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本发明涉及一种多自由度调整的管道搬运

夹持装置及方法，其属于施工工装技术领域，该

装置包括底座、周向转动组件、俯仰角度调整组

件、夹持组件以及活动夹头，周向转动组件设置

在底座上，在周向转动组件上设置有俯仰角度调

整组件，在俯仰角度调整组件上设置有夹持组

件，活动夹头设置在夹持组件的末端，通过周向

转动组件、俯仰角度调整组件以及夹持组件的张

开度配合对活动夹头的夹持工件进行多个自由

度调整，满足夹持工件在搬运安装过程中的精准

对准。
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1.一种多自由度调整的管道搬运夹持装置，包括底座(1)，其特征在于，还包括周向转

动组件(2)、俯仰角度调整组件(3)、夹持组件(4)以及活动夹头(5)，周向转动组件(2)设置

在底座(1)上，在周向转动组件(2)上设置有俯仰角度调整组件(3)，在俯仰角度调整组件

(3)上设置有夹持组件(4)，活动夹头(5)设置在夹持组件(4)的末端，通过周向转动组件

(2)、俯仰角度调整组件(3)以及夹持组件(4)的张开度配合对活动夹头(5)的夹持工件进行

多个自由度调整。

2.根据权利要求1所述的多自由度调整的管道搬运夹持装置，其特征在于，所述周向转

动组件(2)包括转动齿盘(23)、传动齿轮组(22)和周向驱动件(21)，所述转动齿盘(23)通过

转轴与底座(1)连接，周向驱动件(21)通过传动齿轮组(22)驱动转动齿盘(23)在底座(1)上

沿着周向转动。

3.根据权利要求2所述的多自由度调整的管道搬运夹持装置，其特征在于，所述传动齿

轮组(22)包括至少2个传动齿轮，传动齿轮对称地分布在转动齿盘(23)的外侧并与转动齿

盘(23)啮合，转动齿盘(23)的直径至少是传动齿轮直径的5倍。

4.根据权利要求2所述的多自由度调整的管道搬运夹持装置，其特征在于，所述俯仰角

度调整组件(3)包括俯仰板(32)、俯仰驱动件(31)以及俯仰铰座(33)；所述俯仰铰座(33)固

定在转动齿盘(23)上，俯仰板(32)通过转轴与相对设置的两个俯仰铰座(33)铰接，并可沿

着转轴在俯仰铰座(33)之间转动；所述俯仰驱动件(31)的一端与转动齿盘(23)铰接，另一

端与俯仰板(32)铰接，当俯仰驱动件(31)工作，驱动俯仰板(32)沿俯仰铰座(33)作俯仰转

动，调整俯仰角度。

5.根据权利要求4所述的多自由度调整的管道搬运夹持装置，其特征在于，所述夹持组

件(4)包括对称设置在俯仰板(32)两侧的夹持驱动件(41)和夹持弯臂(42)，夹持弯臂(42)

的一端与俯仰板(32)的末端铰接，夹持驱动件(41)的一端与俯仰板(32)铰接，夹持驱动件

(41)的另一端与夹持弯臂(42)的弯折处铰接，夹持驱动件(41)工作时，驱动对称设置的两

个夹持弯臂(42)开合，调控夹持弯臂(42)之间的张开度。

6.根据权利要求5所述的多自由度调整的管道搬运夹持装置，其特征在于，所述活动夹

头(5)与夹持弯臂(42)的末端铰接，且活动夹头(5)与夹持工件相对的一侧呈弧形，使活动

夹头(5)的两端与夹持工件点接触，并与铰接点形成三角形的受力分布。

7.根据权利要求5所述的多自由度调整的管道搬运夹持装置，其特征在于，还包括与底

座(1)连接的移动机构，移动机构带动底座(1)水平移动。

8.一种多自由度调整的管道搬运夹持方法，其特征在于，利用权利要求1的多自由度调

整的管道搬运夹持装置实现，利用周向转动组件(2)在底座(1)上沿着周向转动作周向调

整、俯仰角度调整组件(3)完成俯仰角度调整以及夹持组件(4)调整夹持的张开度，对活动

夹头(5)的夹持工件进行多维度调整，再通过活动夹头(5)自由调整将夹持受力呈三角形的

三个点分散，以完成管道搬运夹持的多自由度调整。

9.根据权利要求8所述的多自由度调整的管道搬运夹持方法，其特征在于，所述俯仰角

度调整组件(3)完成俯仰角度调整具体是：利用俯仰驱动件(31)直线伸缩运动，驱动俯仰板

(32)沿俯仰铰座(33)作俯仰转动，俯仰角度的调整范围为-60°-60°。
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多自由度调整的管道搬运夹持装置及方法

技术领域

[0001] 本发明属于施工工装技术领域，特别涉及一种多自由度调整的管道搬运夹持装置

及方法。

背景技术

[0002] 工地上在施工过程中，尤其是在大型房屋建筑好之后，处于一种毛坯过程中，就要

给房屋内部上方安装一些管道、支架等结构，以便在天花板上继续施工，那么从地面往顶面

上就要起吊管道、支架等物件，一般是用脚手架搭建起来，操作人员站在脚手架上面，通过

这些人配合来起吊较重的物件，当把这些物件起吊放置在脚手架上方，再通过人工把物件

安装在房屋顶部。但是，安装过程中，管道较长，重量较大，在搬运和安装时难以对准或者伸

入吊装支架内，导致整体施工进程较慢，效率非常低、最主要还浪费人力，每次施工都需要

多个工人的配合才可以，而且搭建脚手架还需要浪费时间，因此，整体工作效率极低，人力

劳动强度大。

发明内容

[0003] 为了克服现有施工管道搬运所存在的技术缺陷，本发明提供了一种能够从多个自

由度灵活调整实现施工管道的精准对准的多自由度调整的管道搬运夹持装置。

[0004] 同时，本发明提供了用上述多自由度调整的管道搬运夹持装置实现的多自由度调

整的管道搬运夹持方法。

[0005] 本发明所采用的技术方案是：

[0006] 一种多自由度调整的管道搬运夹持装置，包括底座，其还包括周向转动组件、俯仰

角度调整组件、夹持组件以及活动夹头，周向转动组件设置在底座上，在周向转动组件上设

置有俯仰角度调整组件，在俯仰角度调整组件上设置有夹持组件，活动夹头设置在夹持组

件的末端，通过周向转动组件、俯仰角度调整组件以及夹持组件的张开度配合对活动夹头

的夹持工件进行多个自由度调整。

[0007] 进一步限定，所述周向转动组件包括转动齿盘、传动齿轮组和周向驱动件，所述转

动齿盘通过转轴与底座连接，周向驱动件通过传动齿轮组驱动转动齿盘在底座上沿着周向

转动。

[0008] 进一步限定，所述传动齿轮组包括至少2个传动齿轮，传动齿轮对称地分布在转动

齿盘的外侧并与转动齿盘啮合，转动齿盘的直径至少是传动齿轮直径的5倍。

[0009] 进一步限定，所述俯仰角度调整组件包括俯仰板、俯仰驱动件以及俯仰铰座；所述

俯仰铰座固定在转动齿盘上，俯仰板通过转轴与相对设置的两个俯仰铰座铰接，并可沿着

转轴在俯仰铰座之间转动；所述俯仰驱动件的一端与转动齿盘铰接，另一端与俯仰板铰接，

当俯仰驱动件工作，驱动俯仰板沿俯仰铰座作俯仰转动，调整俯仰角度。

[0010] 进一步限定，所述夹持组件包括对称设置在俯仰板两侧的夹持驱动件和夹持弯

臂，夹持弯臂的一端与俯仰板的末端铰接，夹持驱动件的一端与俯仰板铰接，夹持驱动件的
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另一端与夹持弯臂的弯折处铰接，夹持驱动件工作时，驱动对称设置的两个夹持弯臂开合，

调控夹持弯臂之间的张开度。

[0011] 进一步限定，所述活动夹头与夹持弯臂的末端铰接，且活动夹头与夹持工件相对

的一侧呈弧形，使活动夹头的两端与夹持工件点接触，并与铰接点形成三角形的受力分布。

[0012] 进一步限定，还包括与底座连接的移动机构，移动机构带动底座水平移动。

[0013] 一种多自由度调整的管道搬运夹持方法，其利用上述多自由度调整的管道搬运夹

持装置实现，利用周向转动组件在底座上沿着周向转动作周向调整、俯仰角度调整组件完

成俯仰角度调整以及夹持组件调整夹持的张开度，对活动夹头的夹持工件进行多维度调

整，再通过活动夹头自由调整将夹持受力呈三角形的三个点分散，以完成管道搬运夹持的

多自由度调整。

[0014] 进一步限定，所述俯仰角度调整组件完成俯仰角度调整具体是：利用俯仰驱动件

直线伸缩运动，驱动俯仰板沿俯仰铰座作俯仰转动，俯仰角度的调整范围为-60°-60°。

[0015] 本发明的多自由度调整的管道搬运夹持装置与现有技术相比，具有以下优点：

[0016] 1)本发明多自由度调整的管道搬运夹持装置的利用周向转动组件、俯仰角度调整

组件以及夹持组件的张开度配合对活动夹头的夹持工件进行多个自由度调整，能够灵活调

整方向和角度，以满足夹持工件在搬运安装过程中的精准对准。

[0017] 2)本发明的活动夹头与夹持工件相对的一侧呈弧形，使活动夹头的两端与夹持工

件点接触，并与铰接点形成三角形的受力分布，使活动夹头与夹持工件之间形成多点接触，

增加应力分布点，有效缓减夹持应力集中的问题且能够局部灵活摆动，以适应精准对准后

的夹持工件安装。

[0018] 3)本发明适用于尺寸较长、直径大、重量大的管道安装施工，特别是管道的安装对

准。

附图说明

[0019] 图1为本发明的多自由度调整的管道搬运夹持装置的结构示意图；

[0020] 图2为图1的正面视图；

[0021] 图3、图4为图1的俯仰调节动态变化图；

[0022] 图5、图6为图1的夹持张开度动态变化图。

具体实施方式

[0023] 现结合附图和实施例对本发明的技术方案进行进一步说明。

[0024] 本发明的多自由度调整的管道搬运夹持装置是利用周向转动组件2、俯仰角度调

整组件3以及夹持组件4的张开度配合对活动夹头5的夹持工件进行多个自由度调整，达到

夹持工件在搬运安装过程中的精准对准。

[0025] 如图1、2所示，本实施例的多自由度调整的管道搬运夹持装置包括底座1、周向转

动组件2、俯仰角度调整组件3、夹持组件4以及活动夹头5，其中，周向转动组件2设置在底座

1上，周向转动组件2包括转动齿盘23、传动齿轮组22和周向驱动件21，转动齿盘23通过转轴

与底座1连接，并可以转轴为中心转动，转动齿盘23是外周上加工有与传动齿轮组22啮合的

外齿，通过外齿与传动齿轮组22，该传动齿轮组22可由多个小的传动齿轮组22成，多个传动
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齿轮两两对称分布在转动齿盘23的外侧并与转动齿盘23啮合，多个传动齿轮分别通过连接

件与周向驱动件21连接，由周向驱动件21同步驱动多个传动齿轮传动，带动转动齿盘23在

底座1上周向转动调整方向，为了将动力最大化，转动齿盘23的直径至少是传动齿轮直径的

5倍，以5～10倍为佳。本实施例的周向驱动件21采用电机，利用电机驱动，相对节约能耗，节

省安装空间。

[0026] 进一步，在周向转动组件2上安装有俯仰角度调整组件3，俯仰角度调整组件3包括

俯仰板32、俯仰驱动件31以及俯仰铰座33；所述俯仰铰座33是2个，对称安装固定在转动齿

盘23中部，俯仰板32的两侧端通过转轴与俯仰铰座33铰接，并可沿着转轴在两俯仰铰座33

之间上下翻转；为了便于其他部件的安装以及设备整体的美观，该俯仰板32是采用双层金

属板通过肋骨连接成为一体结构，在俯仰板32的上表面中部固定有一个L型支座，通过该L

型支座与俯仰驱动件31的一端连接，该俯仰驱动件31的另一端与转动齿盘23铰接，如图3、

4，当俯仰驱动件31工作，驱动俯仰板32沿俯仰铰座33作俯仰转动，调整俯仰角度，俯仰角度

的调整范围为-60°-60°，以正负30°为佳，对于正值角度调整是按照顺时针方向摆动，负值

角度是按照逆时针方向摆动，完成俯仰角度调整。

[0027] 进一步说明，俯仰驱动件31采用伸缩气缸，其活塞伸缩直线运动，带动俯仰板32沿

着俯仰铰座33上下转动，完成俯仰角度调整。俯仰驱动件31也可以采用电动推杆等其他的

直线行程机构替换。

[0028] 进一步，在俯仰角度调整组件3上设置有夹持组件4，夹持组件4包括对称设置在俯

仰板32两侧的夹持驱动件41和夹持弯臂42，夹持弯臂42包括左夹持弯臂和右夹持弯臂，左

夹持弯臂和右夹持弯臂相互对称形成夹持合力的弯曲臂，左夹持弯臂和右夹持弯臂均是由

两个相互夹角为120°左右的上下支臂连接构成，左夹持弯臂的一端通过销轴与俯仰板32的

左端部铰接，右夹持弯臂的一端通过销轴与俯仰板32的右端部铰接，左夹持弯臂和右左夹

持弯臂的另一自由端上分别安装活动夹头5，在两个夹持弯臂42的弯折处即上下支臂的连

接处分别连接有夹持驱动件41，对应的，左夹持驱动件的另一端与俯仰板32的左侧端铰接，

右夹持驱动件的另一端与俯仰板32的右侧端铰接，进一步说明，夹持驱动件41也可以采用

气缸或电动推杆，其目的是通过直线运动带动两个夹持弯臂42左右摆动，调整两个夹持弯

臂42开合，调控夹持弯臂42之间的张开度，如图5、6。

[0029] 进一步，在夹持组件4的两个夹持弯臂42的自由端分别铰接连接有活动夹头5，该

活动夹头5与夹持工件相对的一侧呈圆心角为60°～120°的弧形面，使活动夹头5的两端与

夹持工件点接触，并与铰接点形成三角形的受力分布。活动夹头5与夹持弯臂42之间的方向

可以根据夹持工件的大小自由调整。

[0030] 进一步为了方便搬运、移动，将底座1安装在移动机构上，类似于施工的叉车、平板

车等移动设备上，即可实现携带夹持工件水平移动，实现地面的搬运作业。

[0031] 利用上述的多自由度调整的管道搬运夹持装置实现的多自由度调整的管道搬运

夹持方法，其主要是利用周向转动组件2在底座1上沿着周向转动作周向360°圆周转动调整

周向偏转角度，利用俯仰驱动件31直线伸缩运动，驱动俯仰板32沿俯仰铰座33在-60°-60°

范围内作俯仰转动，调整上下转动方向；利用夹持组件4将夹持驱动件41的直线行进带动夹

持弯臂42左右摆动，调整两个夹持弯臂42开合，调控夹持弯臂42之间的张开度，对活动夹头

5所夹持的工件进行多维度调整，再通过活动夹头5自由调整将夹持受力呈三角形的三个点
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分散，以完成管道搬运夹持的多自由度、全方位调整，以适用于直径大、重量重、长度长的管

道等夹持工件在搬运安装过程中的精准对准、安装。

[0032] 上述实施例所提及的连接件、传动齿轮等均属于常规部件，因此，未作详细说明，

本发明的创意在于利用其组合实现多自由度调整，以适用于直径大、重量重、长度长的管道

等夹持工件在搬运安装过程中的精准对准、安装。
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