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一种吸尘沉降室

(57)摘要

本发明提供一种吸尘沉降室，包括沉降室，

在所述沉降室内设有风机、第一吸尘口和第二吸

尘口；所述第一吸尘口位于沉降室的一端，第二

吸尘口位于沉降室的另一端，在沉降室的中心设

有风机；所述沉降室包括第一沉降箱、第二沉降

箱和总沉降箱；所述第一沉降箱位于沉降室的一

端并连通第一吸尘口，所述第二沉降箱位于沉降

室的另一端并连通第二吸尘口；上述结构；灰尘

通过第一吸尘口和第二吸尘口被吸入至降尘室

内，当灰尘在降尘室内流动时，较大颗粒的灰尘

由于重力的因素会被第一阻挡块阻挡从而脱开

了吸力进而落入到一级沉降槽内，由此将大颗粒

的灰尘进行收集，而小颗粒的灰尘重力较小则会

继续向总沉降箱流动，最终落入到二级沉降槽

内。
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1.一种吸尘沉降室，其特征在于：包括沉降室，在所述沉降室内设有风机、第一吸尘口

和第二吸尘口；所述第一吸尘口位于沉降室的一端，第二吸尘口位于沉降室的另一端，在沉

降室的中心设有风机；

所述沉降室包括第一沉降箱、第二沉降箱和总沉降箱，所述第一沉降箱位于沉降室的

一端并连通第一吸尘口，所述第二沉降箱位于沉降室的另一端并连通第二吸尘口，所述总

沉降箱位于第一沉降箱和第二沉降箱之间，所述风机位于总沉降箱的上方；

第一吸尘口与风机之间形成第一风流通道，第二吸尘口与风机之间形成第二风流通

道，第一风流通道为自第一吸尘口向总沉降箱方向向内向上倾斜设置，第二风流通道为自

第二吸尘口向总沉降箱方向向内向上倾斜设置；风机的一侧设有出风口；

在第一沉降箱和第二沉降箱的下方设有一级沉降槽，在总沉降箱下方设有二级沉降

槽；在一级沉降槽上方的第一沉降箱和第二沉降箱内设有第一阻挡块；

所述第一阻挡块包括第一主体、第一分流部和第二分流部，所述第一分流部设置在第

一主体的一端且第一分流部沿着第一主体的一端向下向外倾斜延伸；所述第二分流部设置

在第一主体的一端且第二分流部沿着第一主体的一端向上向外倾斜延伸设置，第一分流部

的末端的垂直投影部位于一级沉降槽内；

在第一沉降箱与总沉降箱的连接处以及第二沉降箱与总沉降箱的连接处上设有第二

阻挡块；所述第二阻挡块设置在沉降室的上端和下端；

当灰尘在降尘室内流动时，颗粒较大的灰尘在第一分流部向下向外倾斜设置的导流下

会直接落入到一级沉降槽，而较小的灰尘在第二分流部的向上向外的导流作用下则继续在

沉降室的上方流向二级沉降槽，最终落入到二级沉降槽内，由此使得灰尘进行多级的收集

储存；通过第二阻挡块进一步对灰尘的流动方向进行改变，从而使得灰尘的流速进一步下

降，保证灰尘能够更好的落入沉降槽内。

2.根据权利要求1所述的一种吸尘沉降室，其特征在于：在沉降室上端和下端的第二阻

挡块之间形成灰尘通道，灰尘通道的宽度小于第一阻挡块和第二阻挡块在灰尘通道方向上

投影的宽度。

3.根据权利要求1所述的一种吸尘沉降室，其特征在于：在第一沉降箱和第二沉降箱的

底部设有向一级沉降槽方向倾斜向下延伸设置的灰尘落料斜面。

4.根据权利要求2所述的一种吸尘沉降室，其特征在于：在第一沉降箱和总沉降箱之间

设有第一限位柱，所述第一限位柱的顶面靠近总沉降箱的一端向靠近第一沉降箱的一端倾

斜向下延伸设置；在第二沉降箱和总沉降箱之间设有第二限位柱，所述第二限位柱的顶面

靠近总沉降箱的一端向靠近第二沉降箱的一端倾斜向下延伸设置；位于沉降室下端的第二

阻挡块设置在第一限位柱和第二限位柱的顶面上。

5.根据权利要求1所述的一种吸尘沉降室，其特征在于：第一分流部的末端的靠近一级

沉积槽的端面向上倾斜设置，第一分流部的末端远离一级沉积槽的端面向下倾斜设置，第

二分流部的末端靠近风机一侧的端面向上向外倾斜设置，第二分流部的末端远离风机一侧

的端面向上向内倾斜设置。
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一种吸尘沉降室

技术领域

[0001] 本发明涉及吸尘沉降技术领域，具体涉及一种吸尘沉降室。

背景技术

[0002] 随着传统化石能源的逐渐枯竭和人们对环境污染问题的日益关注，太阳能光伏发

电作为主要绿色能源之一得到越来越多的应用，太阳能发电站的规模也达到了前所未有的

程度。然而在光伏电站实际运行过程中由于长期暴露在户外，空气中的灰尘微小颗粒很容

易积聚在光伏板表面形成积灰，导致光伏组件发电效率降低，给光伏发电企业带来巨大的

经济损失。因此，太阳能光伏板的清扫清洁成了光伏电站运行维护的重要课题。

[0003] 目前市场上的光伏清洁设备大多数是采用固定轨道式保持设备斜面上停留，且无

法移动搬走，还需要在每个光伏阵列上加装相同的设备，这不仅增加了成本，且弊端很多；

由于光伏阵列面积较大，距离也比较远，会导致机器人在自带的光伏板在沾满灰尘后得不

到及时的清洗；且机器人一旦转场则其固定轨道需要重新安装；另一方面，这种清洁机器人

不对灰尘进行收集，会容易造成二次污染。

[0004] 为解决上述问题，如中国专利申请号为201921791080.1，公布日为2020.06.12的

专利文献，其公开了一种太阳能光伏板清扫机器人，包括行走机构和爬升机构；所述行走机

构包括矩形框架，在矩形框架的前边框和后边框上分别连接有辊刷支架，辊刷支架上设置

有辊刷和辊刷驱动装置，在辊刷的内侧设置有吸尘嘴，吸尘嘴与设置在矩形框架上的吸尘

泵连接；在矩形框架的下面固定设置有横向行走轮，横向行走轮与横向行走驱动装置连接；

矩形框架的上面固定设置有龙门架，在龙门架下方、矩形框架内侧设置有爬升机构，龙门架

与爬升机构之间通过升降装置连接，所述爬升机构包括纵向行走驱动装置、纵向行走轮和

吸盘，所述吸盘与设置在矩形框架上的真空泵连接。该清扫机器人可实现对光伏板表面灰

尘自动清扫，移动灵活，工作效率高，能有效应用于多种光伏发电场所，是一种智能化的光

伏电池板清扫装置。

[0005] 该文献的结构，吸入到储尘袋内的灰尘没有做进一步的处理，因此，在储尘袋内的

大颗粒灰尘还是小颗粒灰尘都存在同一个地方，这样容易导致储尘袋容易储满从而需要经

常更换清理储尘袋，最终影响光伏板的清洁效率。

发明内容

[0006] 本发明的目的在于提供一种吸尘沉降室，结构简单，对灰尘进行多级处理，从而使

得吸尘的效果更好。

[0007] 为达到上述目的，一种吸尘沉降室，包括沉降室，在所述沉降室内设有风机、第一

吸尘口和第二吸尘口；所述第一吸尘口位于沉降室的一端，第二吸尘口位于沉降室的另一

端，在沉降室的中心设有风机。

[0008] 所述沉降室包括第一沉降箱、第二沉降箱和总沉降箱，所述第一沉降箱位于沉降

室的一端并连通第一吸尘口，所述第二沉降箱位于沉降室的另一端并连通第二吸尘口，所
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述总沉降箱位于第一沉降箱和第二沉降箱之间，所述风机位于总沉降箱的上方。

[0009] 第一吸尘口与风机之间形成第一风流通道，第二吸尘口与风机之间形成第二风流

通道，第一风流通道为自第一吸尘口向总沉降箱方向向内向上倾斜设置，第二风流通道为

自第二吸尘口向总沉降箱方向向内向上倾斜设置；风机的一侧设有出风口。

[0010] 在第一沉降箱和第二沉降箱的下方设有一级沉降槽，在总沉降箱下方设有二级沉

降槽；在一级沉降槽上方的第一沉降箱和第二沉降箱内设有第一阻挡块。

[0011] 上述结构的吸尘降尘室，通过风机抽出沉降室内的空气使得沉降室内产生空气负

压，灰尘通过第一吸尘口和第二吸尘口被吸入至降尘室内，当灰尘在降尘室内流动时，较大

颗粒的灰尘由于重力的因素会被第一阻挡块阻挡从而脱开了吸力进而落入到一级沉降槽

内，由此将大颗粒的灰尘进行收集，而小颗粒的灰尘重力较小则会继续向总沉降箱流动，最

终落入到二级沉降槽内，由此使得灰尘进行多级的收集储存，且通过第一阻挡块的设置，使

得可以延长灰尘的流动路程，使得灰尘的流速下降，保证灰尘更好的落入沉降槽内，同时该

结构仅仅采用风机以及第一阻挡块一级沉降槽即可实现清扫以及灰尘的收集，结构简单且

可靠。

[0012] 进一步的，所述第一阻挡块包括第一主体、第一分流部和第二分流部，所述第一分

流部设置在第一主体的一端且第一分流部沿着第一主体的一端向下向外倾斜延伸；所述第

二分流部设置在第一主体的一端且第二分流部沿着第一主体的一端向上向外倾斜延伸设

置，第一分流部的末端的垂直投影部位于一级沉降槽内。

[0013] 由此设置，使得灰尘的流动方向变为两道，颗粒较大的灰尘在第一分流部向下向

外倾斜设置的导流下会直接落入到一级沉降槽，而较小的灰尘在第二分流部的向上向外的

导流作用下则继续在沉降室的上方流向二级沉降槽，且由于颗粒较大的灰尘重量较大，从

而在第一分流部的导流作用下更加容易且可靠地进入到一级沉降槽内，由此实现灰尘的多

级收集。

[0014] 进一步的，在第一沉降箱与总沉降箱的连接处以及第二沉降箱与总沉降箱的连接

处上设有第二阻挡块；所述第二阻挡块设置在沉降室的上端和下端，在沉降室上端和下端

的第二阻挡块之间形成灰尘通道，灰尘通道的宽度小于第一阻挡块和第二阻挡块在灰尘通

道方向上投影的宽度。由此设置，通过第二阻挡块进一步对灰尘的流动方向进行改变，从而

使得灰尘的流速进一步下降，保证灰尘能够更好的落入沉降槽内，且通过设置灰尘通道的

宽度大小，防止进入到风机内的灰尘反流。

[0015] 进一步的，在第一沉降箱和第二沉降箱的底部设有向一级沉降槽方向倾斜向下延

伸设置的灰尘落料斜面。由此设置，若有灰尘落在第一沉降箱或第二沉降箱底部而没有直

接落入到一级沉降槽内时，由于灰尘落料斜面的倾斜设置，同时通过沉降室内的空气流动

的带动下即可将灰尘带动并沿着该斜面向一级沉降槽落入，从而确保灰尘能准确的落入一

级沉降槽。

[0016] 进一步的，在第一沉降箱和总沉降箱之间设有第一限位柱，所述第一限位柱的顶

面靠近总沉降箱的一端向靠近第一沉降箱的一端倾斜向下延伸设置；在第二沉降箱和总沉

降箱之间设有第二限位柱，所述第二限位柱的顶面靠近总沉降箱的一端向靠近第二沉降箱

的一端倾斜向下延伸设置；位于沉降室下端的第二阻挡快设置在第一限位柱和第二限位柱

的顶面上。由此设置，通过倾斜设置的限位柱，保证落在限位柱上方的灰尘能够落入到一级
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沉降槽内。

[0017] 进一步的，第一分流部的末端的靠近一级沉积槽的端面向上倾斜设置，第一分流

部的末端远离一级沉积槽的端面向下倾斜设置，第二分流部的末端靠近风机一侧的端面向

上向外倾斜设置，第二分流部的末端远离风机一侧的端面向上向内倾斜设置。

[0018] 以上设置，由于第一分流部末端下端面向上倾斜设置，能使得进去到一级沉降槽

之后的其它灰尘能在第一分流部的导向作用下进入到灰尘通道内，而在第一分流部末端上

端面向下倾斜设置，使得部分通过第二分流部的较大颗粒能在第一分流部末端上端面的导

向下进入到一级沉降槽内。

附图说明

[0019] 图1为本发明的清洁光伏板的履带式机器人的结构示意图。

[0020] 图2为本发明的沉降室的内部结构示意图。

[0021] 图3为本发明在吸尘时灰尘的流动方向图。

[0022] 图4为本发明的行走机构的爆炸示意图。

[0023] 图5为本发明的清洁机构的爆炸示意图。

[0024] 图6为图5中A处的放大图。

[0025] 图7为本发明的清洁光伏板的履带式机器人的俯视图。

[0026] 图8为本发明的清洁光伏板的履带式机器人的工作流程图。

具体实施方式

[0027] 下面结合附图和具体实施方式对本发明做进一步详细说明。

[0028] 如图1至图8所示，一种吸尘沉降室，所述吸尘沉降室应用于一种清洁光伏板的履

带式机器人上，所述清洁机器人包括底盘1、行走机构2和清洁机构3，所述行走机构2设置在

底盘1的两侧，在底盘1的两端设有清洁机构3，所述沉降室5设置在底盘1的中心并连接清洁

机构3。

[0029] 在沉降室5内设有风机42、第一吸尘口43和第二吸尘口44；所述第一吸尘口43位于

沉降室5的一端，第二吸尘口44位于沉降室5的另一端，在沉降室5的中心设有风机42。

[0030] 所述沉降室5包括第一沉降箱51、第二沉降箱52和总沉降箱53，所述第一沉降箱51

位于沉降室5的一端并连通第一吸尘口43，所述第二沉降箱52位于沉降室5的另一端并连通

第二吸尘口44，所述总沉降箱53位于第一沉降箱51和第二沉降箱52之间，所述风机42位于

总沉降箱53的上方。

[0031] 第一吸尘口43与风机42之间形成第一风流通道431，第二吸尘口44与风机42之间

形成第二风流通道441，第一风流通道431为自第一吸尘口43向总沉降箱53方向向内向上倾

斜设置，第二风流通道441为自第二吸尘口44向总沉降箱53方向向内向上倾斜设置；风机的

一侧设有出风口（图中未示出）。

[0032] 在第一沉降箱51和第二沉降箱52的下方设有一级沉降槽55，在总沉降箱53下方设

有二级沉降槽56；在一级沉降槽55上方的第一沉降箱51和第二沉降箱52内设有第一阻挡块

54。

[0033] 所述清洁机构3包括将灰尘收集至第一吸尘口43和第二吸尘口44的滚刷组件6。
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[0034] 上述结构，清洁机构3和沉降室5共同进行清洁作业，行走机构2驱动清洁机器人进

行行走，在行走的过程中清洁机构3通过滚刷组件6将沿路上的灰尘进行清洁收集，提高清

洁自动化程度，沉降室通过风机42抽出降尘室内的空气使得降尘室内产生空气负压，从而

使得被滚刷组件6收集的灰尘通过第一吸尘口43和第二吸尘口44被吸入至沉降室5内，当灰

尘在沉降室内流动时（灰尘在沉降室内的流动方向如图3中箭头所示），较大颗粒的灰尘由

于重力的因素会被第一阻挡块54阻挡从而脱开了吸力进而落入到一级沉降槽55内，由此将

大颗粒的灰尘进行收集，而小颗粒的灰尘重力较小则会继续向总沉降箱53流动，最终落入

到二级沉降槽56内，由此使得灰尘进行多级的收集储存，且通过第一阻挡块54的设置，使得

可以延长灰尘的流动路程，使得灰尘的流速下降，保证灰尘更好的落入沉降槽内。

[0035] 在本实施例中，在风机上还设有过滤网，当风机将沉降室内的空气抽出时，通过过

滤网对沉降室内的空气进行过滤并抽出，该风机为抽风机，即抽出空气使得沉降室内产生

空气负压的技术为现有技术中吸尘器的工作原理，具体有现有技术，在此不再累述。

[0036] 如图2所示，所述第一阻挡块54包括第一主体541、第一分流部542和第二分流部

543，所述第一分流部542设置在第一主体541的一端且第一分流部542沿着第一主体541的

一端向下向外倾斜延伸；所述第二分流部543设置在第一主体541的一端且第二分流部543

沿着第一主体541的一端向上向外倾斜延伸设置，灰尘通道的宽度α小于第一阻挡块和第二

阻挡块在灰尘通道方向上投影的宽度β。由此设置，使得灰尘的流动方向变为两道，颗粒较

大的灰尘在第一分流部向下向外倾斜设置的导流下会直接落入到一级沉降槽55，而较小的

灰尘在第二分流部的向上向外的导流作用下则继续在沉降室5的上方流向二级沉降槽56，

且由于颗粒较大的灰尘重量较大，从而在第一分流部的导流作用下更加容易且可靠地进入

到一级沉降槽内，由此实现灰尘的多级收集。

[0037] 如图2所示，在第一沉降箱51与总沉降箱53的连接处以及第二沉降箱52与总沉降

箱53的连接处上设有第二阻挡块57；所述第二阻挡块57设置在沉降室5的上端和下端，在沉

降室5上端和下端的第二阻挡块57之间形成灰尘通道571，灰尘通道的宽度小于第一阻挡块

和第二阻挡块在灰尘通道方向上投影的宽度。由此设置，通过第二阻挡块57进一步对灰尘

的流动方向进行改变，从而使得灰尘的流速进一步下降，保证灰尘能够更好的落入沉降槽

内，且通过设置灰尘通道的宽度大小，防止进入到风机内的灰尘反流。

[0038] 如图2所示，在第一沉降箱51和第二沉降箱52的底部设有向一级沉降槽55方向倾

斜向下延伸设置的灰尘落料斜面58。由此设置，若有灰尘落在第一沉降箱51或第二沉降箱

52底部而没有直接落入到一级沉降槽55内时，由于灰尘落料斜面58的倾斜设置，同时通过

沉降室5内的空气流动的带动下即可将灰尘带动并沿着该斜面向一级沉降槽55落入，从而

确保灰尘能准确的落入一级沉降槽。

[0039] 如图2所示，在第一沉降箱51和总沉降箱53之间设有第一限位柱501，所述第一限

位柱501的顶面靠近总沉降箱53的一端向靠近第一沉降箱51的一端倾斜向下延伸设置；在

第二沉降箱52和总沉降箱53之间设有第二限位柱502，所述第二限位柱502的顶面靠近总沉

降箱53的一端向靠近第二沉降箱52的一端倾斜向下延伸设置；位于沉降室下端的第二阻挡

快设置在第一限位柱和第二限位柱的顶面上。由此设置，通过倾斜设置的限位柱，保证落在

限位柱上方的灰尘能够落入到一级沉降槽内。

[0040] 如图4所示，所述行走机构2包括行走安装板21、行走外壳22、行走电机23、行走主
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动轮24、行走从动轮25和行走履带26，所述行走安装板21固定在底盘1上，所述行走从动轮

25通过行走从动轮轴（图中未示出）转动的安装在行走安装板21的一端，所述行走主动轮24

位于行走安装板21的另一端，所述行走电机23设置在底盘1上，行走电机23的驱动轴穿过行

走安装板21与行走主动轮24连接，所述行走履带26缠绕在行走主动轮24和行走从动轮25之

间；所述行走外壳22设置在行走安装板21上且盖在行走履带26的上方。由此设置，当需要对

光伏板进行清洁时，通过行走电机23驱动行走主动轮24转动并带动行走从动轮25转动，进

而带动行走履带26进行移动，当需要进行转向时，只需位于底盘1两侧的其中一个行走电机

停止转动，靠另一个行走电机转动即可实现转向，简单且有效，在本实施例中，行走机构的

转向方式为常见的履带式行走装置的转向方法，具体为现有技术，在此不再累述。

[0041] 如图5和图6所示，所述清洁机构3还包括滚刷驱动组件31，所述滚刷驱动组件31包

括滚刷驱动电机311、滚刷驱动轮312、滚刷驱动从动轮313和滚刷驱动带314；所述滚刷驱动

电机311通过滚刷安装架315安装在沉降室5上，在滚刷驱动电机311的驱动轴上设有滚刷驱

动轮312；所述滚刷组件6设置在沉降室5的顶端且位于滚刷驱动组件31下方，所述滚刷驱动

从动轮313设置在滚刷组件6上，在滚刷驱动从动轮313与滚刷驱动轮312之间设有滚刷驱动

带314。由此设置，通过滚刷驱动电机驱动滚刷组件工作进行灰尘的收集。

[0042] 如图5至图7所示，所述滚刷组件6包括第一滚刷安装架61、第二滚刷安装架62、滚

刷驱动轴63、滚刷升降舵机64、第一升降臂65、第二升降臂66、第一滚刷67和第二滚刷68；所

述滚刷升降舵机64设置在沉降室5顶端的一侧，在滚刷升降舵机64的驱动轴上设有第一升

降臂65，所述第一升降臂65上设有第一滚刷安装架61；第二升降臂66通过第二升降臂连接

轴（图中未示出）转动得设置在沉降室5顶端的另一侧，在第二升降臂66上设有第二滚刷安

装架62，所述滚刷驱动轴63设置在第一滚刷安装架61和第二滚刷安装架62之间，所述滚刷

驱动轴63的一端穿过第一滚刷安装架61的一端并通过第一滚刷轴承（图中未示出）连接在

第一滚刷安装架61的另一端，在第一滚刷安装架61上的滚刷驱动轴63上设有第一滚刷67；

所述滚刷驱动轴63的另一端穿过第二滚刷安装架62的一端并通过第一滚刷轴承（图中未示

出）连接在第二滚刷安装架62的另一端，在第二滚刷安装架62上的滚刷驱动轴63上设有第

二滚刷68；所述滚刷驱动从动轮313设置在第一滚刷安装架61和第二滚刷安装架62之间的

滚刷驱动轴63上。

[0043] 由此设置，当要进行光伏板的清洁时，滚刷驱动电机311启动带动滚刷驱动轮312

转动进而带动滚刷驱动从动轮313转动进而驱动滚刷驱动轴63进行转动，从而带动第一滚

刷67和第二滚刷68进行转动，当需要对第一滚刷67和第二滚刷68进行升降时，滚刷升降舵

机64转动带动第一升降臂65和第二升降臂66上下摆动实现升降动作，由此，在清洁机器人

移动时即可实现光伏板的清洁。

[0044] 如图7所示，底盘1的两端的清洁机构3为中心对称方式放置；所述第一滚刷67为右

旋螺纹结构，所述第二滚刷68为左旋螺纹结构；第一吸尘口43和第二吸尘口44的位置位于

第一滚刷67和第二滚刷68的之间。由此设置，通过第一滚刷67的右旋螺纹和第二滚刷68的

左旋螺纹结构，在第一滚刷67和第二滚刷68在转动时，第一滚刷67的螺纹结构则会向右方

进行导向移动，从而即可将位于底盘1左侧的灰尘集中收集至第一吸尘口43或第二吸尘口

44的位置上；第二滚刷68的螺纹结构则会向左方进行导向移动，从而即可将位于底盘右侧

的灰尘集中收集至第一吸尘口43或第二吸尘口44的位置上，由此即可方便第一吸尘口43或
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第二吸尘口44进行灰尘的吸入。

[0045] 如图2所示，第一分流部542的末端的靠近一级沉积槽55的端面向上倾斜设置，第

一分流部542的末端远离一级沉积槽55的端面向下倾斜设置，第二分流部543的末端靠近风

机42一侧的端面向上向外倾斜设置，第二分流部543的末端远离风机42一侧的端面向上向

内倾斜设置。

[0046] 以上设置，由于第一分流部末端下端面向上倾斜设置，能使得进去到一级沉降槽

之后的其它灰尘能在第一分流部的导向作用下进入到灰尘通道内，而在第一分流部末端上

端面向下倾斜设置，使得部分通过第二分流部的较大颗粒能在第一分流部末端上端面的导

向下进入到一级沉降槽内。

[0047] 如图8所示，上述的清洁光伏板的履带式机器人的工作方法，具体步骤包括：

[0048] （1）行走机构驱动清洁光伏板的履带式机器人在光伏板上进行移动。

[0049] （2）清洁机构和风机启动，对沿途的灰尘进行清洁。

[0050] （3）滚刷组件将灰尘收集至第一吸尘口和第二吸尘口。

[0051] （3.1）第一滚刷转动将底盘左侧的灰尘带动向右移动。

[0052] （3.2）第二滚刷转动将底盘右侧的灰尘带动向左移动。

[0053] （3.3）第一滚刷和第二滚刷带动的灰尘集中在第一吸尘口和第二吸尘口的位置。

[0054] （4）风机抽风将第一吸尘口和第二吸尘口的灰尘吸入至沉降室内。

[0055] （5）灰尘在沉降室内流动。

[0056] （6）大颗粒灰尘被第一阻挡块阻挡且在第一分流部向下向外倾斜设置的导流下通

过重力下落至一级沉降槽内。

[0057] （7）小颗粒灰尘在第二分流部的向上向外的导流作用下向总沉降箱内流动，最终

落入二级沉降槽内。

[0058] 上述结构，当需要对光伏板进行清洁时，行走电机驱动行走履带进行移动，在移动

的过程中，滚刷驱动电机驱动第一滚刷和第二滚刷转动，对清洁光伏板的履带式机器人沿

途上的灰尘进行清洁收集，当灰尘集中在第一吸尘口或第二吸尘口上时，风机将灰尘吸入

至沉降室内进行灰尘的收集，由于在底盘的前后两端都设有收集灰尘的清洁机构，因此，在

清洁光伏板的履带式机器人行走时，前端进行一次清洁，后端还可以再进行一次清洁，避免

了前端清洁时会有灰尘遗留的问题，提高了整体的清洁度。
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