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(57)摘要

本实用新型公开了一种自动浇水小车，涉及

植物养护设备技术领域，解决了现有的浇水方式

多是需要人工进行操作，在频繁的浇水过程中需

要占用大量时间，带来较大的劳动负担的问题。

一种自动浇水小车，包括：自行平台和箱体；所述

自行平台的两侧均设置有履带轮结构；所述箱体

采用内部中空的矩形块结构，且箱体的内部中间

设置有隔断；箱体还包括有：超声波传感器，超声

波传感器设置于箱体的前侧底部；水泵，水泵固

定设置于箱体的内部前侧，且水泵顶部连接设置

有水管结构；控制器，控制器固定设置于箱体的

内部后侧；整个过程无需人工参与，浇水量和时

间均可以控制，提高了本装置的实用性。
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1.一种自动浇水小车，其特征在于，包括：自行平台（1）和箱体（2）；所述自行平台（1）的

两侧均设置有履带轮结构；所述箱体（2）采用内部中空的矩形块结构，且箱体（2）的内部中

间设置有隔断；箱体（2）还包括有：超声波传感器（204），超声波传感器（204）设置于箱体（2）

的前侧底部；水泵（207），水泵（207）固定设置于箱体（2）的内部前侧，且水泵（207）顶部连接

设置有水管结构；控制器（209），控制器（209）固定设置于箱体（2）的内部后侧，且控制器

（209）与水泵（207）电性连接，控制器（209）与超声波传感器（204）电性连接；湿度传感器

（205），湿度传感器（205）固定设置于箱体（2）的后壁左侧，且湿度传感器（205）与控制器

（209）电性连接；亮度传感器（206），亮度传感器（206）固定设置于箱体（2）的后壁左侧，且亮

度传感器（206）与控制器（209）电性连接；电瓶（208），电瓶（208）固定设置于箱体（2）的内部

前侧，且电瓶（208）与控制器（209）电性连接。

2.如权利要求1所述一种自动浇水小车，其特征在于：所述自行平台（1）还包括有：清理

刷（101），清理刷（101）共设置有两组，且两组清理刷（101）分别旋转设置于自行平台（1）前

侧的顶部两侧，清理刷（101）的底部与履带轮表面相接；传动轴（102），传动轴（102）采用圆

柱形结构，传动轴（102）旋转设置于自行平台（1）的顶部前侧，且传动轴（102）的两端均通过

传送带与自行平台（1）前侧的两组车轮传动连接，传动轴（102）的两端分别通过锥齿轮组与

两组清理刷（101）传动连接。

3.如权利要求2所述一种自动浇水小车，其特征在于：所述自行平台（1）还包括有：气缸

（103），气缸（103）固定设置于自行平台（1）的后侧顶部；剪叉机构（104），剪叉机构（104）设

置于自行平台（1）的顶部中间，且剪叉机构（104）与气缸（103）传动连接，剪叉机构（104）的

顶部设置有箱体（2）。

4.如权利要求1所述一种自动浇水小车，其特征在于：所述箱体（2）还包括有：太阳能板

（201），太阳能板（201）固定设置于箱体（2）的顶部；车灯（202），车灯（202）固定设置于箱体

（2）的前侧。

5.如权利要求4所述一种自动浇水小车，其特征在于：所述箱体（2）还包括有：清理喷头

（203），清理喷头（203）共设置有两组，且两组清理喷头（203）分别固定设置于箱体（2）前侧

的底部两侧，两组清理喷头（203）分别对应两组清理刷（101）的位置设置。
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一种自动浇水小车

技术领域

[0001] 本实用新型属于植物养护设备技术领域，更具体地说，特别涉及一种自动浇水小

车。

背景技术

[0002] 在夏天天气干燥的时候，需要频繁对于植物进行浇水，现有的浇水方式多是需要

人工进行操作，在频繁的浇水过程中需要占用大量时间，带来较大的劳动负担，这就需要一

种能够自动进行浇水的小车帮助解决。

[0003] 目前的浇水方式还存在有以下不足：

[0004] 1、现有的浇水方式多是需要人工进行操作，在频繁的浇水过程中需要占用大量时

间，带来较大的劳动负担；

[0005] 2、在通过自动小车浇水完毕后，车辆的履带轮上容易粘连大量的泥土，在小车返

程的过程中，就会使得泥土粘连到路面上，造成环境污染，增加了工作人员的清理负担。

实用新型内容

[0006] 为了解决上述技术问题，本实用新型提供一种自动浇水小车，以解决上述背景技

术中提出的现有的浇水方式多是需要人工进行操作，在频繁的浇水过程中需要占用大量时

间，带来较大的劳动负担的问题。

[0007] 本实用新型一种自动浇水小车的目的与功效，由以下具体技术手段所达成：

[0008] 一种自动浇水小车，包括：自行平台和箱体；所述自行平台的两侧均设置有履带轮

结构；所述箱体采用内部中空的矩形块结构，且箱体的内部中间设置有隔断；箱体还包括

有：超声波传感器，超声波传感器设置于箱体的前侧底部；水泵，水泵固定设置于箱体的内

部前侧，且水泵顶部连接设置有水管结构；控制器，控制器固定设置于箱体的内部后侧，且

控制器与水泵电性连接，控制器与超声波传感器电性连接。

[0009] 进一步的，所述自行平台还包括有：清理刷，清理刷共设置有两组，且两组清理刷

分别旋转设置于自行平台前侧的顶部两侧，清理刷的底部与履带轮表面相接；传动轴，传动

轴采用圆柱形结构，传动轴旋转设置于自行平台的顶部前侧，且传动轴的两端均通过传送

带与自行平台前侧的两组车轮传动连接，传动轴的两端分别通过锥齿轮组与两组清理刷传

动连接；气缸，气缸固定设置于自行平台的后侧顶部；剪叉机构，剪叉机构设置于自行平台

的顶部中间，且剪叉机构与气缸传动连接，剪叉机构的顶部设置有箱体。

[0010] 进一步的，所述箱体还包括有：太阳能板，太阳能板固定设置于箱体的顶部；车灯，

车灯固定设置于箱体的前侧。

[0011] 进一步的，所述箱体还包括有：清理喷头，清理喷头共设置有两组，且两组清理喷

头分别固定设置于箱体前侧的底部两侧，两组清理喷头分别对应两组清理刷的位置设置；

湿度传感器，湿度传感器固定设置于箱体的后壁左侧，且湿度传感器与控制器电性连接；亮

度传感器，亮度传感器固定设置于箱体的后壁左侧，且亮度传感器与控制器电性连接；电

说　明　书 1/3 页

3

CN 219248791 U

3



瓶，电瓶固定设置于箱体的内部前侧，且电瓶与控制器电性连接。

[0012] 与现有技术相比，本实用新型具有如下有益效果：

[0013] 通过设置有自行平台、箱体、太阳能板、超声波传感器、湿度传感器、亮度传感器、

水泵和控制器，通过预设的程序，能够使得自行平台按照路线进行移动，并完成整个浇水过

程，在自行平台的休眠期间，可以通过太阳能板对于电瓶进行充电，从而能够在主人不在家

时，使得自行平台仍然能够保持电量正常工作，通过超声波传感器能够在自行平台行走的

过程中对于前方情况进行探测，从而在遇到障碍物时能够进行避障，通过湿度传感器和亮

度传感器能够对于周围环境的湿度和光照强度进行检测，从而能够对于控制器提供反馈信

息，为浇水间隔时间提供一定的辅助决定信息，进一步提高了本装置的智能化，整个过程无

需人工参与，浇水量和时间均可以控制，提高了本装置的实用性。

[0014] 通过设置有清理刷、传动轴和清理喷头，自行平台向回行驶，在此过程中，通过清

理喷头将箱体内剩余的水流喷洒到自行平台两侧的履带轮上，在履带轮行走的同时通过传

动带带动传动轴同步旋转，传动轴通过锥齿轮组同步带动两组清理刷同步旋转，从而通过

清理刷配合清理喷头喷洒的水流将履带轮清理干净，避免自行平台在回程的过程中对周围

环境造成污染，保持环境的干净程度。

附图说明

[0015] 图1是本实用新型的整体前侧轴视结构示意图。

[0016] 图2是本实用新型的整体后侧轴视结构示意图。

[0017] 图3是本实用新型的整体侧视结构示意图。

[0018] 图4是本实用新型的箱体剖视状态下侧视结构示意图。

[0019] 图中，部件名称与附图编号的对应关系为：

[0020] 1、自行平台；101、清理刷；102、传动轴；103、气缸；104、剪叉机构；2、箱体；201、太

阳能板；202、车灯；203、清理喷头；204、超声波传感器；205、湿度传感器；206、亮度传感器；

207、水泵；208、电瓶；209、控制器。

具体实施方式

[0021] 下面结合附图和实施例对本实用新型的实施方式作进一步详细描述。

[0022] 实施例：

[0023] 如附图1至附图4所示：

[0024] 本实用新型提供一种自动浇水小车，包括：自行平台1和箱体2；自行平台1的两侧

均设置有履带轮结构；箱体2采用内部中空的矩形块结构，且箱体2的内部中间设置有隔断；

箱体2还包括有：超声波传感器204，超声波传感器204设置于箱体2的前侧底部；水泵207，水

泵207固定设置于箱体2的内部前侧，且水泵207顶部连接设置有水管结构；控制器209，控制

器209固定设置于箱体2的内部后侧，且控制器209与水泵207电性连接，控制器209与超声波

传感器204电性连接。

[0025] 其中，自行平台1还包括有：清理刷101，清理刷101共设置有两组，且两组清理刷

101分别旋转设置于自行平台1前侧的顶部两侧，清理刷101的底部与履带轮表面相接；传动

轴102，传动轴102采用圆柱形结构，传动轴102旋转设置于自行平台1的顶部前侧，且传动轴

说　明　书 2/3 页

4

CN 219248791 U

4



102的两端均通过传送带与自行平台1前侧的两组车轮传动连接，传动轴102的两端分别通

过锥齿轮组与两组清理刷101传动连接；气缸103，气缸103固定设置于自行平台1的后侧顶

部；剪叉机构104，剪叉机构104设置于自行平台1的顶部中间，且剪叉机构104与气缸103传

动连接，剪叉机构104的顶部设置有箱体2。

[0026] 其中，箱体2还包括有：太阳能板201，太阳能板201固定设置于箱体2的顶部；车灯

202，车灯202固定设置于箱体2的前侧。

[0027] 其中，箱体2还包括有：清理喷头203，清理喷头203共设置有两组，且两组清理喷头

203分别固定设置于箱体2前侧的底部两侧，两组清理喷头203分别对应两组清理刷101的位

置设置；湿度传感器205，湿度传感器205固定设置于箱体2的后壁左侧，且湿度传感器205与

控制器209电性连接；亮度传感器206，亮度传感器206固定设置于箱体2的后壁左侧，且亮度

传感器206与控制器209电性连接；电瓶208，电瓶208固定设置于箱体2的内部前侧，且电瓶

208与控制器209电性连接。

[0028] 通过采用上述技术方案，通过超声波传感器204能够在自行平台1行走的过程中对

于前方情况进行探测，从而在遇到障碍物时能够进行避障，通过湿度传感器205和亮度传感

器206能够对于周围环境的湿度和光照强度进行检测，从而能够对于控制器209提供反馈信

息，为浇水间隔时间提供一定的辅助决定信息，进一步提高了本装置的智能化。

[0029] 本实施例的具体使用方式与作用：

[0030] 本实用新型中，通过在控制器209内提前设定自行平台1的行走路径和浇水时间等

程序，进行浇水时，自行平台1根据固定路线前进到对对应位置，通过水泵207进行抽水，使

得水流储存在箱体2的内部后侧，然后自行平台1行进到浇水位置，通过气缸103带动剪叉机

构104运动，剪叉机构104带动箱体2进行升降，从而使得浇水管道适应浇水的高度和位置，

然后通过水泵207将水从箱体2抽出进行浇灌，浇灌完毕后，自行平台1向回行驶，在此过程

中，通过清理喷头203将箱体2内剩余的水流喷洒到自行平台1两侧的履带轮上，在履带轮行

走的同时通过传动带带动传动轴102同步旋转，传动轴102通过锥齿轮组同步带动两组清理

刷101同步旋转，从而通过清理刷101配合清理喷头203喷洒的水流将履带轮清理干净，避免

自行平台1在回程的过程中对周围环境造成污染，保持环境的干净程度，自行平台1回到起

点进行休眠，在休眠期间，可以通过太阳能板201对于电瓶208进行充电，从而能够在主人不

在家时，使得自行平台1仍然能够保持电量正常工作，通过超声波传感器204能够在自行平

台1行走的过程中对于前方情况进行探测，从而在遇到障碍物时能够进行避障，通过湿度传

感器205和亮度传感器206能够对于周围环境的湿度和光照强度进行检测，从而能够对于控

制器209提供反馈信息，为浇水间隔时间提供一定的辅助决定信息，进一步提高了本装置的

智能化。
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图3
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图4
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