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图 1

(57) Abstract: Disclosed are a vacuum dust suction device and a control method therefor, and a self-moving robot. The vacuum dust
suction device comprises a main body (100), the main body (100) being provided with dust inlets ( 110, 120), dust boxes ( 112, 122),
vacuum sources ( 111, 121) and a cleaning assembly (300), wherein the dust inlets ( 110, 120) comprise a first dust inlet ( 110) and a
second dust inlet ( 120) ；the dust boxes ( 112, 122) comprise a first dust box ( 112) and a second dust box ( 122) respectively corresponding
to the first dust inlet ( 110) and the second dust inlet (120); the vacuum sources ( 111, 121) comprise a first vacuum source ( 111)
connected to the first dust box ( 112) and a second vacuum source (121) connected to the second dust box (122); and the cleaning
assembly (300) comprises a rolling brush, the rolling brush being arranged in the second dust inlet (120); the first vacuum source ( 111)
provides suction to suck dust into the first dust box ( 112) through the first dust inlet ( 110), the second vacuum source (121) provides
suction to suck dust into the second dust box (122) through the second dust inlet (120). The vacuum dust suction device can be adapted
to the requirements of various working environments, with less dust, thorough cleaning, strong controllability and high dust removal
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efficiency in a cleaning process.

(57) 摘要 ：一种真 空 吸尘装 置及其控制方法和 自移动机器人，所 述真 空 吸尘装 置，包括本体 （100 ) ，本体
( 100 ) 上设有进尘 口 （110、 120 ) 、尘盒 （112 、 122 ) 、真 空源 （111、 121 ) 及清洁组件 （300 ) ，进尘 口
( 110 、 120 ) 包 括第 一进 尘 口 （110 ) 和 第 二进尘 口 （120 ) ，尘 盒 （112、 122 ) 包 括分 别对 应 第 一进尘 口
( 110 ) 、第 二进尘 口 （120 ) 的第一尘盒 （112 ) 和第二尘盒 （122 ) ，真空源 （111、 121 ) 包括与第一尘盒
( 112 ) 相连 的第一真空源 （111 ) 和与第二尘盒 （122 ) 相连 的第二真空源 （121 ) ，清洁组件 （300 ) 包括滚

刷 ，滚刷 设于第二进尘 口 （120 ) 内；所 述第 一真 空源 （111 ) 提供 吸力使灰尘经第 一进尘 口 （110 ) 吸入第
一尘盒 （112 ) ，所述第二真空源 （121 ) 提供 吸力使灰尘经第二进尘 口 （120 ) 吸入第二尘盒 （122 ) 。该真
空吸尘装置能够适应多种工作环境的需要，清洁过程 中扬尘小、清洁彻底 、可控性强且除尘效率高 。



真空吸尘装置及其控制方法和 自移动机器人

技术领域

本 发 明涉及一种 真空吸尘装置及 其控制方法和 自移动机器人 ，属于小家 电制造技

术领域 。

背景技术

智能扫地机 以其使用方便 高效而得 到广泛 的应 用 ，市场 上现有 的智能扫地机 主要

包括三种 结构 ，设有 纯 吸 口、纯滚刷或者 吸 口加滚刷 ，但无 论采 用上述 哪种 结构 ，都

属于 只有 一套 吸尘系 统 的机器 ，除尘效率低 。另外 ，吸 口加滚刷 的结构在单个真 空源

的前提下 ，不 能完全 吸走 由滚刷 扫尘时扬起 的灰尘 ， 同时 ，滚刷 扫起颗粒灰尘时也没

有 足够 的真空力将其 吸入尘盒 。因此 ，在造成二次扬 尘污 染 的同时 ，滚刷也做 了无 用

功 ，能效较低 。而在纯 吸 口、纯滚刷这两种 结构形式 中，除 了单个真 空源 能力有 限外 ，

为 了兼顾 大 、小颗粒和 灰尘 同时被 同一个 吸尘 口吸入 的 问题 ，吸尘 口一般都开 的 比较

大 ，开设位置 也都 比较 靠近地面 。这种 结构 的限制 ，使得 尘盒使 用率低 ，同时会 出现

不必要 的泄压现 象 ，无论是清 洁效率还是 吸尘系统 的利 用率 都会有所 下 降 。

发明内容

本 发 明所 要解 决 的技 术 问题在于针对现有技术 的不足 ，提供 一种真 空吸尘装置及

其控 制方法和 自移动机器人 ，能够适应 多种工作环 境 的需要 ，清 洁过程 中扬 尘小 、清

洁彻底 、可控性强且 除尘 效率 高 。

本 发 明所要解 决 的技 术 问题是通过 如下技 术方案实现 的：

一种 真空吸尘装置 ，包括本体 ，所述本体 上设有进尘 口、尘盒 、真 空源及清 洁组

件 ,所 述 进 尘 口包括 第 一进 尘 口和 第 二进 尘 口，所 述 尘盒包 括 分别对 应所 述 第 一进 尘

口、第二进尘 口的第 一尘盒和第 二尘盒 ，所述 真空源包括 与所述第一尘盒相连 的第 一

真 空源和 与所述第二尘盒相连 的第 二真 空源 ，所述清 洁组件包括滚刷 ，所述滚刷 设于

所述第二进尘 口内；所述第 一真 空源提供 吸力使灰尘经第 一进尘 口吸入第一尘盒 ，所

述第二真空源提供 吸力使 灰尘经第 二进尘 口吸入第 二尘盒 。

为 了便于控制 ，所述本体上还设有 识别单元及 与所述 识别单元 、所述 真空源 分别

相连 的控制单元 ；所述控 制单元根据所述 识别单元 发送 的识别信 息控 制第 一真 空源和 /

或第二真空源工作 。



具体 来说 ，所述 识别单元通过传感 单元 获得识别信 息 ；所述 识别信 息为灰尘信 息

或工作环境信 息 。

进 一步地 ，所述 识别单元通过输入端获得 识别信 息 ；所述输入端具体包括 ：人机

界面 、遥控器或 app 控制端 ；所述 识别信 息为通过 上述输入端输入 的指令 。

根据 需要 ，在 真 空吸尘装置 的前进方 向上 ，所述传感 单元设置在所述第一进 尘 口

的前方 。

为 了使清洁更加彻底 ，所述第 二进 尘 口的开 口面积 所述第 一进 尘 口的开 口面积 。

更进 一步地 ，所述第 一进尘 口设有刮条 组件 ，所述刮条 组件包括在所述真 空吸尘

装置 前进方 向上前 、后设置 的第 一刮条和第二刮条 ，所述第 一刮条与工作表面 留有 间

隙 ，所述第 二刮条与工作表面 贴合 。

本 发 明还 提供 一种 自移动机器人 ，包括机器人机体 ，所述机器 人机体 上设有 行走

机 构 ，所述机器 人机体上还设有如上所述 的真 空吸尘装置 。

本 发 明还 提供 一种真 空吸尘装置 的控制方法 ，所述真 空吸尘装置包括本体 ，所述

本体上设有进尘 口、尘盒 、真空源及清洁组件 ,所 述进 尘 口包括第一进尘 口和第 二进 尘

口，所述尘盒包括分别对应所述第 一进 尘 口及所述第二进尘 口的第一尘盒和第 二尘盒 ，

所述 真空源包括 与所述第一尘盒相连 的第 一真 空源和 与所述第二尘盒相连 的第二真 空

源 ，所述清洁组件包括滚刷 ，所述滚刷 设于所述第 二进尘 口内；所述第 一真 空源 提供

吸力使灰尘经第 一进 尘 口吸入第 一尘盒 ，所述第二真 空源 提供 吸力使 灰尘经第二进 尘

口吸入第 二尘盒 ；所述本体 上还 设有识别单元及与所述识别单元 、所述 真空源分别相

连 的控 制单元 ；该方法包括如 下步骤 ：

步骤 100: 真 空 吸尘装置 的识别单元 获得识别信 息并反馈所述识别信 息给控制单

元 ；

步骤 200: 所 述 控制单元根据 反馈 的识别信 息控制第一真空源和 /或第二真 空源 工

作 。

在 其 中一个实施例 中，所述 识别单元通过传感 单元获得 识别信 息 ，所述识别信 息

为灰尘信 息 ，所述灰尘信 息包括灰尘量信 息 ，所述 步骤 200 具体包括 ：所述控 制单元

内预设有灰尘量 阈值 ，所述控 制单元将反馈 的灰尘量与灰尘量 阈值进 行 比较 ；

当灰尘量 < 灰尘量 阈值 时 ，控制单元判 断为灰尘较少 的工作环 境 ，控 制所述 真空

吸尘装置进入 自动工作模 式 ，第一真空源 或第 二真 空源 单独 工作 ；

当灰尘量 灰尘量 阈值 时 ，控制单元判 断为灰尘较 多工作环 境 ，控 制所述 真 空吸

尘装置进入双风机大功率精扫模式 ，第一真空源和第二真空源 同时工作 。



在 另一个 实施例 中，所述识别单元通过传感单元 获得 识别信 息 ，所述 识别信 息为

工作环 境信 息 ，所述 步骤 200 具体包括 ：

当工作环 境被 识别为地毯 时 ，控 制单元控 制所述 真空吸尘装置进入双风机 大功率

精 扫模 式 ，第一真空源和第二真空源 同时工作 ；

否则 ，控 制单元控制所述真 空吸尘装置进入 自动 工作模 式 ，第 一真 空源或第 二真

空源单独工作 。

所述控 制单元 内预设有灰尘量 阈值 ，所述 真空吸尘装置 处于所述 步骤 200 中的 自

动 工作模式 时 ，所述控制方法进一步包括 ：

所述真 空吸尘装置通过识别单元检测灰尘量 ；

当灰尘量 < 灰 尘量 阈值 时 ，控制单元判 断为灰尘较少 的工作环 境 ，控 制所述 真空

吸尘装置保 持原有 自动工作模 式 ，第一真 空源 或第 二真 空源 单独 工作 ；

当灰尘量 灰尘量 阈值 时 ，控制单元判 断为灰尘较 多工作环 境 ，控 制所述 真 空吸

尘装置从原有 自动工作模式进入双风机 大功率精扫模 式 ，第 一真 空源和第二真空源 同

时工作 。

所述识别单元通过输入端 获得 识别信 息 ，所述 识别信 息为通过输入端输入 的指令 ;

所 述输入端包括 ：人机界面 、遥控器或 app 控制端 。

在 又一个实施例 中，所述 步骤 200 具体包括 ：

所述控制单元根据反馈 的识别信 息控制真 空吸尘装置进入 自动 工作模 式或双风机

大功率精扫模式 ；

选 择进入 自动工作模 式时 ，控 制单元控制第一真空源或第二真空源单独工作 ；

选 择进入双风机 大功率精扫模式 时 ，控 制单元控 制所述第一真 空源和第二真 空源

同时工作 。

在 上述三个 实施例 中，在所述 自动 工作模 式下 ，所述第 二真 空源 单独 工作优先 。

综上所述 ，本 发 明提供 一种 真空吸尘装置及其控 制方法和 自移动机器 人 ，能够适

应 多种 工作环境 的需要 ，清洁过程 中扬尘小 、清洁彻底 、可控性强且 除尘 效率 高 。

下面结合 附 图和 具体 实施例 ，对本 发 明的技术方案进行详细地说 明。

附图说明

图 1 为本发 明真 空吸尘装置 实施例一局部结构示 意 图；

图 2 为本发 明真 空吸尘装置 实施例一整体 结构剖视 图；

图 3 为本发 明真 空吸尘装置 实施例一第一 、第 二进 尘 口设置位置示 意 图；



图 4 为本发 明真 空吸尘装置 实施例 电子 识别 眼设置位置示 意 图；

图 5 为本发 明真 空吸尘装置 实施例 尘盒结构剖视 图。

具体实施方式

真 空吸尘装置实施例 一

图 1 为本发 明真空吸尘装置 实施例一局部结构示 意 图；图 2 为本发 明真空吸尘装

置 实施例一整体 结构剖视 图； 图 3 为本 发 明真空吸尘装置 实施例一第一 、第二进尘 口

设置位置示 意 图；图 4 为本发 明真 空吸尘装置实施例 一 电子识别 眼设置位置示 意 图；

图 5 为本发 明真空吸尘装置 实施例一尘盒结构剖视 图。如 图 1 至 图 5 所 示 ，本 发 明提

供 一种真 空吸尘装置 ，包括本体 100 ，所述本体上设有进 尘 口、尘盒 、真空源及清 洁

组件 300, 所 述 进尘 口包括第 一进 尘 口 110 和第 二进尘 口 120 ，所述 尘盒包括分别对应

所述第 一进 尘 口 110、第 二进 尘 口 120 的第 一尘盒 112 和 第 二尘盒 122 。所 述真 空源包

括 与所述第 一尘盒 112 相连 的第 一真 空源 111 和与所述第二尘盒 122 相 连 的第 二真 空

源 121 。所述清洁组件 300 包括 滚刷 ，所述滚刷设于所述第 二进 尘 口 120 内。所述第

一真空源 111 提供 吸力使灰尘经第一进尘 口 110 吸入 第一尘盒 112，所 述第 二真 空源

121 提供 吸力使灰尘经第二进尘 口 120 吸入第 二尘盒 122 。

如 图 2 并结合 图 3 所示 ，为 了使清洁更加彻底 ，且所述第 二进 尘 口 120 的开 口面

积 所述第 一进 尘 口 110 的开 口面积 ，以收容上述滚刷 。更进 一步地 ，第一进尘 口 110

向下设有刮条组件 ，所述刮条 组件包括在所述 真空吸尘装置 前进方 向 A 上前 、后设置

的第一刮条 113 和第二刮条 114，所 述第 一刮条 113 与工作表面 B 之 间留有 间隙，所

述第二刮条 114 与工作表面 B 贴合 。

需要注 意 的是 ，在包含 上述第二进 尘 口、滚刷 、第二尘盒及第 二真 空源 的第 二吸

尘系 统工作 时 ， 由于第 二进 尘 口较 大 ，在 不替换更 高功率 的真空源 的情 况下 ，其进 尘

口处 的吸力较 小 ，很难通过 吸力直接 吸取工作表面 灰尘 ，在 实 际清扫 时 ， 由于滚刷转

动 而将大颗粒 灰尘及 部分细 灰扬起 ，该第 二吸尘系 统主要清 扫该等扬起 的灰尘 ；在包

含 上述第一进尘 口、第 一尘盒及第一真空源 的第 一吸尘系 统工作 时 ，第一进尘 口较 小 ，

在使 用 同样功率 的真 空源 的情况 下 ，第 一进尘 口处 的吸力更大 ，并通过 上述第一刮条

及第 二刮条贴近 工作表面 ，使得 工作表面 的细 灰能够直接被第一 吸尘系 统吸走 ，而且

由于 吸力大 、离工作表面近 ，使得 该第 一 吸尘系统在遇到类似于地毯 之类表面不平整

的工作环 境时也 能吸走细灰 ，深度清洁 。综上所述 ，本发 明采用上述第 二吸尘系 统与

第 一 吸尘系统 的结合 ，通过 二级清 扫 即可 以有 效地避 免灰尘量大 的工作环境清理 时带



来的灰尘残留现象，也可以使得真空吸尘装置适用多样化的工作环境 （类如，地板、

地毯、瓷砖等工作环境），同时相比于替换高功率的真空源以达到相同效果的替代方案，

节约了成本 （在业内常用昂贵的无刷电机代替一般的有刷电机来提高真空源功率）。

如图 2 至图 4 所示，所述本体 100 上还设有识别单元及与所述识别单元、所述真

空源分别相连的控制单元。所述控制单元根据所述识别单元发送的识别信息控制第一

真空源 111 和/或第二真空源 121 工作。所述识别单元通过传感单元 200 获得识别信息；

所述识别信息为灰尘信息或工作环境信息，该灰尘信息包括灰尘量/灰尘浓度信息。具

体来说，所述传感单元 200 可以根据不同的需要采用红外传感器或者摄像头，实现对

灰尘量或环境信息的甄别。比如：使用摄像头作为甄别的传感单元时，可以通过对比

工作表面的灰度值变化，来判断灰尘量多少或甄别地面和地毯。而该工作环境信息则

是识别工作环境为地面工作环境还是地毯工作环境。如图 2、图 3 并结合图 4 所示，

在本实施例中，所述传感单元 200 为电子识别眼，如果按照图 2 所示，真空吸尘装置

的前进方向为 A 向，箭头所指方向为前。为了便于感测，所述传感单元 200 设置在所

述第一进尘口 110 的前方。另外，根据需要，所述识别单元还可以通过输入端获得识

别信息；所述输入端具体包括：人机界面、遥控器或 app 控制端；所述识别信息为通

过上述输入端输入的指令。

如图 1、图 2 并结合图 5 所示，为了优化结构空间，所述第一尘盒 112 设置在所

述本体 100 的底盘上，所述第二尘盒 122 叠置在第一尘盒 112 的上方，通过吸尘通道

400 与所述第二进尘口 120 相连。同时，所述第一真空源 111 和第二真空源 121 并列

设置在所述本体 100 内，对应设置在所述第一尘盒 112 和第二尘盒 122 的末端。

在如图 1至图 5 所示的实施例中，所述的清洁组件 300 包括滚刷，则该真空吸尘

装置的作业过程可以包括：当传感单元 200 识别环境为常规环境，如：地板工作环境

且灰尘较少，进入自动 （AUTO) 工作模式，在第二真空源 121 提供吸力并且滚刷旋

转清扫下，颗粒灰尘通过第二进尘口 120，进入到第二尘盒 122，达到清除颗粒灰尘的

效果。但是，在环境灰尘较多或者工作环境为地毯等不易清扫的工作表面时，滚刷将

很难扬起工作表面上的全部细小颗粒，单靠第二真空源、第二进尘口及滚刷等组成的

自动工作模式将无法对地毯等工作表面做细致清洁。所以，当传感单元 200 识别环境

灰尘较多或者工作环境为地毯时，该真空吸尘装置进入双风机大功率精扫模式，所述

双风机大功率精扫包括滚刷和第二真空源 121 协同工作的初级清扫及所述第一真空源

111 独立工作的次级清扫。在滚刷和第二真空源协同工作的初级清扫过程中，第二真

空源 121 为第二进尘口 120 提供吸力，同时滚刷滚动带动工作表面的大颗粒灰尘或垃



圾 及 部 分细 灰进 入第 二尘 盒 122; 在 第 一真 空源 111 独立 工作 的次级清 扫过程 中，第

一真 空源 111 为所 述第 一进 尘 口 110 提供 吸力 ， 由于第 一进 尘 口 110 较 小 ，并面 向工

作 表面 设置 刮条 组件 ，使得 第 一进 尘 口 110 处 的吸力远 大于第 二进 尘 口 120 处 的吸力 ，

从 而使 得残 余 的细 灰 能有 效地 被 吸入第 一 尘盒 112 内， 以达 到低残 留精 扫 的 目的 。需

要 说 明的是 ，尽 管在 所 述 自动 工作 模 式 下 ，所 述第 二 真 空源 单独 工作 优 先 ，但 用户 根

据 自家 的实 际环 境 ，在 自动 工作 模 式 下 ，还 可 以进 一 步手 动 选 择 不 同的清 扫模 式 ， 以

便 达 到更好 的清 洁 效果 。比如 ：如 果家 居环 境 中毛 发 或者 棉 絮较 多 ，可 以通 过手 动 选

择 的方 式 ，实现 仅第 一 真 空源 工作 ，第 二 真 空源及 滚 刷 均 不 工作 ，这 样 可 以避 免 出现

毛 发或 者棉 絮等 缠绕滚刷 ，造 成机 体运 行 不 畅或者清 扫 不干 净等情 况 的产 生 。

真 空吸尘装 置 实施例 二

本 实施例 是在 前述 实施 例 一基础 上 的简化 ，具体 来说 ，本 实施 例 提供 一种 真 空吸

尘装置 ，包 括本 体 100 ，所 述本 体 上 设有 进 尘 口、尘盒 、真 空源 及清 洁 组件 300, 所 述

进 尘 口包括 第 一进 尘 口 110 和 第 二进 尘 口 120 ，所 述 尘 盒包 括 分 别对 应所 述第 一进 尘

口 110、第 二进 尘 口 120 的第 一尘 盒 112 和 第 二 尘盒 122 。所 述 真 空源 包括 与所 述第 一

尘 盒 112 相 连 的第 一 真 空源 111 和 与所 述第 二尘 盒 122 相 连 的第 二真 空源 121 。所 述

清 洁组件包 括滚 刷 ，所述 滚刷 设于所述第 二进 尘 口 120 内 。在 本 实施例 中，一旦该 真

空 吸尘装置 启动 开始 工作 ，所 述第 一真 空源 111 和 第 二 真 空源 121 都处 于常开 状态 ，

提供 吸力 ，使 灰 尘经 第 一进 尘 口 110 吸入第 一尘盒 112、经第 二进 尘 口 120 吸入第 二

尘 盒 122 。无 需通 过传 感 单元 200 识 别环 境并控 制工作状 态 。

由上述作 业过 程 可知 ，本 发 明所 提供 的上述 真 空 吸尘装 置 的控 制方 法 ，具体 包括

如 下几种 ：

控 制方 法 实施例 一

本 发 明提供 一种 真 空 吸尘装置 的控 制方法 ，包 括 如 下步骤 ：

步骤 100: 真 空 吸尘装置 的识别 单元 获得 识 别信 息并 反馈 所 述 识 别信 息给控 制 单

元 ；

步骤 200: 所 述 控 制 单元 根据 反馈 的识别信 息控 制第 一 真 空源和 /或 第 二真 空源 工

作 。

所 述 识 别单元通 过传 感 单元 200 获 得 识 别信 息 ，所述 识别信 息为灰尘信 息 ，所 述

灰 尘信 息包 括 灰 尘量 信 息 ，所 述 步骤 200 具 体包 括 ：所述 控 制 单元 内预 设有 灰 尘量 阈

值 ，所 述控 制单元将 反馈 的灰 尘量 信 息与 灰尘量 阈值进 行 比较 ；



当灰尘量 < 灰尘量 阈值 时，控制单元判 断为灰尘较少 的工作环境 ，控制所述真空

吸尘装置进入 自动工作模式 ，第一真空源或第二真空源单独工作 ；

在所述 自动工作模式下，所述第二真空源单独工作优先 ；

当灰尘量 灰尘量 阈值 时，控制单元判 断为灰尘较多工作环境 ，控制所述真空吸

尘装置进入双风机大功率精扫模式 ，第一真空源和第二真空源 同时工作 。

控制方法实施例二

本发 明提供一种真空吸尘装置 的控制方法 ，包括如下步骤 ：

步骤 100: 真 空吸尘装置 的识别单元获得识别信 息并反馈所述识别信息给控制单

元 ；

步骤 200: 所述控制单元根据反馈 的识别信息控制第一真空源和 /或第二真空源工

作 。

所述识别单元通过传感单元 200 获得识别信 息，所述识别信息为工作环境信息 ，

所述步骤 200 具体包括 ：

当工作环境被识别为地毯时 ，控制单元控制所述真空吸尘装置进入双风机大功率

精扫模式 ，第一真空源和第二真空源 同时工作 ；

否则 ，控制单元控制所述真空吸尘装置进入 自动工作模式 ，第一真空源或第二真

空源单独工作 。在所述 自动工作模式下，所述第二真空源单独工作优先 。

所述控制单元 内预设有灰尘量 阈值 ，所述真空吸尘装置处于所述步骤 200 中的 自

动工作模式时，所述控制方法进一步包括 ：

所述真空吸尘装置通过识别单元检测灰尘量 ；

当灰尘量 < 灰尘量 阈值 时，控制单元判 断为灰尘较少 的工作环境 ，控制所述真空

吸尘装置保持原有 自动工作模式 ，第一真空源或第二真空源单独工作 ；

当灰尘量 灰尘量 阈值 时，控制单元判 断为灰尘较多工作环境 ，控制所述真空吸

尘装置从原有 自动工作模式进入双风机大功率精扫模式 ，第一真空源和第二真空源 同

时工作 。

控制方法实施例三

本发 明提供一种真空吸尘装置 的控制方法 ，包括如下步骤 ：

步骤 100: 真 空吸尘装置 的识别单元获得识别信 息并反馈所述识别信息给控制单

元 ；

步骤 200: 所述控制单元根据反馈 的识别信息控制第一真空源和 /或第二真空源工

作 。



所述识别单元通过输入端 获得 识别信 息 ，所述 识别信 息为通过输入端输入 的指令 ;

所 述输入端包括 ：人机界面 、遥控器或 app 控制端 。

所述步骤 200 具体包括 ：

所述控制单元根据输入端输入 的指令控 制真空吸尘装置进入 自动工作模式或双风

机 大功率精 扫模 式 ；

选 择进入 自动 工作模 式 时 ，控制单元控 制第一真 空源 或第二真 空源 单独工作 ；在

所述 自动工作模 式下 ，所述第 二真 空源单独工作优 先 。

选 择进入双风机 大功率精扫模式 时 ，控 制单元控 制所述第一真 空源和第二真 空源

同时工作 。

控 制方法实施例 四

本 发 明提供 一种 真空吸尘装置 的控 制方法 ，包括如 下步骤 ：

所述第一真空源 、第 二真空源提供 吸力 ，将灰尘经第 一进尘 口吸入第 一尘盒 ；所

述滚刷将灰尘经第二进尘 口收集到第二尘盒 中。

除此 之外 ，本 发 明还 提供一种 自移动机器 人 ，包括机器 人机体 ，所述机器 人机体

上设有 行走机构 ，所述机器人机体 上还设有如上所述 的真空吸尘装置 。

综上所述 ，本 发 明通过 设置两个进 尘 口， 同时给每个进 尘 口都配置 了单独 的真空

源和对应 的尘盒 ，在 同一真 空吸尘装置 中形成 了两个独立 的吸尘系统 。在此基础 上 ，

又增加 了具有 识别灰尘及其工作环 境 的传感单元和输入端 与两套 吸尘系 统相 互配合 工

作 。当传感单元 识别环 境为常规环 境时 ，进入 自动 工作模 式 ，滚刷和第 二真 空源 协 同

完 成初级清扫 ；在环 境灰尘较 多或者工作环境为地毯 等不 易清扫 的工作表面 时 ，进入

双风机大功率精 扫模 式 ，在初级清 扫 的基础上再辅助 以第 一真空源独立 工作 的次级清

扫 ，这样 既可 以避免作业过程 中扬 尘 的产 生 ，又可 以保证两个进 尘 口对遗漏 灰尘 的彻

底清洁 ，达 到低残 留的效果 。与此 同时 ，为 了方便使 用者控制 ，还可 以根据实 际需求 ，

通过 人机界面 、遥控器 、 app 等方 式 ，人为选 择不 同的清洁模 式来完 成清扫作业 。与

现有技术相 比，本发 明能够适应 多种工作环境 的需要 ，解 决 了现有技 术清洁过程扬 尘

大 、清 洁不完全和 除尘效率低 等 问题 ，结构紧凑 、可控 性强且 除尘效率 高 。



权利要求书

1、一种真空吸尘装置，包括本体 （100) ，所述本体上设有进尘 口、尘盒、真空源

及清洁组件 （300), 其特征在于，所述进尘 口包括第一进尘 口（110) 和第二进尘 口（120) ，

所述尘盒包括分别对应所述第一进尘 口、第二进尘 口的第一尘盒 （112) 和第二尘盒

( 122) ，所述真空源包括与所述第一尘盒相连的第一真空源 （111 ) 和与所述第二尘盒

相连的第二真空源 （121 ) ，所述清洁组件包括滚刷 ，所述滚刷设于所述第二进尘 口内；

所述第一真空源提供吸力使灰尘经第一进尘 口吸入第一尘盒，所述第二真空源提

供吸力使灰尘经第二进尘 口吸入第二尘盒 。

2、如权利要求 1 所述的真空吸尘装置，其特征在于，所述本体 （100) 上还设有

识别单元及与所述识别单元、所述真空源分别相连 的控制单元；

所述控制单元根据所述识别单元发送 的识别信息控制第一真空源 （111 ) 和 /或第

二真空源 （121 ) 工作 。

3、如权利要求 2 所述 的真空吸尘装置，其特征在于，所述识别单元通过传感单元

( 200) 获得识别信息；

所述识别信息为灰尘信息或工作环境信息。

4、如权利要求 2 所述 的真空吸尘装置，其特征在于，所述识别单元通过输入端获

得识别信息；

所述输入端具体包括 ：人机界面、遥控器或 app 控制端 ；

所述识别信息为通过上述输入端输入的指令 。

5、如权利要求 3 所述 的真空吸尘装置，其特征在于，在真空吸尘装置 的前进方 向

( A ) 上 ，所述传感单元 （200) 设置在所述第一进尘 口 （110) 的前方 。

6、如权利要求 1 所述的真空吸尘装置，其特征在于，所述第二进尘 口 （120) 的

开 口面积 所述第一进尘 口 （110) 的开 口面积 。

7、如权利要求 6 所述的真空吸尘装置，其特征在于，所述第一进尘 口 （110) 设

有刮条组件 ，所述刮条组件包括在所述真空吸尘装置前进方 向 （A ) 上前 、后设置 的

第一刮条 （113 ) 和第二刮条 （114) ，所述第一刮条与工作表面 （B ) 留有 间隙，所述

第二刮条与工作表面 （B ) 贴合 。



8、一种 自移动机器人 ，包括机器人机体 ，所述机器人机体上设有行走机构 ，其特

征在于 ，所述机器人机体上还设有如权利要求 1-7 任一项所述 的真空吸尘装置 。

9、一种真空吸尘装置 的控制方法 ，所述真空吸尘装置包括本体 （100) ，所述本体

上设有进尘 口、尘盒 、真空源及清洁组件 （300) ，所述进尘 口包括第一进尘 口 （110)

和第二进尘 口 （120) ，所述尘盒包括分别对应所述第一进尘 口及所述第二进尘 口的第

一尘盒 （112) 和第二尘盒 （122) ，所述真空源包括与所述第一尘盒相连 的第一真空源

( 111 ) 和 与所述第二尘盒相连 的第二真空源 （121 ) ，所述清洁组件包括滚刷 ，所述滚

刷设于所述第二进尘 口内；所述第一真空源提供吸力使灰尘经第一进尘 口吸入第一尘

盒 ，所述第二真空源提供 吸力使灰尘经第二进尘 口吸入第二尘盒 ；

所述本体上还设有识别单元及与所述识别单元 、所述真空源分别相连 的控制单元 ；

其特征在于 ，该方法包括如下步骤 ：

步骤 100: 真 空吸尘装置 的识别单元获得识别信 息并反馈所述识别信息给控制单

元 ；

步骤 200: 所述控制单元根据反馈 的识别信息控制第一真空源和 /或第二真空源工

作 。

10、如权利要求 9 所述 的真空吸尘装置 的控制方法 ，其特征在于 ，所述识别单元

通过传感单元 （200) 获得识别信 息，所述识别信 息为灰尘信息 ，所述灰尘信息包括灰

尘量信 息，所述步骤 200 具体包括 ：所述控制单元 内预设有灰尘量 阈值 ，所述控制单

元将反馈 的灰尘量信 息与灰尘量 阈值进行 比较 ；

当灰尘量 < 灰尘量 阈值 时，控制单元判 断为灰尘较少 的工作环境 ，控制所述真空

吸尘装置进入 自动工作模式 ，第一真空源 （111 ) 或第二真空源 （121 ) 单独工作 ；

当灰尘量 灰尘量 阈值 时，控制单元判 断为灰尘较多工作环境 ，控制所述真空吸

尘装置进入双风机大功率精扫模式 ，第一真空源 （111 ) 和第二真空源 （121 ) 同时工

作 。

11、如权利要求 9 所述 的真空吸尘装置 的控制方法 ，其特征在于 ，所述识别单元

通过传感单元 （200) 获得识别信 息 ，所述识别信 息为工作环 境信 息 ，所述步骤 200

具体包括 ：

当工作环境被识别为地毯时 ，控制单元控制所述真空吸尘装置进入双风机大功率

精扫模式 ，第一真空源 （111 ) 和 第二真空源 （121 ) 同时工作 ；



否则 ，控制单元控 制所述真 空吸尘装置进入 自动工作模 式 ，第 一真 空源 （111 ) 或

第 二真 空源 （121 ) 单 独 工作 。

12、如权利要求 11 所述 的真空吸尘装置 的控制方法 ，其特 征在 于 ，所述控 制单元

内预设有灰尘量 阈值 ，所述真 空吸尘装置 处于所述 步骤 200 中的 自动工作模式 时 ，所

述控制方法进一步包括 ：

所述真 空吸尘装置通过识别单元检测灰尘量 ；

当灰尘量 < 灰 尘量 阈值 时 ，控制单元判 断为灰尘较少 的工作环 境 ，控 制所述 真空

吸尘装置保 持原有 自动工作模 式 ，第 一真空源 （111 ) 或第 二真空源 （121 ) 单独 工作 ；

当灰尘量 灰尘量 阈值 时 ，控制单元判 断为灰尘较 多工作环 境 ，控 制所述 真 空吸

尘装置 从原有 自动工作模 式进入双风机大功率精扫模式 ，第一真空源 （111 ) 和 第 二真

空源 （121 ) 同时工作 。

13、如权利 要求 9 所 述 的真空吸尘装置 的控 制方法 ，其特 征在 于 ，所述识别单元

通过输入端 获得 识别信 息 ，所述识别信 息为通过输入端输入 的指令 ；

所述输入端包括 ：人机界面 、遥控器或 app 控 制端 。

14、如权利要求 13 所述 的真 空吸尘装置 的控 制方法 ，其特征在于 ，所述步骤 200

具体包括 ：

所述控制单元根据反馈 的识别信 息控制真 空吸尘装置进入 自动 工作模 式或双风机

大功率精扫模式 ；

选 择进入 自动工作模 式时 ，控制单元控制第一真空源 （111 ) 或第 二真空源 （121 )

单 独 工作 ；

选 择进入双风机 大功率精 扫模 式时 ，控 制单元控 制所述第 一真空源 （111 ) 和 第 二

真 空源 （121 ) 同时工作 。

15、如权利要求 10-12 或 14 任 一项所述 的真 空吸尘装置 的控制方法 ，其特 征在 于 ，

在所述 自动 工作模式 下 ，所述第二真空源 （121 ) 单独 工作优先 。
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