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(54)实用新型名称

多地形起落救援无人机

(57)摘要

本实用新型公开了多地形起落救援无人机，

涉及无人机技术领域，包括无人机底盘、以及安

装于无人机底盘底部的摄像头、固定连接在无人

机底盘表面的第一顶板；本实用新型通过对驱动

臂、螺旋桨进行一定程度的旋转，一方面便于对

驱动臂、螺旋桨进行折叠收纳，降低了驱动臂、螺

旋桨在运输时所占用的空间，从而便于对无人机

进行运输，另一方面通过对驱动臂、螺旋桨进行

折叠可以对螺旋桨之间的距离进行调整，使得无

人机可以满足不同飞行场地、环境下使用，使得

无人机的适用范围更广，有利于提高无人机的工

作效率，在支撑条的配合下可以增大无人机与地

面的接触面积，使得无人机可以满足不同类型的

地面降落使用，能够满足现有的需要。
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1.多地形起落救援无人机，其特征在于，包括：

无人机底盘(101)、以及安装于无人机底盘(101)底部的摄像头(104)、固定连接在无人

机底盘(101)表面的第一顶板(102)，所述第一顶板(102)表面转动连接有活动柱(107)，所

述活动柱(107)远离第一顶板(102)的一端转动连接有第二顶板(103)，所述第二顶板(103)

表面安装有天线(105)；

所述活动柱(107)外壁上固定连接有驱动臂(302)，所述驱动臂(302)表面安装有螺旋

桨(303)；

所述第一顶板(102)底部设置有折叠机构(300)；

所述无人机底盘(101)外壁上安装有连接臂(106)，所述连接臂(106)底部设置有支撑

机构(200)。

2.根据权利要求1所述的多地形起落救援无人机，其特征在于，所述折叠机构(300)包

括安装在第一顶板(102)底部的驱动电机，所述驱动电机的输出端朝上并固定连接有活动

贯穿第一顶板(102)并延伸至第一顶板(102)表面的驱动齿轮(304)；

所述驱动齿轮(304)的底部与第一顶板(102)的表面非接触。

3.根据权利要求2所述的多地形起落救援无人机，其特征在于，所述第一顶板(102)表

面转动连接有连接齿轮(305)，所述连接齿轮(305)与驱动齿轮(304)相啮合，所述连接齿轮

(305)表面固定连接有连接套筒(306)。

4.根据权利要求1所述的多地形起落救援无人机，其特征在于，所述活动柱(107)外壁

上固定连接有被接套筒，所述被接套筒、连接套筒(306)外壁上套接有同步带(301)。

5.根据权利要求1所述的多地形起落救援无人机，其特征在于，所述支撑机构(200)包

括锥架(201)，所述锥架(201)固定连接在连接臂(106)底部，所述锥架(201)的内顶部安装

有伺服电机(202)，所述伺服电机(202)的输出端朝下并配合联轴器连接有丝杆(203)。

6.根据权利要求5所述的多地形起落救援无人机，其特征在于，所述丝杆(203)的外壁

上安装有移动轴套(204)，所述移动轴套(204)外壁上活动连接有连接条(205)，所述连接条

(205)远离移动轴套(204)的一端活动连接有支撑条(206)；

所述支撑条(206)的底部铰接在锥架(201)的内底部。

7.根据权利要求6所述的多地形起落救援无人机，其特征在于，所述锥架(201)的底部

固定连接有压缩弹簧(207)，所述压缩弹簧(207)远离锥架(201)底部的一端固定连接有缓

冲接地座(208)；

所述缓冲接地座(208)活动套设于锥架(201)的外部。
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多地形起落救援无人机

技术领域

[0001] 本实用新型涉及无人机技术领域，具体为多地形起落救援无人机。

背景技术

[0002] 无人机是利用无线电遥控设备或自备的程序控制装置操纵的不载人飞行器，目前

无人机应用广泛，在航拍、农业、植保、微型自拍、快递运输、灾难救援、观察野生动物、监控

传染病、测绘、新闻报道、电力巡检、救灾、影视拍摄、制造浪漫等等领域都应用良好。

[0003] 目前现有的无人机的螺旋桨不便于折叠，使得无人机在运输时占用的空间较大，

从而不便于对无人机进行运输，并且现有的无人机螺旋桨缺少相应的调节功能，这就导致

无人机在飞行时易受到场地的宽度限制，严重影响无人机的工作效率；

[0004] 现有的无人机只能降落在平整的路面上，在面对崎岖不平的道路时，现有的无人

机无法满足使用。

[0005] 为此，我们提出多地形起落救援无人机。

实用新型内容

[0006] 本实用新型的目的在于提供多地形起落救援无人机，以解决上述背景技术中提出

的目前现有的无人机的螺旋桨不便于折叠，使得无人机在运输时占用的空间较大，从而不

便于对无人机进行运输，并且现有的无人机螺旋桨缺少相应的调节功能，这就导致无人机

在飞行时易受到场地的宽度限制，严重影响无人机的工作效率；

[0007] 现有的无人机只能降落在平整的路面上，在面对崎岖不平的道路时，现有的无人

机无法满足使用的问题。

[0008] 为实现上述目的，本实用新型提供如下技术方案：

[0009] 多地形起落救援无人机，包括:

[0010] 无人机底盘、以及安装于无人机底盘底部的摄像头、固定连接在无人机底盘表面

的第一顶板，所述第一顶板表面转动连接有活动柱，所述活动柱远离第一顶板的一端转动

连接有第二顶板，所述第二顶板表面安装有天线；

[0011] 所述活动柱外壁上固定连接有驱动臂，所述驱动臂表面安装有螺旋桨；

[0012] 所述第一顶板底部设置有折叠机构；

[0013] 所述无人机底盘外壁上安装有连接臂，所述连接臂底部设置有支撑机构。

[0014] 作为本实用新型的进一步方案，所述折叠机构包括安装在第一顶板底部的驱动电

机，所述驱动电机的输出端朝上并固定连接有活动贯穿第一顶板并延伸至第一顶板表面的

驱动齿轮；

[0015] 所述驱动齿轮的底部与第一顶板的表面非接触。

[0016] 作为本实用新型的进一步方案，所述第一顶板表面转动连接有连接齿轮，所述连

接齿轮与驱动齿轮相啮合，所述连接齿轮表面固定连接有连接套筒。

[0017] 作为本实用新型的进一步方案，所述活动柱外壁上固定连接有被接套筒，所述被
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接套筒、连接套筒外壁上套接有同步带。

[0018] 作为本实用新型的进一步方案，所述支撑机构包括锥架，所述锥架固定连接在连

接臂底部，所述锥架的内顶部安装有伺服电机，所述伺服电机的输出端朝下并配合联轴器

连接有丝杆。

[0019] 作为本实用新型的进一步方案，所述丝杆的外壁上安装有移动轴套，所述移动轴

套外壁上活动连接有连接条，所述连接条远离移动轴套的一端活动连接有支撑条；

[0020] 所述支撑条的底部铰接在锥架的内底部。

[0021] 作为本实用新型的进一步方案，所述锥架的底部固定连接有压缩弹簧，所述压缩

弹簧远离锥架底部的一端固定连接有缓冲接地座；

[0022] 所述缓冲接地座活动套设于锥架的外部。

[0023] 与现有技术相比，本实用新型的有益效果是：

[0024] 本实用新型通过启动驱动电机，驱动电机带动驱动齿轮进行相应的转动，驱动齿

轮再带动连接齿轮进行转动，连接齿轮通过连接套筒配合同步带再带动被接套筒、驱动臂、

螺旋桨进行相应的转动，相比较现有的，本实用新型通过对驱动臂、螺旋桨进行一定程度的

旋转，一方面便于对驱动臂、螺旋桨进行折叠收纳，降低了驱动臂、螺旋桨在运输时所占用

的空间，从而便于对无人机进行运输，另一方面通过对驱动臂、螺旋桨进行折叠可以对螺旋

桨之间的距离进行调整，使得无人机可以满足不同飞行场地、环境下使用，使得无人机的适

用范围更广，有利于提高无人机的工作效率。

[0025] 本实用新型通过启动伺服电机，伺服电机带动丝杆进行工作，此时移动轴套会在

丝杆上进行下降移动，当移动轴套在丝杆上进行下降移动时会通过连接条将支撑条进行撑

开，相比较现有的，本实用新型通过设置有支撑条，在支撑条的配合下可以增大无人机与地

面的接触面积，从而提高无人机降落的稳定性，使得无人机可以满足不同类型的地面降落

使用，能够满足现有的需要。

附图说明

[0026] 图1为本实用新型的立体结构示意图；

[0027] 图2为本实用新型的部分结构示意图；

[0028] 图3为本实用新型图2中A处放大结构示意图；

[0029] 图4为本实用新型中的支撑结构示意图。

[0030] 图中：101、无人机底盘；102、第一顶板；103、第二顶板；104、摄像头；105、天线；

106、连接臂；107、活动柱；200、支撑机构；  201、锥架；202、伺服电机；203、丝杆；204、移动轴

套；205、连接条；206、支撑条；207、压缩弹簧；208、缓冲接地座；300、折叠机构；301、同步带；

302、驱动臂；303、螺旋桨；304、驱动齿轮；  305、连接齿轮；306、连接套筒。

具体实施方式

[0031] 实施例1：

[0032] 请参阅图1‑3，本实用新型提供一种技术方案：多地形起落救援无人机，包括无人

机底盘101、以及安装于无人机底盘101底部的摄像头104、固定连接在无人机底盘101表面

的第一顶板102，第一顶板102表面转动连接有活动柱107，活动柱107远离第一顶板102的一
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端转动连接有第二顶板103，第二顶板103表面安装有天线105；活动柱107外壁上固定连接

有驱动臂302，驱动臂302表面安装有螺旋桨303；第一顶板102底部设置有折叠机构300，折

叠机构300包括安装在第一顶板102底部的驱动电机，驱动电机的输出端朝上并固定连接有

活动贯穿第一顶板102并延伸至第一顶板102表面的驱动齿轮304；驱动齿轮304的底部与第

一顶板102的表面非接触，第一顶板102表面转动连接有连接齿轮305，连接齿轮305与驱动

齿轮304  相啮合，连接齿轮305表面固定连接有连接套筒306，活动柱107外壁上固定连接有

被接套筒，被接套筒、连接套筒306外壁上套接有同步带301。

[0033] 具体的，通过启动驱动电机，驱动电机带动驱动齿轮304进行相应的转动，驱动齿

轮304再带动连接齿轮305进行转动，连接齿轮  305通过连接套筒306配合同步带301再带动

被接套筒、驱动臂302、螺旋桨303进行相应的转动，相比较现有的，本实用新型通过对驱动

臂302、螺旋桨303进行一定程度的旋转，一方面便于对驱动臂302、螺旋桨303进行折叠收

纳，降低了驱动臂302、螺旋桨303在运输时所占用的空间，从而便于对无人机进行运输，另

一方面通过对驱动臂  302、螺旋桨303进行折叠可以对螺旋桨303之间的距离进行调整，使

得无人机可以满足不同飞行场地、环境下使用，使得无人机的适用范围更广，有利于提高无

人机的工作效率；

[0034] 其次驱动臂302上安装有抱闸机构，抱闸机构能够提高驱动臂  302、螺旋桨303的

稳定性，有利于提高了无人机的飞行平稳。

[0035] 实施例2：

[0036] 请参阅图1、2、4，本实用新型提供一种技术方案：多地形起落救援无人机，无人机

底盘101外壁上安装有连接臂106，连接臂106  底部设置有支撑机构200，支撑机构200包括

锥架201，锥架201固定连接在连接臂106底部，锥架201的内顶部安装有伺服电机202，伺服

电机202的输出端朝下并配合联轴器连接有丝杆203，丝杆203  的外壁上安装有移动轴套

204，移动轴套204外壁上活动连接有连接条205，连接条205远离移动轴套204的一端活动连

接有支撑条206；支撑条206的底部铰接在锥架201的内底部，锥架201的底部固定连接有压

缩弹簧207，压缩弹簧207远离锥架201底部的一端固定连接有缓冲接地座208；缓冲接地座

208活动套设于锥架201的外部。

[0037] 具体的，通过启动伺服电机202，伺服电机202带动丝杆203进行工作，此时移动轴

套204会在丝杆203上进行下降移动，当移动轴套204在丝杆203上进行下降移动时会通过连

接条205将支撑条206  进行撑开，相比较现有的，本实用新型通过设置有支撑条206，在支撑

条206的配合下可以增大无人机与地面的接触面积，从而提高无人机降落的稳定性，使得无

人机可以满足不同类型的地面降落使用，能够满足现有的需要；

[0038] 其次通过设置有压缩弹簧207和缓冲接地座208，当无人机在降落时，在压缩弹簧

207与缓冲接地座208的配合下可以对无人机所受到地面的冲击力进行削弱和缓冲，可有效

缓解无人机在降落时所受到的振动，从而避免了无人机受到损坏，提高了无人机的使用寿

命，整体的安全性较高。

[0039] 工作原理：对于本实用新型，在使用时，首先在需要进行无人机进行运输时，使用

者可以通过启动驱动电机，驱动电机带动驱动齿轮  304进行相应的转动，驱动齿轮304再带

动连接齿轮305进行转动，连接齿轮305通过连接套筒306配合同步带301再带动被接套筒、

驱动臂302、螺旋桨303进行相应的转动，通过对驱动臂302、螺旋桨  303进行一定程度的旋
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转，一方面便于对驱动臂302、螺旋桨303进行折叠收纳，降低了驱动臂302、螺旋桨303在运

输时所占用的空间，从而便于对无人机进行运输，另一方面，在无人机执行飞行任务时，通

过对驱动臂302、螺旋桨303进行折叠可以对螺旋桨303之间的距离进行调整，使得无人机可

以满足不同飞行场地、环境下使用，使得无人机的适用范围更广，有利于提高无人机的工作

效率；

[0040] 其次在无人机需要进行降落时，此时使用者通过启动伺服电机  202，伺服电机202

带动丝杆203进行工作，此时移动轴套204会在丝杆203上进行下降移动，当移动轴套204在

丝杆203上进行下降移动时会通过连接条205将支撑条206进行撑开，通过设置有支撑条 

206，在支撑条206的配合下可以增大无人机与地面的接触面积，从而提高无人机降落的稳

定性，使得无人机可以满足不同类型的地面降落使用，能够满足现有的需要；

[0041] 最后通过设置有压缩弹簧207和缓冲接地座208，当无人机在降落时，在压缩弹簧

207与缓冲接地座208的配合下可以对无人机所受到地面的冲击力进行削弱和缓冲，可有效

缓解无人机在降落时所受到的振动，从而避免了无人机受到损坏，提高了无人机的使用寿

命，整体的安全性较高。
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