
 

  

 

工程车说明文档 
 



工程机器人机械结构说明: 

一. 上岛机构: 

采用伸缩腿上岛机构,在车身中间放置一小支轮,在上资源岛的过程

中可以提前回收伸缩腿以加快上岛时间。 

 

① 设计的优点： 

从结构上而言，抬升上岛的结构较为简单，使用气缸进行推动，直

线轴承进行导向。上岛速度较快同时比较稳定。从控制角度出发，在

前端两个光电传感器感应到台阶时，触发继电器通电，使气缸推进，

车辆抬升；在末端两个光电传感器感应到台阶时，气缸收回，车辆到

达第一级台阶，实现自动上岛过程比较简单。 

② 缺点和局限性： 

伸缩腿占用车身前后尺寸过多，容易导致轮子轴距过短。 

使用爬杆上资源岛时，爬杆机构的抬升和取弹机构的抬升公用同一



套抬升机构；使用伸缩腿上资源岛，抬升机构较难和取弹机构共用，

增加车身内部结构复杂性和车身自重。 

使用气缸，用气量较高。 

③ 设计的思路和目的： 

在以往的伸缩腿的结构上进行改进，为了提高上岛的速度和流

畅性，增加一对小支轮实现上岛过程中提前收腿。在工程车上岛过

程中，伸缩腿需要承受整车的重量，在结构的强度刚度上要求较大

一些。 

④ 实现的难易程度和实现过程中的问题： 

上岛结构整体实现比较简单，比较难以处理的问题主要是上岛结

构和车身其他功能结构的兼容。同时伸缩腿需要的气量较高，在气瓶

输出的时候需要进行两级减压输出才能够满足输出气流量。 

在机械设计上，需要保证伸缩腿在上下岛的过程中不会发生严重

的变形，如果不使用铝焊接可以使用机加件或者板料拼接成一个稳定

的结构。同时由于两个气缸的不同步，需要将两个伸缩腿连接成一个

整体。 

在结构上，伸缩腿的作用部分容易受到撞击等原因导致歪曲，使

得上岛过程卡死，在上场检查的时候需要检查伸缩腿是否能够完整动

作。 

 

 

 



二. 取弹药机构: 

 

① 设计的优点： 

使用类似打印机的 H-bot 结构实现 XY 运动，使用同步带牵引进

行运动，实现自动夹取岛下三箱弹药箱。同时在取弹机构下方放置

两个光电传感器实现自动对位。XY 结构的好处在于电机固定不用

随着机构的动作而运动，响应速度比较快。利用滑车使使其能够进

行相对滑动。 

翻转、夹持和推出弹药箱使用气缸驱动，利用继电器控制实现快

速取弹翻转和弹射。 

② 缺点和局限性： 

  H-bot 结构的运动使用同步带牵引，机构设计比较复杂同时

由于框架比较大，在结构刚度不足的时候容易使框架连接处变形。

同时由于其运动范围较大，在布线和布气路的时候需要更多的注

意长度和是否干涉的问题。 



由于翻转、夹持和推出弹药箱都是使用气缸，使用的气管和电磁

阀比较多，需要更多的注意气密性和走气问题。 

③ 设计的思路和目的： 

在设计前的需求为自动夹取岛下六箱弹药箱，所以在设计初期

想着做一个 XY 运动平台。在一般不需要使用 X 轴运动的需求上，只

需要完成单个 Y 轴运动的话建议直接使用气缸完成动作。 

在需要 XY 运动平台，我们对比了几个方案。  

1. 使用同步带牵引 X 轴，Y 轴电机跟随 X 轴运动而运动。 

2. 使用气缸完成 Y 轴运动，X 轴使用电机。 

由于在上岛使用的气缸，用气量较大，同时使用 Y 轴电机随 X

轴运动的方案占用高度较多。后选择了使用打印机的 H-bot 机构来

实现运动。 

④ 实现的难易程度和实现过程中的问题： 

在弄明白原理后，H-bot 结构在实现上比较容易。但是机构本身由

于比较大的运动范围，需要更加高的结构刚度和在布线上面需要花费

更多的时间。在画图的时候就应该要开始规划好走线的路径。 

 


