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(54)实用新型名称

一种巡检机器人的手臂机构

(57)摘要

本实用新型涉及一种巡检机器人的手臂机 

构，属于巡检机器人技术领域。其包括行走机构、 

开合机构、升降机构和俯仰机构，所述行走机构 

包括行走臂、安装于所述行走臂上端一侧的行走 

轮、第一锥齿轮组和行走电机，所述行走电机固 

定在行走臂上端，所述第一锥齿轮组分别与行走 

轮和行走电机连接形成圆锥齿轮传动，所述开合 

机构包括开合臂、安装于支撑臂内部的开合电 

机、导轨、丝杠、第一丝母块和第二锥齿轮组，所 

述升降机构包括安装于支撑臂内部的升降臂、第 

二丝母块和升降电动推杆，所述升降电动推杆设 

于支撑臂内，所述俯仰机构包括安装于所述支撑 

ο臂侧面的俯仰电动推杆和铰链连接装置。本实用 

匕新型使得巡检机器人稳定行走并具有一定的越

障能力。
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1. 一种巡检机器人的手臂机构，包括行走机构、开合机构、升降机构和俯仰机构，其特 

征在于，所述行走机构包括行走臂、安装于所述行走臂上端一侧的行走轮、第一锥齿轮组和 

行走电机，所述行走电机固定在行走臂上端，所述第一锥齿轮组分别与行走轮和行走电机 

连接形成圆锥齿轮传动，所述开合机构包括开合臂、安装于支撑臂内部的开合电机、导轨、 

丝杠、第一丝母块和第二锥齿轮组，所述升降机构包括安装于支撑臂内部的升降臂、第二丝 

母块和升降电动推杆，所述升降电动推杆设于支撑臂内，所述俯仰机构包括安装于所述支 

撑臂侧面的俯仰电动推杆和铰链连接装置。

2. 根据权利要求1所述的一种巡检机器人的手臂机构，其特征在于，所述开合机构中， 

所述开合臂上安装有辅助块，所述开合电机固定在升降臂内部，所述第二锥齿轮组分别与 

开合电机和丝杠连接形成圆锥齿轮传动。

3. 根据权利要求1所述的一种巡检机器人的手臂机构，其特征在于，所述升降机构中， 

所述升降臂固定在第二丝母块上，所述第二丝母块与升降电动推杆连接形成丝杠丝母传 

动。

4. 根据权利要求1所述的一种巡检机器人的手臂机构，其特征在于，所述俯仰机构中， 

所述支撑臂上固定铰链，所述俯仰电动推杆通过铰链与支撑臂连接。
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一种巡检机器人的手臂机构

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种巡检机器人的手臂机构，属于巡检机器人技术领域。

背景技术

[0002]输电线路是电力系统极为重要的组成部分，为了保证其安全稳定的运行，需要定 

期进行巡视检查。目前采用的方法主要有人工巡检、巡检机器人巡检和直升机巡检，人工巡 

检的效率低，劳动强度大，危险性高，直升机巡检的成本高，巡检质量易受气候影响，巡检机 

器人利用携带的仪器对线路实施检查，不仅可以减轻人工劳动强度，还可以提高巡检作业 

质量和效率，确保输电线路的安全运行，对提高电网自动化作业水平具有重要意义。

[0003]而由于输电线路上存在防震锤、悬垂线夹等诸多障碍物，故要求巡检机器人不仅 

能沿输电线路快速行走，还要具备一定的越障能力。

实用新型内容

[0004]针对现有技术中存在的上述缺陷，本实用新型提供了一种巡检机器人的手臂机 

构，可以使得巡检机器人稳定行走并具有一定的越障能力。

[0005]本实用新型是通过如下技术方案来实现的：一种巡检机器人的手臂机构，包括行 

走机构、开合机构、升降机构和俯仰机构，所述行走机构包括行走臂、安装于所述行走臂上 

端一侧的行走轮、第一锥齿轮组和行走电机，所述行走电机固定在行走臂上端，所述第一锥 

齿轮组分别与行走轮和行走电机连接形成圆锥齿轮传动，所述开合机构包括开合臂、安装 

于支撑臂内部的开合电机、导轨、丝杠、第一丝母块和第二锥齿轮组，所述升降机构包括安 

装于支撑臂内部的升降臂、第二丝母块和升降电动推杆，所述升降电动推杆设于支撑臂内， 

所述俯仰机构包括安装于所述支撑臂侧面的俯仰电动推杆和铰链连接装置。

[0006] 进一步地，所述开合机构中，所述开合臂上安装有辅助块，所述开合电机固定在升 

降臂内部，所述第二锥齿轮组分别与开合电机和丝杠连接形成圆锥齿轮传动。

[0007]进一步地，所述升降机构中，所述升降臂固定在第二丝母块上，所述第二丝母块与 

升降电动推杆连接形成丝扛丝母传动。

[0008]进一步地，所述俯仰机构中，所述支撑臂上固定铰链，所述俯仰电动推杆通过铰链 

与支撑臂连接。

[0009]本实用新型在使用时，在行走机构和开合机构的作用下，保证巡检机器人在输电 

线上平稳行走，在升降机构和俯仰机构的作用下，使巡检机器人具备一定的越障能力，同时 

调节巡检机器人的重心，保证巡检机器人在输电线上平稳行走。

附图说明

[0010]图1是本实用新型实施例中所述手臂机构的结构示意图；

[0011]图2是本实用新型实施例中行走机构的结构示意图；

[0012]图中，1、行走臂，2、行走轮，3、辅助块，4、开合臂，5、第一丝母块，6、第二锥齿轮组，
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7、导轨，8、升降臂，9、支撑臂，10、俯仰电动推杆，11、铰链连接装置，12、第一锥齿轮组，13、 

行走电机。

具体实施方式

[0013]下面通过非限定性的实施例并结合附图对本实用新型作进一步的说明：

[0014]如图1和图2所示，本实用新型实施例提供了一种巡检机器人的手臂机构，包括行 

走机构、开合机构、升降机构和俯仰机构，所述行走机构包括行走臂1、安装于所述行走臂上 

端一侧的行走轮2、第一锥齿轮组12和行走电机13,所述行走电机固定在行走臂上端，所述 

第一锥齿轮组分别与行走轮和行走电机连接形成圆锥齿轮传动，所述开合机构包括开合臂 

4、安装于支撑臂内部的开合电机、导轨7、丝杠、第一丝母块5和第二锥齿轮组6,所述升降机 

构包括安装于支撑臂9内部的升降臂8、第二丝母块和升降电动推杆，所述升降电动推杆设 

于支撑臂9内，所述俯仰机构包括安装于所述支撑臂侧面的俯仰电动推杆10和铰链连接装 

置11。

[0015] 所述开合机构中，所述开合臂上安装有辅助块3,所述开合电机固定在升降臂内 

部，所述第二锥齿轮组分别与开合电机和丝杠连接形成圆锥齿轮传动。

[0016]所述升降机构中，所述升降臂固定在第二丝母块上，所述第二丝母块与升降电动 

推杆连接形成丝扛丝母传动。

[0017]所述俯仰机构中，所述支撑臂上固定铰链，所述俯仰电动推杆通过铰链与支撑臂 

连接。

[0018]以上所述仅为本实用新型的具体实施方式而已，并不用于限制本实用新型，对于 

本领域的技术人员来说，本实用新型可以有各种更改和变化。凡在本实用新型的精神和原 

则之内所作的任何修改、等同替换、改进等，均应包含在本实用新型的保护范围之内。
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图2
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