
(19)国家知识产权局

(12)发明专利

(10)授权公告号 

(45)授权公告日 

(21)申请号 202210945813.2

(22)申请日 2022.08.08

(65)同一申请的已公布的文献号 

申请公布号 CN 115199116 A

(43)申请公布日 2022.10.18

(73)专利权人 浙江河图科技有限公司

地址 324100 浙江省衢州市江山经济开发

区山海协作区山海路16号

(72)发明人 伍荣青　郑水龙　方青岭　吴艳争　

金林炎　

(74)专利代理机构 杭州裕阳联合专利代理有限

公司 33289

专利代理师 陈金伟

(51)Int.Cl.

E04H 6/30(2006.01)

E04H 6/36(2006.01)

E04H 6/42(2006.01)

(56)对比文件

CN 214532181 U,2021.10.29

CN 108839060 A,2018.11.20

CN 112370703 A,2021.02.19

CN 212507637 U,2021.02.09

CN 209264118 U,2019.08.16

CN 210272592 U,2020.04.07

CN 212007531 U,2020.11.24

CN 215526456 U,2022.01.14

WO 2022052503 A1,2022.03.17

审查员 刘超

 

(54)发明名称

智能搬运机器人

(57)摘要

本申请公开了智能搬运机器人，包括行走框

架，所述行走框架有两个，两个行走框架配合在

一起，行走框架上转动安装有夹持辊，行走框架

上安装有轮子，还包括超声波探测仪、激光雷达、

激光测距仪以及控制主机，每个行走框架上均安

装有所述超声波探测仪、激光雷达以及激光测距

仪，所述超声波探测仪、激光雷达以及激光测距

仪均与所述控制主机电连接，所述控制主机设置

于行走框架上。本种智能搬运机器人设置了激光

雷达以及超声波探测仪，激光雷达以及超声波探

测仪均可以对障碍物进行探测可以避免智能搬

运机器人在搬运车辆的过程中触碰到障碍物。
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1.一种智能搬运机器人，包括行走框架，所述行走框架有两个，两个行走框架配合在一

起，行走框架上转动安装有夹持辊，行走框架上安装有轮子，其特征在于，还包括超声波探

测仪、激光雷达、激光测距仪以及控制主机，每个行走框架上均安装有所述超声波探测仪、

激光雷达以及激光测距仪，所述超声波探测仪、激光雷达以及激光测距仪均与所述控制主

机电连接，所述控制主机设置于行走框架上，所述行走框架上安装有摄像头与红外测温探

头，所述摄像头及红外测温探头均与控制主机电连接，所述摄像头用于获取的车牌、车标以

及车型画面信息，所述红外测温探头用于监测车辆底盘上动力电池包的温度变化；

红外测温探头测量动力电池包温度变化时，车辆的电机处于失电状态，车载空调处于

关闭状态，车载电脑处于待机的状态；

抽气泵与气管均安装在行走框架上，气管的一个管口与抽气泵相接，另一个管口处于

封堵状态；

当红外测温探头在一段时间内测量到车辆底盘处的温度无变化时，抽气泵开启，抽气

泵将气体通过气管上的出风孔吹向车辆底盘，利用气流吹拂对车辆的底盘上的动力电池包

进行散热，此气流吹拂的过程中红外测温探头处于一直对底盘温度进行监测的状态，当红

外测温探头测得底盘处的温度开始降低时，抽气泵停止抽气，而后利用红外测温探头继续

对底盘进行温度监测，若监测到底盘温度出现上升，则极有可能是因为动力电池包短路造

成的，需要及时将车辆搬运到空旷地带。

2.如权利要求1所述的智能搬运机器人，其特征在于，所述行走框架上安装有行走伺服

电机，所述轮子包括行走轮以及导向轮，所述行走轮与所述行走伺服电机配合在一起，所述

导向轮转动安装于所述行走框架上，所述行走伺服电机与所述控制主机电连接。

3.如权利要求1所述的智能搬运机器人，其特征在于，还包括夹持伺服电机，所述夹持

伺服电机设置于所述行走框架上，所述夹持伺服电机与所述夹持辊配合在一起。

4.如权利要求3所述的智能搬运机器人，其特征在于，还包括蜗轮蜗杆，所述蜗轮安装

在所述行走框架上，所述夹持辊安装于所述蜗轮上，所述蜗杆与所述夹持伺服电机配合在

一起。

5.如权利要求4所述的智能搬运机器人，其特征在于，还包括抱夹臂，所述抱夹臂固定

于所述蜗轮上，所述夹持辊转动安装于所述抱夹臂上，所述抱夹臂上安装有滚轮。

6.如权利要求1所述的智能搬运机器人，其特征在于，还包括锁止装置，两个行走框架

上均安装有齿条杆，所述锁止装置设置于行走框架上，所述锁止装置上设置有调节电机，所

述调节电机的轴上安装有齿轮，所述齿轮与两个行走框架上的齿条杆配合在一起。

7.如权利要求1所述的智能搬运机器人，其特征在于，还包括蓄电池，所述蓄电池设置

于所述行走框架上，所述蓄电池与所述控制主机电连接。

8.如权利要求1所述的智能搬运机器人，其特征在于，还包括控制器，所述控制器设置

于行走框架上，所述控制主机与控制器电连接。
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智能搬运机器人

技术领域

[0001] 本发明涉及立体车库搬运设备领域，尤其涉及一种智能搬运机器人。

背景技术

[0002] 智能搬运机器人是目前立体车库中非常重要的一种零件，专利公告文献

CN205688904U公开了一种智能搬运机器人,这种智能搬运机器人通过夹紧车辆的轮胎来搬

运车辆,但是这种智能搬运机器人在搬运过程中存在一个问题,即智能搬运机器人上没有

设置障碍物探测设备,所以这种搬运器机器人在搬运过程中有一定概率撞到障碍物导致智

能搬运机器人自身坏损或者智能搬运机器人上的车辆坏损。

发明内容

[0003] 本发明针对上述问题，提出了一种智能搬运机器人。

[0004] 本发明采取的技术方案如下：

[0005] 一种智能搬运机器人，包括行走框架，所述行走框架有两个，两个行走框架配合在

一起，行走框架上转动安装有夹持辊，行走框架上安装有轮子，还包括超声波探测仪、激光

雷达、激光测距仪以及控制主机，每个行走框架上均安装有所述超声波探测仪、激光雷达以

及激光测距仪，所述超声波探测仪、激光雷达以及激光测距仪均与所述控制主机电连接，所

述控制主机设置于行走框架上。

[0006] 本中智能搬运机器人中，设置了激光雷达(且激光雷达是二维激光雷达)以及超声

波探测仪，激光雷达以及超声波探测仪均可以对障碍物进行探测，这样可以避免智能搬运

机器人在搬运车辆的过程中触碰到障碍物，且由于设置了激光雷达与超声波探测仪两种探

测工具，两种工具协同探测可以具备更加良好的探测效果。同时为了更好地探测障碍物，可

以通过调整激光雷达以及超声波探测仪的朝向，实现智能搬运机器人的各个方位方向进行

探测，比如可以调整激光雷达以及超声波探测仪的朝向，使得激光雷达仅用于监测智能搬

运机器人行进时水平方向的障碍物，而超声波探测仪用于监测智能搬运机器人行进时竖直

方向的障碍物，通过激光测距仪可以判断智能搬运机器人所处的位置，并结合激光雷达以

及超声波探测仪的检测，可以准确辨别前方障碍物所处的位置。通过对障碍物的位置辨别

可以判断是否对智能搬运机器人的运行是否有影响(如有影响会立即停止)。

[0007] 当智能搬运机器人搬运着车辆要进入立体车库的库位存车时，如果运行过程中激

光雷达或者超声波检测仪探测到库位内有汽车时，则智能搬运机器人立即停止。当智能搬

运机器人需要将立体车库库位上的车取走时，激光雷达以及超声波检测仪进行探测，当二

者检测到库位内汽车时，智能搬运机器人进入库位内进行搬运。而智能搬运机器人将车辆

从立体车库的入口搬运到立体车库内时，智能搬运机器人首先运行至车库的入口，而后在

入口处将车辆通过自身的抱夹臂抬起，而后将车辆搬运到相应的库位停放。

[0008] 现在纯电动力以及油电混合动力的汽车越来越多，而油电混合动力以及纯电动力

的汽车都需要使用到动力电池包，受制于电池制造工艺以及车辆装配工艺的稳定性，纯电
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动力以及油电混合动力的汽车在使用过程中存在一定的动力电池短路的概率，而动力电池

短路则会导致车辆即使处于停车状态(即电机处于失电状态、车载空调处于关闭状态、车载

电脑处于待机的状态)动力电池包都有可能发生自燃，而因为电池短路发生自燃的一个前

兆就是动力电池包的温度持续升高，所以本搬运器机器人为了提高车库的安全性，在行走

框架上设置摄像头以及红外测温探头，所述摄像头以及红外测温探头均与控制主机电连

接，摄像头用于获取车辆的车型以及车牌图片，红外测温探头用于监测车辆底盘上动力电

池包的温度变化，摄像头将获取的画面信息(包括车牌、车标以及车型)传递给控制主机，控

制主机通过内置的软件分析判断出该车是否带动力电池包(此点需要通过车牌来判别)以

及动力电池包是否位于车辆的底盘(这需要通过分析车标与车型来判断)上，当车辆停放

(即电机处于失电状态、车载空调处于关闭状态、车载电脑处于待机的状态)到立体车库入

口处时，且摄像头获取的画面显示车辆的底盘处带有动力电池包时，智能搬运机器人运行

至车辆下方，智能搬运机器人利用自身的抱夹臂抬起车辆，而后将车辆搬运至立体车库外，

利用自身安装的红外测温探头监测车辆底盘上动力电池包的温度变化，若动力电池包出现

温度升高，则代表此车辆出现电池短路，存在自燃风险，需要将此车辆立即转移到阻燃的特

殊位置。

[0009] 可选的，所述行走框架上安装有行走伺服电机，所述轮子包括行走轮以及导向轮，

所述行走轮与所述行走伺服电机配合在一起，所述导向轮转动安装于所述行走框架上，所

述行走伺服电机与所述控制主机电连接。

[0010] 具体伺服电机的作用是驱动行走轮转动，而行走轮转动可以带动整台智能搬运机

器人移动，而导向轮的作用是起到导向作用。

[0011] 可选的，还包括夹持伺服电机，所述夹持伺服电机设置于所述行走框架上，所述夹

持伺服电机与所述夹持辊配合在一起。

[0012] 具体夹持伺服电机的作用是带动夹持辊夹紧或者松开车轮。

[0013] 可选的，还包括蜗轮蜗杆，所述蜗轮安装在所述行走框架上，所述夹持辊安装于所

述蜗轮上，所述蜗杆与所述夹持伺服电机配合在一起。

[0014] 可选的，还包括抱夹臂，所述抱夹臂固定于所述蜗轮上，所述夹持辊转动安装于所

述抱夹臂上，所述抱夹臂上安装有滚轮。

[0015] 具体一根蜗杆上与两个蜗轮配合在一起，每个蜗轮上安装有一个抱夹臂，而每个

抱夹臂上转动安装有夹持辊，夹持辊的两端分别跟抱夹臂转动配合在一起，夹持辊可以在

抱夹臂上进行转动，蜗轮转动安装在行走框架上，当夹持伺服电机转动时带动蜗杆转动，蜗

杆转动带动蜗轮进行转动，而蜗轮转动时可以带动抱夹臂进行转动，蜗轮转动过程中两个

抱夹臂的夹角变大(松开车轮)或者变小(夹紧车轮)，且夹持辊是转动安装在夹持臂上的，

抱夹臂通过夹持辊与车轮接触，所以可以减少在夹紧以及松开车轮时抱夹臂受到的阻力。

[0016] 具体每根蜗杆上有两段螺旋方向相反的螺旋齿，这样螺杆在转动时可以带动抱夹

臂按不同的两个方向转动。

[0017] 由于报夹臂上安装了滚轮，滚轮与地面接触，所以抱夹臂在松开或者夹紧车轮的

过程中，滚轮能够对抱夹臂起到支撑作用，这样一则可以提高抱夹臂与蜗轮配合的稳定性，

二则可以在一定程度上降低夹持伺服电机驱动蜗轮旋转时的能耗。

[0018] 可选的，还包括锁止装置，两个行走框架上均安装有齿条杆，所述锁止装置设置于
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行走框架上，所述锁止装置上设置有调节电机，所述调节电机的轴上安装有齿轮，所述齿轮

与两个行走框架上的齿条杆配合在一起。

[0019] 具体锁止装置的作用是用来调整两个行走框架之间的距离并且在调整完毕之后

使得两个行走框架之间的距离处于相对固定的状态。需要改变两个行走框架之间的距离时

(这样是为了适应不同轴距的车辆)，可以通过开启调节电机，通过调节电机的正转与反转

来改变两个行走框架之间的距离，当两个行走框架之间的距离调整到位之后，可以关闭调

节电机，使得两个调节框架之间的距离处于固定状态。

[0020] 可选的，还包括蓄电池，所述蓄电池设置于所述行走框架上，所述蓄电池与所述控

制主机电连接。

[0021] 具体蓄电池是整台智能搬运机器人的动力来源，夹持伺服电机、行走伺服电机、调

节电机都是直接或者间接跟蓄电池连接的。

[0022] 可选的，还包括控制器，所述控制器设置于行走框架上，所述控制主机与控制器电

连接。

[0023] 具体控制主机通过各台控制器来控制各台电机。夹持伺服电机、行走伺服电机以

及调节电机上接有控制器，而后各台控制器再各自与控制主机相接。

[0024] 本发明的有益效果是：设置了激光雷达以及超声波探测仪，激光雷达以及超声波

探测仪均可以对障碍物进行探测可以避免智能搬运机器人在搬运车辆的过程中触碰到障

碍物。

附图说明：

[0025] 图1是智能搬运机器人示意简图；

[0026] 图2是行走轮以及导向轮在行走框架上的位置示意图；

[0027] 图3是行走框架的结构示意简图；

[0028] 图4是夹持辊与抱夹臂的配合关系示意图；

[0029] 图5是滚轮在抱夹臂上的位置示意图；

[0030] 图6是锁止装置与行走框架的配合关系示意图；

[0031] 图7是齿轮与齿条杆的配合关系示意图。

[0032] 图中各附图标记为：1、导向轮；2、摄像头；3、超声波探测仪；4、激光雷达；5、激光测

距仪；6、蓄电池；7、抱夹臂；8、行走框架；9、行走轮；10、行走伺服电机；1001、编码器；11、控

制器；12、传动轴；13、夹持伺服电机；14、夹持辊；15、蜗轮；16、蜗杆；17、抽气泵；18、气管；

19、红外测温探头；20、滚轮；21、锁止装置；22、齿条杆；23、齿轮；24、控制主机。

具体实施方式：

[0033] 下面结合各附图，对本发明做详细描述。

[0034] 如附图1、附图2、附图3以及附图6所示，一种智能搬运机器人，包括行走框架8，行

走框架8有两个，两个行走框架8配合在一起，行走框架8上转动安装有夹持辊14，行走框架8

上安装有轮子，还包括超声波探测仪3、激光雷达4、激光测距仪5以及控制主机24，每个行走

框架8上均安装有超声波探测仪3、激光雷达4以及激光测距仪5，超声波探测仪3、激光雷达4

以及激光测距仪5均与控制主机电连接，控制主机设置于行走框架8上。
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[0035] 本中智能搬运机器人中，设置了激光雷达4(且激光雷达4是二维激光雷达4)以及

超声波探测仪3，激光雷达4以及超声波探测仪3均可以对障碍物进行探测，这样可以避免智

能搬运机器人在搬运车辆的过程中触碰到障碍物，且由于设置了激光雷达4与超声波探测

仪3两种探测工具，两种工具协同探测可以具备更加良好的探测效果。同时为了更好地探测

障碍物，可以通过调整激光雷达4以及超声波探测仪3的朝向，实现智能搬运机器人的各个

方位方向进行探测，比如可以调整激光雷达4以及超声波探测仪3的朝向，使得激光雷达4仅

用于监测智能搬运机器人行进时水平方向的障碍物，而超声波探测仪3用于监测智能搬运

机器人行进时竖直方向的障碍物，激光测距仪5可以测量智能搬运机器人与障碍物(以及车

辆)的距离。

[0036] 当智能搬运机器人搬运着车辆要进入立体车库的库位存车时，如果运行过程中激

光雷达4或者超声波检测仪探测到库位内有汽车时，则智能搬运机器人立即停止。当智能搬

运机器人需要将立体车库库位上的车取走时，激光雷达4以及超声波检测仪进行探测，当二

者检测到库位内汽车时，智能搬运机器人进入库位内进行搬运。而智能搬运机器人将车辆

从立体车库的入口搬运到立体车库内时，智能搬运机器人首先运行至车库的入口，而后在

入口处将车辆通过自身的抱夹臂7抬起，而后将车辆搬运到相应的库位停放。

[0037] 现在纯电动力以及油电混合动力的汽车越来越多，而油电混合动力以及纯电动力

的汽车都需要使用到动力电池包，受制于电池制造工艺以及车辆装配工艺的稳定性，纯电

动力以及油电混合动力的汽车在使用过程中存在一定的动力电池短路的概率，而动力电池

短路则会导致车辆即使处于停车状态(即电机处于失电状态、车载空调处于关闭状态、车载

电脑处于待机的状态)动力电池包都有可能发生自燃，而因为电池短路发生自燃的一个前

兆就是动力电池包的温度持续升高，所以本搬运器机器人为了提高车库的安全性，在行走

框架8上设置摄像头2以及红外测温探头19，摄像头2以及红外测温探头19均与控制主机电

连接，摄像头2用于获取车辆的车型以及车牌图片，红外测温探头19用于监测车辆底盘上动

力电池包的温度变化，摄像头2将获取的画面信息(包括车牌、车标以及车型)传递给控制主

机，控制主机通过内置的软件分析判断出该车是否带动力电池包(此点需要通过车牌来判

别，比如我国绝大部分地区纯燃油车是蓝牌，而混动与纯电是绿牌)以及动力电池包是否位

于车辆的底盘(这需要通过分析车标与车型来判断)上，当车辆停放(即电机处于失电状态、

车载空调处于关闭状态、车载电脑处于待机的状态)到立体车库入口处时，且摄像头2获取

的画面显示车辆的底盘处带有动力电池包时，智能搬运机器人运行至车辆下方，智能搬运

机器人利用自身的抱夹臂7抬起车辆，而后将车辆搬运至立体车库外，利用自身安装的红外

测温探头19监测车辆底盘上动力电池包的温度(刚停车时动力电池包的温度是远高于环境

温度的，这也会使得车辆底盘处的温度高于环境温度)变化，一定时间内(比如5分钟之内)，

动力电池包出现温度持续升高，则代表此车辆出现电池短路，存在自燃风险，需要立即将车

辆搬运至远离立体车库的空旷地带。

[0038] 上述监测方案中，红外测温探头19朝向正上方，当智能搬运机器人位于车辆下方

时，红外测温探头19朝向车辆的底盘，底盘的温度不一定的是动力电池包的温度，但是底盘

的温度变化趋势与动力电池包的温度变化趋势是一致。

[0039] 具体车库内设置有多台智能搬运机器人，当一台智能搬运机器人在检测新能源汽

车底盘温度时，其它智能搬运机器人可以继续做存取车工作。
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[0040] 上述测试方案中，由于红外测温探头19来测量底盘处的温度，对于部分密封较好

的动力电池包而言，其自然状态与环境的热交换速度很慢(即散热很慢)，这种情况下当智

能搬运机器人运行至车辆下方时，红外摄测温探头可能在很长时间(比如10分钟)内都无法

测量到温度变化(且底盘温度处于高位状态，比如测得温度高达40℃)，为了区分是因为散

热慢，车辆自带电池降温设备(部分车辆安装有此类设备，部分没有)故障还是电池短路导

致的汽车底盘温度不下降，本智能搬运机器人中设置了抽气泵17以及气管18，抽气泵17与

气管18均安装在行走框架8上，气管18的一个管口与抽气泵17相接，另一个管口处于封堵状

态，气管18的管壁上开设了若干出风孔，且出风孔朝向正上方(即车辆的底盘)，出风孔上安

装有滤网片，抽气泵17的进气口上也安装有滤网片，当红外测温探头19在一段时间内测量

到车辆底盘处的温度无变化时，抽气泵17开启，抽气泵17将气体通过气管18上的出风孔吹

向车辆底盘，利用气流吹拂对车辆的底盘上的动力电池包进行散热，此气流吹拂的过程中

红外测温探头19处于一直对底盘温度进行监测的状态，当红外测温探头19测得底盘处的温

度开始降低时，抽气泵17停止抽气，而后利用红外测温探头19继续对底盘进行温度监测，若

监测到底盘温度出现上升，则极有可能是因为动力电池包短路造成的，需要及时将车辆搬

运到空旷地带，若一段时间(比如10分钟内)依然维持不变，则有可能是动力电池包自身散

热慢或者是车辆自带电池降温设备故障。

[0041] 具体为了提高温度测量的可靠性，本种智能搬运机器人中设置了多个(不少于6

个)红外测温探头19，且每个行走框架8上都设置有红外测温探头19以及气管18。

[0042] 具体抽气泵17与蓄电池6连接，且抽气泵17的开关由控制主机控制。

[0043] 需要说明的是动力电池包不设置在底盘上的车辆不适用本种智能搬运机器人来

对车辆进行动力电池包自燃预警。

[0044] 如附图2及3所示，行走框架8上安装有行走伺服电机10，轮子包括行走轮9以及导

向轮1，行走轮9与行走伺服电机10配合在一起，导向轮1转动安装于行走框架8上，行走伺服

电机10与控制主机电连接。

[0045] 具体伺服电机的作用是驱动行走轮9转动，而行走轮9转动可以带动整台智能搬运

机器人移动，而导向轮1的作用是起到导向作用。

[0046] 具体行走伺服电机10上设置有编码器1001，编码器1001用于记录伺服电机转动的

圈数。通过旋转圈数配合激光测距的数值，可以对比自身位置是否正确。

[0047] 具体行走轮9有多个，行走轮9与行走轮9之间通过传动轴12联动，行走伺服电机10

直接驱动传动轴12转动。

[0048] 如附图2及3所示，还包括夹持伺服电机13，夹持伺服电机13设置于行走框架8上，

夹持伺服电机13与夹持辊14配合在一起。

[0049] 具体夹持伺服电机13的作用是带动夹持辊14夹紧或者松开车轮。

[0050] 如附图4及5所示，还包括蜗轮15蜗杆16，蜗轮15安装在行走框架8上，夹持辊14安

装于蜗轮15上，蜗杆16与夹持伺服电机13配合在一起。

[0051] 如附图4及5所示，还包括抱夹臂7，抱夹臂7固定于蜗轮15上，夹持辊14转动安装于

抱夹臂7上，抱夹臂7上安装有滚轮20。

[0052] 具体一根蜗杆16上与两个蜗轮15配合在一起，每个蜗轮15上安装有一个抱夹臂7，

而每个抱夹臂7上转动安装有夹持辊14，夹持辊14的两端分别跟抱夹臂7转动配合在一起，
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夹持辊14可以在抱夹臂7上进行转动，蜗轮15转动安装在行走框架8上，当夹持伺服电机13

转动时带动蜗杆16转动，蜗杆16转动带动蜗轮15进行转动，而蜗轮15转动时可以带动抱夹

臂7进行转动，蜗轮15转动过程中两个抱夹臂7的夹角变大(松开车轮)或者变小(夹紧车

轮)，且夹持辊14是转动安装在夹持臂上的，抱夹臂7通过夹持辊14与车轮接触，所以可以减

少在夹紧以及松开车轮时抱夹臂7受到的阻力。

[0053] 具体每根蜗杆上有两段螺旋方向相反的螺旋齿，这样螺杆在转动时可以带动抱夹

臂按不同的两个方向转动。

[0054] 由于报夹臂上安装了滚轮20，滚轮20与地面接触，所以抱夹臂7在松开或者夹紧车

轮的过程中，滚轮20能够对抱夹臂7起到支撑作用，这样一则可以提高抱夹臂7与蜗轮15配

合的稳定性，二则可以在一定程度上降低夹持伺服电机13驱动蜗轮15旋转时的能耗。

[0055] 如附图1、6及7所示，还包括锁止装置21，两个行走框架8上均安装有齿条杆22，锁

止装置21设置于行走框架8上，锁止装置21上设置有调节电机，调节电机的轴上安装有齿

轮，齿轮与两个行走框架8上的齿条杆22配合在一起。

[0056] 具体锁止装置21的作用是用来调整两个行走框架8之间的距离并且在调整完毕之

后使得两个行走框架8之间的距离处于相对固定的状态。需要改变两个行走框架8之间的距

离时(这样是为了适应不同轴距的车辆)，可以通过开启调节电机，通过调节电机的正转与

反转来改变两个行走框架8之间的距离，当两个行走框架8之间的距离调整到位之后，可以

关闭调节电机，使得两个调节框架之间的距离处于固定状态。由于调节电机转动即可拉动

行走框架8进行移动，所以本种智能搬运机器人在移动过程亦可调节两个行走框架8之间的

距离。

[0057] 如附图1所示，还包括蓄电池6，蓄电池6设置于行走框架8上，蓄电池6与控制主机

电连接。

[0058] 具体蓄电池6是整台智能搬运机器人的动力来源，夹持伺服电机13、行走伺服电机

10、调节电机都是直接或者间接跟蓄电池6连接的。

[0059] 如附图2及3所示，还包括控制器11，控制器11设置于行走框架8上，控制主机与控

制器11电连接。

[0060] 具体控制主机通过各台控制器11来控制各台电机。夹持伺服电机13、行走伺服电

机10以及调节电机上接有控制器11，而后各台控制器11再各自与控制主机相接。

[0061] 以上所述仅为本发明的优选实施例，并非因此即限制本发明的专利保护范围，凡

是运用本发明说明书内容所作的等效变换，直接或间接运用在其他相关的技术领域，均同

理包括在本发明的保护范围内。
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