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(57)摘要

一种低净空环链电动葫芦，包括运行小车、

起升机构，运行小车包括位于两侧的墙板、设置

于两侧的墙板之间的主动车轮与从动车轮、运行

三合一，起升机构包括通过轴承转动设置于两侧

墙板之间的链轮轴、位于两侧墙板之间并固定于

链轮轴上的链轮、对链轮上的链条运转起到导向

作用的导链架、位于链轮轴一侧的吊具、定位于

链轮轴另一侧的集链盒、起升三合一，导链架定

位于两侧墙板之间并罩设于链轮外侧。将起升机

构的链轮、导链架等主要部件直接安装设置于运

行小车的两侧墙板之间，从而将运行小车与起升

机构有机结合在一起，从而集成一个整体，结构

更紧凑，省去了与挂环等相应部件，C尺寸更小。

增强了环链电动葫芦的通用性。
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1.一种低净空环链电动葫芦，包括运行小车（1）、起升机构（2），所述运行小车（1）包括

位于两侧的墙板（11）、设置于两侧的所述墙板（11）之间的主动车轮（12）与从动车轮（13）、

用于驱动所述主动车轮（12）的运行三合一（14），其特征在于：所述起升机构（2）包括通过轴

承（212）转动设置于两侧所述墙板（11）之间的链轮轴（211）、位于两侧所述墙板（11）之间并

固定于所述链轮轴（211）上的链轮（214）、对所述链轮（214）上的链条（231）运转起到导向作

用的导链架（221）、位于所述链轮轴（211）一侧的吊具（232）、定位于所述链轮轴（211）另一

侧的集链盒（233）、固定于一面所述墙板（11）上用于驱动所述链轮轴（211）转动的起升三合

一（241），所述运行三合一（14）位于另一面所述墙板（11），所述导链架（221）定位于两侧所

述墙板（11）之间并罩设于所述链轮（214）外侧，

所述链轮（214）能够滑动地设置于所述链轮轴（211）上，所述链轮轴（211）上设置有禁

止链轮（214）轴向移动的链轮定位装置，

所述链轮定位装置包括套设于所述链轮轴（211）上、并受制于相应所述轴承（212）与所

述链轮（214）之间的多个隔套（213），

两个所述墙板（11）之间设置有平行于所述链轮轴（211）的两根横架（222），所述导链架

（221）能够移动地设置于所述横架（222）上，所述横架（222）上设置有禁止所述导链架（221）

移动的导链架定位装置，两根所述横架（222）分别为螺杆，导链架定位装置包括旋设于所述

螺杆上的四个螺母（223），四个螺母（223）分别与所述导链架（221）相抵触，从而将所述导链

架（221）定位。

2.根据权利要求1的低净空环链电动葫芦，其特征在于：所述集链盒（233）固定于一根

所述螺杆上。

3.根据权利要求1的低净空环链电动葫芦，其特征在于：两个所述墙板（11）之间固定有

用于安装所述链条（231）一端部的链条架（234），所述链条（231）上设置所述吊具（232）并绕

过所述链轮（214）后其另一端设置于所述集链盒（233）内。

4.根据权利要求3的低净空环链电动葫芦，其特征在于：所述链条架（234）上固定安装

有用于检测重量的传感器装置（235），所述链条（231）的一端部与所述传感器装置（235）相

固定连接。
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低净空环链电动葫芦

技术领域

[0001] 本发明涉及一种低净空环链电动葫芦。

背景技术

[0002] 现有技术中，作为轻小型起重设备的环链电动葫芦，通常包括横向行走的运行小

车部分、通过吊环挂设在运行小车上的起升部分。在机构上除了要求结构简单、轻小，还有

一个重要指标是C尺寸。环链电动葫芦的C尺寸是指环链电动葫芦起升在最高极限位置时，

起重吊具的吊钩中心到环链电动葫芦吊环中心点间的垂直距离，环链电动葫芦的C尺寸越

小越好，在同样的额定起升高度情况下，让用户充分利用起吊空间，特别是厂房空间受到限

制的情况下。

[0003] 目前的常规环链电动葫芦C  尺寸依然是较大的，因而一些低矮厂房、作业高度较

低的场所在使用时就受限。有这种需求的用户大都接受厂家的非标定制，周期长，成本高。

发明内容

[0004] 本发明要解决的技术问题是提供一种C  尺寸较小的低净空环链电动葫芦。

[0005] 为了解决上述技术问题，本发明采用的技术方案是：一种低净空环链电动葫芦，包

括运行小车、起升机构，所述运行小车包括位于两侧的墙板、设置于两侧的所述墙板之间的

主动车轮与从动车轮、用于驱动所述主动车轮的运行三合一，所述起升机构包括通过轴承

转动设置于两侧所述墙板之间的链轮轴、位于两侧所述墙板之间并固定于所述链轮轴上的

链轮、对所述链轮上的链条运转起到导向作用的导链架、位于所述链轮轴一侧的吊具、定位

于所述链轮轴另一侧的集链盒、固定于一面所述墙板上用于驱动所述链轮轴转动的起升三

合一，所述运行三合一位于另一面所述墙板，所述导链架定位于两侧所述墙板之间并罩设

于所述链轮外侧，

[0006] 所述链轮能够滑动地设置于所述链轮轴上，所述链轮轴上设置有禁止链轮轴向移

动的链轮定位装置，

[0007] 所述链轮定位装置包括套设于所述链轮轴上、并受制于相应所述轴承与所述链轮

之间的多个隔套，

[0008] 两个所述墙板之间设置有平行于所述链轮轴的两根横架，所述导链架能够移动地

设置于所述横架上，所述横架上设置有禁止所述导链架移动的导链架定位装置，两根所述

横架分别为螺杆，导链架定位装置包括旋设于所述螺杆上的四个螺母，四个螺母分别与所

述导链架相抵触，从而将所述导链架定位。

[0009] 在某些实施方式中，所述集链盒固定于一根所述螺杆上。

[0010] 在某些实施方式中，两个所述墙板之间固定有用于安装所述链条一端部的链条

架，所述链条上设置所述吊具并绕过所述链轮后其另一端设置于所述集链盒内。

[0011] 在某些实施方式中，所述链条架上固定安装有用于检测重量的传感器装置，所述

链条的一端部与所述传感器装置相固定连接。
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[0012] 本发明的范围，并不限于上述技术特征的特定组合而成的技术方案，同时也应涵

盖由上述技术特征或其等同特征进行任意组合而形成的其它技术方案。例如上述特征与本

申请中公开的（但不限于）具有类似功能的技术特征进行互相替换而形成的技术方案等。

[0013] 由于上述技术方案运用，本发明与现有技术相比具有下列优点：本发明提供一种

环链电动葫芦，将起升机构的链轮、导链架等主要部件直接安装设置于运行小车的两侧墙

板之间，从而将运行小车与起升机构有机结合在一起，从而集成一个整体，结构更紧凑，省

去了与挂环等相应部件，C  尺寸更小。增强了环链电动葫芦的通用性。

附图说明

[0014] 附图1为本发明的立体图一；

[0015] 附图2为本发明部分结构正视图；

[0016] 附图3为附图2的B‑B剖面图；

[0017] 附图4为附图2的C‑C剖面图；

[0018] 附图5为本发明的立体图二；

[0019] 附图6为本发明的反视图；

[0020] 附图7为附图6的俯视示意图；

[0021] 其中:  1、运行小车；11、墙板；12、主动车轮；13、从动车轮；14、运行三合一；2、起升

机构；211、链轮轴；212、轴承；213、隔套；214、链轮；221、导链架；222、横架；223、螺母；231、

链条；232、吊具；233、集链盒；234、链条架；235、传感器装置；241、起升三合一。

具体实施方式

[0022] 如各附图所示，一种低净空环链电动葫芦，包括运行小车1、起升机构2。

[0023] 运行小车1包括位于两侧的由钢板焊接而成墙板11、设置于两侧的墙板11之间的

主动车轮12与从动车轮13、用于驱动主动车轮12的运行三合一14。

[0024] 起升机构2包括：

[0025] 如附图4所示，通过轴承212转动设置于两侧墙板11之间的链轮轴211；

[0026] 如附图2‑5、7所示，位于两侧墙板11之间并固定于链轮轴211上并与之形成一个整

体的链轮214，固定是指链轮214相对链轮轴211既不能转动也不能轴向移动；

[0027] 位于链轮轴211一侧的吊具232；

[0028] 定位于链轮轴211另一侧的集链盒233，集链盒233用于收集链条231，链条231上设

置吊具232后绕过链轮214，其另一端设置于集链盒233内；

[0029] 导链架221，导链架221对链轮214上的链条231运转起到导向作用，导链架221定位

于两侧墙板11之间并罩设于链轮214外侧，因而导链架221的位置需要与链轮214相配合，但

与墙板11之间位置要相对固定；

[0030] 固定于墙板11上用于驱动链轮轴211转动的起升三合一241。

[0031] 具体的，链轮214的安装，如附图4、7所示，链轮214固定设置于链轮轴211上，采用

平键约束链轮与链轮轴之间相对转动，为了能够自由调整链轮214与轴承之间的轴向间距，

以适应不同的梁宽，在链轮轴211上设置有禁止链轮214移动的链轮定位装置。本实施例中，

链轮定位装置包括套设于链轮轴211上并受制于相应轴承212与链轮214之间的多个厚度大
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小不一的隔套213。

[0032] 具体的，导链架221的安装，导链架221是要与两个墙板11之间位置相对固定的，但

是当链轮214相对链轮轴211的位置轴向相对调整以适应不同的梁宽时，导链架221的位置

要随链轮214的移动而相应调整。两个墙板11之间设置有平行于链轮轴211的至少一个横架

222，如横架222为一根时，其横截面呈多边形、不规则形等。本实施例中，横架222具有平行

的两根，导链架221是仅仅能够沿着链轮轴211的轴向能够移动地设置于横架222上，横架

222上设置有禁止导链架221移动的导链架定位装置。定位装置将两个滑动部件之间锁定。

本实施例中，两根横架222分别为螺杆，导链架定位装置包括两两旋设于螺杆上的四个螺母

223，四个螺母223分别与导链架221相抵触，从而将导链架221定位。通过螺母可调整到适当

位置。

[0033] 关于链条的安装，本实施例中，附图2、3、6、7所示，两个墙板11之间固定有链条架

234，链条架234上固定安装有用于检测重量的传感器装置235，链条231的一端部与传感器

装置235相固定连接。当吊具起吊物品超过允许重量时，传感器装置235感应到，从而程序控

制机构控制起升机构与运行小车停止作业。传感器装置设置在链条架234轴向中间，用螺钉

拧紧防止轴向移动。集链盒233采用钢板焊接而成，固定于一根螺杆上。链条231的另一端部

就位于集链盒233内。

[0034] 运行三合一14为成品部件，电机法兰安装在一面墙板11上，用螺栓固定。起升三合

一241为成品部件，该三合一为空心轴输出，安装于链轮轴211上。通过螺栓固定在另一面墙

板11上。

[0035] 运行三合一14控制主动车轮转动，从而实现小车在轨道上行车。起升三合一241控

制链轮轴211正转或反转，对应链条231放出或收起，对应吊具232下降或上升。

[0036] 本发明将起升机构作用于链条的链轮、导链架部件直接通过链轮轴、横架等部件

安装于运行小车的两侧墙板之间，将运行小车1与起升机构2有机结合、集成在一起，从而使

整体结构更紧凑，省去了与挂环等相应部件，C  尺寸更小。增强了环链电动葫芦的通用性。

[0037] 上述实施例只为说明本发明的技术构思及特点，其目的在于让熟悉此项技术的人

士能够了解本发明的内容并据以实施，并不能以此限制本发明的保护范围。凡根据本发明

精神实质所作的等效变化或修饰，都应涵盖在本发明的保护范围之内。
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图2
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图3
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图4
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图5
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图6

说　明　书　附　图 6/7 页

11

CN 106882719 B

11



图7
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