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(54)发明名称

高压开关柜分合闸操作机器人机构

(57)摘要

本发明属于移动操作机器人技术领域，尤其

是涉及一种高压开关柜分合闸操作机器人机构，

其特征在于包括移动底盘，设置在此移动底盘上

方的回转关节，设置在此回转关节回转轴线方向

上的升降关节，设置在此升降关机上且与升降关

节垂直的水平伸缩关节，设置在此水平伸缩关节

端部的弧形轨道关节，设置在控制室的远程监控

系统。本发明的高压开关柜分合闸操作机器人机

构，可利用高压开关柜分合闸操作机器人代替操

作人员执行柜前停送电操作，完全避免操作人员

受伤，并且减小了操作运行人员劳动强度。
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1.一种高压开关柜分合闸操作机器人机构，其特征在于包括移动底盘，设置在所述移

动底盘上方的回转关节，设置在所述回转关节回转轴线方向上的升降关节，设置在所述升

降关节上且与升降关节垂直的水平伸缩关节，设置在所述水平伸缩关节顶端的弧形轨道关

节，设置在控制室的远程监控系统，

所述的移动底盘包括由上壳板、底板和外壳板组成的整体框架，设置在所述底板上的

两个驱动轮和两个被动脚轮，设置在移动底盘内部的无线图传发射模块，设置在所述外壳

板上的摄像头，

所述的回转关节包括设置在所述上壳板上的回转板，与所述回转板相连接的第二电

机，

所述的升降关节包括设置在所述回转板上的支撑肋板，导轨，与所述导轨滑动连接的

导轨滑块，设置在所述导轨滑块上的第一安装板，所述的水平伸缩关节设置在所述第一安

装板上，

所述的弧形轨道关节包括设置在所述水平伸缩关节顶端的第二安装板，设置在所述第

二安装板上的弧形导轨，与所述弧形导轨连接的导轨支撑件，沿所述弧形导轨运动的操作

横杆，

所述的远程监控系统包括远程监控计算机，以及与远程监控计算机相连的无线图传接

收模块。

2.根据权利要求1所述的高压开关柜分合闸操作机器人机构，其特征在于所述的两个

驱动轮与第一电机连接。

3.根据权利要求1所述的高压开关柜分合闸操作机器人机构，其特征在于所述的导轨

滑块与第三电机连接。

4.根据权利要求1所述的高压开关柜分合闸操作机器人机构，其特征在于所述的水平

伸缩关节与第四电机连接。
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高压开关柜分合闸操作机器人机构

技术领域

[0001] 本发明属于移动操作机器人技术领域，尤其是涉及一种高压开关柜分合闸操作机

器人机构。

背景技术

[0002] 高压开关柜在电动分合闸失灵的情况下，需要通过操作手柄进行手动分合闸操

作，但是操作人员靠近高压开关柜进行人工操作是非常危险的，无法保证在操作瞬间会不

会出现故障，一旦操作过程中发生意外，将可能引发柜体爆炸，导致严重的人身伤害和经济

损失。目前，市面上出现的一些高压开关柜操作机器人仅能对按钮、旋钮开关或紧急分闸开

关进行操作，无法实现手柄式刀闸开关的机器人自动操作。

发明内容

[0003] 本发明的目的是提供一种高压开关柜分合闸操作机器人机构，其特征在于包括移

动底盘，设置在此移动底盘上方的回转关节，设置在此回转关节回转轴线方向上的升降关

节，设置在此升降关机上且与升降关节垂直的水平伸缩关节，设置在此水平伸缩关节端部

的弧形轨道关节，设置在控制室的远程监控系统，

[0004] 所述的移动底盘包括由上壳板、底板和外壳板组成的整体框架，设置在所述底板

上的两个驱动轮和两个被动脚轮，设置在移动底盘内部的无线图传发射模块，设置在所述

外壳板上的摄像头，

[0005] 所述的回转关节包括设置在所述上壳板上的回转板，与此回转板相连接的第二电

机，

[0006] 所述的升降关节包括设置在所述回转板上的支撑肋板，导轨，与此导轨滑动连接

的导轨滑块，设置在此导轨滑块上的第一安装板，所述的水平伸缩关节设置在此第一安装

板上，

[0007] 所述的弧形轨道关节包括设置在所述水平伸缩关节顶端的第二安装板，设置在此

第二安装板上的弧形导轨，与此弧形导轨连接的导轨支撑件，沿所述弧形导轨运动的操作

横杆，

[0008] 所述的远程监控系统包括远程监控计算机，以及与远程监控计算机相连的无线图

传接收模块。

[0009] 所述的两个驱动轮与第一电机连接。

[0010] 所述的导轨滑块与第三电机连接。

[0011] 所述的水平伸缩关节与第四电机连接。

[0012] 本发明的优点：

[0013] 本发明的高压开关柜分合闸操作机器人机构，可利用高压开关柜分合闸操作机器

人代替操作人员执行柜前停送电操作，完全避免操作人员受伤，并且减小了操作运行人员

劳动强度。
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附图说明

[0014] 图1为本发明的结构示意图。

具体实施方式

[0015] 下面结合附图进一步说明本发明的具体实施方式。

[0016] 如图1所示，本发明的高压开关柜分合闸操作机器人机构，其特征在于包括移动底

盘1，设置在此移动底盘1上方的回转关节2，设置在此回转关节2回转轴线方向上的升降关

节3，设置在此升降关机3上且与升降关节3垂直的水平伸缩关节4，设置在此水平伸缩关节4

端部的弧形轨道关节5，设置在控制室的远程监控系统6，

[0017] 所述的移动底盘1包括由上壳板16、底板13和外壳板14组成的整体框架，设置在所

述底板13上的两个驱动轮11和两个被动脚轮12，设置在移动底盘1内部的无线图传发射模

块17，设置在所述外壳板14上的摄像头15，

[0018] 所述的回转关节2包括设置在所述上壳板16上的回转板21，与此回转板21相连接

的第二电机，

[0019] 所述的升降关节3包括设置在所述回转板21上的支撑肋板31，导轨32，与此导轨32

滑动连接的导轨滑块33，设置在此导轨滑块33上的第一安装板34，所述的水平伸缩关节4设

置在此第一安装板34上，

[0020] 所述的弧形轨道关节5包括设置在所述水平伸缩关节4顶端的第二安装板53，设置

在此第二安装板53上的弧形导轨，与此弧形导轨连接的导轨支撑件51，沿所述弧形导轨运

动的操作横杆52，

[0021] 所述的远程监控系统6包括远程监控计算机62，以及与远程监控计算机相连的无

线图传接收模块61。

[0022] 所述的两个驱动轮11与第一电机连接。

[0023] 所述的导轨滑块33与第三电机连接。

[0024] 所述的水平伸缩关节4与第四电机连接。

[0025] 如图1，一种高压开关柜分合闸操作机器人机构，其特征在于：包括移动底盘1、回

转关节2、升降关节3、水平伸缩关节4和弧形轨道关节5，远程监控系统6。所述移动底盘1的

上壳板16上安装有回转关节2，沿所述回转关节2的回转轴线方向安装有升降关节3，所述升

降关节3上安装有与所述升降关节3垂直的水平伸缩关节4，所述水平伸缩关节4的端部安装

有弧形轨道关节5，所述弧形轨道关节5上设有操作横杆52，所述远程监控系统6设置在控制

室。

[0026] 所述移动底盘1上对称开有第一安装槽和第二安装槽，用以安装驱动轮11，所述两

个驱动轮11由第一发电机供电，所述移动底盘1另外开有对称的第三安装槽和第四安装槽，

用以安装被动脚轮12，所述驱动轮11带动两个被动脚轮12运动，所述驱动轮11和所述被动

脚轮12的安装形式不限于本安装形式，所述移动底盘1内部安装有无线图传发射模块17，所

述外壳板14上安装有摄像头15。

[0027] 所述回转关节2由第二电机供电，回转关节2上安装有回转板21，通过回转板21将

回转运动传递给升降关节3；所述回转板21上安装有支撑肋板31，用于提高升降关节3的刚

度，所述升降关节3由第三电机供电，升降关节3包括导轨32、导轨滑块33等，导轨滑块33上
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设有第一安装板34，第一安装板34上安装有与升降关节3垂直的水平伸缩关节4，所述导轨

滑块33带动水平伸缩关节4做升降运动；

[0028] 所述水平伸缩关节4由第四电机供电，所述水平伸缩关节4的顶端设有第二安装板

53,第二安装板53上安装有弧形轨道关节5，所述水平伸缩关节4通过第二安装板53将水平

伸缩运动传递给弧形轨道关节5；所述弧形轨道关节5上设有弧形轨道、导轨支撑件51和操

作横杆52，操作横杆52沿弧形轨道运动。

[0029] 所述的远程监控系统6包括远程监控计算机62，以及与远程监控计算机相连的无

线图传接收模块61。

[0030] 本发明的具体实施步骤：

[0031] 先通过驱动轮11和被动脚轮12的运动，将移动底盘1移动到高压开关柜分合闸前

合适位置，摄像头15拍摄开关柜图像，通过无线图传发射模块17和无线图传接收模块61传

输给远程监控计算机62，操作人员利用远程监控计算机62上的人机交互系统软件对待操作

的开关柜信息予以人工确认，并对机器人下达自动分合闸的操作指令，然后通过回转关节

2、升降关节3、水平伸缩关节4的运动，使操作横杆52处于刀闸操作杆与壁面之间，机器人的

操作横杆52挂到刀闸操作杆后，操作横杆52沿弧形轨道关节5运动，将刀闸操作杆拉到“开”

的位置，反向操作为闭合的过程，通过升降关节3的运动，将操作横杆52从刀闸操作杆上取

下，操作完毕，使移动底盘1远离高压开关柜。本发明可利用高压开关柜分合闸操作机器人

代替操作人员，执行柜前停送电操作，完全避免操作人员受伤，并且操作运行人员劳动强

度。
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图1
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