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(57)摘要

本发明涉及扫地机器人领域，具体而言是一

种带有垃圾收集机构的扫地机器人。带有垃圾收

集机构的扫地机器人，包括扫地机器人本体，扫

地机器人本体内设置有单片机，扫地机器人本体

上的扫地机骨架上固定有扫地机轮子和万向轮，

扫地机骨架上还固定有主刷电机支架和主刷支

架，主刷电机支架上固定有主刷电机，主刷电机

驱动主刷旋转，还包括舵机、集尘盒、集尘盒支架

和集尘盒活动支架。本发明不使用吸尘器，当需

要收集垃圾时依靠升降扫地机内的集尘盒至贴

紧地面，通过主刷转动使垃圾进入集尘盒。理论

上此法能减小机器人电能消耗，并能够清扫稍大

一些的垃圾。
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1.带有垃圾收集机构的扫地机器人，包括扫地机器人本体，扫地机器人本体内设置有

单片机，扫地机器人本体上的扫地机骨架（101）上固定有扫地机轮子（100）和万向轮（102），

扫地机骨架（101）上还固定有主刷电机支架（103）和主刷支架，主刷电机支架上固定有主刷

电机（104），主刷电机（104）驱动主刷（105）旋转，主刷（105）一端与主刷电机（104）的电机轴

固定，另一端安装在主刷支架上，其特征在于还包括舵机（109）、集尘盒（108）、集尘盒支架

（106）和集尘盒活动支架（107），集尘盒（108）包括后侧开口的集尘框，集尘框前侧固定有集

尘臂（112），集尘框左右两侧设置有连接柱（110），舵机（109）固定在扫地机骨架（101）上，两

集尘盒支架（106）分别固定在扫地机骨架左右两侧，集尘框上的集尘臂（112）和舵机的舵机

臂铰接，集尘盒活动支架（107）上开有长圆孔和连接孔，集尘框左右两侧的连接柱分别活动

连接在左右两侧集尘盒活动支架上的连接孔上，左侧集尘盒活动支架上的长圆孔和左侧集

尘盒支架上的螺栓铰接，右侧集尘盒活动支架上的长圆孔和右侧集尘盒支架上的螺栓铰

接，集尘盒固定后位于主刷的前方且集尘框的后侧开口朝向主刷，舵机（109）和扫地机器人

本体内的单片机连接，集尘盒可以斜上斜下移动，集尘盒斜下运动贴紧地面后还向主刷方

向靠拢。

2.根据权利要求1所述的带有垃圾收集机构的扫地机器人，其特征在于扫地机器人本

体有规划路径能力，能够按矩形路线清扫垃圾。

3.根据权利要求2所述的带有垃圾收集机构的扫地机器人，其特征在于集尘框的后侧

开口处设置有塑料斜坡（111）。

4.根据权利要求3所述的带有垃圾收集机构的扫地机器人，其特征在于塑料斜坡（111）

上安装有橡胶条。
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带有垃圾收集机构的扫地机器人

技术领域

[0001] 本发明涉及扫地机器人领域，具体而言是一种带有垃圾收集机构的扫地机器人。

背景技术

[0002] 从目前来说，扫地机器人外壳形状都以圆盘型为主，驱动装置都是两主动轮加一

万向轮结构，垃圾收集装置为单一的吸尘器或外加轴状扫刷集中垃圾的吸尘器（如米家扫

地机器人）。但在收集垃圾的过程中机器人的电能持续转化为风能再转化为使垃圾上升到

达集尘盒内的机械能，这之中难免有很多能量流失，而且吸尘器产生的高噪声也是个问题。

发明内容

[0003] 本发明的目的提供一种带有垃圾收集机构的扫地机器人，能够在不使用吸尘器的

情况下完成收集垃圾的任务，减少能量损失，并在一定程度上降低噪音并能清扫稍大一些

的垃圾。

[0004] 为实现上述目的，本发明采用以下技术方案：带有垃圾收集机构的扫地机器人，包

括扫地机器人本体，扫地机器人本体内设置有单片机，扫地机器人本体上的扫地机骨架上

固定有扫地机轮子和万向轮，扫地机骨架上还固定有主刷电机支架和主刷支架，主刷电机

支架上固定有主刷电机，主刷电机驱动主刷旋转，主刷一端与电机轴固定且主刷轴与电机

轴同轴，另一端连在主刷支架上，还包括舵机、集尘盒、集尘盒支架和集尘盒活动支架，集尘

盒包括后侧开口的集尘框，集尘框前侧固定有集尘臂，集尘框左右两侧设置有连接柱，舵机

固定在扫地机骨架上，两集尘盒支架分别固定在扫地机骨架左右两侧，集尘框上的集尘臂

和舵机的舵机臂通过螺栓铰接，集尘盒活动支架上开有长圆孔和连接孔，集尘框左右两侧

的连接柱分别连接在左右两侧集尘盒活动支架上的连接孔上，左侧集尘盒活动支架上的长

圆孔和左侧集尘盒支架上的螺栓铰接，右侧集尘盒活动支架上的长圆孔和右侧集尘盒支架

上的螺栓铰接，集尘盒固定后位于主刷的前方且集尘框的后侧开口朝向主刷，舵机和扫地

机器人本体内的单片机连接。

[0005] 机器人向前行走时，集尘盒悬空，集尘盒位于主刷前方，主刷向前旋转从而将垃圾

向前扫，此时收集机构与地面接触的只有主刷（如图6所示，此时集尘盒悬空）。当触发要收

集垃圾任务时：主刷继续旋转，单片机收到触发信号并给舵机控制信号，舵机带动舵机臂旋

转，舵机臂另一端铰接在集尘盒集尘臂上，使得集尘盒向斜下方运动至贴紧地面（如图7所

示，此时集尘盒已下降至地面），因舵机继续旋转，此时集尘盒贴地面向主刷方向靠拢，此时

扫刷能够将垃圾扫入集尘盒内（如图8所示）。收集垃圾任务完成后，舵机转动，带动集尘盒

回到原位。当单片机收到倒垃圾信号时：舵机臂带动集尘盒移动至主刷处（如图8所示）,扫

刷反转，此时能够将垃圾从集尘盒内扫出。倒垃圾任务完成后，舵机转动，带动集尘盒回到

原位。

[0006] 上述的带有垃圾收集机构的扫地机器人，扫地机器人本体有规划路径能力，能够

按矩形路线清扫垃圾。因为清扫垃圾时扫地机仅做向前运动或直角转弯运动，所以灰尘会
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一直被主刷扫向前方，当机器人向前运动并判断前方没有障碍物时，能够随时执行收集垃

圾任务。

[0007] 上述的带有垃圾收集机构的扫地机器人，集尘框的后侧开口处设置有塑料斜坡。

[0008] 上述的带有垃圾收集机构的扫地机器人，塑料斜坡上安装有橡胶条。

[0009] 本发明不使用吸尘器，当需要收集垃圾时依靠升降扫地机内的集尘盒至贴紧地

面，通过主刷转动使垃圾进入集尘盒。理论上此法能减小机器人电能消耗，并能够清扫稍大

一些的垃圾。

附图说明

[0010] 图1为本发明的仰视图。

[0011] 图2为本发明的侧视图。

[0012] 图3为本发明的正视图。

[0013] 图4为集尘盒的示意图。

[0014] 图5为集尘盒的正视图。

[0015] 图6为集尘盒悬空时侧视图。

[0016] 图7为集尘盒已下降至地面向主刷靠拢状态图。

[0017] 图8为集尘盒正在收集垃圾状态图。

[0018] 图中：100-扫地机轮子，101-扫地机骨架，102-万向轮，103-主刷电机支架，104-主

刷电机，105-主刷，106-集尘盒支架，107-集尘盒活动支架，108-集尘盒，109-舵机，110-连

接柱，111-塑料斜坡，112-集尘臂。

具体实施方式

[0019] 图1-3表示集尘盒与主刷安装在扫地机器人位置，其中扫地机轮子100固定在扫地

机骨架101上，扫地机骨架101是塑料板，除集尘盒活动支架107外所有固定支架、舵机、电机

都安装在这上面，万向轮102固定在扫地机骨架101上，主刷电机支架103和主刷支架固定在

扫地机骨架101上，主刷电机104安装在主刷电机支架103上，能带动主刷旋转，主刷105一端

与电机轴固定，且主刷轴与电机轴同轴，另一端连在主刷支架上，主刷105旋转以清扫灰尘，

两集尘盒支架106分别固定在扫地机骨架101左右两侧，不能移动，两集尘盒活动支架107上

都设有长圆孔和连接孔，利用长圆孔和同侧集尘盒支架106上的螺栓铰接，利用连接孔连在

集尘盒同侧的连接柱上，可以活动，集尘盒108安装在主刷前方，可以斜上斜下移动，此时集

尘盒活动支架107可绕着集尘盒支架106上的螺栓转动，舵机109固定在扫地机骨架101上，

不能移动。

[0020] 图4-5是集尘盒108工程图，集尘盒包括后侧、上侧开口的集尘框，集尘框前侧固定

有集尘臂112，集尘框左右两侧设置有连接柱110，集尘框的后侧开口朝向主刷，集尘框的后

侧开口处还设置有塑料斜坡111，塑料斜坡111上安装有橡胶条。集尘框通过左右两侧的连

接柱和集尘盒活动支架107连接，集尘臂112通过螺栓铰接在舵机的舵机臂上。

[0021] 图6是集尘盒悬空时侧视图，图7为集尘盒已下降至地面，正在向主刷靠拢状态，图

8为集尘盒正在收集垃圾状态。此方案适合有规划路径能力，能够按矩形路线清扫垃圾的扫

地机器人使用，如：米家扫地机器人。因为清扫垃圾时扫地机仅做向前运动或直角转弯运
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动，所以灰尘会一直被主刷扫向前方，当机器人向前运动并判断前方没有障碍物时，能够随

时执行收集垃圾任务。
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图3
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图5

图6
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图8
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