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(54)实用新型名称

一种智能管道焊接机器人

(57)摘要

本实用新型公开了一种智能管道焊接机器

人，用于相邻管道之间接缝处的焊接，包括行走

机构和焊接机构、导向机构、夹持机构、架体，所

述架体上固定有导向机构，所述架体上固定有用

于抱紧管道的夹持机构，所述焊接机构上设置有

用于收集焊接时产生碎屑的吸尘机构，所述夹持

机构包括与所述架体固定连接的第二伸缩气缸，

所述第二伸缩气缸端部固定连接有夹持块，所述

夹持块具有与管道相适应的弧形面。本实用新型

的有益效果是，保证了机器人停止在管道上进行

焊接的稳定，焊缝不会出现高低不同的问题，保

证了管道的焊接质量；设置有吸尘机构，在焊接

的同时将灰尘碎屑洗到集尘箱中统一收集，不会

再工作环境内产生大量扬尘。
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1.一种智能管道焊接机器人，用于相邻管道之间接缝处的焊接，包括行走机构和焊接

机构(4)，其特征在于，包括导向机构(1)、夹持机构(2)、架体(3)，所述架体(3)上固定有导

向机构(1)，所述架体(3)上固定有用于抱紧管道的夹持机构(2)，所述焊接机构(4)上设置

有用于收集焊接时产生碎屑的吸尘机构(5)。

2.根据权利要求1所述的一种智能管道焊接机器人，其特征在于，所述导向机构(1)包

括设置于所述架体(3)两侧和顶部的滚轮(11)，所述滚轮(11)与固定座(12)转动连接，第一

伸缩气缸(13)一端与所述固定座(12)固定连接，第一伸缩气缸(13)另一端与所述架体(3)

固定连接。

3.根据权利要求2所述的一种智能管道焊接机器人，其特征在于，所述架体(3)与所述

固定座(12)之间设置有导向杆(14)，所述导向杆(14)一端与所述固定座(12)固定连接，所

述导向杆(14)另一端穿设于所述架体(3)并且固定连接有限位块(15)。

4.根据权利要求1所述的一种智能管道焊接机器人，其特征在于，所述夹持机构包括与

所述架体(3)固定连接的第二伸缩气缸(21)，所述第二伸缩气缸(21)端部固定连接有夹持

块(22)，所述夹持块(22)具有与管道相适应的弧形面。

5.根据权利要求4所述的一种智能管道焊接机器人，其特征在于，所述夹持块(22)内侧

面设有橡胶垫(23)。

6.根据权利要求1所述的一种智能管道焊接机器人，其特征在于，所述焊接机构(4)包

括固定于所述架体(3)上的转动盘(41)，所述转动盘(41)上固定有焊接臂(42)，所述焊接臂

(42)端部固定有焊枪(43)。

7.根据权利要求6所述的一种智能管道焊接机器人，其特征在于，所述吸尘机构(5)包

括包覆于所述焊枪(43)周围的防尘罩(51)，所述防尘罩(51)上连通有集尘管(52)，所述集

尘管(52)与风机(53)相连通，所述风机(53)连接有集尘箱(54)。

8.根据权利要求7所述的一种智能管道焊接机器人，其特征在于，所述集尘箱(54)内部

设置有滤筒(55)，薄膜层(56)设置于所述滤筒(55)外表面，所述薄膜层(56)上设置有通气

孔(57)。

9.根据权利要求7所述的一种智能管道焊接机器人，其特征在于，所述防尘罩(51)端部

固定有风琴缓冲罩(58)。
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一种智能管道焊接机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及技术油田管道焊接设备领域，特别是一种智能管道焊接机器人。

背景技术

[0002] 油田作业时，主要通过管道来输送，使用时通过吊车将管道吊到合适的位置，由于

油田作业时所涉及到的领域范围比较广，管道铺设时其接缝处用焊枪进行焊接；由于焊接

物是圆形管道，在进行焊接时难度较大。现有技术中，设计有焊接机器人，通过行走机构使

得焊接机器人沿着管道爬行，在移动过程中，焊接机器人上的焊枪对接缝处进行焊接，但是

当机器人停止在管道上进行焊接时，受天气的影响，难以保证机器人在管道上的稳定，从而

影响焊接质量，同时焊接时产生的烟尘在工作环境内四散，对环境以及作业人员都有不利

影响。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的是为了解决上述问题，设计了一种智能管道焊接机器人，用于

相邻管道之间接缝处的焊接，包括行走机构和焊接机构、导向机构、夹持机构、架体，所述架

体上固定有导向机构，所述架体上固定有用于抱紧管道的夹持机构，所述焊接机构上设置

有用于收集焊接时产生碎屑的吸尘机构。

[0004] 进一步地，所述导向机构包括设置于所述架体两侧和顶部的滚轮，所述滚轮与固

定座转动连接，伸缩气缸一端与所述固定座固定连接，伸缩气缸另一端与所述架体固定连

接。

[0005] 进一步地，所述架体与所述固定座之间设置有导向杆，所述导向杆一端与所述固

定座固定连接，所述导向杆另一端穿设于所述架体并且固定连接有限位块。

[0006] 进一步地，所述夹持机构包括与所述架体固定连接的第二伸缩气缸，所述第二伸

缩气缸端部固定连接有夹持块，所述夹持块具有与管道相适应的弧形面。

[0007] 进一步地，所述夹持块内侧面设有橡胶垫片，该垫片设为整块的垫片或在夹持板

内侧面的多个小块垫片。

[0008] 进一步地，所述焊接机构包括固定于所述架体上的转动盘，所述转动盘上固定有

焊接臂，所述焊接臂端部固定有焊枪。

[0009] 进一步地，所述吸尘机构包括包覆于所述焊枪周围的防尘罩，所述防尘罩上连通

有集尘管，所述集尘管与风机相连通，所述风机连接有集尘箱。

[0010] 进一步地，所述集尘箱内部设置有滤筒，薄膜层设置于所述滤筒外表面，所述薄膜

层上设置有通气孔。

[0011] 所述防尘罩端部固定有风琴缓冲罩。

[0012] 进一步地，利用本实用新型的技术方案制作的一种智能管道焊接机器人，所达到

的有益效果：通过第二伸缩气缸带动夹持块向管道贴紧，工作结束后，第二伸缩气缸伸缩杆

缩回，管道解除夹持状态，保证焊接机器人停止在管道上进行焊接的稳固，增设的夹持机构

说　明　书 1/3 页

3

CN 215919517 U

3



能够将机器人抱紧在管道上，保证了机器人停止在管道上进行焊接的稳定，焊缝不会出现

高低不同的问题，保证了管道的焊接质量；设置有吸尘机构，在焊接的同时将灰尘碎屑洗到

集尘箱中统一收集，不会再工作环境内产生大量扬尘。

附图说明

[0013] 图1是本实用新型所述一种智能管道焊接机器人的使用状态示意图；

[0014] 图2是本实用新型导向机构的结构示意图；

[0015] 图3是本实用新型架体与导向机构的连接示意图；

[0016] 图4是本实用新型夹持机构的结构示意图；

[0017] 图5是本实用新型吸尘机构的结构示意图；

[0018] 图6是本实用新型集尘箱内部结构示意图；

[0019] 图中，1、导向机构；11、滚轮；12、固定座；13、伸缩气缸；14、导向杆；15、限位块；2、

夹持机构；21、第二伸缩气缸；22、夹持块；23、橡胶垫；3、架体；4、焊接机构；41、转动盘；42、

焊接臂；43、焊枪；5、吸尘机构；51、防尘罩；52、集尘管；53、风机；54、集尘箱；55、滤筒；56、薄

膜层；57、通气孔；58、风琴缓冲罩。

具体实施方式

[0020] 为了更好的理解本实用新型，下面结合具体实施例和附图对本实用新型进行进一

步的描述，一种智能管道焊接机器人。如图1所示，用于相邻管道之间接缝处的焊接，包括行

走机构和焊接机构4、导向机构1、夹持机构、架体3，所述架体3上固定有导向机构1，所述架

体3上固定有用于抱紧管道的夹持机构，所述焊接机构4上设置有用于收集焊接时产生碎屑

的吸尘机构5。在油田作业时，往往需要铺设管道，该管道的铺设面积很大，因此，不同的管

道接缝处需要通过焊接进行密封，在焊接时，行走机构驱动架体3沿管道移动，在行走的过

程中，导向机构1也沿管道移动进而保持架体3稳定的运动，在进行焊接时，为保证管道与架

体3之间保持相对位置不变，使焊缝的线条流程，通过夹持机构将管道抱紧，焊接出现的烟

尘等由吸尘机构5收集，避免对工作环境产生不良影响。

[0021] 如图2所示，所述导向机构1包括设置于所述架体3两侧和顶部的滚轮11，所述滚轮

11与固定座12转动连接，第一伸缩气缸13一端与所述固定座12固定连接，第一伸缩气缸13

另一端与所述架体3固定连接。在进行焊接作业时，将架体3架设于管道上方，架体3在行走

机构的驱动下不断沿着笔直的管道移动，在移动时，设置于架体3两侧及顶部的滚轮11与管

道相接触，并且在管道表面移动，为焊接过程中焊接机构4位置的移动提供了导向作用。由

于油田中铺设的管道的直径各有不同，在固定座12处固定有第一伸缩气缸13，调整第一伸

缩气缸13伸缩杆的伸出长度，改变滚轮11与管道的相对位置，使滚轮11始终保持与管道相

接触的状态。提高了焊接机器人的适用范围，对于不同管径的管道在焊接时均可以适用。

[0022] 如图3所示，所述架体3与所述固定座12之间设置有导向杆12，所述导向杆12一端

与所述固定座2固定连接，所述导向杆12另一端穿设于所述架体3并且固定连接有限位块

15。第一伸缩气缸13动作时，导向杆12的活动端向架体3内部移动，对第一伸缩气缸13的运

动起到导向作用，使得运动更加稳定，导向杆12端部固定有限制导向杆12从架体3上脱出的

限位块15。
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[0023] 如图4所示，所述夹持机构包括与所述架体3固定连接的第二伸缩气缸13，所述第

二伸缩气缸13端部固定连接有夹持块22，所述夹持块22具有与管道相适应的弧形面。焊接

机器人沿着管道移动到工作位置后，为避免其在惯性作用下或者管道铺设的不够平而倒是

焊接机器人整体具有滑动的趋势，在工作时夹持机构开始工作，对管道外侧壁进行夹持抱

紧，工作时，第二伸缩气缸13带动夹持块22向管道贴紧，工作结束后，第二伸缩气缸13伸缩

杆缩回，管道解除夹持状态，保证焊接机器人停止在管道上进行焊接的稳固，增设的夹持机

构能够将机器人抱紧在管道上，保证了机器人停止在管道上进行焊接的稳定，焊缝不会出

现高低不同的问题，保证了管道的焊接质量。

[0024] 如图4所示，所述夹持块22内侧面设有橡胶垫23。该橡胶垫23可以设为整块的垫

片，也可以设置为均布在夹持板内侧面的多个小尺寸垫片，夹持块22内侧面设置有橡胶垫

23增加了夹持块2和管道之间的摩擦力，

[0025] 如图5所示，所述焊接机构4包括固定于所述架体3上的转动盘41，所述转动盘41上

固定有焊接臂42，所述焊接臂42端部固定有焊枪43。转动盘41与驱动装置固定连接，驱动装

置驱动转动盘41转动，进而使得焊接臂42可以进行周向运动，焊接臂42为机械手，其包括大

臂、小臂和转动臂，大臂和小臂使得焊接臂42可以延伸向管道上的待焊接位置，转动臂配合

进行周向旋转，以对管道进行环向焊接。

[0026] 如图5所示，所述吸尘机构5包括包覆于所述焊枪43周围的防尘罩51，所述防尘罩

51上连通有集尘管52，所述集尘管52与风机53相连通，所述风机53连接有集尘箱54。焊接过

程中，会产生大量烟尘，这些烟尘会污染工作环境，同时影响大气环境，在焊接时，由于焊枪

43设置于防尘罩51内部，烟尘弥漫于防尘罩51中的空间，风机53启动，烟尘沿着集尘管52进

入集尘箱54内部储存。

[0027] 如图5所示，所述防尘罩51端部固定有风琴缓冲罩58。风琴缓冲罩58在工作时压在

焊接的管道上，在进行焊接作业时，由于风琴缓冲罩58具有一定程度的形变，随着焊接臂42

角度的变化，防尘罩51与管道之间的相对位置也在变化，风琴缓冲罩58可以实现防尘罩51

与管道之间始终具有相对密闭的空间，吸尘效果更好，同时，风琴缓冲罩58与管道相接触，

避免坚硬的焊枪43磕伤管道，起到缓冲作用。

[0028] 如图6所示，所述集尘箱54内部设置有滤筒55，薄膜层56设置于所述滤筒55外表

面，所述薄膜层56上设置有通气孔57。进入集尘箱54内部的烟尘由滤筒55进行过滤，其中，

薄膜层56为聚四氟乙烯薄膜层56，薄膜层56位于滤筒55的四周外表面，通气孔57位于薄膜

层56的上端，滤筒55的四周外表面通过粘合胶与聚四氟乙烯薄膜层56的一侧外表面固定连

接，薄膜层56的上端开设有通气孔57。表面薄膜层56具有很均匀的通气孔57，使用寿命长，

可以吸收0.2μm的粉尘颗粒，减小细小粉尘颗粒对工人及工作环境的危害。

[0029] 上述技术方案仅体现了本实用新型技术方案的优选技术方案，本技术领域的技术

人员对其中某些部分所可能做出的一些变动均体现了本实用新型的原理，属于本实用新型

的保护范围之内。
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图1

说　明　书　附　图 1/5 页

6

CN 215919517 U

6



图2

图3
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图4

说　明　书　附　图 3/5 页

8

CN 215919517 U

8



图5
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图6
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