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(54)实用新型名称

一种抓管机械手

(57)摘要

本实用新型公开了一种抓管机械手，包括机

械手、大支架、翻转液压缸、滑轨，所述机械手设

置在大支架两端；所述大支架通过铰接座安装在

滑轨背面上，翻转液压缸一端固定在滑轨背面，

另一端与大支架连接，在翻转液压缸驱动下，大

支架连同机械手可实现翻转摆动。本实用新型结

构简单可靠，仅通过油缸的伸缩即可以完成油管

的抓放，可靠性高；本实用新型通过机械手实现

油管的上提代替了人工通过井架上吊钩拖拽油

管，提高工作效率、减轻劳动强度、安全性好。
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1.一种抓管机械手，其特征在于：包括机械手(1)、大支架(2)、翻转液压缸(3)、滑轨

(4)，所述机械手(1)设置在大支架(2)两端；所述大支架(2)通过翻转液压缸(3)、铰接座(5)

安装在滑轨(4)背面上，翻转液压缸(3)一端固定在滑轨(4)背面，另一端与大支架(2)连接，

在翻转液压缸(3)驱动下，大支架(2)连同机械手(1)可实现翻转摆动。

2.根据权利要求1所述的抓管机械手，其特征在于：所述机械手(1)包括小支架(6)、抓

爪(7)、四连杆机构(8)和液压缸(9)，所述抓爪(7)中部通过铰接轴固定在小支架(6)上，其

尾端与四连杆机构(8)铰接，液压缸(9)驱动四连杆机构(8)、进而带动抓爪(7)的开合与关

闭、从而实现抓管动作。

3.根据权利要求1或2所述的抓管机械手，其特征在于：所述滑轨(4)通过滑杆(10)安装

在移动平台(II)上，抓管机械手(I)可实现在移动平台(II)上纵向和横向的移动。
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一种抓管机械手

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种抓管机械手，属于石油修井技术领域。

背景技术

[0002] 修井作业是油田生产的重要环节，也是保障油田生产稳定的关键工艺。目前修井

作业实现自动化的关键是可靠并高效的大臂机械手装置，这对抓管机械手的稳定和可靠性

提出了很高的要求。

发明内容

[0003] 为解决这一技术难题，本实用新型提供了一种抓管机械手，包括机械手、大支架、

翻转液压缸、滑轨，所述机械手设置在大支架两端；所述大支架通过翻转液压缸、铰接座安

装在滑轨背面上，翻转液压缸一端固定在滑轨背面，另一端与大支架连接，在翻转液压缸驱

动下，大支架连同机械手可实现翻转摆动。

[0004] 所述机械手包括小支架、抓爪、四连杆机构和液压缸，所述抓爪中部通过铰接轴固

定在小支架上，其尾端与四连杆机构铰接，液压缸驱动四连杆机构、进而带动抓爪的开合与

关闭、从而实现抓管动作。

[0005] 所述滑轨通过滑杆安装在移动平台上，抓管机械手可实现在移动平台上纵向和横

向的移动。

[0006] 有益效果：本实用新型结构简单可靠，仅通过油缸的伸缩即可以完成油管的抓放，

可靠性高；本实用新型通过机械手实现油管的上提代替了人工通过井架上吊钩拖拽油管，

提高工作效率、减轻劳动强度、安全性好。

附图说明

[0007] 图1为本实用新型的结构示意图；

[0008] 图2为本实用新型机械手的结构示意图一；

[0009] 图3为本实用新型机械手的结构示意图二；

[0010] 图4为本实用新型的安装示意图。

[0011] 图中：I抓管机械手、II移动平台；1机械手、2大支架、3翻转液压缸、  4滑轨、5铰接

座、6小支架、7抓爪、8四连杆机构、9液压缸、10滑杆。

具体实施方式

[0012] 下面结合附图及实施例对本实用新型做具体描述。

[0013] 图1所示为本实用新型的结构示意图。

[0014] 本实用新型提供了一种抓管机械手，包括机械手1、大支架2、翻转液压缸3、滑轨4，

所述机械手1设置在大支架2两端；所述大支架2通过翻转液压缸3、铰接座5安装在滑轨4背

面上，翻转液压缸3一端固定在滑轨4背面，另一端与大支架2连接，在翻转液压缸3驱动下，
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大支架2连同机械手1可实现翻转摆动。

[0015] 图2所示为本实用新型机械手的结构示意图一。

[0016] 图3所示为本实用新型机械手的结构示意图二。

[0017] 所述机械手1包括小支架6、抓爪7、四连杆机构8和液压缸9，所述抓爪7中部通过铰

接轴固定在小支架6上，其尾端与四连杆机构8铰接，液压缸9驱动四连杆机构8、进而带动抓

爪7的开合与关闭、从而实现抓管动作。

[0018] 图4所示为本实用新型的安装示意图。

[0019] 所述滑轨4通过滑杆10安装在移动平台II上，抓管机械手I可实现在移动平台II上

纵向和横向的移动。

[0020] 本实用新型的工作过程：

[0021] 起油管：机械手在大臂升起时旋转至竖直状态并移动至井口位置，夹爪夹紧油管，

机械手退回，在大臂下落的同时机械手旋转至水平状态，夹爪松开，将油管放至V形辊道上，

重复以上动作。

[0022] 下油管：机械手在大臂下落时旋转至水平状态，夹爪夹紧辊道上的油管，大臂起

升，同时机械手旋转至竖直状态并移动至井口位置，下方导正夹钳与上方导正辊轮夹紧油

管，机械手夹爪松开，吊卡吊取油管上端接箍，上方导正辊轮松开，机械手退回，重复以上动

作。

[0023] 本实用新型结构简单可靠，仅通过油缸的伸缩即可以完成油管的抓放，可靠性高；

本实用新型通过机械手实现油管的上提代替了人工通过井架上吊钩拖拽油管，提高工作效

率、减轻劳动强度、安全性好。

[0024] 本实用新型上述实施方案，只是举例说明，不是仅有的，所有在本实用新型范围内

或等同本实用新型的范围内的改变均被本实用新型包围。
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图1
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图2

图3
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图4
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