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【57】申請專利範圍
1.　一種小型管道清潔機器人，至少包含兩組動力系統、複數組連接機構與至少一組擴充平
台：

        前述兩組動力系統係設置在小型管道清潔機器人的前後兩端，前述動力系統係設置
機架、機殼、至少三組伸展裝置與至少三組移動裝置；前述伸展裝置係環繞間隔設置於

前述機架之外圍，前述機殼係設置於前述機架之外側，前述伸展裝置之外側係連接前述

移動裝置；前述每組移動裝置之一端係設置動力輪組，另一端係設置被動輪組，前述動

力輪組係為由馬達驅動之雙輪機構，前述動力輪組之輪子係採用具有高磨擦力之輪胎，

前述被動輪組係為彈性擺動機構，其所具有的彈性可使前述移動裝置行走時具有避震緩

衝之功效，並可使前述動力系統在攀爬彎曲管道時可作為前述移動裝置的緩衝及角度微

調整之用途；

        前述至少一組擴充平台係設置在前述兩組動力系統之間，前述相鄰的動力系統與擴
充平台之間係設置前述連接機構；前述擴充平台係設置有圓柱形本體，該圓柱形本體外

側係設置有複數組全向輪，且前述擴充平台之最大外徑係小於前述動力系統之最小外徑。

2.　根據申請專利範圍第 1項所述之小型管道清潔機器人，其中前述機殼係設置於相鄰兩組
前述伸展裝置之間，以及前述機架之前端或後端。

3.　根據申請專利範圍第 1項所述之小型管道清潔機器人，其中前述動力輪組之輪子係為錐
輪結構。

4.　根據申請專利範圍第 1項所述之小型管道清潔機器人，其中前述動力輪組之輪子係為傘
輪結構。

5.　根據申請專利範圍第 1項所述之小型管道清潔機器人，其中前述連接機構係為彈性可撓
管件。

6.　根據申請專利範圍第 5項所述之小型管道清潔機器人，其中前述連接機構係為彈簧管。
7.　根據申請專利範圍第 5項所述之小型管道清潔機器人，其中前述連接機構係為波紋管。
圖式簡單說明

圖 1是本創作之一實施例之收合狀態之立體圖。
圖 2是本創作之一實施例之展開狀態之立體圖。
圖 3是圖 1之動力系統之收合狀態之側視圖。
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圖 4是圖 1之動力系統之展開狀態之側視圖。
圖 5是圖 3移除部分機殼之示意圖。
圖 6是圖 4移除部分機殼之示意圖。
圖 7是圖 1之移動裝置之一視角之立體圖。
圖 8是圖 1之移動裝置之另一視角之立體圖。
圖 9是圖 1之擴充平台之立體圖。
圖 10是圖 1之擴充平台之側視圖。
圖 11是本創作在 6寸管道移動之示意圖。
圖 12是本創作在 8寸管道移動之示意圖。
圖 13是本創作在彎管移動之第一動作圖。
圖 14是本創作在彎管移動之第二動作圖。
圖 15是本創作在彎管移動之第三動作圖。
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