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液压驱动升降横移式爬楼梯机器人

(57)摘要

本实用新型公开了一种液压驱动升降横移

式爬楼梯机器人，其属于机器人技术领域。它解

决了现有技术中传统爬楼梯机器人存在的安全

性和稳定性较低、控制不灵活的缺陷。其主体结

构包括机器人本体，所述机器人本体上方设有泵

站和座椅，机器人本体的一侧设有固定支腿，机

器人本体的下方设有前支腿和水平横移导轨，所

述水平横移导轨的上端通过滑块与机器人本体

可滑动地连接，水平横移导轨的下端设有后支腿

和水平横移装置，所述前支腿和后支腿竖直设

置；所述水平横移装置水平设置，且水平横移装

置的一端与固定支腿固定连接，另一端与水平横

移导轨连接。本实用新型主要用于爬楼梯时载人

或载货。
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1.一种液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，包括机器人本体(9)，其特征在于：所述机

器人本体(9)上方设有泵站(2)和座椅(3)，机器人本体(9)的一侧设有固定支腿(4)，机器人

本体(9)的下方设有前支腿(1)和水平横移导轨(8)，所述水平横移导轨(8)的上端通过滑块

与机器人本体(9)可滑动地连接，水平横移导轨(8)的下端设有后支腿(5)和水平横移装置

(6)，所述前支腿(1)和后支腿(5)竖直设置；所述水平横移装置(6)水平设置，且水平横移装

置(6)的一端与固定支腿(4)固定连接，另一端与水平横移导轨(8)连接。

2.根据权利要求1所述的液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，其特征在于：所述水平横

移导轨(8)的下方还设有中间支腿(7)，所述中间支腿(7)设于前支腿(1)和后支腿(5)之间，

且中间支腿(7)竖直设置。

3.根据权利要求2所述的液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，其特征在于：所述前支腿

(1)、后支腿(5)和中间支腿(7)均设有两处。

4.根据权利要求3所述的液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，其特征在于：所述前支腿

(1)、后支腿(5)和中间支腿(7)均为液压油缸。

5.根据权利要求3所述的液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，其特征在于：所述前支腿

(1)、后支腿(5)和中间支腿(7)均为气缸。

6.根据权利要求4所述的液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，其特征在于：所述水平横

移装置(6)为液压油缸。

7.根据权利要求5所述的液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，其特征在于：所述水平横

移装置(6)为气缸。
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液压驱动升降横移式爬楼梯机器人

技术领域：

[0001] 本实用新型属于机器人技术领域，具体地说，尤其涉及一种液压驱动升降横移式

爬楼梯机器人。

背景技术：

[0002] 许多老旧小区没有电梯，而这些老旧小区住户又往往都是老年性居民，无电梯就

为许多老人出行带来困难，尤其是对身患疾病的老人。目前现有的爬楼梯机器人都采用机

械结构，采用电机驱动，通过驱动轮子的转动，实现爬楼梯功能，主要应用在货物运输上，其

存在的缺点是安全性和稳定性较低，控制不灵活。

发明内容：

[0003] 本实用新型要解决的技术问题是克服现有技术的不足，提供了一种液压驱动升降

横移式爬楼梯机器人，其适合运载人员上下楼梯，且安全性和实用性较高，行进更稳定。

[0004] 为了实现上述目的，本实用新型是采用以下技术方案实现的：

[0005] 一种液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，包括机器人本体，所述机器人本体上方

设有泵站和座椅，机器人本体的一侧设有固定支腿，机器人本体的下方设有前支腿和水平

横移导轨，所述水平横移导轨的上端通过滑块与机器人本体可滑动地连接，水平横移导轨

的下端设有后支腿和水平横移装置，所述前支腿和后支腿竖直设置；所述水平横移装置水

平设置，且水平横移装置的一端与固定支腿固定连接，另一端与水平横移导轨连接。

[0006] 优选地，所述水平横移导轨的下方还设有中间支腿，所述中间支腿设于前支腿和

后支腿之间，且中间支腿竖直设置。

[0007] 优选地，所述前支腿、后支腿和中间支腿均设有两处。

[0008] 优选地，所述前支腿、后支腿和中间支腿均为液压油缸。

[0009] 优选地，所述前支腿、后支腿和中间支腿均为气缸。

[0010] 优选地，所述水平横移装置为液压油缸。

[0011] 优选地，所述水平横移装置为气缸。

[0012] 与现有技术相比，本实用新型的有益效果是：

[0013] 1、采用升降横移式的爬楼梯方式，能够很好的适应不同的楼梯，而且行走式结构

采用支腿方式支撑，结构更可靠，行进更稳定；

[0014] 2、采用液压驱动方式，克服机械式的刚性连接，提高稳定性的同时，安全性更高，

而且控制方式更灵活方便。

附图说明：

[0015] 图1为本实用新型的结构示意图；

[0016] 图2为本实用新型的主视图；

[0017] 图3为本实用新型安装使用的结构示意图。
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[0018] 图中：1、前支腿；2、泵站；3、座椅；4、固定支腿；5、后支腿；6、水平横移装置；7、中间

支腿；8、水平横移导轨；9、机器人本体。

具体实施方式：

[0019] 下面通过具体实施例并结合附图对本实用新型作进一步说明。

[0020] 实施例1：

[0021] 如图1-2所示，一种液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，包括机器人本体9，所述机

器人本体9上方设有泵站2和座椅3，机器人本体9的一侧设有固定支腿4，机器人本体9的下

方设有前支腿1和水平横移装置导轨8，所述水平横移装置导轨8的上端通过滑块与机器人

本体9可滑动地连接，水平横移装置导轨8的下端设有后支腿5和水平横移装置6，所述前支

腿1和后支腿5竖直设置；所述水平横移装置6水平设置，且水平横移装置6的一端与固定支

腿4固定连接，水平横移装置6的另一端与水平横移导轨8连接。

[0022] 所述水平横移导轨8的下方还设有中间支腿7，所述中间支腿7设于前支腿1和后支

腿5之间，且中间支腿7竖直设置。所述前支腿1、后支腿5和中间支腿7均设有两处。

[0023] 实施例2：

[0024] 一种液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，所述前支腿1、后支腿5和中间支腿7均为

液压油缸。所述水平横移装置6为液压油缸。泵站2为液压站。其他部分与实施例1相同。

[0025] 采用液压油缸支腿的结构形式，可以很方便地实现伸缩支撑，能够快速地实现移

动；通过液压系统的驱动方式，能够有效的实现液压系统回路保护等功能，而且液压系统的

运行平稳，输出功率大，对于整个系统的工作能够起到更好地保障。

[0026] 实施例3：

[0027] 一种液压驱动升降横移式爬楼梯机器人，所述前支腿1、后支腿5和中间支腿7均为

气缸。所述水平横移装置6为气缸。泵站2为气动系统。其他部分与实施例1相同。

[0028] 本实用新型的工作原理为：

[0029] 如图3所示，爬楼开始时，前支腿1伸出150mm支撑，随后中间支腿7收缩160mm，后支

腿5收缩10mm，然后水平横移装置6伸出带动水平横移导轨8沿着机器人本体9向前滑动

280mm，然后前支腿1收缩150mm，中间支腿7和后支腿5伸出并支撑于楼梯上，整体平移

280mm，如此循环以实现楼梯的爬行状态。

[0030] 当到达平地时，前支腿1伸出将整体支撑平衡，前支腿1和后支腿5上安装有万向

轮，可以实现在平路行走平移。
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图1
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图2
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图3
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