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摘要：针对管道检测牵引装置驱动系统中没有差动机构而引起的通过弯管时产生运动干涉的问题，将差动机构应用

于管道检测牵引装置中。通过对差动机构进行理论分析．建立该轮系的力矩传递方程；利用ADAMs软件建立差动

机构的样机模型并进行仿真分析。结果表明，具有差动机构的管道检测牵引装置驱动单元结构简单、驱动效率高、

功率体积比大，可实现机械自适应功能。
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油气管道检测器的牵引装置是为检测器提供牵

引动力，协助检测器完成管道探伤检测、管道防腐涂

层、管内异物的识别及清除等任务【‘‘3]。由于油气管

道内空间小．所以对油气管道检测牵引装置的结构形

式、动力输出特性要求很高。很多学者【4剖介绍了多

种轮式驱动方式．直管中轮式驱动具有效率高、运动

平稳等特点而成为管道检测牵引装置的主要驱动方

式，但这种驱动方式存在过弯管运动干涉问题，严重

限制了轮式管道检测牵引装置的应用。现在常用的

解决方法是采用多个电机独立驱动一】。但这种方法的

动力实时性和柔顺性还不够理想，并且由于多个电机

占据了大部分管内的有限空间而限制了在中小型管

道中的应用[10“]。笔者采用由一个电机输入、具有协

调差速功能的差动机构构成核心驱动单元，实现驱动

系统速度的自动调节。对差动轮系的力矩传递关系

进行研究，并进行仿真，考察管道检测牵引装置在管

道内差速和非差速状态下的自适应控制能力。

1 差动机构结构型式与工作原理

差动机构的结构型式如图1所示[I“。该机构
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是一个三自由度轮系，主要由3个主差速器(包含

惰轮D)和一个分动器Hf组成。其工作原理是初始

传动由主轴齿轮A0和主差速器齿轮A1、A2、A3形

成。输入转速‰由主输入轴输入，经过直齿轮和锥

齿轮的向下传递，由主差速器的轴l、轴2、轴3分别

输出转速n⋯凡22、凡m

图I差动机构工作原理

Fig．1 MncipIe of di仃eren幽l mecIlanism

从结构型式和工作原理可以看出，差动机构可

同时输出3个差动转速，且输出转速之和恒定(输

入转速一定情况下)。由于差动器传动凼子恒定，

所以其运动输入和输出的分配数值关系由结构中的

初始传动比决定，其运动方程为

凡。。+n。+凡33：一：}n。． (1)凡1l+n笠+凡33=一—：■no· Ll J

式中，‘为初级传动比。

2力矩传递方程

对安装有差动机构的管道检测牵引装置的工作

状态分析发现，随着装置的工作环境(弯管和直管)

的不同，其差速机构具有两种不同的T作状态即差

速状态和非差速状态-31。

2．1 非差速状态时力矩传递方程的推导

管道检测牵引装置行走在直管中时，各驱动轮

实际行走环境相同．其内部的差动机构不起差速作

用。即差动机构中轮系处于非差速丁作状态。此时

差动机构的分动器静止不动．每个主差速器中有一

个中心轮不动．相当于分动器及每个主差速器中不

动的中心轮与基架同定连接在一起．整个系统可以

简化为图2所示结构。可见。这种状态下3个主差

速器的布置和传动关系都是空间对称的。

如果要求差动机构发生匀速运动．需要功率平

衡条件、力偶平衡条件满足下式：

肘^o屯田o+M7^l+肘7A2+肘’^3=0． (2)

f肘’^l=一肘^l，

{肘’^2=一肘^2， (3)

【M 7^3=一肘”

式中，肘帅为主轴输入转动力矩，N·m；肘’．。为3个

主差速器对主轴的阻力矩，N·m，i=l、2、3；肘～为3

个主差速器主轴的内力偶矩，N·m，J=l、2、3；吼为

初级传递效率。

主差曲器l

图2非差速状态时差动机构等效结构

Fig．2 Eq．1iVaIent∞nngII阳ti帅in∞n-出脏旭nti址

pmperty of出ffe件nti蚰mech跏Iism

由于此种状态下差动机构传递关系具有空间对

称性．所以有

肘7Al=M’^2=M’^3． (4)

以l号主差速器为研究对象，联立式(2)、(3)

和(4)，有

M^oio叩。一3肼^l=0． (5)

根据圆锥齿轮差速器的力偶平衡和啮合效率平

衡条件．有

髀》棚Ⅲ如’ (6)
IM^li搿B 77H+MBl=o．

、。

式中，肘。，、肘。。和肘。，为主差速器l中3个轴的内力

偶矩，N·m；卵。为等效机构的传递效率；端。为等效

机构的传动比，在圆锥齿轮差速器中取为一1。

整理式(6)有

鲁=焘=去j鲁=等=％．㈩一1一‰叼H—l一％仉1—1一一叼H一1+叼H。
⋯7

联立式(5)和式(7)，主差速器l输出轴的输出

力矩为

肘Hl=一=i{一叼o(1+'7H)肘A0． (8)

管道检测牵引装置中差动机构工作在非差速状

态时．王输出轴的布置和力矩传递完全对称，则差动

机构的力矩传递方程相同．所以此时差动机构力矩

传递方程为

MHl=肘m=肘H3=一：÷叩o(1+刀H)肘^0． (9)

由式(9)可知，在非差速状态时，管道检测牵引

装置中差动机构的三输出轴输出力矩与初级传动

比、初级传递效率、转化机构效率及输入力矩有关，

输出力矩相等。这些证明了差动机构工作在非差速

万方数据



·160· 中国石油大学学报(自然科学版) 2叭2年4月

状态时在结构上满足对称性要求。

2．2差速状态时力矩传递方程推导

2．2．1检测牵引装置的运动姿态

过弯道期间，差动机构开始发挥作用。由于过

弯道时。每个驱动轮走过的路程不同。相应输出的力

矩不同H“，通过对检测牵引装置过弯道时的运动姿

态进行分析，分析力矩的传递。

从图3可以看出，检测牵引装置过弯道时有3

种运动姿态：一是刚进入弯道时．即前轮在弯道内。

后轮还在直管道内；二是前后轮全部位于弯管道内；

三是出弯管时，即前轮在直管道内，后轮在弯管内。

根据3种不同运动姿态，分析驱动轮系力矩的输出。

图3差速状态时管道检测装置运动姿态

Fig．3 MoViⅡg p哪tum of pjpeIine inspec廿on tracti叫I

device in differenaal conditi硼

2．2．2力矩传递方程的推导

检测牵引装置通过弯管时．各驱动轮实际行走

路程不等，此时其内部差动机构起差速作用．传递关

系如图l所示。当差动机构工作在差速状态且整个

系统运动平衡时，在初级传动中根据功率平衡条件

和力偶矩平衡条件依然有式(2)和式(3)成立。

当系统匀速运动时，根据力偶系平衡条件[1“．4

个圆锥齿轮羞速器平衡方程为

肘^I+肘BI+M⋯=O，

Z舵+篓肚+竺nz 21’ (10)
肘A3+MB3+M|13=O，

肘Bl一2肘B2+MB3=O．

式中，彤村、肘母、肘。。(，=l，2，3)分别为主差速器上的

内力偶矩，N·m；肘。，(j=1，2，3)同时为分动器的外

力偶矩，N·m。

主差速器与分动器之间有一个惰轮起换向作

用。

在4个圆锥齿轮差速器的转化机构中，根据啮

合效率平衡条件[15‘有

MAl端B叼Hl+帆I=o，

，璧棚一≯：’ ⋯)
M^3i嚣B t7m+M略=o，

MBI i嚣'7f2+MB3=o．
联立式(10)和(11)有

肘^I一朋Bl 一 肘Hl

一1一i：：。卵H．一l—i嚣。，7H．’

M也一M吐一Mt晓

一1一i嚣n可H：一1一i是n'7 z位’
(12)

肘A3一肘町 一
肘”

一1一；嚣B 77}i3—1一i嚣B叩m’

MBl MB3 2MB2丁2甄一瓯‘
由于这4个差速器是圆锥齿轮差速器．所以有

】!；：：。=i卷=i嚣。=i嚣=一1。可以认为这4个差速器的

机构尺寸和装配精度是相同的，所以取田。。=町|12=

田113=，7。=叼H。将其代入式(12)得到

数一墅一』生
一l一～77H一1+叼H’

肘Bl肘B3—2MB2

一=一=一一l ～77H l+’7并

联立式(2)、(3)和(13)有

‰=～哿‰
”～学。， (14)

帖一等‰
整理得力矩传递方程为

卧 警． (15)
￡0

式(15)说明差动机构的输出力矩与初级传动

比、输人扭矩和各级传递效率有关，与输出轴转速无

关，可证明差动机构具有差速不差力的特点。通过

式(15)还可以看出，各输出轴的输出扭矩近似相

旦仉

旦‰‰一‰‰一‰堕嘞坠咖丝。坠。

孕半丛。孕学掣
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等，约为输入轴扭矩的2／3乇(其中‘为初级传动比

且为固定值)．由此证明了该轮系在结构上满足对

称性要求。

差动机构的力矩传递方程表征了该机构输人输

出力矩及内部相关参数的基本关系．是差动理论的

基础。

通过对差动机构力矩传递关系的研究．建立力

矩传递关系的数学模型．该数学模型从本质上直接

反映了该轮系的传动特性，为差动机构的结构设计

提供了理论依据。

3 自适应能力仿真分析

为了证明以上所得结论的正确性．利用虚拟样

机设计软件ADAMs构建了差速器的三维数字化虚

O

苫一lo。

蚤_200

姜-300
一400

拟样机模型并进行了仿真。该仿真是在理想状态下

进行的(即假设系统没有功率损耗)，通过在输入轴

加驱动．在输出轴加扭簧并将扭簧刚度设为不等

(在这里扭簧有两个作用：一是产生阻力．相当于实

际阻力：二是由于弹簧刚度不等．在相同时间内其角

位移也不等，等同于过弯管时各轮经过弧长不等)，

并考虑管道内壁的环境情况来模拟现实环境．得到

如图4所示曲线。

由曲线的正负可以看出．三输出轴力矩方向相

同，与输入力矩相反，与推导结论是相同的；从数值上

来看．三个输出轴的力矩曲线接近相同．且为输人轴

扭矩的三分之二，与推导的结果也是相符的。由此证

明所建立的力矩传递方程在理论上是正确的。

围4差动机构虚拟样机及力矩测试曲线

F电．4 Vir“IBl m硼el帅d momem恼t curve of di肌他n6叫m代h址Iism

4自适应能力试验分析

根据机构的工作原理．设计制造了具有三轴

差动机构驱动单元的管道检测牵引装置，并在油

气管道模拟试验室做直、弯管自适应试验．如图5

所示。

圈5差动机构管道检测牵引装置样机殛试验管道

Hg．5璜恤瑚lial o瑁蛐izaⅡ帅piJMKⅡe I惦pec渤n
traca蚰de她p瑚胁竹pe and t耐pip皓
对样机进行了如下试验：

(1)将实物样机悬于空中．给电机供电．观察各

驱动轮转动情况和分动器工作情况．此时，分动器不

动．各驱动轮转速相当．类似于检测牵引器通过直管

情况．差速器不起差速作用。同时进行了直管爬行

试验。

时同‘^

(2)进行过弯管试验，采用预压传感器、INs(惯

性导航系统)以及离线分析系统对其姿态、负载、自

适应精度和机械传动效率进行分析。通过分析所测

试的试验数据，得出差动特性变化规律和自适应精

度，见表1。

表l试验数据分析

TabIe l AⅢ蛐of"dmental data

(3)将检测牵引装置转动O。、30。、60。i种不同

的角度，利用惯性导航系统检测其过弯管时的角加

速度和姿态角的关系，得到图6。

从图6可以看出。在同一姿态角情况下，各个驱

动轮的角加速度是不相同的，而且随着角度的变化

而变化。
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5 结束语

通过对差动机构的受力分析，建立了力矩传递

方程。差动机构输出力矩具有对称性且差动机构具

有差速不差力的特点。利用ADAMs软件构建了牵

引装置差动机构数值三维模型．并验证了校核力矩

传动方程计算结果的正确性。通过带有羞动机构的

管道实物样机的试验测试和分析，证明了差动理论

的正确性和自适应控制技术的可行性。

参考文献：

[2]

[3]

[4]

[5]

[6]

甘小明，徐滨士，董世运，等．管道机器人的发展现状

[J1．机器人技术与应用，2003(6)：5，IO，

GAN Xiao—ming，XU Bin—shi，DONG Shi-yun，et a1．D争

veloping tendency of pipe-mbot[J]．R0bot Technique

and Application．2003(6)：5．10．

周晓。张晓华，邓宗全。等．管内作业机器人的发展与

展望[J]．机器人，1998，20(6)：471478．

ZHOU Xi∞，ZHANG Xiao．hua，DENC zo“g-quan，et

a1．The deVel叩ment蛐d prospects(1f robot working i“

pjpeline[J]．Robot，1998，20(6)：47l—478．

常玉连，邵守君，高胜。石油工业中管道机器人技术的

发展与应用前景[J]．石油机械，2006，34(9)：122．126．

cHANG Yu—lian，sHAO shou．jun，GA0 Sheng． Devel-

叩ment alld applicatio“prospects 0f pipe mbols used iII

oiIindustry[j]，chirLa Petroleum Machinery，2006，34

(9)：122·126

CRANOSIK G，BOREN Stein J．Inte舯ted joint actuator
fof serpentine robolts[J]．IEEE／ASME 1'ransac60n8 on

Mechalronics，2005，lO(5)：473481．

ROH S G，RYEW SM．YANG J H，et a1．Activelv steer-

ab}e in．pipe inspect ion robot8 for underground urbaIl gas

pipeline：proceedings 0f che IEEE InIemational C0nfe卜

ence on Robotics朋d Automation，Piscataway，NJ[c]．

USA：IEEE，c2001．

邓宗全，陈军，姜生元，等．六独立轮驱动管内检测牵

2012年4月

引机器人[J]．机械1：程学报，2005，41(9)：67-72．

DENG Zo“g—quan，CHEN JuIl。JIANG Sheng—yuan，et

a1．Trac曲n robol越ven by six independenl wheels for in—

spection jnside pipeIine[J]．chinese J0umal of Mechan-

ical Enf；ineering，2005，4l(9)：6702．

[7] zHANG x H，cHEN H J．IfMjePendent wheel曲ve and

fuzzy contml of r∞bil8 pipeli眦mbot诵th vision：proceed—

in萨0f the A皿ual Conference of the IEEE Industrial Elee—

tronics society，Pjscataway，p叮[c]．usA：IEEE，c2003．

[8] 许冯平，邓宗全．管道机器人在弯道处通过性的研究

[J]．机器人。2004，26(2)：155一160．

XU Fe“g—ping，DENC zong—qI|明．Research邮lravelilIg-

capability 0f pipeline mI)0“n eIbow[J]．R0bot，姗4，26
(2)：155—160．

[9] 周晓．管内移动机器人在弯管处的环境识别及控制技

术研究[D]．哈尔滨：哈尔滨工业大学，1999．

ZHOU Xia0． Research on environment recogniti∞明d

contml technology of pipeline mbot at bent pipe【D]．Ha卜

bin：Institute of钕hnolo盯Harbin，1999．
[10] KAwAGucm Y．Intenlal p和iTlsp|ecIion mboc：proce吐

i咿0f IEEE InIemaIiollal comreIlce on Robotics粕d Au-

tomati曲，c8ljfo】吲a[C]．USA：IEEE，c1995．

[1 1] KUNl、zE H B．Experiences with lhe devel叩ment of a

robot for smart multi8enBo【ic pipe inBpection：proceed-

irlgs of IEEE Intemational Conference on Robotics彻d

Au吣mat沁n，SaltL＆h【C]．USA：IEEE，c1998．

【12] 姜生元，邓宗全，李瑰贤．三轴筹速器及其在管道机

器人驱动系统中的应用[J]．中圉机械工程，2002，13

(10)：877-880．

JIANG Sheng—yIl趿，DENG z0“g—quan，U Gui—xi明．

study on the m—axial diHbrential and沁appljcation jn

the d^“ng sys毒em 0f wheeJ—type in—p噼r0岫[J]-chi·
na Meehanical En舀ne硎ng，2002，13(10)：877—880．

[13] 张学文，邓宗全，贾亚洲，等．管道机器人i轴差动

式驱动单元的设计研究[J】．机器入，2008，30(1)：22．

28．

ZHANG Xue·wen，DENG Zong—quan，儿A Ya—zhou，et

a】．De唾弭Md reseawh of a tri-axiaJ djff÷rential drive u-

nitfoTin—pipe∞晰【J]．Ro‰，2008，30(1)：22．28．

[14] 唐德威，李庆凯．姜生元，等．三轴差速式管道机器人

过弯管时的差速特性及拖动力分析[J]，机器人，

2010，32(1)：91-96．

TANG Den—wei，U Qing—kai，JIANG She“g—yuan，et

a1． Djffbrential p|operty and lraction fofce of砸一a，【ial

di＆rellt出pipe‰e耐mt in eIbow[J]．Rohot，2010，32

(1)：9l-96．

[15]华大年．机械原理[M]．北京：高等教育出版社，1994．

(编辑沈玉英)

万方数据


