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(57)摘要

本实用新型提供一种晶圆片精密刷洗机，涉

及洗刷机领域。该晶圆片精密刷洗机，包括清洗

载体，所述清洗载体的顶部包括有工作台。该晶

圆片精密刷洗机，通过设置的机器人，以及第一

机械臂、第一机械手、第二机械臂、第二机械手、

真空吸头和旋转连接件的配合设置，使机器人能

够通过旋转连接件转动第一机械臂和第二机械

臂，从而使第一机械臂和第二机械臂能够带动第

一机械手和第二机械手上的真空吸头围着工作

台移动，从而使真空吸头能够通过上料机构吸住

晶圆片，从而使吸住晶圆片的真空吸头能够通过

第一机械手和第二机械手依次送至粗洗机构、精

洗机构和氮气甩干机构进行清洗甩干，最后通过

下料机构获取刷洗后的晶圆片。
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1.一种晶圆片精密刷洗机，包括清洗载体(1)，其特征在于：所述清洗载体(1)的顶部包

括有工作台(3)，所述工作台(3)的底部与清洗载体(1)的顶部固定连接，所述工作台(3)的

顶部包括有进出料机构(5)、粗洗机构(6)、机器人(7)、氮气甩干机构(8)和精洗机构(9)，所

述进出料机构(5)的底部与工作台(3)顶部的左侧固定连接，所述粗洗机构(6)的底部与工

作台(3)顶部的右内侧固定连接，所述机器人(7)的底部与工作台(3)顶部的中部固定连接，

所述氮气甩干机构(8)与工作台(3)顶部的右外侧固定连接，所述精洗机构(9)的底部与工

作台(3)顶部的右侧固定连接，所述进出料机构(5)包括有上料机构(501)和下料机构

(502)，所述上料机构(501)的底部与工作台(3)顶部的左内侧固定连接，所述下料机构

(502)的底部与工作台(3)顶部的左外侧固定连接，所述机器人(7)包括有第一机械臂

(701)、第一机械手(702)、第二机械臂(703)、第二机械手(704)、真空吸头(705)和旋转连接

件(706)，所述旋转连接件(706)的一侧与机器人(7)的右侧固定连接，所述第一机械臂

(701)的一侧与旋转连接件(706)的右侧固定连接，所述第一机械手(702)的左侧与第一机

械臂(701)的右侧固定连接，所述第二机械臂(703)的一侧与旋转连接件(706)远离第一机

械臂(701)的一侧固定连接，所述第二机械手(704)的一侧与第二机械臂(703)的另一侧固

定连接，所述真空吸头(705)的底部与第二机械手(704)的顶部固定连接，所述氮气甩干机

构(8)包括有氮气喷头(801)，所述氮气喷头(801)的底端与工作台(3)的顶部插接。

2.根据权利要求1所述的一种晶圆片精密刷洗机，其特征在于：所述清洗载体(1)的底

部包括有支撑腿(101)和万向轮(102)，所述支撑腿(101)的顶端与清洗载体(1)底部的一侧

固定连接，所述万向轮(102)的顶部与清洗载体(1)顶部远离支撑腿(101)的一侧固定安装。

3.根据权利要求1所述的一种晶圆片精密刷洗机，其特征在于：所述清洗载体(1)顶部

的一侧包括有玻璃罩(2)，所述玻璃罩(2)底部的一侧与清洗载体(1)顶部的一侧固定连接。

4.根据权利要求3所述的一种晶圆片精密刷洗机，其特征在于：所述玻璃罩(2)的一侧

包括有密封窗(201)和清洗控制面板(202)，所述密封窗(201)的一侧与玻璃罩(2)的一侧固

定连接，所述控制面板的一侧与玻璃罩(2)远离密封窗(201)的一侧设置。

5.根据权利要求3所述的一种晶圆片精密刷洗机，其特征在于：所述玻璃罩(2)的顶部

包括有机箱(4)，所述机箱(4)的底部与玻璃罩(2)顶部的中部固定连接，所述机箱(4)的内

部包括有风机(401)，所述风机(401)的一侧与机箱(4)的内部设置。

6.根据权利要求1所述的一种晶圆片精密刷洗机，其特征在于：所述清洗载体(1)的一

侧包括有工控机(10)，所述工控机(10)的一侧与清洗载体(1)的一侧电性连接。

7.根据权利要求1所述的一种晶圆片精密刷洗机，其特征在于：所述真空吸头(705)的

数量有两个，所述两个真空吸头(705)的底部分别位于第一机械手(702)和第二机械手

(704)的顶部固定连接。

权　利　要　求　书 1/1 页

2

CN 208819846 U

2



一种晶圆片精密刷洗机

技术领域

[0001] 本实用新型涉及洗刷机技术领域，具体为一种晶圆片精密刷洗机。

背景技术

[0002] 目前市场上的晶圆片在生产加工的过程中，都会进行刷洗工序，但是目前晶圆片

的清洗工序，大多都是由工人进行人工清洗，而这样的工作方式效率低，并且操作手法不标

准，因此我们提出一种晶圆片精密刷洗机来解决上述所提出的问题。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的是提供一种结构合理且新颖，提高工作效率，操作手法统一化，

标准化的晶圆片精密刷洗机。

[0004] 技术方案

[0005] 为实现以上目的，本实用新型通过以下技术方案予以实现：一种晶圆片精密刷洗

机，包括清洗载体，所述清洗载体的顶部包括有工作台，所述工作台的底部与清洗载体的顶

部固定连接，所述工作台的顶部包括有进出料机构、粗洗机构、机器人、氮气甩干机构和精

洗机构，所述进出料机构的底部与工作台顶部的左侧固定连接，所述粗洗机构的底部与工

作台顶部的右内侧固定连接，所述机器人的底部与工作台顶部的中部固定连接，所述氮气

甩干机构与工作台顶部的右外侧固定连接，所述精洗机构的底部与工作台顶部的右侧固定

连接，所述进出料机构包括有上料机构和下料机构，所述上料机构的底部与工作台顶部的

左内侧固定连接，所述下料机构的底部与工作台顶部的左外侧固定连接，所述机器人包括

有第一机械臂、第一机械手、第二机械臂、第二机械手、真空吸头和旋转连接件，所述旋转连

接件的一侧与机器人的右侧固定连接，所述第一机械臂的一侧与旋转连接件的右侧固定连

接，所述第一机械手的左侧与第一机械臂的右侧固定连接，所述第二机械臂的一侧与旋转

连接件远离第一机械臂的一侧固定连接，所述第二机械手的一侧与第二机械臂的另一侧固

定连接，所述真空吸头的底部与第二机械手的顶部固定连接，所述氮气甩干机构包括有氮

气喷头，所述氮气喷头的底端与工作台的顶部插接。

[0006] 进一步的，所述清洗载体的底部包括有支撑腿和万向轮，所述支撑腿的顶端与清

洗载体底部的一侧固定连接，所述万向轮的顶部与清洗载体顶部远离支撑腿的一侧固定安

装。

[0007] 进一步的，所述清洗载体顶部的一侧包括有玻璃罩，所述玻璃罩底部的一侧与清

洗载体顶部的一侧固定连接。

[0008] 进一步的，所述玻璃罩的一侧包括有密封窗和清洗控制面板，所述密封窗的一侧

与玻璃罩的一侧固定连接，所述控制面板的一侧与玻璃罩远离密封窗的一侧设置。

[0009] 进一步的，所述玻璃罩的顶部包括有机箱，所述机箱的底部与玻璃罩顶部的中部

固定连接，所述机箱的内部包括有风机，所述风机的一侧与机箱的内部设置。

[0010] 进一步的，所述清洗载体的一侧包括有工控机，所述工控机的一侧与清洗载体的
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一侧电性连接。

[0011] 进一步的，所述真空吸头的数量有两个，所述两个真空吸头的底部分别位于第一

机械手和第二机械手的顶部固定连接。

[0012] 本实用新型提供的一种晶圆片精密刷洗机。具备以下有益效果：

[0013] 1、该晶圆片精密刷洗机，通过设置的机器人，以及第一机械臂、第一机械手、第二

机械臂、第二机械手、真空吸头和旋转连接件的配合设置，使机器人能够通过旋转连接件转

动第一机械臂和第二机械臂，从而使第一机械臂和第二机械臂能够带动第一机械手和第二

机械手上的真空吸头围着工作台移动，从而使真空吸头能够通过上料机构吸住晶圆片，从

而使吸住晶圆片的真空吸头能够通过第一机械手和第二机械手依次送至粗洗机构、精洗机

构和氮气甩干机构进行清洗甩干，最后通过下料机构获取刷洗后的晶圆片，从而使有效使

晶圆片的清洗能够高效的进行，解决了目前市场上的晶圆片通过人工清洗的方式效率低的

问题。

[0014] 2、该晶圆片精密刷洗机，通过设置的粗洗机构，以及精洗机构和氮气甩干机构的

配合设置，使第二机械手上的晶圆片到达粗洗机构的下方时第一机械手上的晶圆片到达精

洗机构的下方，从而使第一机械手和第二机械手上的晶圆片能够分别通过粗洗机构和精洗

机构进行初步清洗和最终清洗，从而使第一机械手上的晶圆片到达甩干机构上时，第二机

械手上的晶圆片到达精细机构的下方，从而使第二机械手上的晶圆片通过精细机构精细最

终清洗，第一机械手上的晶圆片通过氮气喷头喷出的氮气进行甩干工序，从而有效使晶圆

片的清洗工序能够标准化的进行，解决了目前市场上的晶圆片通过人工清洗的方式操作手

法不标准的问题。

附图说明

[0015] 图1为本实用新型结构立体图；

[0016] 图2为本实用新型结构俯视图；

[0017] 图3为本实用新型结构图1中进出料机构的放大图；

[0018] 图4为本实用新型结构图1中机器人的放大图。

[0019] 其中，1清洗载体、101支撑腿、102万向轮、2玻璃罩、201密封窗、202清洗控制面板、

3工作台、4机箱、401风机、5进出料机构、501上料机构、502下料机构、6粗洗机构、7机器人、

701第一机械臂、702第一机械手、703第二机械臂、704第二机械手、705真空吸头、706旋转连

接件、8氮气甩干机构、801氮气喷头、9精洗机构、10工控机。

具体实施方式

[0020] 如图1-4所示，本实用新型实施例提供一种晶圆片精密刷洗机，包括清洗载体1，清

洗载体1的底部包括有支撑腿101和万向轮102，支撑腿101的顶端与清洗载体1底部的一侧

固定连接，万向轮102的顶部与清洗载体1顶部远离支撑腿101的一侧固定安装，使支撑腿

101能够将清洗载体1支撑起来，使万向轮102能够便于清洗载体1移动，清洗载体1顶部的一

侧包括有玻璃罩2，玻璃罩2底部的一侧与清洗载体1顶部的一侧固定连接，使玻璃罩2能够

保障清洗载体1中加工的晶圆片内能够无尘清洗，玻璃罩2的顶部包括有机箱4，机箱4的底

部与玻璃罩2顶部的中部固定连接，机箱4的内部包括有风机401，风机401的一侧与机箱4的
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内部设置，使风机401能够将玻璃罩2内多余的氮气排出，清洗载体1的一侧包括有工控机

10，工控机10的一侧与清洗载体1的一侧电性连接，使工控机10能够控制清洗载体1的工作

方式，清洗载体1的顶部包括有工作台3，工作台3的底部与清洗载体1的顶部固定连接，工作

台3的顶部包括有进出料机构5、粗洗机构6、机器人7、氮气甩干机构8和精洗机构9，进出料

机构5的底部与工作台3顶部的左侧固定连接，粗洗机构6的底部与工作台3顶部的右内侧固

定连接，机器人7的底部与工作台3顶部的中部固定连接，氮气甩干机构8与工作台3顶部的

右外侧固定连接，精洗机构9的底部与工作台3顶部的右侧固定连接，进出料机构5包括有上

料机构501和下料机构502，上料机构501的底部与工作台3顶部的左内侧固定连接，下料机

构502的底部与工作台3顶部的左外侧固定连接，机器人7包括有第一机械臂701、第一机械

手702、第二机械臂703、第二机械手704、真空吸头705和旋转连接件706，旋转连接件706的

一侧与机器人7的右侧固定连接，第一机械臂701的一侧与旋转连接件706的右侧固定连接，

第一机械手702的左侧与第一机械臂701的右侧固定连接，第二机械臂703的一侧与旋转连

接件706远离第一机械臂701的一侧固定连接，第二机械手704的一侧与第二机械臂703的另

一侧固定连接，真空吸头705的底部与第二机械手704的顶部固定连接，真空吸头705的数量

有两个，两个真空吸头705的底部分别位于第一机械手702和第二机械手704的顶部固定连

接，使第一机械手702和第二机械手704上的真空吸头705均能够吸附晶圆片进行清洗，氮气

甩干机构8包括有氮气喷头801，氮气喷头801的底端与工作台3的顶部插接。

[0021] 使用时，使机器人7能够通过旋转连接件706转动第一机械臂701和第二机械臂

703，从而使第一机械臂701和第二机械臂703能够带动第一机械手702和第二机械手704上

的真空吸头705围着工作台3移动，从而使真空吸头705能够通过上料机构501吸住晶圆片，

从而使第二机械手704上的晶圆片到达粗洗机构6的下方时第一机械手702上的晶圆片到达

精洗机构9的下方，从而使第一机械手702和第二机械手704上的晶圆片能够分别通过粗洗

机构6和精洗机构9进行初步清洗和最终清洗，从而使第一机械手702上的晶圆片到达甩干

机构上时，第二机械手704上的晶圆片到达精细机构的下方，从而使第二机械手704上的晶

圆片通过精细机构精细最终清洗，第一机械手702上的晶圆片通过氮气喷头801喷出的氮气

进行甩干工序，从而使晶圆片的清洗工序能够高效并且标准化的进行，解决了目前市场上

的晶圆片通过人工清洗的方式操作手法不标准的问题。
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说　明　书　附　图 1/3 页

6

CN 208819846 U

6



图2
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图3

图4
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