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(57)摘要

本实用新型公开了一种具有通信功能的光

伏清洗机器人，具体涉及光伏清洗机器人领域，

包括机体、水箱、清洁辊以及喷水组件，机体顶端

安装有水箱，机体前端安装有清洁辊，清洁辊顶

部配备有喷水组件，机体内设置有驱动组件，水

箱顶端安装有控制中心，控制中心顶端连接有天

线，机体后端安装有支架，支架上安装有吸污组

件，吸污组件一端与水箱连接，支架上安装有摄

像头。本实用新型具有能够远程对清洁机器人进

行控制，并能够对清洁机器人的工作信息进行接

收，且能够对清洗中产生的污水进行吸收过滤重

复使用，以及能够在工作过程中对光伏板是否有

裂痕进行监测的优点。
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1.一种具有通信功能的光伏清洗机器人，包括机体(1)、水箱(2)、清洁辊(5)以及喷水

组件(6)，所述机体(1)顶端安装有水箱(2)，所述机体(1)前端安装有清洁辊(5)，所述清洁

辊(5)顶部配备有喷水组件(6)，所述机体(1)内设置有驱动组件，其特征在于：所述水箱(2)

顶端安装有控制中心(3)，所述控制中心(3)顶端连接有天线(4)，所述机体(1)后端安装有

支架(7)，所述支架(7)上安装有吸污组件(8)，所述吸污组件(8)一端与水箱(2)连接，所述

支架(7)上安装有摄像头(9)。

2.根据权利要求1所述的一种具有通信功能的光伏清洗机器人，其特征在于：所述水箱

(2)一端与喷水组件(6)连接，且水箱(2)内设置有水位感应器(10)。

3.根据权利要求1所述的一种具有通信功能的光伏清洗机器人，其特征在于：所述控制

中心(3)包括控制模块(301)，所述控制模块(301)与驱动组件电性连接；

水位监测模块(302)，所述水位监测模块(302)与水位感应器(10)电性连接；

图像采集模块(303)，所述图像采集模块(303)与摄像头(9)电性连接；

信息处理模块(304)，所述信息处理模块(304)与图像采集模块(303)、水位监测模块

(302)以及控制模块(301)电性连接；

信号输送模块(305)，所述信号输送模块(305)与信息处理模块(304)电性连接，且信号

输送模块(305)通过5G网络连接有移动终端(11)。

4.根据权利要求3所述的一种具有通信功能的光伏清洗机器人，其特征在于：所述移动

终端(11)为手机、平板电脑或遥控器。

5.根据权利要求1所述的一种具有通信功能的光伏清洗机器人，其特征在于：所述吸污

组件(8)包括循环泵(801)，所述循环泵(801)的输水端与水箱(2)连接；

循环管(802)，所述循环管(802)一端与循环泵(801)抽水端连接；

刮板(803)，所述刮板(803)安装在支架(7)上，且顶端与循环管(802)另一端连接；

滤芯(804)，所述滤芯(804)安装在刮板(803)内；

海绵柱(805)，所述海绵柱(805)连接在滤芯(804)底端。

6.根据权利要求5所述的一种具有通信功能的光伏清洗机器人，其特征在于：所述刮板

(803)内开设有多个吸污孔，各所述吸污孔顶端均与循环管(802)连通，且各吸污孔内部顶

端均安装有滤芯(804)，所述海绵柱(805)插接在吸污孔底部，且海绵柱(805)直径尺寸大于

吸污孔内径尺寸。

7.根据权利要求5所述的一种具有通信功能的光伏清洗机器人，其特征在于：所述刮板

(803)底部安装有橡胶垫，所述橡胶垫上均匀开设有多个通孔，各所述通孔分别与顶端的吸

污孔对应配合，且通孔的内径尺寸小于吸污孔的内径尺寸。
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一种具有通信功能的光伏清洗机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及光伏清洗机器人技术领域，更具体地说，本实用新型涉及一种具

有通信功能的光伏清洗机器人。

背景技术

[0002] 太阳能作为一种源源不断的绿色能源，在世界各国的可持续发展策略中具有举足

轻重的作用，而太阳能光伏面板组件往往容易积尘并导致转化效率降低，通过清洗光伏面

板组件是提升发电效能的重要方式，而现有的对光伏面板的组件进行清洗通常采用清洁机

器人进行清洗。

[0003] 专利公布号CN218775248U的实用新型专利公开了一种光伏清洗机器人，包括主体

装置，该结构通过水箱与洒水装置的配合使用，水箱的水通过水管到达通管，再通过通管到

达喷水口，由喷水口喷出，再配合毛刷，达到清洗光伏板的作用效果，水箱的运用避免了在

清洗过大光伏板时外接水管的过长问题，同时避免了光伏清洗机器人在光伏板上向上运行

时外接水管造成的阻力从而导致电力消耗的问题，有利于让清洗距离不受制于水管长度，

通过毛刷与刮刷的配合使用，可以达到清理水渍的效果，毛刷配合喷水口喷出的水将光伏

板上的灰尘扫去，遗留的水渍被刮刷刮至缝隙排除，避免了水渍遗留造成水渍吸附细碎的

灰尘而导致的清洁又没完全清洁干净的问题，提高了清洁效果。

[0004] 但是该结构在实际使用时，由于对光伏板组件清洗时，为大面积清洗，清洗机器人

行程较远，该清洗机器人不具有通信功能，从而不便于远程控制，从而降低了实用性，同时，

采用刮板对废水进行刮除，而机器人一般在清洁过程中行驶是较慢的，从而导致废水容易

从刮板两侧流到两侧的光伏板上，从而造成清洁后的光伏板产生污渍，以及不能够在清洁

过程中对光伏板组件是否碎裂进行检查，从而降低了使用的便捷性以及实用性，因此，现提

出一种具有通信功能的光伏清洗机器人。

实用新型内容

[0005] 本实用新型技术方案针对于现有技术解决过于单一的技术问题，提供了显著不同

于现有技术的解决方案。为了克服现有技术的上述缺陷，本实用新型提供一种具有通信功

能的光伏清洗机器人，以解决上述背景技术中提出的问题。

[0006] 为实现上述目的，本实用新型提供如下技术方案：一种具有通信功能的光伏清洗

机器人，包括机体、水箱、清洁辊以及喷水组件，机体顶端安装有水箱，机体前端安装有清洁

辊，清洁辊顶部配备有喷水组件，机体内设置有驱动组件，水箱顶端安装有控制中心，控制

中心顶端连接有天线，机体后端安装有支架，支架上安装有吸污组件，吸污组件一端与水箱

连接，支架上安装有摄像头。

[0007] 通过操作人员手持移动终端对进行操作，天线对信号进行接收传输至信号输送模

块，信号输送模块接收的信息经过信息处理模块进行处理后传输到控制模块控制清洁机器

人运行，在机器人运行的过程中，所产生的污水经过刮板进行刮取，同时，循环泵运行，通过
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循环管对刮板底端的水进行抽取，且抽取的污水经过海绵柱吸收进行一次杂质过滤后，经

由滤芯进行深层过滤再次进入水箱内进行循环利用，从而提高对光伏板表面污水的清洁，

使得提高光伏板的清洁效果，在机体移动的过程中，支架上安装的摄像头对清洁后的光伏

板表面进行监测，并将拍摄的图像反馈与图像采集模块内，图像采集模块对传输的图像反

馈与信息处理模块与完整的光伏板图片进行对比，当光伏板产生裂痕时，将裂痕信息反馈

与信号输送模块，再由信号输送模块通过G网络传输到移动终端，以便于操作人员对损坏的

光伏板进行及时维修或更换。

[0008] 在清洁机器人清洁过程中，随着水箱内水位的减少，水位感应器时刻对水箱内的

水位进行监测，当水箱内水位过低时，反馈信号与水位监测模块，水位监测模块再将水位信

息传输至信号输送模块，信号输送模块通过G网络传输到移动终端，对操作人员进行提示，

以便于操作人员能够及时对水箱进行水量补充，以保障机器人的清洁效果。

[0009] 优选地，水箱一端与喷水组件连接，且水箱内设置有水位感应器。

[0010] 优选地，控制中心包括控制模块，控制模块与驱动组件电性连接。

[0011] 水位监测模块，水位监测模块与水位感应器电性连接。

[0012] 图像采集模块，图像采集模块与摄像头电性连接。

[0013] 信息处理模块，信息处理模块与图像采集模块、水位监测模块以及控制模块电性

连接。

[0014] 信号输送模块，信号输送模块与信息处理模块电性连接，且信号输送模块通过5G

网络连接有移动终端。

[0015] 优选地，移动终端为手机、平板电脑或遥控器。

[0016] 优选地，吸污组件包括循环泵，循环泵的输水端与水箱连接。

[0017] 循环管，循环管一端与循环泵抽水端连接。

[0018] 刮板，刮板安装在支架上，且顶端与循环管另一端连接。

[0019] 滤芯，滤芯安装在刮板内。

[0020] 海绵柱，海绵柱连接在滤芯底端。

[0021] 优选地，刮板内开设有多个吸污孔，各吸污孔顶端均与循环管连通，且各吸污孔内

部顶端均安装有滤芯，海绵柱插接在吸污孔底部，且海绵柱直径尺寸大于吸污孔内径尺寸。

[0022] 优选地，刮板底部安装有橡胶垫，橡胶垫上均匀开设有多个通孔，各通孔分别与顶

端的吸污孔对应配合，且通孔的内径尺寸小于吸污孔的内径尺寸。

[0023] 本实用新型的技术效果和优点：

[0024] 1、通过循环泵、循环管、刮板、滤芯以及海绵柱的设置，与现有技术相比，通过对光

伏板上清洁后产生的污水进行聚集，再对污水进行抽取，在抽取的过程中对污水进行过滤

后再充入水箱内进行重复利用，从而降低了水资源的浪费，同时提高了光伏板清洁的洁净

度，以及提高了机器人的清洁面积；

[0025] 2、通过控制中心、移动终端、水位感应器以及摄像头的设置，与现有技术相比，通

过对清洁后的光伏板进行图像采集，并自动对光伏板是否损坏进行自动比对，并能够将损

坏的光伏板信息自动传输到移动终端，以便于操作人员能够及时对光伏板进行维护或更

换，同时，能够对水箱内的水位进行监测，避免清洁机器人工作过程中水源缺失，从而保障

了清洁效果，以及能够进行远程控制，从而方便使得操作人员对清洁机器人的操作更加方
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便，且能够对清洁机器人的工作信息进行远程观察和记录，从而提高对清洁机器人操作的

便捷性，以及提高清洁机器人使用的实用性。

附图说明

[0026] 图1为本实用新型的整体结构示意图。

[0027] 图2为本实用新型的后视立体结构示意图。

[0028] 图3为本实用新型的吸污组件的结构示意图。

[0029] 图4为本实用新型的控制中心整体结构示意图。

[0030] 附图标记为：1、机体；2、水箱；3、控制中心；301、控制模块；302、水位监测模块；

303、图像采集模块；304、信息处理模块；305、信号输送模块；4、天线；5、清洁辊；6、喷水组

件；7、支架；8、吸污组件；801、循环泵；802、循环管；803、刮板；804、滤芯；805、海绵柱；9、摄

像头；10、水位感应器；11、移动终端。

具体实施方式

[0031] 下面将结合本实用新型实施例中的附图，对本实用新型实施例中的技术方案进行

清楚、完整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本实用新型一部分实施例，而不是全部的

实施例。基于本实用新型中的实施例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动前提下

所获得的所有其他实施例，都属于本实用新型保护的范围。

[0032] 如附图1‑4所示的一种具有通信功能的光伏清洗机器人，包括机体1、水箱2、清洁

辊5以及喷水组件6，机体1顶端安装有水箱2，机体1前端安装有清洁辊5，清洁辊5顶部配备

有喷水组件6，机体1内设置有驱动组件，水箱2顶端安装有控制中心3，控制中心3顶端连接

有天线4，机体1后端安装有支架7，支架7上安装有吸污组件8，吸污组件8一端与水箱2连接，

支架7上安装有摄像头9，通过操作人员手持移动终端11对进行操作，天线4对信号进行接收

传输至信号输送模块305，信号输送模块305接收的信息经过信息处理模块304进行处理后

传输到控制模块301控制清洁机器人运行，在机器人运行的过程中，所产生的污水经过刮板

803进行刮取，同时，循环泵801运行，通过循环管802对刮板803底端的水进行抽取，且抽取

的污水经过海绵柱805吸收进行一次杂质过滤后，经由滤芯804进行深层过滤再次进入水箱

2内进行循环利用，从而提高对光伏板表面污水的清洁，使得提高光伏板的清洁效果，在机

体1移动的过程中，支架7上安装的摄像头9对清洁后的光伏板表面进行监测，并将拍摄的图

像反馈与图像采集模块303内，图像采集模块303对传输的图像反馈与信息处理模块304与

完整的光伏板图片进行对比，当光伏板产生裂痕时，将裂痕信息反馈与信号输送模块305，

再由信号输送模块305通过5G网络传输到移动终端11，以便于操作人员对损坏的光伏板进

行及时维修或更换，在清洁机器人清洁过程中，随着水箱2内水位的减少，水位感应器10时

刻对水箱2内的水位进行监测，当水箱2内水位过低时，反馈信号与水位监测模块302，水位

监测模块302再将水位信息传输至信号输送模块305，信号输送模块305通过5G网络传输到

移动终端11，对操作人员进行提示，以便于操作人员能够及时对水箱2进行水量补充，以保

障机器人的清洁效果。

[0033] 如附图1所示，水箱2一端与喷水组件6连接，且水箱2内设置有水位感应器10。

[0034] 如附图4所示，控制中心3包括控制模块301，控制模块301与驱动组件电性连接。
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[0035] 水位监测模块302，水位监测模块302与水位感应器10电性连接，以便于对水箱2内

的水位进行实时监测。

[0036] 图像采集模块303，图像采集模块303与摄像头9电性连接，以便于对光伏板的清洁

度进行远程观看，以及能够对光伏板是否开裂进行检查。

[0037] 信息处理模块304，信息处理模块304与图像采集模块303、水位监测模块302以及

控制模块301电性连接。

[0038] 信号输送模块305，信号输送模块305与信息处理模块304电性连接，且信号输送模

块305通过5G网络连接有移动终端11，以便于对清洁机器人进行远程控制。

[0039] 如附图4所示，移动终端11为手机、平板电脑或遥控器，便于携带和操作。

[0040] 如附图3所示，吸污组件8包括循环泵801，循环泵801的输水端与水箱2连接。

[0041] 循环管802，循环管802一端与循环泵801抽水端连接。

[0042] 刮板803，刮板803安装在支架7上，且顶端与循环管802另一端连接。

[0043] 滤芯804，滤芯804安装在刮板803内，以便于对污水进行深层过滤，避免对水箱2内

的水造成污染。

[0044] 海绵柱805，海绵柱805连接在滤芯804底端，以便于能够对刮板803刮起的污水进

行更好的吸收，且能够对杂质进行吸附和过滤。

[0045] 如附图3所示，刮板803内开设有多个吸污孔，各吸污孔顶端均与循环管802连通，

且各吸污孔内部顶端均安装有滤芯804，海绵柱805插接在吸污孔底部，且海绵柱805直径尺

寸大于吸污孔内径尺寸，以便于海绵柱805安装的更加牢固，且避免吸水过多而滑出，同时

方便对海绵柱805进行拆卸更换和清洁。

[0046] 如附图3所示，刮板803底部安装有橡胶垫，橡胶垫上均匀开设有多个通孔，各通孔

分别与顶端的吸污孔对应配合，且通孔的内径尺寸小于吸污孔的内径尺寸，以便于降低对

光伏板表面的摩擦，避免光伏板损伤，同时，能够对海绵柱805进行支撑，提高海绵柱805安

装的稳固性。

[0047] 本实用新型工作原理：在利用本具有通信功能的光伏清洗机器人对光伏板进行清

洁时，通过操作人员手持移动终端11对进行操作，天线4对信号进行接收传输至信号输送模

块305，信号输送模块305接收的信息经过信息处理模块304进行处理后传输到控制模块301

控制清洁机器人运行，在机器人运行的过程中，所产生的污水经过刮板803进行刮取，同时，

循环泵801运行，通过循环管802对刮板803底端的水进行抽取，且抽取的污水经过海绵柱

805吸收进行一次杂质过滤后，经由滤芯804进行深层过滤再次进入水箱2内进行循环利用，

从而提高对光伏板表面污水的清洁，使得提高光伏板的清洁效果，在机体1移动的过程中，

支架7上安装的摄像头9对清洁后的光伏板表面进行监测，并将拍摄的图像反馈与图像采集

模块303内，图像采集模块303对传输的图像反馈与信息处理模块304与完整的光伏板图片

进行对比，当光伏板产生裂痕时，将裂痕信息反馈与信号输送模块305，再由信号输送模块

305通过5G网络传输到移动终端11，以便于操作人员对损坏的光伏板进行及时维修或更换；

[0048] 在清洁机器人清洁过程中，随着水箱2内水位的减少，水位感应器10时刻对水箱2

内的水位进行监测，当水箱2内水位过低时，反馈信号与水位监测模块302，水位监测模块

302再将水位信息传输至信号输送模块305，信号输送模块305通过5G网络传输到移动终端

11，对操作人员进行提示，以便于操作人员能够及时对水箱2进行水量补充，以保障机器人
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的清洁效果。

[0049] 本实用新型具有能够远程对清洁机器人进行控制，并能够对清洁机器人的工作信

息进行接收，且能够对清洗中产生的污水进行吸收过滤重复使用，以及能够在工作过程中

对光伏板是否有裂痕进行监测的优点。

[0050] 以上所述仅为本实用新型的优选实施例而已，并不用于限制本实用新型，凡在本

实用新型的精神和原则之内，所作的任何修改、等同替换、改进等，均应包含在本实用新型

的保护范围之内。
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