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(54)实用新型名称

一种可抓取无人机

(57)摘要

本实用新型涉及一种可抓取无人机，机身下

端面设置挂接架，挂接架中部挂接一只以上并排

的抓手臂，抓手臂的连接座上经上旋转轴固定穿

接上臂，上臂中部设置上驱动舵机并传动上蜗杆

轴啮合上蜗杆轴上蜗轮部，上臂下部经下旋转轴

固定穿接下臂，下臂中部设置下驱动舵机并传动

下蜗杆轴啮合传动下蜗杆轴下蜗轮部；下臂下部

经左右两卡爪旋转轴固定穿接左右两卡爪，任一

卡爪旋转轴上设置卡爪蜗轮部，下臂中部设置卡

爪驱动舵机，卡爪驱动舵机传动卡爪蜗杆轴，卡

爪蜗杆轴啮合传动卡爪蜗轮部，左右两卡爪旋转

轴上穿接相互啮合齿轮组。其结构紧凑，能便捷、

牢固抓取货物，稳定、安全运输。

权利要求书1页  说明书2页  附图2页

CN 214002046 U

2021.08.20

CN
 2
14
00
20
46
 U



1.一种可抓取无人机，包括机身，机身四侧伸出悬臂，悬臂末端设置带旋翼的旋翼电

机，机身底部设有支脚，其特征在于：所述机身下端面设置挂接架，挂接架中部挂接一只以

上并排的抓手臂，抓手臂周边的挂接架上挂接摄像头、扬声器和照明灯，所述抓手臂包括连

接座、上旋转轴、上驱动舵机、上臂、下旋转轴、下驱动舵机、下臂、卡爪旋转轴、卡爪、卡爪驱

动舵机，连接座上旋转穿接上旋转轴，上旋转轴固定穿接在上臂上端，上旋转轴上设置上蜗

轮部，上臂中部设置上驱动舵机，上驱动舵机传动上蜗杆轴，上蜗杆轴啮合传动上蜗轮部，

上臂下部旋转穿接下旋转轴，下旋转轴固定穿接在下臂上部，下旋转轴上设置下蜗轮部，下

臂中部设置下驱动舵机，下驱动舵机传动下蜗杆轴，下蜗杆轴啮合传动下蜗轮部；下臂下部

旋转穿接左右两卡爪旋转轴，左右两卡爪旋转轴上分别固定穿接左右两卡爪，任一卡爪旋

转轴上设置卡爪蜗轮部，下臂中部设置卡爪驱动舵机，卡爪驱动舵机传动卡爪蜗杆轴，卡爪

蜗杆轴啮合传动卡爪蜗轮部，左右两卡爪旋转轴上穿接相互啮合齿轮组。

2.根据权利要求1所述的一种可抓取无人机，其特征是：所述上臂上设有对应穿接旋转

支撑上蜗杆轴的上支撑座。

3.根据权利要求1所述的一种可抓取无人机，其特征是：所述下臂上设有对应穿接旋转

支撑下蜗杆轴的下支撑座。

4.根据权利要求1所述的一种可抓取无人机，其特征是：所述下臂上设有对应穿接旋转

支撑卡爪蜗杆轴的卡爪支撑座。

5.根据权利要求1所述的一种可抓取无人机，其特征是：所述挂接架下还挂接有GPS定

位仪。
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一种可抓取无人机

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种无人机，具体说是一种可抓取无人机。

背景技术

[0002] 随着无人机技术的普及，各行各业均由较为广泛的使用，在一些转运场合下使用

的无人机，在装运货物时，传统采用的装在在无人机机身上，对其机身机构、大小均有限制、

要求；另外将货物吊装在无人机下方，绳索吊装的稳定性差，受无人机飞行速度、风力等因

素影响，直接影响到无人机的飞行以及货物吊装安全。

发明内容

[0003] 本实用新型提供了一种结构紧凑，能便捷、牢固抓取货物，稳定、安全运输的可抓

取无人机。

[0004] 本实用新型采用的技术方案是：一种可抓取无人机，包括机身，机身四侧伸出悬

臂，悬臂末端设置带旋翼的旋翼电机，机身底部设有支脚，其特征在于：所述机身下端面设

置挂接架，挂接架中部挂接一只以上并排的抓手臂，抓手臂周边的挂接架上挂接摄像头、扬

声器和照明灯，所述抓手臂包括连接座、上旋转轴、上驱动舵机、上臂、下旋转轴、下驱动舵

机、下臂、卡爪旋转轴、卡爪、卡爪驱动舵机，连接座上旋转穿接上旋转轴，上旋转轴固定穿

接在上臂上端，上旋转轴上设置上蜗轮部，上臂中部设置上驱动舵机，上驱动舵机传动上蜗

杆轴，上蜗杆轴啮合传动上蜗轮部，上臂下部旋转穿接下旋转轴，下旋转轴固定穿接在下臂

上部，下旋转轴上设置下蜗轮部，下臂中部设置下驱动舵机，下驱动舵机传动下蜗杆轴，下

蜗杆轴啮合传动下蜗轮部；下臂下部旋转穿接左右两卡爪旋转轴，左右两卡爪旋转轴上分

别固定穿接左右两卡爪，任一卡爪旋转轴上设置卡爪蜗轮部，下臂中部设置卡爪驱动舵机，

卡爪驱动舵机传动卡爪蜗杆轴，卡爪蜗杆轴啮合传动卡爪蜗轮部，左右两卡爪旋转轴上穿

接相互啮合齿轮组。

[0005] 进一步地，所述上臂上设有对应穿接旋转支撑上蜗杆轴的上支撑座。

[0006] 进一步地，所述下臂上设有对应穿接旋转支撑下蜗杆轴的下支撑座。

[0007] 进一步地，所述下臂上设有对应穿接旋转支撑卡爪蜗杆轴的卡爪支撑座。

[0008] 进一步地，所述挂接架下还挂接有GPS定位仪。

[0009] 在作业时，由照明灯照明所需抓取物体位置，通过万向摄像头监控调整无人机飞

行至其上方对应，再控制抓手臂抓取，控制上驱动舵机带动上蜗杆轴啮合传动上旋转轴的

上蜗轮部，由此经上旋转轴带动上臂的旋转，同样控制下驱动舵机实现下臂的旋转，满足多

角度的抓取调节要求；在抓取角度调节导卫好偶，控制卡爪驱动舵机驱动卡爪旋转轴旋转，

由此带动两卡爪旋转完成收拢闭合或张开，进行抓取或放开，其整体结构紧凑，驱动采用蜗

轮、蜗杆啮合传动驱动，有利于提高抓取的角度、力度稳定，确保便捷、牢固抓取。
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附图说明

[0010] 图1为本实用新型结构示意图；

[0011] 图2为本实用新型抓手臂结构示意图。

[0012] 图中：机身1、悬臂2、旋翼电机3、旋翼4、支脚5、挂接架6、万向摄像头7、扬声器8、照

明灯9、GPS定位仪10、连接座11、上旋转轴12、上蜗轮部13、上臂14、上驱动舵机15、上蜗杆轴

16、上支撑座17、下旋转轴18、下蜗轮部19、下臂20、下驱动舵机21、下蜗杆轴22、下支撑座

23、卡爪旋转轴24、卡爪蜗轮部25、卡爪26、卡爪驱动舵机27、卡爪蜗杆轴28、卡爪支撑座29、

齿轮组30。

具体实施方式

[0013] 以下结合附图和实施例作进一步说明。

[0014] 图1所示：一种可抓取无人机，包括机身1，机身1四侧伸出悬臂2，悬臂末端设置带

旋翼4的旋翼电机3，机身底部设有支脚5，机身下端面设置挂接架6，挂接架中部挂接一只以

上并排的抓手臂，抓手臂周边的挂接架上挂接万向摄像头7、扬声器8、照明灯9、GPS定位仪

10。图2中抓手臂包括连接座11、上旋转轴12、上蜗轮部13、上臂14、上驱动舵机15、上蜗杆轴

16、上支撑座17、下旋转轴18、下蜗轮部19、下臂20、下驱动舵机21、下蜗杆轴22、下支撑座

23、卡爪旋转轴24、卡爪蜗轮部25、卡爪26、卡爪驱动舵机27、卡爪蜗杆轴28、卡爪支撑座29、

齿轮组30。连接座11上旋转穿接上旋转轴12，上旋转轴12固定穿接在上臂14上端，上旋转轴

12上设置上蜗轮部13，上臂14中部设置上驱动舵机15，上驱动舵机15传动上蜗杆轴16，上臂

上设有对应穿接旋转支撑上蜗杆轴的上支撑座17，上蜗杆轴16啮合传动上蜗轮部13，上臂

14下部旋转穿接下旋转轴18，下旋转轴18固定穿接在下臂上部，下旋转轴18上设置下蜗轮

部19，下臂中部设置下驱动舵机21，下驱动舵机21传动下蜗杆轴22，下蜗杆轴22啮合传动下

蜗轮部19，下臂上设有对应穿接旋转支撑下蜗杆轴的下支撑座23；下臂20下部旋转穿接左

右两卡爪旋转轴24，左右两卡爪旋转轴上分别固定穿接左右两卡爪26，任一卡爪旋转轴上

设置卡爪蜗轮部25，下臂中部设置卡爪驱动舵机27，卡爪驱动舵机传动卡爪蜗杆轴28，下臂

上设有对应穿接旋转支撑卡爪蜗杆轴的卡爪支撑座29，卡爪蜗杆轴啮合传动卡爪蜗轮部

25，左右两卡爪旋转轴上穿接相互啮合齿轮组30。
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图1
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图2
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