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本发明涉及绿篱、草地、草坪的修剪车载式

动力驱动切割技术领域，特别涉及一种遥控无人

车载式绿篱修剪机。本发明中车载式绿篱修剪

机，通过遥控无人载车、固定板、底座、主臂、外

臂、连杆、摇杆、切割头箱体、销轴、轴承、电推杆、

曲轴、曲柄连杆、曲柄摇杆、单刃刀夹、单刃刀片

固定板、单刃刀片、双刃刀夹、双刃刀片固定板、

双刃刀片，上导板、下导板的结构连接和遥控无

人载车配置的蓄电池组件、电控组件，实现载车

上的液压油缸的活塞杆的伸缩运动转化成工作

机构相对于底座的平行升降、平行伸缩和旋转运

动以及这三种运动的合成运动和刀具切割运动，

在遥控无人载车的遥控和自主行驶过程中完成

枝条和草茎的安全高效修剪。
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1.一种遥控无人车载式绿篱修剪机，其特征在于，包括：遥控无人载车、固定板、轴套、

旋转轴、轴承、底座旋转电推杆、底座铰接座、固定板铰接座、底座、主臂、第一销轴、第二销

轴、连杆、第三销轴、摇杆、主臂旋转电推杆、第四销轴、第五销轴、第六销轴、外臂旋转电推

杆、第七销轴、外臂、切割头箱体、切割头旋转电推杆、第八销轴、第九销轴、第十销轴、马达、

曲轴、曲柄连杆、曲柄摇杆、曲柄摇杆销轴、第十二销轴、单刃刀夹、单刃刀片固定板、第十三

销轴、单刃刀片、双刃刀刀夹、双刃刀固定板、双刃刀、上导板、下导板、电控组件、蓄电池组

件、第十四销轴、第一轴承、第二轴承、第三轴承、第四轴承、第五轴承；所述固定板由螺栓固

定在遥控无人载车的后桥上，轴套通过螺栓与固定板连接，旋转轴通过第一轴承与轴套连

接，旋转轴通过螺栓固定在底座上，固定板铰接座由螺栓固定在固定板上，底座铰接座由螺

栓固定在底座上，底座旋转电推杆的活塞杆端和缸筒端分别通过第十四销轴与固定板铰接

座和底座铰接座连接，主臂通过第一销轴与底座和摇杆连接，主臂旋转电推杆的缸筒端通

过第四销轴与底座连接，主臂旋转电推杆的活塞杆端通过第五销轴与摇杆连接，外臂旋转

电推杆缸筒端通过第七销轴与主臂连接外臂旋转电推杆活塞杆端通过第六销轴与连杆和

摇杆连接，主臂通过第二销轴与外臂连接，连杆通过第三销轴与外臂连接，外臂通过第八销

轴与切割头箱体连接，切割头箱体旋转电推杆缸筒端通过第九销轴与外臂连接，切割头箱

体旋转电推杆活塞杆端通过第十销轴与切割头箱体连接，马达通过螺栓固定在切割头箱体

上，马达输出轴通过键与曲轴连接，曲轴通过第二轴承与曲柄连杆连接，曲柄连杆通过第三

轴承和第十一销轴与刀夹摇杆连接，二个刀夹摇杆通过第四轴承和第十二销轴分别与单刃

刀夹和双刃刀夹连接，二个刀夹摇杆分别通过第五轴承和第十三销轴与切割头箱体连接，

单刃刀夹通过螺栓与单刃刀固定板连接，双刃刀夹通过螺栓与双刃刀固定板连接，多个单

刃刀片通过铆钉与单刃刀固定板连接，多个双刃刀通过螺栓与双刃刀固定板连接，电控组

件和蓄电池组件通过螺栓与底座连接，由遥控无人载车的蓄电池组件输出的电力经过电控

组件分别向底座旋转电推杆、主臂旋转电推杆、外臂旋转电推杆、切割头旋转电推杆、马达

输出电力，由电控组件控制底座旋转电推杆、主臂旋转电推杆、外臂旋转电推杆、切割头旋

转电推杆作旋转运动，由电控组件控制马达作回转运动，由马达输出轴的回转运动转化成

单刃刀片和双刃刀的刀刃交错往复运动。
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一种遥控无人车载式绿篱修剪机

技术领域

[0001] 本发明涉及绿篱、草地、草坪的修剪动力驱动切割技术领域，特别涉及一种遥控无

人车载式绿篱修剪机。

背景技术

[0002] 现阶段绿篱、草地、草坪的枝条和草茎修复的动力切割装置都是人工手持电动或

马达驱动单一或多组旋转刀盘或者是链式刀具，前者是电动或者马达骑过传动轴连接刀

盘，后者是电动或者马达通过传动轴连接链轮传动装置。这两类切割装置的缺点是由于人

工手持切割工具，作业人员劳动强度大、作业效率低、并伴有安全风险，不适用公园绿地和

树林、道路和公路绿化带等大面积的绿篱、草地、草坪、树林的枝条和草茎的修剪。

发明内容

[0003] 为了解决现有技术存在的问题，本发明提供了一种遥控无人车载式绿篱修剪机。

所述遥控无人车载式绿篱修剪机包括：遥控无人载车、固定板、轴套、旋转轴、第一轴承、底

座旋转电推杆、底座铰接座、固定板铰接座、底座、主臂、第一销轴、第二销轴、连杆、第三销

轴、摇杆、主臂旋转电推杆、第四销轴、第五销轴、第六销轴、外臂旋转电推杆、第七销轴、外

臂、切割头箱体、切割头旋转电推杆、第八销轴、第九销轴、第十销轴、马达、曲轴、曲柄连杆、

曲柄摇杆、第十一销轴、第十二销轴、单刃刀夹、单刃刀片固定板、第十三销轴、单刃刀片、双

刃刀刀夹、双刃刀固定板、双刃刀、上导板、下导板、电控组件、蓄电池组件、第二轴承、第三

轴承、第四轴承、第五轴承、第十四销轴。

[0004] 固定板由螺栓固定在遥控无人载车的平台上，轴套通过螺栓与固定板连接，旋转

轴通过轴承与轴套连接，旋转轴通过螺栓固定在底座上，固定板铰接座由螺栓固定在固定

板上，底座铰接座由螺栓固定在底座上，第十四的活塞杆端和缸筒端分别通过第十四销轴

与固定板铰接座和底座铰接座连接，主臂通过第一销轴与底座和摇杆连接，主臂旋转电推

杆的缸筒端通过第四销轴与底座连接，主臂旋转电推杆的活塞杆端通过第五销轴与摇杆连

接，外臂旋转电推杆缸筒端通过第七销轴与主臂连接外臂旋转电推杆活塞杆端通过第六销

轴与连杆和摇杆连接，主臂通过第二销轴与外臂连接，连杆通过第三销轴与外臂连接，外臂

通过第八销轴与切割头箱体连接，切割头箱体旋转电推杆缸筒端通过第九销轴与外臂连

接，切割头箱体旋转电推杆活塞杆端通过第十销轴与切割头箱体连接，马达通过螺栓固定

在切割头箱体上，马达输出轴通过键与曲轴连接，曲轴通过轴承与曲柄连杆连接，曲柄连杆

通过轴承和曲柄连杆‑刀夹摇杆销轴与刀夹摇杆连接，二个刀夹摇杆通过轴承和曲柄连杆‑

刀夹摇杆销轴分别与单刃刀夹和双刃刀夹连接，二个刀夹摇杆分别通过轴承和刀夹摇杆‑

切割头箱体销轴与切割头箱体连接，单刃刀夹通过螺栓与单刃刀固定板连接，双刃刀夹通

过螺栓与双刃刀固定板连接，多个单刃刀片通过铆钉与单刃刀固定板连接，多个双刃刀通

过螺栓与双刃刀固定板连接，电控组件和蓄电池组件通过螺栓与底座连接，由遥控无人载

车的蓄电池组通过电控组件分别向主臂旋转电推杆、外臂旋转电推杆、切割头旋转电推杆、
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马达输出电力，由电控组件控制驱动第十四、主臂旋转电推杆、外臂旋转电推杆、切割头旋

转电推杆作旋转运动，由电控组件控制马达作回转运动。在遥控无人载车平台上固定的绿

篱修剪机实现遥控无人载车遥控和无人规划行驶中完成公园绿地和树林、道路和公路绿化

带等大面积的绿篱、草地、草坪、树林的枝条和草茎的安全高效修剪。

[0005] 所述遥控无人载车的具体类型和参数可根据具体绿篱修剪工况和要求所确定的

绿篱修剪机的性能参数进行选择。

[0006] 所述遥控无人载车后桥固定的绿篱修剪机实现遥控无人载车遥控和按规划行驶

过程中完成公园绿地和树林、道路和公路绿化带等大面积的绿篱、草地、草坪、树林的枝条

和草茎的安全高效修剪。

[0007] 所述遥控无人载车的蓄电池组件的电力输出通过电控组件向主臂旋转电推杆、外

臂旋转电推杆、切割头旋转电推杆、马达输出电力，驱动底座旋转电推杆、主臂旋转电推杆、

外臂旋转电推杆、切割头旋转电推杆旋转和马达回转，实现遥控无人载车式绿篱修剪机底

座、主臂、外臂、切割头箱体的旋转和切割头的马达回转运动，完成遥控无人车载绿篱修剪

机的机动绿篱修剪工作。

[0008] 所述固定板由螺栓固定在遥控无人载车平台上，轴套通过螺栓与固定板连接，旋

转轴通过轴承与轴套连接，旋转轴通过螺栓固定在底座上，固定板铰接座由螺栓固定在固

定板上，底座铰接座由螺栓固定在底座上，底座旋转电推杆的活塞杆端和缸筒端分别通过

第十四销轴与固定板铰接座和底座铰接座连接，实现由底座旋转电推杆驱动底座通过旋转

轴以轴套为中心在遥控无人载车上的固定板上旋转，完成遥控无人车载绿篱修剪机对遥控

无人载车的左、右侧的绿篱、草地、草坪、树林的枝条和草茎的修剪。

[0009] 所述主臂通过第一销轴与底座和摇杆连接，主臂旋转电推杆的缸筒端通过第四销

轴与底座连接，主臂旋转电推杆的活塞杆端通过第五销轴与摇杆连接，外臂旋转电推杆缸

筒端通过第七销轴与主臂连接外臂旋转电推杆活塞杆端通过第六销轴与连杆和摇杆连接，

主臂通过第二销轴与外臂连接，连杆通过第三销轴与外臂连接，实现通过主臂旋转电推杆

活塞杆的伸缩驱动主臂以第一销轴为中心旋转，通过外臂旋转电推杆活塞杆的伸缩驱动外

臂以第二销轴为中心旋转，由遥控无人载车电控组件的控制器控制主臂旋转电推杆活塞杆

和外臂旋转电推杆活塞杆协调伸缩，驱动主臂和外臂实现同时旋转展开或同时旋转收回，

完成底座支承主臂、主臂支承外臂的联合协同伸展和回收运动。

[0010] 所述切割头箱体通过第八销轴与外臂连接，切割头箱体旋转电推杆缸筒端通过第

九销轴与外臂连接，切割头箱体旋转电推杆活塞杆端通过第十销轴连接，通过切割头旋转

电推杆活塞杆的伸缩驱动切割头箱体以第八销轴为中心旋转，完成外臂支承的切割头箱体

的空间旋转运动。

[0011] 所述马达通过螺栓固定在切割头箱体上，马达输出轴通过键与曲轴连接，曲轴的

二个以曲轴轴线为中心相距180度的曲轴轴通过轴承与曲柄连杆连接，曲柄连杆通过轴承

和第十一销轴与二个曲柄摇杆连接，二个曲柄摇杆分别通过轴承和第十三销轴连接，二个

曲柄摇杆分别通过第十一销轴和轴承与单刃刀夹和双刃刀夹连接，单刃刀夹通过螺栓与单

刃刀片固定板连接，单刃刀片通过铆钉排列固定在单刃刀片固定板上，双刃刀夹通过螺栓

与双刃刀固定板连接，双刃刀通过螺栓排列固定在双刃刀固定板上，上导板和下导板通过

螺栓排列固定在切割头箱体上，通过遥控无人载车的蓄电池组件的电力经电控组件向马达
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输入电力，马达输出轴回转运动带动曲轴并通过曲轴与曲柄连杆的连接、曲柄连杆与曲柄

摇杆的连接、曲柄摇杆与切割头箱体的连接、曲柄摇杆与单刃刀夹的连接、曲柄摇杆与双刃

刀夹连接、单刃刀夹与单刃刀片固定板的连接、双刃刀夹与双刃刀固定板连接、单刃刀片在

单刃刀片固定板的排列固定连接、双刃刀在双刃刀固定板排列固定连接，实现马达输出轴

的回转运动转化成单刃刀片和双刃刀的往复运动，完成绿篱、草地、草坪、树林的枝条和草

茎剪切。

附图说明

[0012] 图1、图2、图3、图4、图5、图6是本发明提供的一种遥控无人车载式绿篱修剪机整体

示意图。

[0013] 其中：

[0014] 1遥控无人载车；2固定板；3轴套；4旋转轴；5第一轴承；6第十四；7底座铰接座；8固

定板铰接座；9底座；10主臂；11第一销轴；12第二销轴；13连杆；14第三销轴；15摇杆；16主臂

旋转电推杆；17第四销轴；18第五销轴；19第六销轴；20外臂旋转电推杆；21第七销轴；22外

臂；23切割头箱体；24切割头箱体旋转电推杆；25第八销轴；26第八销轴；27第十销轴；28马

达；29曲轴；30曲柄连杆；31曲柄摇杆；32第十一销轴；33第十二销轴；34单刃刀夹；35单刃刀

片固定板；36第十三销轴；37单刃刀片；38双刃刀夹；39双刃刀固定板；40双刃刀；41上导板；

42下导板；43电控组件；44蓄电池组件；45第十四销轴；46第二轴承；47第三轴承；48第四轴

承；49第五轴承。

具体实施方式

[0015] 为了解决现有技术存在的问题，如图1、图2、图3、图4、图5、图6所示，本发明提供了

一种遥控无人车载式绿篱修剪机，该遥控无人车载式绿篱修剪机包括：遥控无人载车1；固

定板2；轴套3；旋转轴4；第一轴承5；底座旋转电推杆6；底座铰接座7；固定板铰接座8；底座

9；主臂10；第一销轴11；第二销轴12；连杆13；第三销轴14；摇杆15；主臂旋转电推杆16；第四

销轴17；第五销轴18；第六销轴19；外臂旋转电推杆20；第七销轴21；外臂22；切割头箱体23；

切割头箱体旋转电推杆24；第八销轴25；第八销轴26；第十销轴27；马达28；曲轴29；曲柄连

杆30；曲柄摇杆31；第十一销轴32；第十二销轴33；单刃刀夹34；单刃刀片固定板35；第十三

销轴36；单刃刀片37；双刃刀夹38；双刃刀固定板39；双刃刀40；上导板41；下导板42；电控组

件43；蓄电池组件44；第十四销轴45；第二轴承46；第三轴承47；第四轴承48；第五轴承49。

[0016] 所述遥控无人载车1的具体类型和参数可根据具体绿篱修剪工况和要求所确定的

绿篱修剪机的性能参数进行选择。

[0017] 所述遥控无人载车1平台固定的绿篱修剪机实现遥控无人载车遥控和自主行驶过

程中完成公园绿地和树林、道路和公路绿化带等大面积的绿篱、草地、草坪、树林的枝条和

草茎的安全高效修剪。

[0018] 所述遥控无人载车1的的蓄电池44组件的电力输出通过电控组件43向底座旋转电

推杆6、主臂旋转电推杆16、外臂旋转电推杆20、切割头箱体旋转电推杆24、马达28输出电

力，驱动底座9、主臂10、外臂22、切割头箱体23旋转和马达28回转运动。

[0019] 所述固定板2由螺栓固定在遥控无人载车1平台上，轴套3通过螺栓与固定板连接，
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旋转轴4通过第一轴承5与轴套3连接，旋转轴4通过螺栓固定在底座9上，固定板铰接座8由

螺栓固定在固定板2上，底座铰接座7由螺栓固定在底座9上，底座旋转电推杆6的活塞杆端

和缸筒端分别通过第十四销轴45与固定板铰接座8和底座铰接座7连接，实现由底座旋转电

推杆6驱动底座9通过旋转轴以轴套为中心在遥控无人载车1上的固定板2上旋转，完成遥控

无人车载绿篱修剪机的遥控无人载车1车厢左侧和右侧的绿篱、草地、草坪、树林的枝条和

草茎的修剪。

[0020] 所述主臂10通过第一销轴11与底座9和摇杆15连接，主臂旋转电推杆16的缸筒端

通过第四销轴17与底座9连接，主臂旋转电推杆16的活塞杆端通过第五销轴18与摇杆15连

接，外臂旋转电推杆20缸筒端通过第七销轴21与主臂连接，外臂旋转电推杆20活塞杆端通

过第六销轴19与连杆13和摇杆15连接，主臂10通过第二销轴12与外臂22连接，连杆13通过

第三销轴14与外臂22连接，实现通过主臂旋转电推杆16活塞杆的伸缩驱动主臂10以第一销

轴11为中心旋转，通过外臂旋转电推杆20活塞杆的伸缩驱动外臂22以第二销轴12为中心旋

转，通过遥控无人载车1平台上的电控组件43控制主臂旋转电推杆16活塞杆和外臂旋转电

推杆20活塞杆协调伸缩，驱动主臂10和外臂22实现分别或同时旋转展开和收回，完成底座9

支承主臂10、主臂10支承外臂22的协同伸展和回收运动。

[0021] 所述切割头箱体23通过第八销轴25与外臂22连接，切割头箱体旋转电推杆24缸筒

端通过第九销轴26与外臂22连接，切割头箱体旋转电推杆24活塞杆端通过第十销轴27连

接，通过切割头旋转电推杆24活塞杆的伸缩驱动切割头箱体23以第八销轴25为中心旋转，

完成外臂22支承的切割头箱体23的空间旋转运动。

[0022] 所述马达28通过螺栓固定在切割头箱体23上，马达28输出轴通过键与曲轴29连

接，曲轴的二个以曲轴轴线为中心相距180度的曲轴轴拐通过第二轴承46与曲柄连杆30连

接，曲柄连杆30通过第三轴承47和第十一销轴32与二个曲柄摇杆31连接，二个曲柄摇杆30

分别通过第四轴承48和第十三销轴36连接，二个曲柄摇杆30分别通过第十一销轴32和第五

轴承49与单刃刀夹34和双刃刀夹38连接，单刃刀夹34通过螺栓与单刃刀片固定板35连接，

单刃刀片37通过铆钉排列固定在单刃刀片固定板35上，双刃刀夹38通过螺栓与双刃刀固定

板39连接，双刃刀40通过螺栓排列固定在双刃刀固定板39上，上导板41和下导板42通过螺

栓排列固定在切割头箱体23上，通过遥控无人载车1的蓄电池组件的电力经电控组件43向

马达28输入电力，马达28输出轴回转运动带动曲轴29并通过曲轴29与曲柄连杆30的连接、

曲柄连杆30与曲柄摇杆31的连接、曲柄摇杆31与切割头箱体23的连接、曲柄摇杆31与单刃

刀夹34的连接、曲柄摇杆31与双刃刀夹38连接、单刃刀夹34与单刃刀片固定板39的连接、双

刃刀夹38与双刃刀固定板39连接、单刃刀片37在单刃刀片固定板35的排列固定连接、双刃

刀40在双刃刀固定板39排列固定连接，实现马达28输出轴的回转运动转化成单刃刀片37和

双刃刀40的刀刃交错往复运动，完成绿篱、草地、草坪、树林的枝条和草茎剪切。

[0023] 本发明中遥控无人车载式绿篱修剪机，通过遥控无人载车的蓄电池组件电力通过

电控组件分别向底座旋转电推杆、主臂旋转电推杆、外臂旋转电推杆、切割头旋转电推杆、

马达输出电力，由电控组件控制底座旋转电推杆、主臂旋转电推杆、外臂旋转电推杆、切割

头旋转电推杆作旋转运动，由电控组件控制马达作回转运动，驱动遥控无人载车平台上固

定的由底座、主臂、外臂、连杆、摇杆、切割头组成的绿篱修剪机在遥控无人载车遥控和自主

行驶过程中完成公园绿地和树林、道路和公路绿化带等大面积的绿篱、草地、草坪、树林的
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枝条和草茎的安全高效修剪。

[0024] 以上所述仅为本发明的较佳实施例，并不用以限制本发明。凡在本发明的精神和

原则之内，所作的任何修改，等同替换、改进等。均应包含在本发明的保护范围之内。
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图 1

图 2
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图 3

图 4
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图 5

图 6
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