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摘要:火星探测一直是人类空间探测的热点.“好奇号”火星车着陆６年多来,先后完成了１６次取样钻探,为人类

探测火星提供了直接依据.本文根据 NASA(美国国家航空航天局)公开的技术资料,围绕取样钻探的设计要求、
取样钻探系统结构设计及接触式稳定系统、辅助结构系统、压力和回转传递系统、封闭保护壳(稳定器)系统、钻头

系统、转盘系统、主动轴系统和冲击钻进系统等展开了论述.系统设计主要结合智能化、模块化、轻量化要求开展,
并先后经过１２次的室内联动测试,完成了同火星车的岩屑运移、样品处理分析、数据存储、仪器控制等系统的高度

集成,并通过机械臂完成了搭载试验.由于火星取样钻探的首次尝试和 NASA的技术保密原因,论文阐述的相关

内容仅作为我国开展火星取样钻探研究和地球深部智能钻探研究的参考.
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Abstract:Marsexplorationhasalwaysbeenahotspotinhumanspaceexploration．The“Curious”MarsRoverhas
beenlandingformorethansixyears,andithascompleted１６drillingsamplings,providingadirectbasisforhumans
torecognizeMars．ThispaperisbasedonthetechnicaldatapublishedbyNASA (NationalAeronauticsandSpace
Administration),aroundthedesignrequirementsofsamplingdrilling,samplingdrillingsystemstructuraldesign
andcontactstabilitysystem,auxiliarystructuralsystem,pressureandrotarytransmissionsystem,closedprotective
shell(stabilizer)systems,rotarydrillsystems,turntablesystems,driveshaftsystems,andimpactdrillingsystems
havebeendiscussed．Thesystemdesignismainlycombinedwithintelligent,modularandlightweightrequirements．
After１２timesofindoorlinkagetesting,ithascompletedthehighintegrationofthecuttings,processinganalysis,

datastorageandinstrumentcontroloftheMars．Thecarryingtestwascompletedbytherobotarm．Duetothefirst
attemptofMarssamplingdrillingandthetechnicalconfidentialityofNASA,therelevantcontentofthepaperisonＧ
lyusedasareferenceforstudyonMarssamplingdrillinganddeepearthintelligentdrillinginChina．
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０　引言

人类对火星的探测一直都是空间探测的热点.

１９６０年前苏联发射的首颗火星探测器拉开了这一

科学过程的序幕,此后,美国、俄罗斯、欧洲、日本、印
度和中国陆续实施了一系列的火星探测活动.由于

火星是距离地球最近的类地行星,其是否存在水和

生命,可否成为人类另外家园等问题是人类探测活

动的最初动力.同时,行星地质学家根据火星表面

的影像分析资料,初步建立了其表面可能的地层分

布情况[１－２],如图１所示,也进一步推动了人类认识

火星的进程.此外,近些年的探测活动同样推动了

材料、制造、通信等领域的技术进步.２０１８年５月,



美国“好奇号”火星车探测结果显示:火星上存在含

硫的有机质,同时甲烷浓度随季节更迭呈现规律性

变化[１],而这重大发现是依赖于其钻探样品自动分

析结果,因此,取样钻探是火星探测中不可或缺的关

键技术.

图１　火星表面可能的地层分布

“好奇号”火星车于２０１２年８月着陆,２０１３年２
月实施首次取样钻探,并成功完成直径为１６mm、
深度为６４mm 的钻孔作业.着陆６年来,其先后完

成了１６次取样钻探(截至２０１８年５月２０日)[３],为
科学家认识火星提供了直接依据,如图２所示.美

国国家航空航天局(NASA)火星探测中心公开的资

料显示,科研人员花费了十余年对火星钻探取样技

术展开研究[４－６],主要关注的是两大难点:其一是火

星不确定的环境因素;其二是取样钻探的动力技术

问题.尤其是针对火星样品的取样工艺问题[７－８].
科研人员认为获取岩屑的全面钻探工艺对动力的要

求要超过取心钻探工艺,且在不具备流体钻井液的

条件下,岩屑的有效排除同样是技术难点,因此,最
终确定了取心钻探工艺技术.由于“好奇号”火星钻

探是不同于传统钻探的智能、集成、轻量系统,加之

国外对核心技术的保密,本文依据现有技术资料,着
重介绍了取样技术的系统组成,有望对国内相关研

究提供参考.

图２　“好奇号”火星钻孔概况

１　钻探要求与系统组成

火星表面的环境和人类对其认知程度的限制,
使“好奇号”火星车取样钻探设计难度较大,不确定

的因素成为潜在的运行风险.依据行星地质学家已

掌握的基本环境、温度、地质因素,取样钻探系统在

设计中需要满足如下要求[１].
(１)长寿命运行要求.地球取样钻探的长寿命

一般以累积进尺深度作为衡量指标,“好奇号”钻探

长寿命的定义为:能够至少获取到火星表面８１个不

同地点的岩屑样品.由于目前样品是采用自动分析

系统完成预定科学目标,因此需要系统能够对不同

样品进行有效区分,重点是保证取样前系统的清洁

度,避免岩屑交叉混淆.另外,为了确保在无水环境

下的干钻顺利进行,选取冲击回转钻进工艺来提高

钻头的寿命,并要求能够实现自动换钻头１次,以确

保在不确定岩层的取样钻探质量.
(２)高效密封和极端条件下的系统稳定要求.
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火星表面的粉尘较大,而钻探系统又是依赖于各机

械组件的力学传递实现取样目标的,因此,需要对这

些组件进行高效密封,防止粉尘侵入后造成机械故

障.同时,不少取样地点都是位于崎岖不平的坡地

中,最大坡度为２０°,火星车极易发生滑移,造成钻

头卡钻,进而形成锁死状态.因此,要求钻头直径应

足够大,在一定深度条件下,保证岩屑采集的体积.
机械部分的设计应考虑复杂地形产生的极限荷载.

(３)相对独立的模块设计要求.取样钻探系统

是高度集成的智能系统,但在设计上需要各自保持

独立.模块设计目的是确保在极端条件下,某个机

构的力学、机械或者电子故障不会影响到其他机构.
比如对于钻头部分,一旦发生卡钻,可通过系统的强

力起拔而将钻头拉断后放弃,更换新钻头后可重新

作业.由于受到体积的限制,在室内测试中,技术人

员发现４０％的极端情况下,单纯依赖系统的强力起

拔无法实现拉断钻头,而利用冲击机构的辅助作用,
可大大减少极限起拔力.

根据上述设计要求,技术人员历经４年及１２次

室内联动测试,完成了取样钻探系统的结构设计,如
图３所示.钻探系统同岩屑运移系统、岩屑处理分

析系统、控制仪器系统、数据存储系统等高度模块化

集成为一体,再通过机械臂搭载于“好奇号”火星车

的前部.在实际取样钻探中,依靠机械臂的移动、转
动实现对取样地点的精准定位.取样钻探系统由８
个子系统构成,分别为接触式稳定系统、辅助结构系

统、压力和回转传递系统、封闭保护壳(稳定器)系
统、钻头系统、转盘系统、主动轴系统和冲击钻进系

统[９－１０],如图４所示.

图３　取样钻探系统结构设计

２　钻头系统

作为旋转扭矩和冲击荷载的承载体,钻头系统

是获取火星表面样品的关键.钻头直径为１６mm,
表面加工成螺旋深槽,便于钻屑的运移.钻头体的

外部是钻屑收集钢管,也是岩屑进入岩屑仓的唯一

通道,如图５所示.为了提高钻进过程的稳定性,岩
屑收集管具有较大的壁厚,同时在底部设有４个凹

槽,用于换钻前固定钻头体.钻头体上部同嵌在壳

体的轴承相连,而壳体又通过２个钛膜片连接到岩

屑收集管的上部.作为唯一固定钻头的轴承,其密

封性至关重要,设计中采用弹簧加压密封和集成外

罩保护,以提高其工作稳定性.岩屑仓位于钻头体

上部的腔体中,由前、后两部分仓体组成,两个仓体

通过单通道相连,在通道对面设有岩屑出口,是获取

到的样品进入岩屑运移系统的起始端.在岩屑仓上

部均匀分布８个卡孔,用于钻头系统同转盘系统相

连接,实现扭矩和冲击荷载的传递.
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图４　取样钻探系统组成

图５　取样钻头部分组成

３　转盘系统

同传统的钻进设备一样,转盘系统主要为钻头

提供扭矩,并实现钻头体的锁紧与释放,如图６所

示.该系统主要由电换向齿轮电动机驱动,电动机

通过齿轮传动装置驱动主轴.输出轴由机头轴承和

后部嵌入式轴承作为支撑,最大平均接触应力保持

较低状态,以防止润滑油降解失效.安装在轴上的

是耐久性较好的扭矩联轴器,用于钻头和主轴之间

的轴向、径向和角度运动.钻头的卡盘机构不仅能

够实现钻头的锁紧和释放,还可以进行钻头的自动

更换.该机构由８个不锈钢球组成,通过旋转凸轮

径向推出.凸轮由换向制动器进行控制,包括电动

换向减速电机、齿轮组和谐波传动装置.

图６　转盘驱动系统组成

转盘系统具有高效的密封和耐久性能,不受火

星空气中的尘埃颗粒和钻进产生的岩屑颗粒影响,
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同时,其极限荷载通过室内测试结果进行设定,确保

在卡钻时能够及时释放被表面卡住的钻头,实现对

整体系统的自动保护.润滑系统中采用了改进后的

Lub Lock４３０６型号干润滑剂,可有效降低极端条

件下结构的机械磨损.

４　冲击钻进系统

冲击钻进系统的结构相对较为简单,主要由重

锤、弹簧和壳体等组成,如图７所示.重锤的质量为

４００g,冲击的频率为３０Hz,可变冲击能量为００５
~０８J.弹簧具有较高的热膨胀系数,能够适应结

构内、外部的连接.壳体部分开有凹槽,用以嵌入弹

簧组,以保证内部组件径向尺寸的变化.同时,在壳

体内部设有三个导轨,其阳极氧化表面进行了抛光

处理,并由智能电子组件实现自动控制.整个冲击

钻进系统由位于美国加州的 BEIKimco公司(htＧ
tp://www．beikimco．com)研发,并展开了联动测

试.

图７　冲击钻进系统组成

５　回转钻进和稳定外壳系统

回转钻进和稳定外壳系统主要是将上部的压力

传递给钻头,实现轴向运动过程.其主要由三部分

组成:连接轴承、外壳体和回转主轴,如图８、图９所

示.在取样钻进中,回转主轴可提供恒定的１２０N
钻进压力;在完成取样后,还可提供回拉力进行提钻

作业.通过连接轴承,外壳体同转盘系统相连接,同
时,壳体外部的自加力紧固装置和支撑机构可对内

部元器件进行有效封装,以减少外部粉尘对系统稳

定性的干扰.回转主轴由６对滚动轴承组进行固

定,不同轴承的极限负载有所不同,以保证在特殊情

况下能够有效释放或拉断主轴,起到系统保护作用.
同时,为了准确获取压力的大小,在壳体内部设有多

个压力传感器,并由波形弹簧进行保护.室内±７０
℃条件下的测试结果显示,回转钻进系统具有较好

的稳定性,说明其在火星温度条件下可提供有效的

轴向压力传递.

图８　回转钻进系统组成

图９　密封保护壳系统组成

６　接触式稳定系统

接触式稳定系统包括钻进稳定装置和钻头稳定

装置,如图１０所示.在取样钻探中,该系统不仅对

钻进过程提供空间稳定性保护,也是为钻头提供开

始钻进命令的标志.当钻进稳定装置的两个铰接式

触端触及火星表面时,系统能够根据中心目标点的

位置对装置进行微调,以确保钻头中心同目标点相

重合.一旦确定好空间位置(两个触端需同时接触

火星表面),系统通过锁紧装置实现机械臂的三个平

移自由度和一个回转自由度的锁定,确保整个钻进

系统处于稳定状态,然后开始取样钻进.机械臂的

锁定是根据接触系统的触发力大小确定的,系统的

设定值为４０N,可通过弹簧和密封元件的调整实现

图１０　接触式稳定系统及极端条件室内测试(１０kN,－７０℃)
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触发和复位的双过程.
取样钻进系统经过室内温度(±７０ ℃)、力学

(１０kN)、气压(高、中、低)等多种变化环境的测试

后,又相继开展了同岩屑运移、处理分析等系统的联

动测试,验证其可靠性后进行了装载,为“好奇号”的
火星探测提供了最为直接的科学手段.

７　结论

本文根据 NASA的公开资料,分别从火星探测

意义、“好奇号”火星车取样钻探概况、取样钻探要求

和取样系统组成情况进行了论述,主要结论如下:
(１)火星表面不确定环境因素和取样钻探动力

技术问题是系统设计中应考虑的主要技术因素,取
样钻探工艺较全面钻探对动力要求低;

(２)取样钻探系统应围绕智能化、模块化、轻量

化展开,从系统组成上可划分为接触式稳定系统、辅
助结构系统、压力和回转传递系统、封闭保护壳(稳
定器)系统、钻头系统、转盘系统、主动轴系统和冲击

钻进系统;
(３)取样钻探系统技术原理同传统取心钻探既

有类似之处,也有自身特殊要求,特别是接口设计、
样品的收集、多因素影响下的密封和稳定性等需要

综合多学科先进技术完成;
(４)由于对火星的取样钻探是人类的首次尝试,

实施中出现技术问题无法避免,如:２０１６年底 －
２０１８年中旬,“好奇号“由于技术问题(未详细公开)
一度处于停滞状态,加之相关技术资料的保密性,火

星取样钻探的研究工作亟待加紧实施,也是进一步

认识火星的关键基础.
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