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(54)实用新型名称

机器人用的多芯控制线

(57)摘要

本实用新型公开了一种机器人用的多芯控

制线，若干条芯线之间填充第一防弹丝后绞合成

芯线绞合体，芯线绞合体外顺序绕包内护层和屏

蔽层，屏蔽层外侧挤出有第一外护层，第一外护

层外侧包覆有保护网，保护网外侧挤出第二外护

层，第一外护层和第二外护层粘接相连，芯线包

括绝缘线、第二防弹丝和第一铁氟龙包带，若干

条绝缘线中间填充第二防弹丝后绞合在一起形

成绝缘线绞合体，绝缘线绞合体，外侧绕包有第

一铁氟龙包带，绝缘线包括导体、第三防弹丝、绝

缘层和弹性体层，若干导体中间填充第三防弹丝

后绞合在一起形成导体绞合体，导体绞合体外侧

挤出有绝缘层，绝缘层外侧挤出有弹性体层，本

实用新型既可以极大的节省安装空间，又可能保

证使用寿命。
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1.一种机器人用的多芯控制线，其特征在于：包括芯线(1)、第一防弹丝(2)、内护层

(3)、屏蔽层(4)、第一外护层(5)、保护网(6)和第二外护层(7)，若干条芯线之间填充第一防

弹丝后绞合在一起形成芯线绞合体，该芯线绞合体外侧绕包内护层，内护层外侧绕包屏蔽

层，屏蔽层外侧挤出有第一外护层，第一外护层外侧包覆有保护网，保护网外侧挤出第二外

护层，所述第一外护层和第二外护层粘接相连，所述芯线包括绝缘线(8)、第二防弹丝(9)和

第一铁氟龙包带(10)，所述若干条绝缘线中间填充第二防弹丝后绞合在一起形成绝缘线绞

合体，绝缘线绞合体，外侧绕包有第一铁氟龙包带，其中绝缘线包括导体(11)、第三防弹丝

(12)、绝缘层(13)和弹性体层(14)，若干导体中间填充第三防弹丝后绞合在一起形成导体

绞合体，导体绞合体外侧挤出有绝缘层，绝缘层外侧挤出有弹性体层。

2.根据权利要求1所述的机器人用的多芯控制线，其特征在于：所述导体为单根线径为

0.05mm～0.10mm铜锡合金导体，所述绝缘层为透明的XLPE绝缘层，所述弹性体层为光滑的

聚酯弹性体层。

3.根据权利要求1所述的机器人用的多芯控制线，其特征在于：绝缘线绞合体由5条绝

缘线绞合而成，芯线绞合体由5条芯线绞合而成。

4.根据权利要求1所述的机器人用的多芯控制线，其特征在于：所述第一防弹丝外侧绕

包有光滑的第二铁氟龙包带(15)，第二防弹丝外侧绕包有光滑的第三铁氟龙包带(16)。

5.根据权利要求1所述的机器人用的多芯控制线，其特征在于：所述芯线绞合体中添加

有滑石粉。

6.根据权利要求1所述的机器人用的多芯控制线，其特征在于：所述芯线绞合体外侧绕

包有无纺布层(17)，无纺布层外侧包覆由聚氨酯材料制作而成的内护层。

7.根据权利要求1所述的机器人用的多芯控制线，其特征在于：所述内护层外侧绕包一

层棉纱层(18)，屏蔽层包覆于棉纱层外侧。

8.根据权利要求7所述的机器人用的多芯控制线，其特征在于：所述屏蔽层包括铜箔丝

和尼龙丝，所述一根铜箔丝绕在一根尼龙丝外侧形成的导体结构，该导体结构绕包于棉纱

层外侧形成屏蔽层。

9.根据权利要求1所述的机器人用的多芯控制线，其特征在于：所述屏蔽层外侧绕包有

第四铁氟龙包带(19)，第一外护层挤出与第四铁氟龙包带外侧。

10.根据权利要求1所述的机器人用的多芯控制线，其特征在于：所述第一外护层和第

二外护层均为聚氨酯材料制成的护套，保护网为防弹丝编织而成的网状结构。
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机器人用的多芯控制线

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种电线，特别涉及一种机器人用的多芯控制线。

背景技术

[0002] 目前机器人行对控制精度的要求越来越高，要求机器人进行较复杂的操作，相应

的需要较多的线材。对于这样的情形，一般是采用多条电线来进行，比较浪费安装空间，安

装也比较麻烦。机器人线缆行业一般使用的电缆芯线都比较少，对于芯线较多(20芯甚至更

多)的机器人用线材，寿命都比较低，难以经受长时间使用。

实用新型内容

[0003] 为了克服上述缺陷，本实用新型提供了一种机器人用的多芯控制线，该机器人用

的多芯控制线占用空间小，使用寿命长。

[0004] 本实用新型为了解决其技术问题所采用的技术方案是：一种机器人用的多芯控制

线，包括芯线、第一防弹丝、内护层、屏蔽层、第一外护层、保护网和第二外护层，若干条芯线

之间填充第一防弹丝后绞合在一起形成芯线绞合体，该芯线绞合体外侧绕包内护层，内护

层外侧绕包屏蔽层，屏蔽层外侧挤出有第一外护层，第一外护层外侧包覆有保护网，保护网

外侧挤出第二外护层，所述第一外护层和第二外护层粘接相连，所述芯线包括绝缘线、第二

防弹丝和第一铁氟龙包带，所述若干条绝缘线中间填充第二防弹丝后绞合在一起形成绝缘

线绞合体，绝缘线绞合体，外侧绕包有第一铁氟龙包带，其中绝缘线包括导体、第三防弹丝、

绝缘层和弹性体层，若干导体中间填充第三防弹丝后绞合在一起形成导体绞合体，导体绞

合体外侧挤出有绝缘层，绝缘层外侧挤出有弹性体层。

[0005] 作为本实用新型的进一步改进，所述导体为单根线径为0.05mm～0.10mm铜锡合金

导体，所述绝缘层为透明的XLPE(交联聚乙烯)绝缘层，所述弹性体层为光滑的聚酯弹性体

层。

[0006] 作为本实用新型的进一步改进，绝缘线绞合体由5条绝缘线绞合而成，芯线绞合体

由5条芯线绞合而成。

[0007] 作为本实用新型的进一步改进，所述第一防弹丝外侧绕包有光滑的第二铁氟龙包

带，第二防弹丝外侧绕包有光滑的第三铁氟龙包带。

[0008] 作为本实用新型的进一步改进，所述芯线绞合体中添加有滑石粉。

[0009] 作为本实用新型的进一步改进，所述芯线绞合体外侧绕包有无纺布层，无纺布层

外侧包覆由聚氨酯材料制作而成的内护层。

[0010] 作为本实用新型的进一步改进，所述内护层外侧绕包一层棉纱层，屏蔽层包覆于

棉纱层外侧。

[0011] 作为本实用新型的进一步改进，所述屏蔽层包括铜箔丝和尼龙丝，所述一根铜箔

丝绕在一根尼龙丝外侧形成的导体结构，该导体结构绕包于棉纱层外侧形成屏蔽层。

[0012] 作为本实用新型的进一步改进，所述屏蔽层外侧绕包有第四铁氟龙包带，第一外

说　明　书 1/3 页

3

CN 210777955 U

3



护层挤出与第四铁氟龙包带外侧。

[0013] 作为本实用新型的进一步改进，所述第一外护层和第二外护层均为聚氨酯材料制

成的护套，保护网为防弹丝编织而成的网状结构。

[0014] 本实用新型的有益效果是：本实用新型线通过多根导体与防弹丝绞合，该绞合体

包覆绝缘层和弹性体层后形成绝缘线，多根芯线再与防弹丝进行绞合并外侧进行保护形成

芯线，芯线再与防弹丝进行绞合后，在外侧顺序包覆屏蔽层和防护层最终形成控制线缆，该

控制线内部包含的芯线多，避免了多根控制线的使用，避免了多根控制线缠绕在一起发生

损坏，实现机器人超高复杂运动，节省控制线占用的空间，且控制线结构强度高，能够达到

随机器人运动几千万次以上，发生360°扭转和弯折运动也不会发生导体断裂和外皮破损等

问题。既可以极大的节省安装空间，又可能保证使用寿命。

附图说明

[0015] 图1为本实用新型的结构原理示意图；

[0016] 图2为本实用新型的芯线结构原理示意图；

[0017] 图3为本实用新型的绝缘线结构原理示意图。

具体实施方式

[0018] 实施例：一种机器人用的多芯控制线，包括芯线1、第一防弹丝2、内护层3、屏蔽层

4、第一外护层5、保护网6和第二外护层7，若干条芯线1之间填充第一防弹丝2后绞合在一起

形成芯线1绞合体，该芯线1绞合体外侧绕包内护层3，内护层3外侧绕包屏蔽层4，屏蔽层4外

侧挤出有第一外护层5，第一外护层5外侧包覆有保护网6，保护网6外侧挤出第二外护层7，

所述第一外护层5和第二外护层7粘接相连，所述芯线1包括绝缘线8、第二防弹丝9和第一铁

氟龙包带10，所述若干条绝缘线8中间填充第二防弹丝9后绞合在一起形成绝缘线8绞合体，

绝缘线8绞合体，外侧绕包有第一铁氟龙包带10，其中绝缘线8包括导体11、第三防弹丝12、

绝缘层13和弹性体层14，若干导体11中间填充第三防弹丝12后绞合在一起形成导体11绞合

体，导体11绞合体外侧挤出有绝缘层13，绝缘层13外侧挤出有弹性体层14。

[0019] 该控制线内部可以包含较多芯线1，实现机器人超高复杂运动，避免了多根控制线

的使用，避免了多根控制线缠绕在一起发生损坏，节省控制线占用的空间，且控制线结构强

度高，能够达到随机器人运动几千万次以上，发生360°扭转和弯折运动也不会发生导体11

断裂和外皮破损等问题。既可以极大的节省安装空间，又可能保证使用寿命。

[0020] 所述导体11为单根线径为0.05mm～0.10mm铜锡合金导体11，这种合金导体11抗拉

强度要远高于一般的纯铜或镀锡铜，可提高导体11抗扭转的能力。铜锡合金导体11按照极

细的节距进行绞合，在这种导体11的中心添加抗拉性能极强的防弹丝，可以整体提高这股

导体11线抗拉和抗扭曲弯折的能力；所述绝缘层13为透明的XLPE(交联聚乙烯)绝缘层13，

这种绝缘层13的绝缘性能较强，可提高绝缘电阻；所述弹性体层14为光滑的聚酯弹性体层

14。该层硬度较高，而且很光滑，表面摩擦系数较小，可以很好保护各根绝缘线8在机器人运

转过程中跟其他绝缘线8或鼻尖之间的摩擦力，降低磨损。

[0021] 绝缘线8绞合体由5条绝缘线8绞合而成(也可以是6条)，芯线1绞合体由5条芯线1

绞合而成。
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[0022] 所述第一防弹丝2外侧绕包有光滑的第二铁氟龙包带15，第二防弹丝9外侧绕包有

光滑的第三铁氟龙包带16。这防弹丝会事先绞合，绞合完成之后会绕包铁氟龙包带，铁氟龙

包带表面光滑，摩擦系数小，可在线材运动时，降低各根芯线1绞合体之间的相互摩擦，以及

第二防弹丝9跟绝缘之间的摩擦，既保护绝缘，又可保护防弹丝填充不会跑位而导致的若干

根芯线1的绞合发生变形。

[0023] 所述芯线1绞合体中添加有滑石粉。滑石粉是一种非常好的粉末状润滑剂，通过给

芯线1绞合体重添加少量滑石粉，可以极大程度降低这各个芯线1之间的相互摩擦。

[0024] 所述芯线1绞合体外侧绕包有无纺布层17，无纺布层17外侧包覆由聚氨酯材料制

作而成的内护层3。芯线1绞合完成之后，绕包一层强度非常大的无纺布，防止这各个芯线1

散开，在无纺布外侧首先挤包一层高强度的聚氨酯类的材料做为内护层3，将这些芯线1绞

合体再次束住，防止绞合体散开发生位移，更可保证外部屏蔽层4等圆整性，防止屏蔽层4损

伤。

[0025] 所述内护层3外侧绕包一层棉纱层18，屏蔽层4包覆于棉纱层18外侧。通过棉纱来

缓冲电线运动中外部屏蔽层4的损伤。

[0026] 所述屏蔽层4包括铜箔丝和尼龙丝，所述一根铜箔丝绕在一根尼龙丝外侧形成的

导体11结构，该导体11结构绕包于棉纱层18外侧形成屏蔽层4。在棉纱的外层均匀紧密绕包

一层铜箔丝来做屏蔽层4，铜箔丝中心一根是尼龙丝，一根极细的铜丝绕在这根尼龙丝上的

导体11结构。以铜箔丝来做屏蔽层4可以极大的提升屏蔽层4抗扭曲和拉升的能力，防止屏

蔽层4损坏产生的电磁干扰。

[0027] 所述屏蔽层4外侧绕包有第四铁氟龙包带19，第一外护层5挤出与第四铁氟龙包带

19外侧。防止屏蔽层4散开的同时减少磨损，保护屏蔽层4不受损伤。

[0028] 所述第一外护层5和第二外护层7均为聚氨酯材料制成的护套，保护网6为防弹丝

编织而成的网状结构。在铁氟龙包带外首先挤出第一层高强度的聚氨酯护套层，在聚氨酯

层外层用防弹丝编织一层保护网6，之后在挤出第二层聚氨酯护套层。两层护套紧紧粘合在

一起无法撕开。这样中间这种防弹丝编织的保护网6可以极大的提升聚氨酯护套的抗拉和

抗扭曲的能力，保护电线在随机器人的长时间运动过程中护套不会产生位移和拉伸，保护

整条电线的内部结构不会产生变化。从保证整条线的使用寿命。
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图2
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说　明　书　附　图 2/2 页

7

CN 210777955 U

7


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002

	DES
	DES00003
	DES00004
	DES00005

	DRA
	DRA00006
	DRA00007


