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(54)实用新型名称

一种用于管道机器人的螺旋驱动机构

(57)摘要

一种用于管道机器人的螺旋驱动机构，包括

驱动体和保持体；所述驱动体由驱动体机身、支

撑轮架和驱动轮构成；所述保持体由支撑轮架、

驱动轮、电机和保持体机身构成；保持体和驱动

体之间用联轴器连接。本实用新型改进了螺旋驱

动的支撑面少和效率低的缺点，提高了管道机器

人的行走效率和过弯能力，简化了机构结构，使

控制方便简单，提高了管道机器人在复杂环境下

的工作能力。
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1.一种用于管道机器人的螺旋驱动机构，其特征是包括驱动体和保持体；

所述驱动体由驱动体机身、支撑轮架和驱动轮构成；驱动体机身与联轴器固定连接；所

述支撑轮架为两组，每组三个，且同一组的三个相邻的支撑轮架的轴线位于同一平面，两两

轴线的夹角为120度，固定在驱动体机身上；

所述保持体由支撑轮架、驱动轮、电机和保持体机身构成；电机与联轴器固定连接；保

持体机身与联轴器固定连接；所述支撑轮架为两组，每组三个，且同一组在与轴线垂直的同

一平面且相邻的支撑轮架之间成120度固定在保持体机身上；

所述的支撑轮架的另一端分别固定有驱动轮；

所述保持体和驱动体之间用联轴器连接；电机转动带动驱动体机身转动，保持体上的

驱动轮与机身轴线平行，驱动体上的六个驱动轮每前后两个驱动轮在同一条螺旋线上分

布，六个共构成三条螺旋线，依靠驱动体上的驱动轮产生的螺旋驱动力推动驱动体和保持

体前进；

所述管道机器人的前进螺旋角为27.3度；所述管道机器人的联轴器为万向联轴器；所

述管道机器人的电机为减速电机。
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一种用于管道机器人的螺旋驱动机构

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种管道检测与维护的机器人，具体是螺旋驱动式管道机器人，

用于工业生产中。

背景技术

[0002] 目前，随着管道事业的飞速发展，管道内部检测清理问题日益显著。运输管道内壁

极易出现老化，裂缝，裂纹，异物附着等问题。但是管道内部环境复杂，各种中小型管道也难

以让人通过，传统依靠人工检测的方法不仅效率低下而且难度较高，这样对管道的维修与

检测就造成了较大的障碍。由于城市的发展，排污管道中，特别是污水中的大量生活杂物或

建筑垃圾混入，加速沉淀、淤积现象的发生，很容易造成人民生命与财产损失，给人民生活

与社会经济带来麻烦。因此，一款能够进入内部环境复杂的中小型管道，对管道内壁有清理

功能的管道机器人急需产生。

[0003] 国内外管道机器人的驱动方式大致有以下几种：活塞移动方式、滚动移动方式、履

带移动方式、蹆足式移动方式、蠕动移动方式和螺旋推进方式等。

[0004] 其中，活塞移动式越障能力和拐弯能力差；滚轮移动式速度快、易转弯，但体积大，

结构复杂；履带移动式有较大的附着力、牵引力和越障能力，但体积大结构复杂易侧翻；足

腿移动式有较大的附着力、牵引力和越障能力，但移动速度慢、控制复杂；蠕动移动式适应

微小管径，越障能力强，但移动速度慢、控制复杂；螺旋移动式可在垂直管道行走，易控制、

能耗少，但移动速度慢。

[0005] 这些管道机器人驱动方式的适用范围都有一定的局限性。

实用新型内容

[0006] 本实用新型的目的在于提供水平或者有弯曲的变径管道中能够自适应管道的驱

动机构。

[0007] 为达到上述目的，本实用新型采用下述技术方案。

[0008] 本实用新型所述的一种用于管道机器人的螺旋驱动机构，包括驱动体和保持体。

[0009] 所述驱动体由驱动体机身、支撑轮架和驱动轮构成；驱动体机身与联轴器固定连

接；所述支撑轮架为两组，每组三个，共六个，且同一组的三个相邻的支撑轮架的轴线位于

同一平面，两两轴线的夹角为120度，固定在驱动体机身上，支撑轮架的另一端分别固定有

驱动轮。

[0010] 所述保持体由支撑轮架、驱动轮、电机和保持体机身构成；电机与联轴器固定连

接；保持体机身与联轴器固定连接；所述支撑轮架为两组，每组三个，共六个，且同一组在与

轴线垂直的同一平面且相邻的支撑轮架之间成120度固定在保持体机身上，支撑轮架的另

一端分别固定有驱动轮。

[0011] 所述保持体和驱动体之间用联轴器连接。电机转动带动驱动体机身转动，保持体

上的驱动轮与机身轴线平行，驱动体上的六个驱动轮每前后两个驱动轮在同一条螺旋线上
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分布，六个共构成三条螺旋线，依靠驱动体上的驱动轮产生的螺旋驱动力推动驱动体和保

持体前进。

[0012] 所述管道机器人的前进螺旋角为27.3度。

[0013] 所述管道机器人的联轴器为万向联轴器。

[0014] 所述管道机器人的电机为减速电机。

[0015] 本实用新型改进了螺旋驱动的支撑面少和效率低的缺点，提高了管道机器人的行

走效率和过弯能力，简化了机构结构，使控制方便简单，提高了管道机器人在复杂环境下的

工作能力。

附图说明

[0016] 图1为本实用新型所述装置结构示意图。

[0017] 图2为本实用新型所述的螺旋驱动方式示意图。

[0018] 图中：1为驱动体机身、2为支撑轮架、3为驱动轮、4为联轴器、5为电机、6为保持体

机身。

具体实施方式

[0019] 以下结合附图对本实用新型作进一步说明。

[0020] 如附图所示，本实用新型提供了一种管道机器人的螺旋驱动机构，包括驱动体和

保持体。驱动体由驱动体机身1、支撑轮架2和驱动轮3构成：管道机器人驱动体机身1与联轴

器4固定连接；所述六个驱动轮3与六个支撑轮架2分别固定连接，且同一平面相邻的支撑轮

架2之间的角度为120度。保持体由支撑轮架2、驱动轮3、电机5和保持体机身1构成：电机5与

联轴器4固定连接；管道机器人驱动体机身1与联轴器4固定连接；所述六个驱动轮3与六个

支撑轮架2分别固定连接，且同一平面相邻的支撑轮架2之间的角度为120度。保持体和驱动

体之间用联轴器4连接。

[0021] 如附图所示，所述的一种适用于管道机器人的螺旋驱动机构，是将螺旋线轨迹直

接刻画在驱动体机身1表面，位于不同截面的驱动轮3按照固定规律依次排布在驱动体机身

1表面的螺旋线上。当电机5转动，带动驱动体机身1转动使驱动轮3产生的螺旋驱动力推动

机器人在管道内部前进。这样的设计保证了机器人驱动体机身拥有多个支撑截面从而提高

了其在管道内部的可靠性与稳定性，

[0022] 当机器人在有淤泥和污垢的环境中行进时，改进后的驱动方式由于位于第一个截

面的驱动轮已经在管壁上开拓出一条螺旋线轨迹，另一截面的驱动轮只需按照已有的轨迹

依次前进即可。改进后的驱动方式具有更加省力和效率更高的特点。
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