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本发明公开了一种非开挖的电动冲击矛，包

括偏转矛头、前腔总成和后腔总成，所述偏转矛

头、前腔总成和后腔总成依次连接，所述偏转矛

头为非对称结构，所述偏转矛头的中心线与电动

冲击矛整体的中心线之间存在夹角，所述后腔总

成包括直线电机，所述前腔总成包括冲锤、连杆

和铁砧，所述直线电机包括芯轴，并通过芯轴连

接冲锤，所述铁砧通过连杆连接偏转矛头，启动

直线电机，所述直线电机通过芯轴带动冲锤往复

运动，进而使所述冲锤撞击铁砧，并产生冲击力，

冲击力通过连杆传递至偏转矛头，所述偏转矛头

实现冲击钻进。本发明以电驱动，其设备更简单、

没有空压机的噪音污染、操作更容易，在非开挖

管线铺设等工程施工中应用前景广泛。
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1.一种非开挖的电动冲击矛，其特征在于，包括偏转矛头、前腔总成和后腔总成，所述

偏转矛头、前腔总成和后腔总成依次连接，所述偏转矛头为非对称结构，所述偏转矛头的中

心线与电动冲击矛整体的中心线之间存在夹角，所述后腔总成包括直线电机，所述前腔总

成包括冲锤、连杆和铁砧，所述直线电机包括芯轴，并通过芯轴连接冲锤，所述铁砧通过连

杆连接偏转矛头，启动直线电机，所述直线电机通过芯轴带动冲锤往复运动，进而使所述冲

锤撞击铁砧，并产生冲击力，冲击力通过连杆传递至偏转矛头，所述偏转矛头实现冲击钻

进；

所述前腔总成还包括电动马达，所述电动马达的输出轴上安装有齿轮，所述连杆上设

有与所述齿轮啮合的齿槽，启动电动马达，所述电动马达带动齿轮转动，进而通过和齿轮啮

合的齿槽带动连杆回转，所述连杆带动偏转矛头实现回转。

2.根据权利要求1所述的非开挖的电动冲击矛，其特征在于，所述直线电机和电动马达

均由地面控制系统控制，所述连杆上安装有状态参数传感器，所述状态参数传感器连接地

面控制系统，所述地面控制系统根据待钻进地层土性质的不同调整所述直线电机的冲击功

和冲击频率，进而调整所述偏转矛头的冲击钻进效果，所述状态参数传感器实时将电动冲

击矛的状态参数传送给地面控制系统，所述电动冲击矛偏离设计轨迹或遇障碍需改变方向

时，所述地面控制系统控制直线电机停止运行，并控制启动电动马达，进而使所述电动马达

带动偏转矛头回转。

3.根据权利要求2所述的非开挖的电动冲击矛，其特征在于，所述地面控制系统和电动

冲击矛之间连接有信号电缆和承重电缆，所述地面控制系统通过信号电缆向所述状态参数

传感器提供低压电源，并通过信号电缆将状态参数传感器测得的电动冲击矛实时状态参数

传送至地面控制系统，所述地面控制系统根据状态参数传感器测得的状态参数向电动马达

和直线电机发送指令，所述地面控制系统通过承重电缆向直线电机和电动马达供电。

4.根据权利要求1所述的非开挖的电动冲击矛，其特征在于，所述前腔总成还包括前接

头、前外管和中间接头，所述后腔总成还包括后外管和后接头，所述前接头、前外管、中间接

头、后外管和后接头依次通过螺纹连接，所述冲锤、铁砧和电动马达设在由所述前接头、前

外管和中间接头围成的空腔内，所述连杆的后端连接铁砧，所述连杆的前端穿过前接头连

接偏转矛头。

5.根据权利要求4所述的非开挖的电动冲击矛，其特征在于，所述直线电机还包括线

圈、线圈保护筒、外壳、回复弹簧和弹簧保护管，所述线圈、线圈保护筒、外壳、回复弹簧和弹

簧保护管设在由中间接头、后外管和后接头围成的空腔内，所述芯轴的前端穿过中间接头

连接冲锤，所述芯轴的后端套有回复弹簧，所述弹簧保护管  套设在回复弹簧的外侧，所述

中间接头和回复弹簧之间的芯轴外侧设有线圈，所述线圈的外侧设有线圈保护筒，所述线

圈保护筒的外侧设有外壳。

6.根据权利要求4所述的非开挖的电动冲击矛，其特征在于，所述后接头和后外管之间

通过O型密封圈密封。
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一种非开挖的电动冲击矛

技术领域

[0001] 本发明涉及地质工程非开挖技术领域，尤其涉及一种非开挖的电动冲击矛。

背景技术

[0002] 冲击矛是一种使用较早、应用比较广泛的非开挖铺设地下管线施工方法。该方法

具有施工机具简单、铺管速度快、操作方便、投资小、成本费用低等优势。在短距离、小直径、

埋深较浅的管线铺设工程中得到广泛应用，但，现有的冲击矛基本采用高压空气驱动，现场

需配备大空压机和输气管路系统，施工时会产生较大的噪音污染，在部分城市施工中受到

一定的限制。

发明内容

[0003] 有鉴于此，本发明的实施例提供了一种以电驱动、设备简单、不产生空压机的噪音

污染、操作容易，能在非开挖管线铺设等工程施工中广泛应用的非开挖的电动冲击矛。

[0004] 本发明的实施例提供一种非开挖的电动冲击矛，包括偏转矛头、前腔总成和后腔

总成，所述偏转矛头、前腔总成和后腔总成依次连接，所述偏转矛头为非对称结构，所述偏

转矛头的中心线与电动冲击矛整体的中心线之间存在夹角，所述后腔总成包括直线电机，

所述前腔总成包括冲锤、连杆和铁砧，所述直线电机包括芯轴，并通过芯轴连接冲锤，所述

铁砧通过连杆连接偏转矛头，启动直线电机，所述直线电机通过芯轴带动冲锤往复运动，进

而使所述冲锤撞击铁砧，并产生冲击力，冲击力通过连杆传递至偏转矛头，所述偏转矛头实

现冲击钻进。

[0005] 进一步，所述前腔总成还包括电动马达，所述电动马达的输出轴上安装有齿轮，所

述连杆上设有与所述齿轮啮合的齿槽，启动电动马达，所述电动马达带动齿轮转动，进而通

过和齿轮啮合的齿槽带动连杆回转，所述连杆带动偏转矛头实现回转。

[0006] 进一步，所述直线电机和电动马达均由地面控制系统控制，所述连杆上安装有状

态参数传感器，所述状态参数传感器连接地面控制系统，所述地面控制系统根据待钻进地

层土性质的不同调整所述直线电机的冲击功和冲击频率，进而调整所述偏转矛头的冲击钻

进效果，所述状态参数传感器实时将电动冲击矛的状态参数传送给地面控制系统，所述电

动冲击矛偏离设计轨迹或遇障碍需改变方向时，所述地面控制系统控制直线电机停止运

行，并控制启动电动马达，进而使所述电动马达带动偏转矛头回转。

[0007] 进一步，所述地面控制系统和电动冲击矛之间连接有信号电缆和承重电缆，所述

地面控制系统通过信号电缆向所述状态参数传感器提供低压电源，并通过信号电缆将状态

参数传感器测得的电动冲击矛实时状态参数传送至地面控制系统，所述地面控制系统根据

状态参数传感器测得的状态参数向电动马达和直线电机发送指令，所述地面控制系统通过

承重电缆向直线电机和电动马达供电。

[0008] 进一步，所述前腔总成还包括前接头、前外管和中间接头，所述后腔总成还包括后

外管和后接头，所述前接头、前外管、中间接头、后外管和后接头依次通过螺纹连接，所述冲
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锤、铁砧和电动马达设在由所述前接头、前外管和中间接头围成的空腔内，所述连杆的后端

连接铁砧，所述连杆的前端穿过前接头连接偏转矛头。

[0009] 进一步，所述直线电机还包括线圈、线圈保护筒、外壳、回复弹簧和弹簧保护管，所

述线圈、线圈保护筒、外壳、回复弹簧和弹簧保护管设在由中间接头、后外管和后接头围成

的空腔内，所述芯轴的前端穿过中间接头连接冲锤，所述芯轴的后端套有回复弹簧，所述弹

簧保护套设在回复弹簧的外侧，所述中间接头和回复弹簧之间的芯轴外侧设有线圈，所述

线圈的外侧设有线圈保护筒，所述线圈保护筒的外侧设有外壳。

[0010] 进一步，所述后接头和后外管之间通过O型密封圈密封。

[0011] 与现有技术相比，本发明具有以下有益效果：以电驱动，其设备更简单、没有空压

机的噪音污染、操作更容易，钻进冲击效果更好，更易回转和调整矛头方向，保证钻进效率

和方位的准确性，在非开挖管线铺设等工程施工中应用前景广泛。

附图说明

[0012] 图1是本发明一种非开挖的电动冲击矛的一示意图。

[0013] 图2是本发明一实施例中偏转矛头的中心线与电动冲击矛整体的中心线之间夹角

的示意图。

[0014] 图3是本发明一实施例中地面控制系统的控制示意图。

具体实施方式

[0015] 为使本发明的目的、技术方案和优点更加清楚，下面将结合附图对本发明实施方

式作进一步地描述。

[0016] 请参考图1，本发明的实施例提供了一种非开挖的电动冲击矛，包括偏转矛头1、前

腔总成2和后腔总成3，所述偏转矛头1、前腔总成2和后腔总成3依次连接。

[0017] 偏转矛头1为非对称结构，所述偏转矛头1的中心线与电动冲击矛整体的中心线之

间存在夹角θ(如图2所示)。

[0018] 前腔总成2包括冲锤21、连杆23、铁砧22、电动马达24、前接头25、前外管26和中间

接头27，所述冲锤21、铁砧22和电动马达24设在由所述前接头25、前外管26和中间接头27围

成的空腔内，所述连杆23的后端连接铁砧22，所述铁砧22通过连杆23连接偏转矛头1，在一

实施例中，所述连杆23的前端穿过前接头25连接偏转矛头1。

[0019] 电动马达24的输出轴上安装有齿轮241，所述连杆23上设有与所述齿轮241啮合的

齿槽，连杆23上安装有状态参数传感器4。

[0020] 后腔总成3包括直线电机31、后外管32和后接头33，所述直线电机31包括芯轴311、

线圈312、线圈保护筒313、外壳314、回复弹簧315和弹簧保护管316，所述线圈312、线圈保护

筒313、外壳314、回复弹簧315和弹簧保护管316设在由中间接头27、后外管32和后接头33围

成的空腔内，在一实施例中，后接头33和后外管32之间通过O型密封圈331密封，所述芯轴

311的前端穿过中间接头27连接冲锤21，所述芯轴311的后端套有回复弹簧315，所述弹簧保

护套316设在回复弹簧315的外侧，所述中间接头27和回复弹簧315之间的芯轴311外侧设有

线圈312，所述线圈312的外侧设有线圈保护筒313，所述线圈保护筒313的外侧设有外壳

314。
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[0021] 在一实施例中，所述前接头25、前外管26、中间接头27、后外管32和后接头33依次

通过螺纹连接。

[0022] 请参考图3，直线电机31和电动马达24均由地面控制系统5控制，所述状态参数传

感器4连接地面控制系统5，在一实施例中，地面控制系统5和电动冲击矛之间连接有信号电

缆6和承重电缆7，所述地面控制系统5通过信号电缆6向所述状态参数传感器4提供低压电

源，并通过信号电缆6将状态参数传感器4测得的电动冲击矛实时状态参数传送至地面控制

系统5，所述地面控制系统5根据状态参数传感器4测得的状态参数向电动马达24和直线电

机31发送指令，所述地面控制系统5通过承重电缆7向直线电机31和电动马达24供电。

[0023] 根据设计的铺管线路，把电动冲击矛放在起始端调整好偏转矛头1的方向，启动直

线电机31，地面控制系统5根据待钻进地层土性质的不同调整所述直线电机31的冲击功和

冲击频率，进而调整所述偏转矛头1的冲击钻进效果，即直线电机31根据地面控制系统5确

定的冲击功和冲击频率通过芯轴311带动冲锤21往复运动，进而使所述冲锤21撞击铁砧22，

并产生冲击力，冲击力通过连杆23传递至偏转矛头1，所述偏转矛头1实现冲击钻进，在此过

程中，所述状态参数传感器4实时将电动冲击矛的状态参数,如倾角、方位角和矛头面向角

等传送给地面控制系统5；电动冲击矛偏离设计轨迹或遇障碍需改变方向时，所述地面控制

系统5控制直线电机31停止运行，并控制启动电动马达24，进而使所述电动马达24带动偏转

矛头1回转，即电动马达24带动齿轮241转动，进而通过和齿轮241啮合的齿槽带动连杆23回

转，所述连杆23带动偏转矛头1实现回转，调整偏转矛头1的方向，并设定好后，再次启动直

线电机31，实现偏转矛头1的冲击钻进。

[0024] 本发明以电驱动，其设备更简单、没有空压机的噪音污染、操作更容易，钻进冲击

效果更好，更易回转和调整矛头方向，保证钻进效率和方位的准确性，在非开挖管线铺设等

工程施工中应用前景广泛。

[0025] 在本文中，所涉及的前、后、上、下等方位词是以附图中零部件位于图中以及零部

件相互之间的位置来定义的，只是为了表达技术方案的清楚及方便。应当理解，所述方位词

的使用不应限制本申请请求保护的范围。

[0026] 在不冲突的情况下，本文中上述实施例及实施例中的特征可以相互结合。

[0027] 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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