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(57) 摘要

本发明实施例公开了一种多自由度机械臂的

智能移动平台，包括运载平台、分别通过缓冲装置

独立设置于所述运载平台下方的四个驱动轮，所

述缓冲装置通过所述运载平台上设置的转向电机

控制转向，所述运载平台上设置有机械臂。采用本

发明，可以独立的控制驱动轮的驱动及转向，使驱

动轮 360 度自由转向，可灵活在各种环境中进行

完成既定的运动路线移动，并具有一定的越障能

力，可以按设定的行进轨迹运行，配置的多自由度

机械臂可进行搬运物件的分拣或装配工作，移动

前后实现上下料工作，本发明具有应用灵活、功能

完善、结构简单优点。
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1.一种多自由度机械臂的智能移动平台，其特征在于，包括运载平台、分别通过缓冲装

置独立设置于所述运载平台下方的四个驱动轮，所述缓冲装置通过所述运载平台上设置的

转向电机控制转向，所述运载平台上设置有机械臂；

所述缓冲装置包括避震器、铰接的第一、第二连接臂，所述第一连接臂固定连接于所述

转向电机的输出端上，所述第二连接臂末端转动设置所述驱动轮，所述避震器两端分别摆

动连接于所述转向电机输出端、所述第二连接臂之间。

2.根据权利要求 1 所述的多自由度机械臂的智能移动平台，其特征在于，所述四个驱

动轮具有无刷无齿轮毂电机。

3.根据权利要求 2 所述的多自由度机械臂的智能移动平台，其特征在于，所述无刷无

齿轮毂电机通过导电环与供电装置连接。

4.根据权利要求 1 所述的多自由度机械臂的智能移动平台，其特征在于，所述转向电

机为伺服电机。

5.根据权利要求3或4所述的多自由度机械臂的智能移动平台，其特征在于，还包括设

置于运载平台前端上的寻迹视觉装置。

6.根据权利要求 5 所述的多自由度机械臂的智能移动平台，其特征在于，所述转向电

机设置有减速器。
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一种多自由度机械臂的智能移动平台

技术领域

[0001] 本发明涉及一种农田作业和生产物流运输的自动引导机器人，尤其涉及一种多自

由度机械臂的智能移动平台。

背景技术

[0002] 20 世纪 90 年代中期 , 我国开始了农业机器人技术的研发 , 至今为止成果显著 ,

但是由于农业环境的特殊性以及技术的局限性 , 目前农业机器人很难普及应用于农业生

产实践中,即使在发达国家也无法实现真正有效的普及使用,一方面是因为很多关键技术

有待于进一步完善和创新 , 另一方面是由于季节性导致的农业机器人效率低以及维护成

本高等问题。随着我国人口老龄化趋势的逐步加剧 , 从事农业劳动的人口数量将越来越

少,劳动力的成本越来越高,实现农业机器人的普及实用性问题日益重要,而解决上述这

些问题的有效途径之一是研制出一种能够适用于农业作业的多功能用途并配备机器人的

智能移动平台。

[0003] 同时，21世纪制造业将进入一个新阶段，敏捷制造将成为企业的主导模式。在以往

的生产线上，导向式 AGV 是人们经常采用的方式，有导轨式、磁导引式等方法。这些方法都

需要预先规划好 AGV 的运行路线，而且生产车间的装置不能随意移动。另外 AGV 在搬运过

程零件不能同时实现装配或分拣，时间利用率不高。针对上述问题，研究具有自主导航、自

动规避障碍、搬运过程能同时进行工件筛选或装配的智能移动平台对提高生产效率和降低

生产成本是必要的。

[0004] 因此研究具有通用性、适用性强、可扩展和低成本的多功能用途的智能移动平台

对于农田作业普及化和生产及物流运输高效化具有重要意义。

发明内容

[0005] 本发明实施例所要解决的技术问题在于，提供一种多自由度机械臂的智能移动平

台。可敏捷地根据运行路线需要，解决室内外复杂地形的移动问题。

[0006] 为了解决上述技术问题，本发明实施例提供了一种多自由度机械臂的智能移动平

台，包括运载平台、分别通过缓冲装置独立设置于所述运载平台下方的四个驱动轮，所述缓

冲装置通过所述运载平台上设置的转向电机控制转向，所述运载平台上设置有机械臂；

所述缓冲装置包括避震器、铰接的第一、第二连接臂，所述第一连接臂固定连接于所述

转向电机的输出端上，所述第二连接臂末端转动设置所述驱动轮，所述避震器两端分别摆

动连接于所述转向电机输出端、所述第二连接臂上。

[0007] 进一步地，所述四个驱动轮具有无刷无齿轮毂电机。

[0008] 更进一步地，所述无刷无齿轮毂电机通过导电环与供电装置连接。

[0009] 进一步地，所述转向电机为伺服电机。

[0010] 更进一步地，还包括设置于运载平台前端上的寻迹视觉装置。

[0011] 进一步地，所述转向电机设置有减速器。
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[0012] 实施本发明实施例，具有如下有益效果：本发明可以独立的控制驱动轮的驱动及

转向，可灵活在各种环境中进行移动，并具有一定的越障能力，可以按设定的行进轨迹运

行，配置的多自由度机械臂可进行搬运物件的分拣或装配工作，移动前后实现上下料工作。

[0013] 

附图说明

[0014] 图 1是本发明的整体结构示意图。

[0015] 

具体实施方式

[0016] 

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作进一步地

详细描述。

[0017] 参照图 1所示的本发明的整体结构示意图。

[0018] 本发明实施例的一种多自由度机械臂的智能移动平台，包括运载平台 10、分别通

过缓冲装置20独立设置于运载平台10下方的四个驱动轮30，运载平台10上设置有机械臂

40。

[0019] 缓冲装置20包括避震器21、铰接的第一连接臂22、第二连接臂23，第一连接臂22

一端连接在转向电机50的输出端上，第二连接臂末端转动设置所述驱动轮30，避震器21两

端分别摆动连接于转向电机50输出端、第二连接臂23之间，使得移动平台具有一定的越障

和避震能力，由于驱动轮 30 通过缓冲装置 20 独立安装于转向电机 50 的输出端上，也使得

移动平台可以复杂的环境中灵活转向运行。

[0020] 更优的是驱动轮 30 具有无刷无齿轮毂电机 31，而无刷无齿轮毂电机 31 通过导电

环 32 与供电装置连接，使驱动轮可以 360 度转向而无线材缠绕。

[0021] 为了更好的控制驱动轮 30 的转向，转向电机 50 为伺服电机，并配置有减速器。

[0022] 运载平台前端上的寻迹视觉装置 60，寻迹视觉装置 60 可以摄像头或光电眼，用于

对行进路线上的轨迹标记线进行识别，使移动平台按设置路线行驶。

[0023] 本发明可实现驱动轮 360 度自由灵活转向，并独立驱动，实现了零转变半径，能够

适应室内外各种复杂多变的运输环境，并配置了多自由度机器臂，经过设置可实现自动上

料或下料工作，本发明具有通用性强、适用性强、可扩展优、低成本等优点。

[0024] 当然上述实施例只为说明本发明的技术构思及特点，其目的在于让熟悉此项技术

的人能够了解本发明的内容并据以实施，并不能以此限制本发明的保护范围。凡根据本发

明主要技术方案的精神实质所做的修饰，都应涵盖在本发明的保护范围之内。
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图 1
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