作人员带来人身危险。

[0009] 若要通过遥控遥测来实现带电检修机器人无人带电作业，急需对带电检修机器人

进行改进，特别是顶部旋转吊臂的结构必须具备功能的多样性才可以满足实际检修过程中

遇到的各种问题。

实用新型内容

[0010] 本实用新型为了解决现有技术的问题，提供了一种带电检修机器人顶部旋转吊
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臂，同时兼容检修工具和起吊工具的功能，有利于实现带电检修机器人的小型化，智能化。

[0011] 本实用新型包括两根通过电机控制的绝缘旋转臂，所述绝缘旋转臂为通过丝杆电

机控制的多级伸缩杆结构，绝缘旋转臂的一端通过旋转机构与检修机器人升降台连接，另

一端连接有检修工具组件；两个绝缘旋转臂中央设置有支撑装置，一个绝缘旋转臂中段设

置有起吊装置，起吊绝缘绳索一端连接起吊装置，另一端绕过支撑装置，穿过另一个绝缘旋

转臂后穿入到升降台的滑轮组中，通过液压缸拉到绝缘绳索进行起吊。

[0012] 进一步改进，所述的检修工具组件通过多自由度的转轴结构与绝缘旋转臂连接。

[0013] 进一步改进，所述的支撑装置上方连接有可升降旋转的摄像头安装平台。

[0014] 本实用新型有益效果在于：

[0015] 1、同时兼容检修工具和起吊工具的功能，有利于实现带电检修机器人的小型化，

智能化。

[0016] 2、检修工具组件具有多自由度，方便对各种角度的设备进行检修。

[0017] 3、方便安装摄像头，实现检修机器人的自动化、智能化控制。

附图说明

[0018] 图1为两个绝缘旋转臂并列时结构示意图。

[0019] 图2为两个绝缘旋转臂水平展开时结构示意图。

[0020] 图3为单个绝缘旋转臂结构示意图。

具体实施方式

[0021] 下面结合附图对本实用新型作进一步说明。

[0022] 本实用新型结构如图1和图2所示，包括两根通过电机控制的绝缘旋转臂2，所述绝

缘旋转臂2为通过丝杆电机控制的多级伸缩杆结构，如图3所示。绝缘旋转臂2的一端通过旋

转机构与检修机器人升降台1连接，另一端连接有检修工具组件3。

[0023] 两个绝缘旋转臂中央设置有支撑装置4，一个绝缘旋转臂中段设置有起吊装置，两

个绝缘旋转臂水平展开时，起吊绝缘绳索一端连接起吊装置，另一端绕过支撑装置，穿过另

一个绝缘旋转臂后穿入到升降台的滑轮组中，通过液压缸拉到绝缘绳索进行起吊，实现了

起吊装置的功能。

[0024] 本实用新型具体应用途径很多，以上所述仅是本实用新型的优选实施方式，应当

指出，对于本技术领域的普通技术人员来说，在不脱离本实用新型原理的前提下，还可以作

出若干改进，这些改进也应视为本实用新型的保护范围。
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图1

图2
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图3
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