
(19)国家知识产权局

(12)发明专利申请

(10)申请公布号 

(43)申请公布日 

(21)申请号 202111196040.4

(22)申请日 2021.10.14

(71)申请人 中印恒盛（北京）贸易有限公司

地址 100061 北京市东城区光明路11号3层

311室6号

(72)发明人 孙震　薛冬梅　顾时雨　王星浩　

(51)Int.Cl.

H02G 1/00(2006.01)

H02G 1/08(2006.01)

H04N 7/18(2006.01)

 

(54)发明名称

一种管道线路安装机器人

(57)摘要

本发明公开了一种管道线路安装机器人，包

括机器人主体、摄像装置、运动装置、布线装置及

装订装置等。所述机器人外壳上部设置有微型摄

像头用于管道内情况拍照，内部拥有线轴、驱动

马达、传动齿轮及支撑件以供线轴的转动和线路

的脱轴。本机器人形体较小，可沿着供电管路进

行线路的运输、铺设，方便智能。
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1.一种管道线路安装机器人，包括外壳（1）、摄像头（2）、存储器（3）、信息处理器（4）、马

达（5）、线轴（6）、传动轴（7）、第一支撑件（8）、第二支撑件（9）、理线槽（10）、线路出口（11）、

线路槽（12）、支杆（13）、束带器（14）、运动轮（15）等；需铺设的电线将缠于线轴（6）之上，所

述线轴通过传动轴与驱动马达（5）相连；所述驱动马达包括传动齿轮，所述传动轴（7）连通

于线轴内部，线轴位于第一支撑件（8）和第二支撑件（9）内，支撑件包括线轴基座、限位器

等。

2.根据权利要求1所述的一种管道线路安装机器人，其特征在于：所述线轴末端线路下

放位置设有理线槽（12），为平行两道纵列凹槽，将用于线路脱轴后的理顺工作，防止线路彼

此缠绕；理线槽后部为线路出口（11）；机器人机体末端安装有束带器（14）。

3.根据权利要求1所述的一种管道线路安装机器人，其特征在于：所述机器人内部线轴

将预留脱轴线路，当线轴马达配置使得线轴转动时，其余线路将沿着旋转方向进行自然脱

轴；所述线轴马达配备有减速器，可控制电机转速，从而影响线路铺设速度。

4.根据权利要求1所述的一种管道线路安装机器人，其特征在于：所述机器人为小型四

驱式的轮动机器人，其机体底部拥有轮子（15）；所述机器人的运动驱动系统为电机驱动器，

包括底盘架、左前轮、右前轮、左后轮、右后轮和轮轴；所述左右驱动轮位置均安装有驱动电

机。

5.根据权利要求1所述的一种管道线路安装机器人，其特征在于：所述机器人末端安装

有自动束带器（14），用于根据管线铺设需求对线路进行束带捆绑，束带器顶部有枪头，捆扎

带存储于束带器预置的收纳槽内，其枪头为两个弧形金属弯曲头，类似钳夹，将自动对管道

内的线束进行捆扎固定。
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一种管道线路安装机器人

技术领域

[0001] 本发明公开了一种管道线路安装机器人，涉及机器人技术设备领域，具体为一种

管道线路铺设/管道情况巡检机器人。

背景技术

[0002] 管道机器人是一种可沿细小管道内部或外部自动行走、携带一种或多种传感器及 

操作机械，在工作人员的遥控操作或计算机自动控制下，  进行一系列管道作业的机、电、仪 

一体化系统。管道机器人分类根据管道机器人的不同驱动模式，大致可以分为八种。第一种

是流动式机器人，这类机器人没有驱动装置，只是随着管内流体流动，属于不需要消耗能源

的被动型机器人，但是其运动模式相当有限，第二种是轮式机器人，这一类机器人广泛运用

于管道检查工作，许多的商业机器人就是这一类型。第三种是履带式机器人，即用履带代替

轮子。第四种是腹壁式机器人，这类机器人通过可以伸张的机械臂紧贴管道内壁，推动机器

人前进。第五种是行走式机器人，这类机器人通过机械足运动等。第六种是蠕动式机器人，

这类机器人像蚯蚓一样通过身体的伸缩前进。第七种是螺旋驱动式，即驱动机构做旋转运

动，螺旋前进。第八种是蛇型机器人，这类机器人有许多关  节，像蛇一样前行。此外，还有一

些机器人拥有多种驱动方式。

[0003] 目前现有的管道机器人大多用于管道的检修、天然气及通风管道的巡检等，较少

有应用于管道线路铺设领域的专门机器人设备。

发明内容

[0004] 本发明提供了一种专供电线管道铺设工作使用的工程机器人，填补了背景技术领

域的空白。

[0005] 本发明提供如下技术方案：一种管道线路安装机器人，其机体包括外壳、摄像装

置、运动装置、布线装置及固定捆扎装置等。所述摄像装置为顶部的高清摄像探头，其运动

方式为四驱轮式运动；其内所述的布线装置包括线轴、传动轴、线轴马达、减速器、支撑架、

理线槽、束带器等，可进行线路的快速脱轴、归拢、固定捆扎等工作。

[0006] 与现有的成功相比，本发明的优势和增益效果如下：

1.该机器人顶部的高清成像摄像头可进行人工后台的操作，进而充分反馈管道内

的情况，对布线工作进行远程监控，智能方便。

[0007] 2.该机器人拥有集线线轴及线轴马达、减速器，可对线轴的转动速度进行远程控

制，从而决定线路脱轴的速度，进行机器人工作速度的控制。

[0008] 3.该机器人尾部设有捆扎带自动束带器，可根据工程需要对管道内的铺设线路进

行随铺随固定。

附图说明

[0009] 图1为管道线路安装机器人剖面结构示意图。
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[0010] 图中：外壳（1）、摄像头（2）、存储器（3）、信息处理器（4）、马达（5）、线轴（6）、传动轴

（7）、第一支撑件（8）、第二支撑件（9）、理线槽（10）、线路出口（11）、线路槽（12）、支杆（13）、

束带器（14）、运动轮（15）。

具体实施方式

[0011] 下面将结合本发明实施例中的附图，对本发明实施例中的技术方案进行清楚、完

整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本发明一部分实施例，而不是全部的实施例。基于

本发明中的实施例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动前提下所获得的所有其他

实施例，都属于本发明保护的范围。

[0012] 请参阅图1，本发明提供的一种实施例，图1为一管道线路安装机器人剖面图，包括

外壳（1）、摄像头（2）、存储器（3）、信息处理器（4）、马达（5）、线轴（6）、传动轴（7）、第一支撑

件（8）、第二支撑件（9）、理线槽（10）、线路出口（11）、线路槽（12）、支杆（13）、束带器（14）、运

动轮（15），等。需铺设的电线将缠于线轴（6）之上，所述线轴通过传动轴与驱动马达（5）相

连；所述驱动马达包括传动齿轮，所述传动轴（7）连通于线轴内部，线轴位于第一支撑件（8）

和第二支撑件（9）内；机器人机体底部拥有轮子（15）；所述机器人的运动驱动系统为电机驱

动器，包括底盘架、左前轮、右前轮、左后轮、右后轮和轮轴；所述左右驱动轮位置均安装有

驱动电机，供机器人前进行驶。
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图1
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