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(57)摘要

本发明提供一种水上移动垃圾收集装置及

方法，属于水上漂浮物收集处理技术领域；该装

括包括外桶，所述外桶底部中心处设置有驱动机

构，内桶设置在外桶内并通过驱动机构支撑，所

述驱动机构驱使内桶在外桶内自由转动；所述外

桶及内桶的侧壁顶部对应设置有至少两个凸起

部，相邻凸起部之间形成进水口，外桶与内桶发

生相对转动时，外桶的进水口和凸起部能对内桶

的进水口实现开启或封闭；所述外桶上部外侧固

定设置有三角支架，其三个端部设置有推进器；

外桶下部外侧设置有复数个水泵，内壁设置有

GPS定位器；所述内桶底部及侧壁上均布有出水

口；本发明效率高，成本低，并且不需要人在水面

上进行作业，无落水风险。
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1.一种水上移动垃圾收集装置，其特征在于：包括外桶（1），所述外桶（1）底部中心处设

置有驱动机构（2），内桶（3）设置在外桶（1）内并通过驱动机构支撑，所述驱动机构驱使内桶

（3）在外桶（1）内自由转动；

所述外桶（1）及内桶（3）的侧壁顶部对应设置有至少两个凸起部，相邻凸起部之间形成

进水口，外桶（1）与内桶（3）发生相对转动时，外桶（1）的进水口和凸起部能对内桶（3）的进

水口实现开启或封闭；

所述外桶（1）上部外侧固定设置有三角支架（9），其三个端部设置有推进器（4）；外桶

（1）下部外侧设置有复数个水泵（5），内壁设置有GPS定位器（6）；

所述内桶（3）底部及侧壁上均布有出水口；

所述三角支架（9）上设置有全景摄像头。

2.根据权利要求1所述的一种水上移动垃圾收集装置，其特征在于：还包括电源以及控

制器，所述控制器分别与驱动机构（2）、推进器（4）、水泵（5）以及GPS定位器（6）通信连接，所

述电源为控制器、驱动机构（2）、推进器（4）以及水泵（5）供电。

3.根据权利要求1或2所述的一种水上移动垃圾收集装置，其特征在于：所述驱动机构

（2）包括舵机（7）、齿轮（8）以及转轴，其中舵机（7）设置在外桶（1）底部，其输出端通过齿轮

（8）与通过轴承定位在外桶（1）底部中心处的转轴一端连接，转轴另一端与内桶（3）底部中

心可拆卸连接。

4.根据权利要求1所述的一种水上移动垃圾收集装置，其特征在于：所述推进器（4）为

电机驱动的螺旋桨推进器。

5.根据权利要求1所述的一种水上移动垃圾收集装置的操作方法，其特征在于：包括如

下步骤

步骤一：启动，将水上移动垃圾收集装置置于水中，接通电源；

步骤二：进行注水操作，开启水泵（5），向外桶（1）内进行注水，当外桶（1）的进水口刚好

低于水平面时停止注水；

步骤三：移动，通过推进器（4）在全景摄像头的指引下将整个装置移动到目标作业水

域；

步骤四：收集作业，抵达目标水域后，驱动机构（2）驱动内桶（3）转动，开启内桶（3）的进

水口，并同时启动水泵（5）向外排水，使得进入内桶（3）的流量与水泵（5）抽出的流量达成平

衡状态，漂浮垃圾随水流进入内桶（3），完成收集后，驱动机构（2）驱动内桶（3）转动，关闭内

桶（3）上的进水口后，关闭水泵（5）；

步骤五：返回，通过水下推进器（4）将整个装置返回，对桶内垃圾进行处理。
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一种水上移动垃圾收集装置及方法

技术领域

[0001] 本发明属于水上漂浮物收集处理技术领域，具体涉及一种水上移动垃圾收集装置

及方法。

背景技术

[0002] 目前，水上垃圾处理主要以人工定期捕捞为主，依靠清污船对水上垃圾进行人工

打捞处理，存在清理效率低，工作强度大、耗时长等问题。此外，动用清污船的成本也比较

高，人员在船上进行操作也存在落水的风险。

[0003] 因此，现有技术中需要一种新的技术方案解决上述问题。

发明内容

[0004] 本发明旨在与提供一种水上移动垃圾收集装置及方法，解决上述背景技术中提到

的现有水上垃圾处理方式存在的清理效率低，工作强度大、耗时长以及成本高，人员在船上

进行操作也存在落水风险的问题。

[0005] 一种水上移动垃圾收集装置，包括外桶，所述外桶底部中心处设置有驱动机构，内

桶设置在外桶内并通过驱动机构支撑，所述驱动机构驱使内桶在外桶内自由转动；

[0006] 所述外桶及内桶的侧壁顶部对应设置有至少两个凸起部，相邻凸起部之间形成进

水口，外桶与内桶发生相对转动时，外桶的进水口和凸起部能对内桶的进水口实现开启或

封闭；

[0007] 所述外桶上部外侧固定设置有三角支架，其三个端部设置有推进器；外桶下部外

侧设置有复数个水泵，内壁设置有GPS定位器；

[0008] 所述内桶底部及侧壁上均布有出水口；

[0009] 所述三角支架上设置有全景摄像头。

[0010] 进一步，还包括电源以及控制器，所述控制器分别与驱动机构、推进器、水泵以及

GPS定位器通信连接，所述电源为控制器、驱动机构、推进器以及水泵供电。

[0011] 进一步，所述驱动机构包括舵机、齿轮以及转轴，其中舵机设置在外桶底部，其输

出端通过齿轮与通过轴承定位在外桶底部中心处的转轴一端连接，转轴另一端与内桶底部

中心可拆卸连接。

[0012] 进一步，所述推进器为电机驱动的螺旋桨推进器。

[0013] 一种水上移动垃圾收集装置的操作方法，包括如下步骤：

[0014] 步骤一：启动，将水上移动垃圾收集装置置于水中，接通电源；

[0015] 步骤二：进行注水操作，开启水泵，向外桶内进行注水，当外桶的进水口刚好低于

水平面时停止注水；

[0016] 步骤三：移动，通过推进器在全景摄像头的指引下将整个装置移动到目标作业水

域。

[0017] 步骤四：收集作业，抵达目标水域后，驱动机构驱动内桶转动，开启内桶的进水口，
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并同时启动水泵向外排水，使得进入内桶的流量与水泵抽出的流量达成平衡状态，漂浮垃

圾随水流进入内桶，完成收集后，驱动机构驱动内桶转动，关闭内桶上的进水口后，关闭抽

水泵；

[0018] 步骤五：返回，通过水下推进器将整个装置返回，对桶内垃圾进行处理。

[0019] 采用上述技术方案的本发明能够达成如下有益效果：

[0020] 本发明提供的一种水上移动垃圾收集装置，能在水面上自由移动，提高了回收垃

圾的效率，相比于清污船的处理方式，不但成本低，并且不需要人在水面上进行作业，无落

入风险。

附图说明

[0021] 图1为本发明装置的结构示意图一；

[0022] 图2为本发明装置的结构示意图二。

[0023] 图中，1‑外桶、2‑驱动机构、3‑内桶、4‑推进器、5‑水泵、6‑GPS定位器、7‑舵机、8‑齿

轮、9‑三角支架。

具体实施方式

[0024] 如图1‑2所示，一种水上移动垃圾收集装置，包括外桶1，所述外桶1底部中心处设

置有驱动机构2，内桶3设置在外桶1内并通过驱动机构支撑，驱动机构能够驱使内桶3在外

桶1内自由转动，内桶3底部及侧壁上均布有出水口；外桶1、驱动机构2以及内桶3所构成的

结构，和家用波轮式洗衣机滚筒和外壳的结构类似；

[0025] 所述外桶1及内桶3的侧壁顶部对应设置有至少两个凸起部，相邻凸起部之间形成

进水口，外桶1与内桶3发生相对转动时，外桶1的进水口和凸起部能对内桶3的进水口实现

开启或封闭，进水口开启，水流入内桶3，进水口关闭，水则不能进入内桶3；当然，凸起部的

数量也可以为一个，这是一种特殊的情况，就是在外桶1和内桶3上分别开一个缺口，缺口有

重叠时进水开启，无重叠时进水关闭，在功能上也能实现，但是这种结构存在的缺陷是，进

水位置只有一个，容易造成整个装置失去平衡造成倾覆的风险；

[0026] 所述外桶1上部外侧固定设置有三角支架9，具体为在外桶1外壁套设一个钢圈，三

角支架9与钢圈固定连接，三角支架9的三个端部设置有推进器4，推进器4为整个装置提供

行进的动力，外桶1下部外侧设置有复数个水泵5，用于向外桶1内进行抽水和注水操作；外

桶1内壁设置有GPS定位器6，该GPS定位器6要进行密封防水处理，其作用在于当本发明提供

的装置发生故障时，能够根据定位信号对装置进行救援回收；

[0027] 所述三角支架9上设置有全景摄像头。

[0028] 进一步，还包括电源以及控制器，所述控制器分别与驱动机构2、推进器4、水泵5以

及GPS定位器6通信连接，所述电源为控制器、驱动机构2、推进器4以及水泵5供电，需要说明

的是，电源以及控制器都需要做密封防水处理。

[0029] 进一步，所述驱动机构2包括舵机7、齿轮8以及转轴，其中舵机7设置在外桶1底部，

其输出端通过齿轮8与通过轴承定位在外桶1底部中心处的转轴一端连接，转轴另一端与内

桶3底部中心可拆卸连接；

[0030] 进一步，所述推进器为电机驱动的螺旋桨推进器。
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[0031] 一种水上移动垃圾收集装置的操作方法，其特征在于，包括如下步骤：

[0032] 步骤一：启动，将水上移动垃圾收集装置置于水中，接通电源；

[0033] 步骤二：进行注水操作，开启水泵5，向外桶1内进行注水，当外桶1的进水口刚好低

于水平面时停止注水；

[0034] 步骤三：移动，通过推进器4在全景摄像头的指引下将整个装置移动到目标作业水

域；

[0035] 步骤四：收集作业，抵达目标水域后，驱动机构2驱动内桶3转动，开启内桶3的进水

口，并同时启动水泵5向外排水，使得进入内桶3的流量与水泵5抽出的流量达成平衡状态，

漂浮垃圾随水流进入内桶3，完成收集后，驱动机构2驱动内桶3转动，关闭内桶3上的进水口

后，关闭抽水泵5；

[0036] 步骤五：返回，通过水下推进器4将整个装置返回，对桶内垃圾进行处理。
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图1

图2
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