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一种遥控扫雪机器人的驱动机构

(57)摘要

本实用新型公开一种遥控扫雪机器人的驱

动机构，所述遥控扫雪机器人（1）包括整流罩

（7）、底盘（2），行走装置（3）、驱动机构以及推铲

（6），所述行走装置（3）位于底盘（2）下部，所述推

铲（6）位于底盘（2）前部，所述驱动机构位于整流

罩（7）内，所述驱动机构驱动行走装置（3），使得

遥控扫雪机器人（1）行走；所述驱动机构同时驱

动推铲（6），调整推铲（6）垂直方向的高度以及调

整推铲（6）与行走方向的夹角，驱动机构通过电

动机驱动，具有扭矩大，响应速度快的特点，非常

适合工程机械的运行工况，通过两个液压致动器

控制推铲（6）的竖直位置和行走方向的夹角，执

行机构简单易行，可以适应各种扫雪作业。
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1.一种遥控扫雪机器人的驱动机构，其特征在于，所述遥控扫雪机器人（1）包括整流罩

（7）、底盘（2），行走装置（3）、驱动机构以及推铲（6），所述行走装置（3）位于底盘（2）下部，所

述推铲（6）位于底盘（2）前部，所述驱动机构位于整流罩（7）内，所述驱动机构驱动行走装置

（3），使得遥控扫雪机器人（1）行走；所述驱动机构同时驱动推铲（6），调整推铲（6）垂直方向

的高度以及调整推铲（6）与行走方向的夹角。

2.根据权利要求1所述的遥控扫雪机器人的驱动机构，其特征在于，所述驱动机构包括

电动机（4），传动系统（11），控制器（5），电动液压泵（22），液压分配器（25），第一液压致动器

（23）以及第二液压致动器（24）；所述控制器分别连接电动机（4）以及电动液压泵（22），所述

电动液压泵（22）连接液压分配器（25），所述液压分配器（25）分别连接第一液压致动器（23）

和第二液压致动器（24）；所述电动机（4）的动力经过传动系统（11）传递给行走装置。

3.根据权利要求2所述的遥控扫雪机器人的驱动机构，其特征在于，所述传动系统（11）

包括一对锥齿轮（12）以及差速器（13），电动机的动力通过锥齿轮（12）换向后再通过差速器

（13）分别传递到行走装置（3）两侧的履带。

4.根据权利要求2所述的遥控扫雪机器人的驱动机构，其特征在于，所述整流罩（7）与

底盘（2）之间通过铰链（8）铰接。

5.根据权利要求1所述的遥控扫雪机器人的驱动机构，其特征在于，所述行走装置（3）

为履带式行走装置。

6.根据权利要求2所述的遥控扫雪机器人的驱动机构，其特征在于，所述控制器（5）内

还包含无线接收器，所述无线接收器接收远程控制手柄（9）的控制信号，并发送给控制器，

控制器（5）根据接收到的控制信号，控制电动机（4）旋转，进而带动遥控扫雪机器人（1）行

走；同时控制器（5）还可以根据控制指令调整第一液压致动器（23）和第二液压致动器（24）

的输出，进而控制推铲（6）的垂直方向的高度和行走方向的夹角。
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一种遥控扫雪机器人的驱动机构

技术领域

[0001] 本实用新型属于扫雪机器人的技术领域，具体涉及一种遥控扫雪机器人的驱动机

构。

背景技术

[0002] 冬季城市道路在大雪过后需要进行除雪作业，对于城市主干道一般采用大型扫雪

车或者铲车进行除雪作业，而对于次干道以及支路等路面较窄的道路，大型作业车辆无法

进场，目前主要依靠环卫工人清扫，工作量大。

[0003] 现有技术中也存在小型铲雪车，多为汽油发动机或者柴油发动机驱动，铲雪车属

于工程机械，功率波动大，发动机驱动油耗较高，且大功率输出时燃料燃烧不充分，环境污

染大。

发明内容

[0004] 为了解决现有技术中存在的技术问题，本实用新型提出一种遥控扫雪机器人的驱

动机构，用于城市次干道以及支路等路面较窄的道路的积雪清扫作业。

[0005] 所述遥控扫雪机器人包括整流罩、底盘，行走装置、驱动机构以及推铲，所述行走

装置位于底盘下部，所述推铲位于底盘前部，所述驱动机构位于整流罩内，所述驱动机构驱

动行走装置，使得遥控扫雪机器人行走；所述驱动机构同时驱动推铲，调整推铲垂直方向的

高度以及调整推铲与行走方向的夹角。

[0006] 所述驱动机构包括电动机，传动系统，控制器，电动液压泵，液压分配器，第一液压

致动器以及第二液压致动器；所述控制器分别连接电动机以及电动液压泵，所述电动液压

泵连接液压分配器，所述液压分配器分别连接第一液压致动器和第二液压致动器；所述电

动机的动力经过传动系统传递给行走装置。

[0007] 所述传动系统包括一对锥齿轮以及差速器，电动机的动力通过锥齿轮换向后再通

过差速器分别传递到行走装置两侧的履带。

[0008] 所述整流罩与底盘之间通过铰链铰接。

[0009] 所述行走装置为履带式行走装置。

[0010] 所述控制器内还包含无线接收器，所述无线接收器接收所述远程控制手柄的控制

信号，并发送给控制器，控制器根据接收到的控制信号，控制电动机旋转，进而带动遥控扫

雪机器人行走；同时控制器还可以根据控制指令调整第一液压致动器和第二液压致动器的

输出，进而控制推铲的垂直方向的高度和行走方向的夹角。

[0011] 本实用新型的优点在于：

[0012] 1、本申请中的遥控扫雪机器人无须人员驾驶舱，在等体积的情况下可以增大遥控

扫雪机器人驱动装置的体积，进而可以选用大功率的电动机，同时减少了承载人员所消耗

的驱动功率，进而大大增加扫雪机器人的铲雪能力。

[0013] 2、本申请遥控扫雪机器人通过电动机驱动，电动机具有扭矩大，响应速度快的特
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点，非常适合工程机械的运行工况，同时电动机的动力通过差速器传递给两侧的履带，保证

正常行驶的同时可以实现转弯，两侧驱动力不一致等情形，适合各种复杂路面。

[0014] 3、本申请通过液压分配器分配流向第一液压致动器23和第二液压致动器24的液

压量，进而调整第一液压致动器23和第二液压致动器24的输出，最终控制推铲6的竖直位置

和行走方向的夹角，执行机构简单易行，可以适应各种扫雪作业。

附图说明

[0015] 图1为本申请中遥控扫雪机器人三维示意图；

[0016] 图2为本申请中遥控扫雪机器人整流罩开启后的示意图；

[0017] 图3为本申请中驱动机构示意图。

具体实施方式

[0018] 如图1所示，一种遥控扫雪机器人的驱动机构，其中遥控扫雪机器人1，包括底盘2，

行走装置3，推铲6，整流罩7以及远程控制手柄9，所述底盘2与整流罩7之间铰接，所述行走

装置3位于底盘2下部，所述推铲6位于底盘2前部，所述远程控制手柄9通过无线控制所述遥

控扫雪机器人1的前进或后退。

[0019] 所述行走装置3为履带式行走装置，其中履带式行走装置为现有技术中常见的履

带式行走装置，所述行走装置3由电动机4驱动，电动机4的动力通过传动系统11分别传递给

所述行走装置3两侧的履带。所述电动机的电力由可充电电池12提供，可充电电池12由外部

充电枪进行充电。

[0020] 如图3所示，所述传动系统11包括一对锥齿轮12以及差速器13，电动机4的动力通

过锥齿轮12换向后再通过差速器13分别传递到两侧的行走装置3。

[0021] 如图2-3所示，所述遥控扫雪机器人1还包括控制器5，电动液压泵22，液压分配器

25，第一液压致动器23以及第二液压致动器24，所述控制器分别电连接电动机4以及电动液

压泵22，所述电动液压泵22连接液压分配器25，所述液压分配器25分别连接第一液压致动

器23和第二液压致动器24，所述液压分配器25可以分配流向第一液压致动器23和第二液压

致动器24的液压量，所述液压分配器25为本领域的现有技术，故不在此赘述。

[0022] 电动液压泵22也由可充电电池12提供电力。

[0023] 如图2所示，所述第一液压致动器23与推铲6中间位置连接，所述第一液压致动器

23伸出或者缩回用于抬升或者降低推铲6竖直方向的位置，第一液压致动器23与推铲6的连

接关系也属于公知常识，故不在此赘述。

[0024] 所述第二液压致动器24与推铲6一侧固定连接，所述第二液压致动器24伸出或者

缩回用于调整推铲6与行走方向的夹角。

[0025] 所述可充电电池12包裹在第一保护罩27内，所述电动机包裹在第二保护罩28内。

[0026] 所述整流罩7与底盘2之间通过铰链8铰接，使得整流罩7可向后掀开，并由气动支

杆10支撑在打开位置，所述气动支杆10为本领域的现有技术，故不在此赘述。

[0027] 所述控制器5内还包含无线接收器，工作时，无线接收器接收所述远程控制手柄9

的控制信号，并发送给控制器5，控制器5根据接收到的控制信号，控制电动机4旋转，进而带

动遥控扫雪机器人1行走，同时控制器5还可以根据控制指令调整第一液压致动器23和第二
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液压致动器24的输出，进而控制推铲6的竖直位置和行走方向的夹角。在这需要特别说明的

是，远程控制手柄9与无线接收器之间的信号传输，控制器5与电动机4以及电动液压泵22之

间的工作原理以及元器件之间的连接关系均为本领域的公知常识，故不在此赘述。

[0028] 其中，远程控制手柄9与无线接收器之间可通过射频信号，蓝牙信号等无线传输模

式进行数据传输。
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图2
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图3
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