
(19)国家知识产权局

(12)发明专利申请

(10)申请公布号 

(43)申请公布日 

(21)申请号 202280089229.X

(22)申请日 2022.01.26

(85)PCT国际申请进入国家阶段日

2024.07.17

(86)PCT国际申请的申请数据

PCT/JP2022/002797 2022.01.26

(87)PCT国际申请的公布数据

WO2023/144908 JA 2023.08.03

(71)申请人 发那科株式会社

地址 日本山梨县

(72)发明人 元岡步　

(74)专利代理机构 北京清亦华知识产权代理事

务所(普通合伙) 11201

专利代理师 赵迪

(51)Int.Cl.

B25J 19/00(2006.01)

 

(54)发明名称

伺服马达的冷却结构以及机器人

(57)摘要

一种伺服马达(10)的冷却结构(1)，其对固

定于机器人结构体(132)的伺服马达(10)进行冷

却，伺服马达(10)具备驱动部(12)和编码器

(13)，驱动部(12)具备动子以及定子(14)，编码

器(13)检测动子的旋转，伺服马达(10)的冷却结

构(1)具备传热部件(2)，该传热部件(2)以接触

状态固定于定子(14)的外表面以及机器人结构

体(132)的表面，且将定子(132)的热传递至机器

人结构体(132)，传热部件(2)不与编码器(13)的

外表面接触。
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1.一种伺服马达的冷却结构，其对固定于机器人结构体的伺服马达进行冷却，其特征

在于，

所述伺服马达具备：驱动部，其具备动子以及定子；以及编码器，其检测所述动子的旋

转，

所述伺服马达的冷却结构具备传热部件，所述传热部件以接触状态固定于所述定子的

外表面以及所述机器人结构体的表面，且将所述定子的热传递至所述机器人结构体，

该传热部件不与所述编码器的外表面接触。

2.根据权利要求1所述的伺服马达的冷却结构，其特征在于，

所述传热部件配置于覆盖所述定子的外表面且不覆盖所述编码器的外表面的位置。

3.根据权利要求1或2所述的伺服马达的冷却结构，其特征在于，

所述伺服马达以将所述编码器配置于所述定子的上方的姿态，固定于所述机器人结构

体。

4.根据权利要求3所述的伺服马达的冷却结构，其特征在于，

所述伺服马达的冷却结构具备限制从所述传热部件向周围空气散热的隔热材料。

5.根据权利要求1至4中任一项所述的伺服马达的冷却结构，其特征在于，

所述传热部件具备平板部件，所述平板部件与所述定子的外表面以及所述机器人结构

体的表面紧贴。

6.根据权利要求5所述的伺服马达的冷却结构，其特征在于，

所述传热部件具备填充材料，所述填充材料促进所述平板部件与所述定子的外表面之

间或者所述平板部件与所述机器人结构体的表面之间的紧贴。

7.根据权利要求1至6中任一项所述的伺服马达的冷却结构，其特征在于，

所述传热部件分别与所述定子的两个以上的外表面紧贴。

8.一种机器人，其特征在于，具备：

权利要求1至7中任一项所述的伺服马达的冷却结构。
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伺服马达的冷却结构以及机器人

技术领域

[0001] 本公开涉及伺服马达的冷却结构以及机器人。

背景技术

[0002] 以往，已知如下机器人：为了对在运行中发热的伺服马达进行冷却，在伺服马达与

将伺服马达容纳于内部空间的马达壳体之间配置冷却结构体(例如，参照专利文献1。)。

[0003] 冷却结构体是，形成将热从伺服马达传递至马达壳体的热传导路径的、例如由铝

等金属形成的热传导体。

[0004] 现有技术文献

[0005] 专利文献

[0006] 专利文献1：日本特开2014－46398号公报

发明内容

[0007] 发明要解决的问题

[0008] 对于伺服马达，规定有用于维持性能以及寿命的使用温度上限。使用温度上限在

伺服马达整体中不统一，在定子以及动子中较高，在大多情况下在编码器等电子回路中较

低。

[0009] 在从伺服马达的定子至编码器利用同一冷却结构体与马达壳体连接的情况下，存

在由于来自定子的排热而使冷却结构体被加热，从而妨碍编码器的热向冷却结构体排放的

情况。因此，期望不被来自动子以及定子的排热妨碍，而将使用温度上限低的编码器的热高

效地排出。

[0010] 用于解决问题的方案

[0011] 本公开的一个方案是一种伺服马达的冷却结构，其对固定于机器人结构体的伺服

马达进行冷却，所述伺服马达具备：驱动部，其具备动子以及定子；以及编码器，其检测所述

动子的旋转，所述伺服马达的冷却结构具备传热部件，所述传热部件以接触状态固定于所

述定子的外表面以及所述机器人结构体的表面，且将所述定子的热传递至所述机器人结构

体，该传热部件不与所述编码器的外表面接触。

附图说明

[0012] 图1是表示本公开的一个实施方式的机器人的局部纵剖视图。

[0013] 图2是对图1的机器人所具备的本公开的一个实施方式的伺服马达的冷却结构进

行说明的分解立体图。

[0014] 图3是表示组装了图2的伺服马达的冷却结构的状态的立体图。

[0015] 图4是对图2的伺服马达的冷却结构中的热的流动进行说明的局部纵剖视图。
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具体实施方式

[0016] 以下，参照附图对本公开的一个实施方式的伺服马达10的冷却结构1以及机器人

100进行说明。

[0017] 本实施方式的机器人100例如是设置于地面F的垂直多关节型机器人。

[0018] 本实施方式的伺服马达10的冷却结构1例如是对驱动机构130的伺服马达10进行

冷却的结构，该驱动机构130驱动回转体120相对于固定于地面F的基座110围绕竖直轴线旋

转。

[0019] 如图1所示，驱动机构130具备：基座110；旋转台(机器人结构体)132，其能够围绕

竖直轴线旋转地支撑于基座110的上方；减速器133，其配置于基座110与旋转台132之间；以

及伺服马达10，其固定于旋转台132的上表面。在旋转台132固定有回转体120。

[0020] 伺服马达10具备：轴11；驱动部12，其驱动轴11旋转；以及编码器13，其检测轴11的

旋转。如图2所示，驱动部12具备：四方筒状的定子14；以及动子(省略图示)，其以能够围绕

定子14的中心轴旋转的方式支撑于定子14的内部，动子固定于轴11。轴11从设置于定子14

的中心轴方向的一端面的安装面10a突出。

[0021] 编码器13具备箱状的壳体15，壳体15固定于隔着定子14与安装面10a相反的一侧

的端面。编码器13具备容纳于壳体15内的旋转检测机构(省略图示)以及电子回路(省略图

示)。壳体15的材质可以为任意。

[0022] 伺服马达10使轴11贯穿沿竖直方向贯穿而设置于旋转台132的贯穿孔132a，并且

使固定于轴11的前端的齿轮16与减速器133的输入齿轮134啮合。伺服马达10使安装面10a

与在旋转台132的上表面进行机械加工而成的接触面135紧贴，并利用螺栓17固定于旋转台

132。

[0023] 如图2所示，本实施方式的伺服马达10的冷却结构1具备与定子14的四个侧面分别

紧贴的四个平板状的传热部件(平板部件)2。各传热部件2具备：马达接触部3，其覆盖定子

14的侧面(外表面)，并且与该侧面紧贴；以及固定部4，其用于将传热部件2固定于旋转台

132的上表面的接触面(表面)135。

[0024] 传热部件2由热传导率大的材质、例如铝合金等金属形成。传热部件2的材质可以

为任意。固定部4相对于马达接触部3以直角弯曲，并且具备沿板厚方向贯穿的多个贯穿孔

4a。传热部件2通过将贯穿固定部4的贯穿孔4a的螺栓136紧固于设置于旋转台132的接触面

135上的螺纹孔137，从而固定为与旋转台132紧贴的状态。

[0025] 如图3所示，传热部件2通过使马达接触部3与定子14的各侧面紧贴，且使固定部4

与旋转台132的接触面135紧贴，从而形成用于将定子14的发热释放到旋转台132的传热路

径。

[0026] 在本实施方式中，各传热部件2的马达接触部3配置于只与定子14的各侧面紧贴、

不与编码器13的壳体15的外表面接触的位置。安装于设置有连接器的侧面的传热部件2，为

了避免与连接器的接触，具有比安装于其他侧面的传热部件2长度短的马达接触部3。

[0027] 以下，对以如此方式构成的本实施方式的伺服马达10的冷却结构1的作用进行说

明。

[0028] 如图4所示，根据本实施方式的伺服马达10的冷却结构1，当具备动子以及定子14

的驱动部12由于伺服马达10的工作而发热时，驱动部12的热的一部分经由与接触面135紧
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贴的安装面10a而传递至旋转台132。

[0029] 并且，由于在定子14的四个侧面分别紧贴有传热部件2的马达接触部3，因此驱动

部12的热的另一部分向马达接触部3传递。传递至平板状的马达接触部3的热在马达接触部

3中向下方传递，并且经由与旋转台132的接触面135紧贴的固定部4而传递至旋转台132。

[0030] 由于旋转台132的热容量较大、并且定子14以及传热部件2的热传导率较高，因此

在驱动部12中产生的热大部分顺畅地传递至旋转台132。其结果，定子14被有效地冷却，并

且从定子14向固定于定子14的编码器13流动的热充分减少。

[0031] 由于编码器13只与定子14接触，因此在定子14比编码器13温度高的情况下，来自

编码器13的热主要通过向周围空气的热传递而发散。即，由于编码器13不与用于从定子14

排热的传热部件2接触，因此自编码器13的排热路径，与自定子14的排热路径分离。从而，即

使由于来自定子14的排热而导致传热部件2的温度上升，来自编码器13的排热也不会被阻

碍。

[0032] 而且，通过定子14被传热部件2有效地冷却，从而从定子14向编码器13的热输入减

少，仅通过向周围空气的散热，就能够充分冷却编码器13。虽然编码器13的使用温度上限比

定子14的使用温度上限低，但由于防止了来自定子14的排热经由传热部件2向编码器13流

入，因此能够将编码器13维持在适当的使用温度。

[0033] 另外，定子14被有效地冷却的结果是，在编码器13比定子14温度高的情况下，在编

码器13中产生的热的一部分，经由冷却的定子14排出到旋转台132。通过此，也能够有效地

冷却编码器13。

[0034] 另外，如上所述，根据本实施方式，定子14的热经由传热部件2而下降，并且排出到

位于定子14的下方的旋转台132。因此，从定子14向周围空气的散热减少。

[0035] 由于编码器13位于定子14的上方，因此通过将定子14的热向下方排出，从而抑制

了编码器13的周围空气的温度上升。由此，具有如下优点：能够维持编码器13与周围空气的

温度差，实现从编码器13向周围空气的有效散热。

[0036] 另外，根据本实施方式的伺服马达10的冷却结构1，由于使平板状的传热部件2以

紧贴的方式沿着伺服马达10的侧面，因此无需在伺服马达10的周围确保大的设置空间，具

有省空间的优点。另外，通过使平板状的传热部件2从伺服马达10的外侧与伺服马达10的侧

面紧贴并利用螺栓136固定于旋转台132的接触面135这种简单的安装方法，能够外置冷却

结构1。由此，能够在设计了主要机构部之后进行冷却结构1的设计，有利于开发设计。

[0037] 此外，作为具备本实施方式的伺服马达10的冷却结构1的机器人100，例示了直立

多关节型机器人。在该实施方式的说明中图示的机器人100的结构为一个例子，不限于此。

作为机器人结构体例示了旋转台132，但也可以适用于在其他任意的热容量大的部件安装

有伺服马达10的情况。

[0038] 另外，作为传热部件2，例示了弯曲为L字状的平板部件，但传热部件2的形状，能够

根据作为固定目的地的机器人结构体的旋转台132的接触面135等，采用任意的形状。

[0039] 另外，使传热部件2与伺服马达10的定子14的四个侧面全部紧贴，但也可以使其与

一个以上的侧面紧贴。

[0040] 另外，为了提高定子14的外表面以及旋转台132的接触面135与传热部件2的紧贴

度，也可以使热传导凝胶或者传热片等填充材料介于传热部件2与定子14及/或旋转台132
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之间。由此，降低了从定子14的外表面向传热部件2的热传递以及从传热部件2向旋转台132

的热传递中的接触热阻，能够更顺畅地实现散热。

[0041] 进一步地，在本实施方式中，利用传热部件2使定子14的热向远离编码器13的方向

移动。当传热部件2的温度变高时，经由传热部件2而进行热传导的途中传热部件2向周围空

气的散热增大。

[0042] 因此，也可以利用降低从传热部件2向周围空气排热的隔热片或者隔热涂料等隔

热材料，覆盖传热部件2的外表面。由此，能够降低从传热部件2向大气的散热，从而降低编

码器13的周围空气的温度上升。

[0043] 对于伺服马达10，例示在驱动部12的上部具有编码器13的姿态，但也可以以其他

任意的姿态设置伺服马达10。另一方面，本公开的冷却机构1在伺服马达10为例示的姿态

时，通过下述理由尤其有利。即，在不具有冷却机构1的情况下，在从定子14向周围空气散热

之后，由于空气膨胀，会发生位于上部的编码器13的周围空气的温度上升。但是，由于通过

具备本公开的冷却机构1，抑制了从定子14向周围空气的散热，因此能够维持编码器13与周

围空气的温度差。

[0044] 另外，由于来自编码器13的排热主要通过向周围空气的散热来进行，因此可以采

用用于促进散热的手段，例如在编码器13的壳体15设置散热片、或者利用风扇使冷却空气

在编码器13的周围流动。另外，也可以与用于冷却定子14的传热部件2独立而设置用于冷却

编码器13的传热部件。另外，也可以利用罩等，将配置有编码器13的空间从配置有定子14的

空间分离。

[0045] 附图标记说明：

[0046] 1：冷却结构

[0047] 2：传热部件(平板部件)

[0048] 10：伺服马达

[0049] 12：驱动部

[0050] 13：编码器

[0051] 14：定子

[0052] 100：机器人

[0053] 132：旋转台(机器人结构体)

[0054] 135：接触面(表面)
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图2
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图3
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图4
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