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(54)发明名称

一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作

业工具包

(57)摘要

本发明是一种机器人艏部内置隐藏旋转式

多功能作业工具包，包括安装在机器人艏部内的

旋转板，旋转板内侧中间位置连有驱动电机，旋

转板上外边缘圆周均布开设有若干个安装孔，安

装孔内安装有钻凿组件、切割组件、抓取组件、清

刷组件、双组份存储制备组件和回收组件，其中

钻凿组件、切割组件、抓取组件、清刷组件、双组

份存储制备组件、回收组件均设有与旋转板的安

装孔配合安装的标准化接口组件。本发明采用标

准化接口组件将多个执行组件集成在旋转板上，

实现了模块化配置，更有利于机器人取用执行组

件进行作业，操作更加便捷，是一种多功能作业

工具包。
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1.一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包，其特征在于，包括安装在机器

人艏部内的旋转板（1），旋转板（1）内侧中间位置连有驱动电机（2），旋转板（1）上外边缘圆

周均布开设有若干个安装孔（3），安装孔（3）内安装有钻凿组件（4）、切割组件（5）、抓取组件

（6）、清刷组件（7）、双组份存储制备组件（8）和回收组件（9），其中钻凿组件（4）、切割组件

（5）、抓取组件（6）、清刷组件（7）、双组份存储制备组件（8）、回收组件（9）均设有与旋转板

（1）的安装孔（3）配合安装的标准化接口组件（10）；

标准化接口组件（10）包括卡接在安装孔（3）外侧的安装板（10.1），安装板（10.1）的外

边缘圆周设有若干对位板（10.2），旋转板（1）外侧在安装孔（3）外边缘设有若干与对位板

（10.2）配合的对位孔，对位板（10.2）安装在对应的对位孔内，安装板（10.1）的外侧面中间

位置设有与机器人机械抓手配合的握柱（10.3），握柱（10.3）外边缘圆周均布有若干分隔板

（10.4），握柱（10.3）外侧壁上设有若干防滑棱，握柱（10.3）外侧面设有磁吸板（10.5）。

2.根据权利要求1所述的一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包，其特征

在于，钻凿组件（4）包括固定在安装板（10.1）内侧的动力筒（4.1），动力筒（4.1）内设有钻凿

电机，钻凿电机的输出轴穿出动力筒（4.1）外并连有钻凿杆（4.2）。

3.根据权利要求2所述的一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包，其特征

在于，切割组件（5）包括固定在安装板（10.1）内侧的切割底座（5.1），切割底座（5.1）上设有

切割动力箱（5.2），切割动力箱（5.2）内设有切割电机，切割电机的输出轴穿出切割动力箱

（5.2）且连有切割滚刀（5.3）。

4.根据权利要求3所述的一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包，其特征

在于，抓取组件（6）包括固定在安装板（10.1）内侧的抓取底座（6.1），抓取底座（6.1）上设有

抓取环固定座（6.2），抓取环固定座（6.2）内设有抓取环（6.3），抓取环固定座（6.2）四角设

有固定柱，抓取环（6.3）固定在四个固定柱内侧。

5.根据权利要求4所述的一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包，其特征

在于，清刷组件（7）包括固定在安装板（10.1）内侧的清刷底座（7.1），清刷底座（7.1）上设有

清刷动力箱（7.2），清刷动力箱（7.2）内设有清刷电机，清刷电机的输出轴穿出清刷动力箱

（7.2）外且连有清刷转板（7.3），清刷转板（7.3）上设有若干清刷丝（7.4）。

6.根据权利要求5所述的一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包，其特征

在于，双组份存储制备组件（8）包括固定在安装板（10.1）内侧的两个组分储罐（8.1），两个

组分储罐（8.1）外设有连通管（8.2），连通管（8.2）外设有连接板（8.3），连接板（8.3）上设有

制备罐（8.4），两个组分储罐（8.1）的连通管（8.2）均与制备罐（8.4）连通，制备罐（8.4）外设

有排出管（8.5）。

7.根据权利要求6所述的一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包，其特征

在于，回收组件（9）包括固定在安装板（10.1）内侧的回收箱（9.1），回收箱（9.1）上设有两个

回收管（9.2），其中一个回收管（9.2）上设有回收软管（9.3）。
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一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包

技术领域

[0001] 本发明涉及模块化配套装置的技术领域，尤其涉及一种机器人艏部内置隐藏旋转

式多功能作业工具包。

背景技术

[0002] 艏部是防撞舱壁以前，上甲板以下的船体结构。现有的可下水机器人艏部被广泛

使用，能够实现多项功能。但是现有的工具大多零散布置，使用时机器人取用不便，而且也

很容易发生混乱的现象。

发明内容

[0003] 本发明旨在解决现有技术的不足，而提供一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能

作业工具包。

[0004] 本发明为实现上述目的，采用以下技术方案：

[0005] 一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包，包括安装在机器人艏部内的

旋转板，旋转板内侧中间位置连有驱动电机，旋转板上外边缘圆周均布开设有若干个安装

孔，安装孔内安装有钻凿组件、切割组件、抓取组件、清刷组件、双组份存储制备组件和回收

组件，其中钻凿组件、切割组件、抓取组件、清刷组件、双组份存储制备组件、回收组件均设

有与旋转板的安装孔配合安装的标准化接口组件。

[0006] 标准化接口组件包括卡接在安装孔外侧的安装板，安装板的外边缘圆周设有若干

对位板，旋转板外侧在安装孔外边缘设有若干与对位板配合的对位孔，对位板安装在对应

的对位孔内，安装板的外侧面中间位置设有与机器人机械抓手配合的握柱。

[0007] 握柱外边缘圆周均布有若干分隔板，握柱外侧壁上设有若干防滑棱。

[0008] 握柱外侧面设有磁吸板。

[0009] 钻凿组件包括固定在安装板内侧的动力筒，动力筒内设有钻凿电机，钻凿电机的

输出轴穿出动力筒外并连有钻凿杆。

[0010] 切割组件包括固定在安装板内侧的切割底座，切割底座上设有切割动力箱，切割

动力箱内设有切割电机，切割电机的输出轴穿出切割动力箱且连有切割滚刀。

[0011] 抓取组件包括固定在安装板内侧的抓取底座，抓取底座上设有抓取环固定座，抓

取环固定座内设有抓取环，抓取环固定座四角设有固定柱，抓取环固定在四个固定柱内侧。

[0012] 清刷组件包括固定在安装板内侧的清刷底座，清刷底座上设有清刷动力箱，清刷

动力箱内设有清刷电机，清刷电机的输出轴穿出清刷动力箱外且连有清刷转板，清刷转板

上设有若干清刷丝。

[0013] 双组份存储制备组件包括固定在安装板内侧的两个组分储罐，两个组分储罐外设

有连通管，连通管外设有连接板，连接板上设有制备罐，两个组分储罐的连通管均与制备罐

连通，制备罐外设有排出管。

[0014] 回收组件包括固定在安装板内侧的回收箱，回收箱上设有两个回收管，其中一个
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回收管上设有回收软管。

[0015] 本发明的有益效果是：本发明采用标准化接口组件将多个执行组件集成在旋转板

上，实现了模块化配置，更有利于机器人取用执行组件进行作业，操作更加便捷，是一种多

功能作业工具包。

附图说明

[0016] 图1为本发明外侧的结构示意图；

[0017] 图2为本发明内侧的结构示意图；

[0018] 图中：1‑旋转板；2‑驱动电机；3‑安装孔；4‑钻凿组件；5‑切割组件；6‑抓取组件；7‑

清刷组件；8‑双组份存储制备组件；9‑回收组件；10‑标准化接口组件；

[0019] 4.1‑动力筒；4.2‑钻凿杆；

[0020] 5.1‑切割底座；5.2‑切割动力箱；5.3‑切割滚刀；

[0021] 6.1‑抓取底座；6.2‑抓取环固定座；6.3‑抓取环；

[0022] 7.1‑清刷底座；7.2‑清刷动力箱；7.3‑清刷转板；7.4‑清刷丝；

[0023] 8.1‑组分储罐；8.2‑连通管；8.3‑连接板；8.4‑制备罐；8.5‑排出管；

[0024] 9.1‑回收箱；9.2‑回收管；9.3‑回收软管；

[0025] 10.1‑安装板；10.2‑对位板；10.3‑握柱；10.4‑分隔板；10.5‑磁吸板；

[0026] 以下将结合本发明的实施例参照附图进行详细叙述。

具体实施方式

[0027] 下面结合附图和实施例对本发明作进一步说明：

[0028] 如图1至图2所示，一种机器人艏部内置隐藏旋转式多功能作业工具包，包括安装

在机器人艏部内的旋转板1，旋转板1内侧中间位置连有驱动电机2，旋转板1上外边缘圆周

均布开设有若干个安装孔3，安装孔3内安装有钻凿组件4、切割组件5、抓取组件6、清刷组件

7、双组份存储制备组件8和回收组件9，其中钻凿组件4、切割组件5、抓取组件6、清刷组件7、

双组份存储制备组件8、回收组件9均设有与旋转板1的安装孔3配合安装的标准化接口组件

10。

[0029] 标准化接口组件10包括卡接在安装孔3外侧的安装板10.1，安装板10.1的外边缘

圆周设有若干对位板10.2，旋转板1外侧在安装孔3外边缘设有若干与对位板10.2配合的对

位孔，对位板10.2安装在对应的对位孔内，安装板10.1的外侧面中间位置设有与机器人机

械抓手配合的握柱10.3。

[0030] 握柱10.3外边缘圆周均布有若干分隔板10.4，握柱10.3外侧壁上设有若干防滑

棱。

[0031] 握柱10.3外侧面设有磁吸板10.5。

[0032] 钻凿组件4包括固定在安装板10.1内侧的动力筒4.1，动力筒4.1内设有钻凿电机，

钻凿电机的输出轴穿出动力筒4.1外并连有钻凿杆4.2。

[0033] 切割组件5包括固定在安装板10.1内侧的切割底座5.1，切割底座5.1上设有切割

动力箱5.2，切割动力箱5.2内设有切割电机，切割电机的输出轴穿出切割动力箱5.2且连有

切割滚刀5.3。
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[0034] 抓取组件6包括固定在安装板10.1内侧的抓取底座6.1，抓取底座6.1上设有抓取

环固定座6.2，抓取环固定座6.2内设有抓取环6.3，抓取环固定座6.2四角设有固定柱，抓取

环6.3固定在四个固定柱内侧。

[0035] 清刷组件7包括固定在安装板10.1内侧的清刷底座7.1，清刷底座7.1上设有清刷

动力箱7.2，清刷动力箱7.2内设有清刷电机，清刷电机的输出轴穿出清刷动力箱7.2外且连

有清刷转板7.3，清刷转板7.3上设有若干清刷丝7.4。

[0036] 双组份存储制备组件8包括固定在安装板10.1内侧的两个组分储罐8.1，两个组分

储罐8.1外设有连通管8.2，连通管8.2外设有连接板8.3，连接板8.3上设有制备罐8.4，两个

组分储罐8.1的连通管8.2均与制备罐8.4连通，制备罐8.4外设有排出管8.5。

[0037] 回收组件9包括固定在安装板10.1内侧的回收箱9.1，回收箱9.1上设有两个回收

管9.2，其中一个回收管9.2上设有回收软管9.3。

[0038] 本发明采用标准化接口组件10将多个执行组件如钻凿组件4、切割组件5、抓取组

件6、清刷组件7、双组份存储制备组件8和回收组件9集成在旋转板1上，实现了模块化配置，

更有利于机器人取用执行组件进行作业，操作更加便捷，钻凿组件4可以实现水下钻凿的作

业，切割组件5可以实现水下切割的作业，抓取组件6可以实现水下抓取的作业，清刷组件7

可以实现水下刷洗的作业，双组份存储制备组件8能够将两种组分混合制备，回收组件9可

以回收物质，是一种多功能作业工具包。

[0039] 标准化接口组件10的安装板10.1利用对位板10.2和对位孔能够更加准确的安放

在旋转板1上，握柱10.3的设计便于机器人更好的抓取，磁吸板10.5能够辅助实现与机器人

机械手的连接，更加牢靠。

[0040] 上面结合附图对本发明进行了示例性描述，显然本发明具体实现并不受上述方式

的限制，只要采用了本发明的方法构思和技术方案进行的各种改进，或未经改进直接应用

于其它场合的，均在本发明的保护范围之内。
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图1

图2
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