
(19)中华人民共和国国家知识产权局

(12)发明专利申请

(10)申请公布号 

(43)申请公布日 

(21)申请号 202110358688.0

(22)申请日 2021.04.02

(71)申请人 深圳市鑫煜控股有限公司

地址 518000 广东省深圳市宝安区石岩街

道塘头社区松白路中运泰科技工业厂

区厂房一六层E区

(72)发明人 不公告发明人　

(51)Int.Cl.

B25J 11/00(2006.01)

B60L 53/80(2019.01)

 

(54)发明名称

一种重卡双机械手快速换电系统

(57)摘要

本发明提供一种重卡双机械手快速换电系

统，包括动力控制箱体、安设于所述动力控制箱

体上的货叉旋转箱体以及处于所述货叉旋转箱

体顶部的辅助功能箱体；在所述辅助功能箱体顶

部以及所述动力控制箱体底部都设置有导轨；所

述货叉旋转箱体包括并列设置的第一旋转箱和

第二旋转箱；所述第一旋转箱与所述第二旋转箱

通过中间部位的旋转轴相连接；且所述旋转轴的

两端分别与所述动力控制箱体、所述辅助功能箱

体活动连接；所述第一旋转箱中设置有第一程控

升降装置、第一平移导轨机构、第一换电箱体，实

际应用过程中，由于存在两套独立机械手，一个

取新电池，一个换旧电池，通过短距离交替实现

快速换电，提高一倍效率，本申请的结构设计合

理，应用效果突出。
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1.一种重卡双机械手快速换电系统，其特征在于：包括动力控制箱体、安设于所述动力

控制箱体上的货叉旋转箱体以及处于所述货叉旋转箱体顶部的辅助功能箱体；在所述辅助

功能箱体顶部以及所述动力控制箱体底部都设置有导轨；所述货叉旋转箱体包括并列设置

的第一旋转箱和第二旋转箱；所述第一旋转箱与所述第二旋转箱通过中间部位的旋转轴相

连接；且所述旋转轴的两端分别与所述动力控制箱体、所述辅助功能箱体活动连接；所述第

一旋转箱中设置有第一程控升降装置、第一平移导轨机构、第一换电箱体；所述第二旋转箱

中设置有第二程控升降装置、第二平移导轨机构以及第二换电箱体；所述第一换电箱体、第

二换电箱体正面都安设有锁固杆以及导向定位杆。

2.如权利要求1所述的一种重卡双机械手快速换电系统，其特征在于：所述第一换电箱

体、第二换电箱体正面还设置有用于感应感测间距大小的测距传感器；所述测距传感器为

超声波、红外、雷达测距传感器。

3.如权利要求1所述的一种重卡双机械手快速换电系统，其特征在于：所述第一程控升

降装置、所述第二程控升降装置结构相同；所述第一程控升降装置包括与所述第一旋转箱

底部相连接的剪叉式抬升组件；所述剪叉式抬升组件包括抬升杆、用于驱动所述抬升杆升

降的驱动机构以及齿轮换向器；所述抬升杆底部通过一相对设置的转动轴与所述第一旋转

箱内侧活动连接；所述齿轮换向器通过连接绳与所述抬升杆相连接，用于带动所述抬升杆

升降。

4.如权利要求1所述的一种重卡双机械手快速换电系统，其特征在于：所述第一平移导

轨机构与所述第二平移导轨机构结构相同；所述第一平移导轨机构包括导轨基座以及可相

对于所述导轨基座滑出滑进的伸缩导轨段；所述第一换电箱体与所述伸缩导轨段前端部位

相连接。

5.如权利要求4所述的一种重卡双机械手快速换电系统，其特征在于：所述第一换电箱

体与所述伸缩导轨段的前端部位通过浮动式结构相连接。

6.如权利要求1至5中任意一项权利要求所述的一种重卡双机械手快速换电系统，其特

征在于：所述第一换电箱体内部设置有用于驱动所述锁固杆上下移动的驱动电机；且在所

述第一换电箱体外侧、所述锁固杆的上下侧部位分别设置有上到位传感器、下到位传感器。

7.如权利要求1所述的一种重卡双机械手快速换电系统，其特征在于：所述动力控制箱

体与所述货叉旋转箱体通过中间部位的旋转盘或电刷滑环相连接。

8.如权利要求1所述的一种重卡双机械手快速换电系统，其特征在于：所述锁固杆处于

所述第一换电箱体上侧部位；所述导向定位杆处于所述第一换电箱体下侧部位；且所述锁

固杆、导向定位杆的数量都为两根，左右对称设置。

9.如权利要求8所述的一种重卡双机械手快速换电系统，其特征在于：所述锁固杆、导

向定位杆分别安设于所述第一换电箱体正面的四个对角部位。

10.如权利要求1所述的一种重卡双机械手快速换电系统，其特征在于：所述动力控制

箱体中设置有用于驱动所述货叉旋转箱体绕所述旋转轴转动的驱动电机。
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一种重卡双机械手快速换电系统

[技术领域]

[0001] 本发明涉及换电机械手设备技术领域，尤其涉及一种结构设计合理，应用效果突

出，换电效率较高的重卡双机械手快速换电系统。

[背景技术]

[0002] 近些年，随着电动汽车的逐渐普及和快速发展，汽车的电动化趋势越发明显，技术

也得到了很大程度的提升。

[0003] 目前电动小汽车是消费主流，的士车、私家车等小型汽车的电动化较为广泛，然

而，重卡方面的换电也需要进行配套的改进和更新，为了更好的实现重卡卡车的电动化和

换电便利化，需要对换电平台进行更加简易的设计，便于适应更多的使用场合。

[0004] 基于此，需要在换电平台的具体构造以及换电方式、换电零部件等方面进行改进

和改善，尤其是在换电机器人的结构部分等，本领域的技术人员也进行了大量的研发与实

验，取得了较好的成绩。

[发明内容]

[0005] 为克服现有技术所存在的问题，本发明提供一种结构设计合理，应用效果突出，换

电效率较高的重卡双机械手快速换电系统。

[0006] 本发明解决技术问题的方案是提供一种重卡双机械手快速换电系统，包括动力控

制箱体、安设于所述动力控制箱体上的货叉旋转箱体以及处于所述货叉旋转箱体顶部的辅

助功能箱体；在所述辅助功能箱体顶部以及所述动力控制箱体底部都设置有导轨；所述货

叉旋转箱体包括并列设置的第一旋转箱和第二旋转箱；所述第一旋转箱与所述第二旋转箱

通过中间部位的旋转轴相连接；且所述旋转轴的两端分别与所述动力控制箱体、所述辅助

功能箱体活动连接；所述第一旋转箱中设置有第一程控升降装置、第一平移导轨机构、第一

换电箱体；所述第二旋转箱中设置有第二程控升降装置、第二平移导轨机构以及第二换电

箱体；所述第一换电箱体、第二换电箱体正面都安设有锁固杆以及导向定位杆。

[0007] 优选地，所述第一换电箱体、第二换电箱体正面还设置有用于感应感测间距大小

的测距传感器；所述测距传感器为超声波、红外、雷达测距传感器。

[0008] 优选地，所述第一程控升降装置、所述第二程控升降装置结构相同；所述第一程控

升降装置包括与所述第一旋转箱底部相连接的剪叉式抬升组件；所述剪叉式抬升组件包括

抬升杆、用于驱动所述抬升杆升降的驱动机构以及齿轮换向器；所述抬升杆底部通过一相

对设置的转动轴与所述第一旋转箱内侧活动连接；所述齿轮换向器通过连接绳与所述抬升

杆相连接，用于带动所述抬升杆升降。

[0009] 优选地，所述第一平移导轨机构与所述第二平移导轨机构结构相同；所述第一平

移导轨机构包括导轨基座以及可相对于所述导轨基座滑出滑进的伸缩导轨段；所述第一换

电箱体与所述伸缩导轨段前端部位相连接。

[0010] 优选地，所述第一换电箱体与所述伸缩导轨段的前端部位通过浮动式结构相连
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接。

[0011] 优选地，所述第一换电箱体内部设置有用于驱动所述锁固杆上下移动的驱动电

机；且在所述第一换电箱体外侧、所述锁固杆的上下侧部位分别设置有上到位传感器、下到

位传感器。

[0012] 优选地，所述动力控制箱体与所述货叉旋转箱体通过中间部位的旋转盘或电刷滑

环相连接。

[0013] 优选地，所述锁固杆处于所述第一换电箱体上侧部位；所述导向定位杆处于所述

第一换电箱体下侧部位；且所述锁固杆、导向定位杆的数量都为两根，左右对称设置。

[0014] 优选地，所述锁固杆、导向定位杆分别安设于所述第一换电箱体正面的四个对角

部位。

[0015] 优选地，所述动力控制箱体中设置有用于驱动所述货叉旋转箱体绕所述旋转轴转

动的驱动电机。

[0016] 与现有技术相比，本发明一种重卡双机械手快速换电系统通过同时设置动力控制

箱体13、安设于所述动力控制箱体13上的货叉旋转箱体12以及处于所述货叉旋转箱体12顶

部的辅助功能箱体11，在所述辅助功能箱体11顶部以及所述动力控制箱体13底部都设置有

导轨，货叉旋转箱体12包括并列设置的第一旋转箱121和第二旋转箱122，第一旋转箱121与

所述第二旋转箱122通过中间部位的旋转轴相连接，且所述旋转轴的两端分别与所述动力

控制箱体13、所述辅助功能箱体11活动连接，第一旋转箱121中设置有第一程控升降装置

125、第一平移导轨机构126、第一换电箱体123，第二旋转箱122中设置有第二程控升降装

置、第二平移导轨机构以及第二换电箱体124，第一换电箱体123、第二换电箱体124正面都

安设有锁固杆1231以及导向定位杆1234，实际应用过程中，由于存在两套独立机械手，一个

取新电池，一个换旧电池，通过短距离交替实现快速换电，提高一倍效率，本申请的结构设

计合理，应用效果突出。

[附图说明]

[0017] 图1和图2是本发明一种重卡双机械手快速换电系统的立体状态结构示意图。

[具体实施方式]

[0018] 为使本发明的目的，技术方案及优点更加清楚明白，以下结合附图及实施例，对本

发明进行进一步详细说明。应当理解，此处所描述的具体实施例仅仅用于解释本发明，并不

用于限定此发明。

[0019] 请参阅图1和图2，本发明一种重卡双机械手快速换电系统1包括动力控制箱体13、

安设于所述动力控制箱体13上的货叉旋转箱体12以及处于所述货叉旋转箱体12顶部的辅

助功能箱体11；在所述辅助功能箱体11顶部以及所述动力控制箱体13底部都设置有导轨；

所述货叉旋转箱体12包括并列设置的第一旋转箱121和第二旋转箱122；所述第一旋转箱

121与所述第二旋转箱122通过中间部位的旋转轴相连接；且所述旋转轴的两端分别与所述

动力控制箱体13、所述辅助功能箱体11活动连接；所述第一旋转箱121中设置有第一程控升

降装置125、第一平移导轨机构126、第一换电箱体123；所述第二旋转箱122中设置有第二程

控升降装置、第二平移导轨机构以及第二换电箱体124；所述第一换电箱体123、第二换电箱
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体124正面都安设有锁固杆1231以及导向定位杆1234。

[0020] 本申请通过同时设置动力控制箱体13、安设于所述动力控制箱体13上的货叉旋转

箱体12以及处于所述货叉旋转箱体12顶部的辅助功能箱体11，在所述辅助功能箱体11顶部

以及所述动力控制箱体13底部都设置有导轨，货叉旋转箱体12包括并列设置的第一旋转箱

121和第二旋转箱122，第一旋转箱121与所述第二旋转箱122通过中间部位的旋转轴相连

接，且所述旋转轴的两端分别与所述动力控制箱体13、所述辅助功能箱体11活动连接，第一

旋转箱121中设置有第一程控升降装置125、第一平移导轨机构126、第一换电箱体123，第二

旋转箱122中设置有第二程控升降装置、第二平移导轨机构以及第二换电箱体124，第一换

电箱体123、第二换电箱体124正面都安设有锁固杆1231以及导向定位杆1234，实际应用过

程中，由于存在两套独立机械手，一个取新电池，一个换旧电池，通过短距离交替实现快速

换电，提高一倍效率，本申请的结构设计合理，应用效果突出。

[0021] 在一较优实施例中，所述第一换电箱体123、第二换电箱体124正面还设置有用于

感应感测间距大小的测距传感器；所述测距传感器为超声波、红外、雷达测距传感器。

[0022] 在一较优实施例中，所述第一程控升降装置125、所述第二程控升降装置结构相

同；所述第一程控升降装置125包括与所述第一旋转箱121底部相连接的剪叉式抬升组件；

所述剪叉式抬升组件包括抬升杆、用于驱动所述抬升杆升降的驱动机构以及齿轮换向器；

所述抬升杆底部通过一相对设置的转动轴与所述第一旋转箱121内侧活动连接；所述齿轮

换向器通过连接绳与所述抬升杆相连接，用于带动所述抬升杆升降。

[0023] 在一较优实施例中，所述第一平移导轨机构126与所述第二平移导轨机构结构相

同；所述第一平移导轨机构126包括导轨基座以及可相对于所述导轨基座滑出滑进的伸缩

导轨段；所述第一换电箱体123与所述伸缩导轨段前端部位相连接。

[0024] 在一较优实施例中，所述第一换电箱体123与所述伸缩导轨段的前端部位通过浮

动式结构相连接。

[0025] 在一较优实施例中，所述第一换电箱体123内部设置有用于驱动所述锁固杆1231

上下移动的驱动电机；且在所述第一换电箱体123外侧、所述锁固杆1231的上下侧部位分别

设置有上到位传感器1232、下到位传感器1233。

[0026] 在一较优实施例中，所述动力控制箱体13与所述货叉旋转箱体12通过中间部位的

旋转盘或电刷滑环相连接。

[0027] 在一较优实施例中，所述锁固杆1231处于所述第一换电箱体123上侧部位；所述导

向定位杆1234处于所述第一换电箱体123下侧部位；且所述锁固杆1231、导向定位杆1234的

数量都为两根，左右对称设置。

[0028] 在一较优实施例中，所述锁固杆1231、导向定位杆1234分别安设于所述第一换电

箱体123正面的四个对角部位。

[0029] 在一较优实施例中，所述动力控制箱体13中设置有用于驱动所述货叉旋转箱体12

绕所述旋转轴转动的驱动电机。

[0030] 与现有技术相比，本发明一种重卡双机械手快速换电系统1通过同时设置动力控

制箱体13、安设于所述动力控制箱体13上的货叉旋转箱体12以及处于所述货叉旋转箱体12

顶部的辅助功能箱体11，在所述辅助功能箱体11顶部以及所述动力控制箱体13底部都设置

有导轨，货叉旋转箱体12包括并列设置的第一旋转箱121和第二旋转箱122，第一旋转箱121
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与所述第二旋转箱122通过中间部位的旋转轴相连接，且所述旋转轴的两端分别与所述动

力控制箱体13、所述辅助功能箱体11活动连接，第一旋转箱121中设置有第一程控升降装置

125、第一平移导轨机构126、第一换电箱体123，第二旋转箱122中设置有第二程控升降装

置、第二平移导轨机构以及第二换电箱体124，第一换电箱体123、第二换电箱体124正面都

安设有锁固杆1231以及导向定位杆1234，实际应用过程中，由于存在两套独立机械手，一个

取新电池，一个换旧电池，通过短距离交替实现快速换电，提高一倍效率，本申请的结构设

计合理，应用效果突出。

[0031] 以上所述的本发明实施方式，并不构成对本发明保护范围的限定。任何在本发明

的精神和原则之内所作的修改、等同替换和改进等，均应包含在本发明的权利要求保护范

围之内。
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图1
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图2
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