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(54)发明名称

一种便捷高压线电力巡视机器人

(57)摘要

本发明公开了一种便捷高压线电力巡视机

器人，包括主体外壳，所述主体外壳前后表面中

间位置分别开有通凹槽，所述主体外壳前后表面

分别设有平移装置，所述平移装置由位于通凹槽

下方与主体外壳前表面固定连接的齿轮条一、位

于通凹槽内与通凹槽底面固定连接的长滑轨一、

位于通凹槽内与通凹槽两端底面固定连接的挡

块、位于长滑轨一前表面与长滑轨一滑动连接的

滑块一、位于滑块一左侧与滑块一左表面固定连

接的平移电机座、套装在平移电机座内的平移电

机和套装在平移电机电机轴外的主动齿轮一共

同构成，所述平移装置上方设有升降装置，所述

主体外壳左右两侧表面分别设有辅助监测装置。

本发明的有益效果是，结构简单，实用性强。
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1.一种便捷高压线电力巡视机器人，包括主体外壳（1），其特征在于，所述主体外壳（1） 

前后表面中间位置分别开有通凹槽（2），所述主体外壳（1）前后表面分别设有平移装置（3）， 

所述平移装置（3）由位于通凹槽（2）下方与主体外壳（1）前表面固定连接的齿轮条一（4）、位 

于通凹槽（2）内与通凹槽（2）底面固定连接的长滑轨一（5）、位于通凹槽（2）内与通凹槽（2） 

两端底面固定连接的挡块（6）、位于长滑轨一（5）前表面与长滑轨一（5）滑动连接的滑块一 

（7）、位于滑块一（7）左侧与滑块一（7）左表面固定连接的平移电机座（8）、套装在平移电机 

座（8）内的平移电机（9）和套装在平移电机（9）电机轴外的主动齿轮一（10）共同构成，所述 

平移装置（3）上方设有升降装置（11），所述升降装置（11）由侧面与滑块一（7）前表面固定连 

接的竖直筒（12）、位于竖直筒（12）内与竖直筒（12）底面固定连接的直线电机（13）和位于竖 

直筒（12）上方套装在竖直筒（12）内与竖直筒（12）滑动连接且内表面与直线电机（13）移动 

端固定连接的升降筒（14）共同构成，所述升降装置（11）上方设有悬挂装置（15），所述悬挂 

装置（15）由开在升降筒（14）上方侧表面中间位置的旋转电机孔（16）、位于旋转电机孔（16） 

内与竖直筒（12）固定连接的旋转电机（17）、位于旋转电机（17）右侧与旋转电机（17）输出轴 

固定连接的悬挂臂（18）、位于悬挂臂（18）下表面下方与悬挂臂（18）固定连接的导轮座 

（19）、开在导轮座（19）前后表面中间位置的轴承孔（20）、位于轴承孔（20）内与导轮座（19） 

固定连接的轴承（21）、套装在轴承（21）内的旋转轴（22）、套装在旋转轴（22）外的导轮（23）、 

位于导轮座（19）前方与悬挂臂（18）下表面固定连接的动力电机座（24）、套装在动力电机座 

（24）内的动力电机（25）、一端与动力电机（25）电机轴固定连接且另一端与旋转轴（22）靠近 

动力电机（25）的一端固定连接的联轴器（26）共同构成，所述悬挂装置（15）中悬挂臂（18）上 

表面设有监测摄像头（27），所述主体外壳（1）左右两侧表面分别设有辅助监测装置（28），所 

述辅助监测装置（28）由位于主体外壳（1）右侧与主体外壳（1）右侧表面固定连接的支撑杆 

（29）和位于支撑杆（29）上端与支撑杆（29）固定连接的激光雷达（30）共同构成，所述主体外

壳 （1）内设有平衡装置（31），所述平衡装置（31）由位于主体外壳（1）内与主体外壳（1）内表

面  固定连接的长滑轨二（32）、位于长滑轨二（32）上方与长滑轨二（32）上表面滑动连接的

滑块  二（33）、位于滑块二（33）上方与滑块二（33）上表面固定连接的平衡板（34）、位于平衡

板 （34）上方与平衡板（34）固定连接的高精度电机（35）、套装在高精度电机（35）输出轴的

主动  齿轮二（47）、位于长滑轨二（32）前方与主体外壳（1）内侧底面固定连接且与主动齿轮

二 （47）相配合的齿轮条二（48）和位于平衡板（34）上方与平衡板（34）固定连接的锂电池

（49）  共同构成。

2.根据权利要求1所述的一种便捷高压线电力巡视机器人，其特征在于，所述主体外壳 

（1）左右两侧表面设有红外传感器（36）。

3.根据权利要求1所述的一种便捷高压线电力巡视机器人，其特征在于，所述导轮（23） 

表面均进行了绝缘处理。

4.根据权利要求1所述的一种便捷高压线电力巡视机器人，其特征在于，所述主体外壳 

（1）左右两侧表面下方中间位置设有把手（37），所述主体外壳（1）左右两侧表面与把手（37） 

相对应的位置设有动作按钮（38）。

5.根据权利要求1所述的一种便捷高压线电力巡视机器人，其特征在于，所述主体外壳 

（1）内表面设有金属屏蔽网（39）。

6.根据权利要求1所述的一种便捷高压线电力巡视机器人，其特征在于，所述主体外壳 
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（1）内设有控制盒（40），所述控制盒（40）包括电机驱动器（41）、WiFi适配器（42）和PLC系统

（43）。

7.根据权利要求1所述的一种便捷高压线电力巡视机器人，其特征在于，所述主体外壳 

（1）设有外部手持设备（44），所述外部手持设备（44）由固定安装在外部手持设备（44）表面 

的显示器（50）和位于显示器（50）右侧与外部手持设备（44）前表面固定连接的控制面板 

（46）和位于外部手持设备（44）内的无线模块（45）共同构成。

8.根据权利要求6所述的一种便捷高压线电力巡视机器人，其特征在于，所述WiFi适配

器（42）与无线模块（45）配对连接且进行数据交换。

9.根据权利要求8所述的一种便捷高压线电力巡视机器人，其特征在于，所述直线电 

机（13）、旋转电机（17）、动力电机（25）、监测摄像头（27）、激光雷达（30）、高精度电机（35）、 

锂电池（49）、红外传感器（36）、动作按钮（38）、电机驱动器（41）、WiFi适配器（42）和PLC系统 

（43）之间电性连接且由PLC系统（43）控制。
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一种便捷高压线电力巡视机器人

技术领域

[0001] 本发明涉及机器人应用技术领域，特别是一种便捷高压线电力巡视机器人。

背景技术

[0002] 目前我国的电网都是通过高压来传输的，这样使电能在传输过程中损耗降到最

小，而正是这些远距离传输的高压电线一般承载着几万人的用电，并且远距离传输的高压

电网都是通过露天的高压线铁塔来固定的，长期经受风吹日晒，偶尔部分区域可能会出现

故障，所以就需要人力来检修这些高压线缆，然而高压对于人体来说是致命的，况且需要在

高空作业，所以这种工作很危险，所以我们需要一个替代品来帮助我们对这些高压线进行

日常的巡检。

发明内容

[0003] 本发明的目的是为了解决上述问题，设计了一种便捷高压线电力巡视机器人。

[0004] 实现上述目的本发明的技术方案为，一种便捷高压线电力巡视机器人，包括主体

外壳，所述主体外壳前后表面中间位置分别开有通凹槽，所述主体外壳前后表面分别设有

平移装置，所述平移装置由位于通凹槽下方与主体外壳前表面固定连接的齿轮条一、位于

通凹槽内与通凹槽底面固定连接的长滑轨一、位于通凹槽内与通凹槽两端底面固定连接的

挡块、位于长滑轨一前表面与长滑轨一滑动连接的滑块一、位于滑块一左侧与滑块一左表

面固定连接的平移电机座、套装在平移电机座内的平移电机和套装在平移电机电机轴外的

主动齿轮一共同构成，所述平移装置上方设有升降装置，所述升降装置由侧面与滑块一前

表面固定连接的竖直筒、位于竖直筒内与竖直筒底面固定连接的直线电机和位于竖直筒上

方套装在竖直筒内与竖直筒滑动连接且内表面与直线电机移动端固定连接的升降筒共同

构成，所述升降装置上方设有悬挂装置，所述悬挂装置由开在升降筒上方侧表面中间位置

的旋转电机孔、位于旋转电机孔内与竖直筒固定连接的旋转电机、位于旋转电机右侧与旋

转电机输出轴固定连接的悬挂臂、位于悬挂臂下表面下方与悬挂臂固定连接的导轮座、开

在导轮座前后表面中间位置的轴承孔、位于轴承孔内与导轮座固定连接的轴承、套装在轴

承内的旋转轴、套装在旋转轴外的导轮、位于导轮座前方与悬挂臂下表面固定连接的动力

电机座、套装在动力电机座内的动力电机、一端与动力电机电机轴固定连接且另一端与旋

转轴靠近动力电机的一端固定连接的联轴器共同构成，所述悬挂装置中悬挂臂上表面设有

监测摄像头，所述主体外壳左右两侧表面分别设有辅助监测装置，所述辅助监测装置由位

于主体外壳右侧与主体外壳右侧表面固定连接的支撑杆和位于支撑杆上端与支撑杆固定

连接的激光雷达共同构成。

[0005] 所述主体外壳内设有平衡装置，所述平衡装置由位于主体外壳内与主体外壳内表

面固定连接的长滑轨二、位于长滑轨二上方与长滑轨二上表面滑动连接的滑块二、位于滑

块二上方与滑块二上表面固定连接的平衡板、位于平衡板上方与平衡板固定连接的高精度

电机、套装在高精度电机输出轴的主动齿轮二、位于长滑轨二前方与主体外壳内侧底面固

说　明　书 1/4 页

4

CN 108011321 B

4



定连接且与主动齿轮二相配合的齿轮条二和位于平衡板上方与平衡板固定连接的锂电池

共同构成。

[0006] 所述主体外壳左右两侧表面设有红外传感器。

[0007] 所述导轮表面均进行了绝缘处理。

[0008] 所述主体外壳左右两侧表面下方中间位置设有把手，所述主体外壳左右两侧表面

与把手相对应的位置设有动作按钮。

[0009] 所述主体外壳内表面设有金属屏蔽网。

[0010] 所述主体外壳内设有控制盒，所述控制盒由位于控制盒内与控制盒内表面固定连

接的电机驱动器、WiFi适配器和PLC系统。

[0011] 所述主体外壳设有外部手持设备，所述外部手持设备由固定安装在外部手持设备

表面的显示器和位于显示器右侧与外部手持设备前表面固定连接的控制面板和位于外部

手持设备内的无线模块共同构成。

[0012] 所述WiFi适配器与无线模块配对连接且进行数据交换。

[0013] 所述直线电机、旋转电机、动力电机、监测摄像头、激光雷达、高精度电机、锂电池、

红外传感器、动作按钮、电机驱动器、WiFi适配器和PLC系统之间电性连接且由PLC系统控

制。

[0014] 利用本发明的技术方案制作的一种便捷高压线电力巡视机器人，动作按钮被按下

时，悬挂装置将会转换成水平状态，开始工作后，监测摄像头和辅助监测装置中的激光雷达

能实时将附近高压线的实时图像传送到检查人员的外部手持设备上，方便检察人员的检

测。

附图说明

[0015] 图1是本发明所述一种便捷高压线电力巡视机器人的结构示意图；

[0016] 图2是本发明所述一种便捷高压线电力巡视机器人的右视图；

[0017] 图3是本发明所述悬挂装置的局部放大图；

[0018] 图4是本发明所述平衡装置的局部放大图；

[0019] 图5是本发明所述手持外部设备的正视图；

[0020] 图中，1、主体外壳；2、通凹槽；3、平移装置；4、齿轮条一；5、长滑轨一；6、挡块；7、滑

块一；8、平移电机座；9、平移电机；10、主动齿轮一；11、升降装置；12、竖直筒；13、直线电机；

14、升降筒；15、悬挂装置；16、旋转电机孔；17、旋转电机；18、悬挂臂；19、导轮座；20、轴承

孔；21、轴承；22、旋转轴；23、导轮；24、动力电机座；25、动力电机；26、联轴器；27、监测摄像

头；28、辅助监测装置；29、支撑杆；30、激光雷达；31、平衡装置；32、长滑轨二；33、滑块二；

34、平衡板；35、高精度电机；36、红外传感器；37、把手；38、动作按钮；39、金属屏蔽网；40、控

制盒；41、电机驱动；42、WiFi适配器；43、PLC系统；44、外部手持设备；45、无线模块；46、控制

面板；47、主动齿轮二；48、齿轮条二；49、锂电池；50、显示器。

具体实施方式

[0021] 下面结合附图对本发明进行具体描述，如图1-5所示，一种便捷高压线电力巡视机

器人，包括主体外壳1，所述主体外壳1前后表面中间位置分别开有通凹槽2，所述主体外壳1
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前后表面分别设有平移装置3，所述平移装置3由位于通凹槽2下方与主体外壳1前表面固定

连接的齿轮条一4、位于通凹槽2内与通凹槽2底面固定连接的长滑轨一5、位于通凹槽2内与

通凹槽2两端底面固定连接的挡块6、位于长滑轨一5前表面与长滑轨一5滑动连接的滑块一

7、位于滑块一7左侧与滑块一7左表面固定连接的平移电机座8、套装在平移电机座8内的平

移电机9和套装在平移电机9电机轴外的主动齿轮一10共同构成，所述平移装置3上方设有

升降装置11，所述升降装置11由侧面与滑块一7前表面固定连接的竖直筒12、位于竖直筒12

内与竖直筒12底面固定连接的直线电机13和位于竖直筒12上方套装在竖直筒12内与竖直

筒12滑动连接且内表面与直线电机13移动端固定连接的升降筒14共同构成，所述升降装置

11上方设有悬挂装置15，所述悬挂装置15由开在升降筒14上方侧表面中间位置的旋转电机

孔16、位于旋转电机孔16内与竖直筒12固定连接的旋转电机17、位于旋转电机17右侧与旋

转电机17输出轴固定连接的悬挂臂18、位于悬挂臂18下表面下方与悬挂臂18固定连接的导

轮座19、开在导轮座19前后表面中间位置的轴承孔20、位于轴承孔20内与导轮座19固定连

接的轴承21、套装在轴承21内的旋转轴22、套装在旋转轴22外的导轮23、位于导轮座19前方

与悬挂臂18下表面固定连接的动力电机座24、套装在动力电机座24内的动力电机25、一端

与动力电机25电机轴固定连接且另一端与旋转轴22靠近动力电机25的一端固定连接的联

轴器26共同构成，所述悬挂装置15中悬挂臂18上表面设有监测摄像头27，所述主体外壳1左

右两侧表面分别设有辅助监测装置28，所述辅助监测装置28由位于主体外壳1右侧与主体

外壳1右侧表面固定连接的支撑杆29和位于支撑杆29上端与支撑杆29固定连接的激光雷达

30共同构成；所述主体外壳1内设有平衡装置31，所述平衡装置31由位于主体外壳1内与主

体外壳1内表面固定连接的长滑轨二32、位于长滑轨二32上方与长滑轨二32上表面滑动连

接的滑块二33、位于滑块二33上方与滑块二33上表面固定连接的平衡板34、位于平衡板34

上方与平衡板34固定连接的高精度电机35、套装在高精度电机35输出轴的主动齿轮二47、

位于长滑轨二32前方与主体外壳1内侧底面固定连接且与主动齿轮二47相配合的齿轮条二

48和位于平衡板34上方与平衡板34固定连接的锂电池49共同构成；所述主体外壳1左右两

侧表面设有红外传感器36；所述导轮23表面均进行了绝缘处理；所述主体外壳1左右两侧表

面下方中间位置设有把手37，所述主体外壳1左右两侧表面与把手37相对应的位置设有动

作按钮38；所述主体外壳1内表面设有金属屏蔽网39；所述主体外壳1内设有控制盒40，所述

控制盒40由位于控制盒40内与控制盒40内表面固定连接的电机驱动器41、WiFi适配器42和

PLC系统43；所述主体外壳1设有外部手持设备44，所述外部手持设备44由固定安装在外部

手持设备44表面的显示器50和位于显示器50右侧与外部手持设备44前表面固定连接的控

制面板46和位于外部手持设备44内的无线模块45共同构成；所述WiFi适配器42与无线模块

45配对连接且进行数据交换；所述直线电机13、旋转电机17、动力电机25、监测摄像头27、激

光雷达30、高精度电机35、锂电池49、红外传感器36、动作按钮38、电机驱动器41、WiFi适配

器42和PLC系统43之间电性连接且由PLC系统43控制。

[0022] 本实施方案的特点为，主体外壳前后表面中间位置分别开有通凹槽，主体外壳前

后表面分别设有平移装置，平移装置由位于通凹槽下方与主体外壳前表面固定连接的齿轮

条一、位于通凹槽内与通凹槽底面固定连接的长滑轨一、位于通凹槽内与通凹槽两端底面

固定连接的挡块、位于长滑轨一前表面与长滑轨一滑动连接的滑块一、位于滑块一左侧与

滑块一左表面固定连接的平移电机座、套装在平移电机座内的平移电机和套装在平移电机
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电机轴外的主动齿轮一共同构成，平移装置上方设有升降装置，升降装置由侧面与滑块一

前表面固定连接的竖直筒、位于竖直筒内与竖直筒底面固定连接的直线电机和位于竖直筒

上方套装在竖直筒内与竖直筒滑动连接且内表面与直线电机移动端固定连接的升降筒共

同构成，升降装置上方设有悬挂装置，悬挂装置由开在升降筒上方侧表面中间位置的旋转

电机孔、位于旋转电机孔内与竖直筒固定连接的旋转电机、位于旋转电机右侧与旋转电机

输出轴固定连接的悬挂臂、位于悬挂臂下表面下方与悬挂臂固定连接的导轮座、开在导轮

座前后表面中间位置的轴承孔、位于轴承孔内与导轮座固定连接的轴承、套装在轴承内的

旋转轴、套装在旋转轴外的导轮、位于导轮座前方与悬挂臂下表面固定连接的动力电机座、

套装在动力电机座内的动力电机、一端与动力电机电机轴固定连接且另一端与旋转轴靠近

动力电机的一端固定连接的联轴器共同构成，悬挂装置中悬挂臂上表面设有监测摄像头，

主体外壳左右两侧表面分别设有辅助监测装置，辅助监测装置由位于主体外壳右侧与主体

外壳右侧表面固定连接的支撑杆和位于支撑杆上端与支撑杆固定连接的激光雷达共同构

成，动作按钮被按下时，悬挂装置将会转换成水平状态，开始工作后，监测摄像头和辅助监

测装置中的激光雷达能实时将附近高压线的实时图像传送到检查人员的外部手持设备上，

方便检察人员的检测。

[0023] 在本实施方案中，当检测人员将机器人放到合适位置时，按下动作按钮，机器人启

动监测动作，悬挂臂转动成水平方向，旋转电机开始转动，机器人开始前进。同时红外传感

器开始检测机器人前后位置的障碍物，当检测到有物体会发出信号使机器人停止运动，当

遇到高压线中间位置固定的间隔棒时，机器人其中一个平移装置移动到机器人的一端，另

一个平移装置则进行收缩，同时为了平衡机器人收到的重力，位于主体外壳内的设有的平

衡装置开始移动较重的锂电池进行平衡重力，当机器人主体有一端越过间隔棒或者其他东

西时，越过去的平移装置重新开始悬挂到高压线上，而没有越过间隔棒的平移装置开始放

开高压线，同时平衡装置开始平衡重力，当两个平移装置都越过时，机器人开始恢复到正常

工作的状态，而且监测摄像头拍摄高压线的状况和激光雷达检测到的高压线信息实时的传

达检测人员的手持外部设备上，检测人员并对实时的结果做出判断。

[0024] 上述技术方案仅体现了本发明技术方案的优选技术方案，本技术领域的技术人员

对其中某些部分所可能做出的一些变动均体现了本发明的原理，属于本发明的保护范围之

内。
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