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一种攀爬式自动美缝机器人，包括：壳体、美

缝剂仓、注剂枪，还包括：行走机构、真空吸附机

构、检测机构、控制处理器；所述行走机构设置于

壳体底部，所述行走机构包括设置有若干吸盘的

行走履带，所述吸盘通过导气管与真空吸附机构

连接，所述导气管上设置有通气阀，所述行走履

带、真空吸附机构、通气阀与控制处理器连接；所

述检测机构设置于壳体表面，所述检测机构包括

摄像头、激光定位仪，所述检测机构与控制处理

器连接；所述美缝剂仓设置于壳体内部，所述注

剂枪与美缝剂仓连接，所述注剂枪通过设置于壳

体表面的出枪位伸出，所述注剂枪与控制处理器

连接；当控制处理器判断定位光线与瓷砖缝位置

一致时，控制处理器向注剂枪输出注剂信号。
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1.一种攀爬式自动美缝机器人，包括：壳体（1）、美缝剂仓（2）、注剂枪（3），其特征在于，

还包括：行走机构、真空吸附机构（5）、检测机构、控制处理器；所述行走机构设置于壳体（1）

底部，所述行走机构包括设置有若干吸盘（420）的行走履带（410），所述吸盘（420）通过导气

管（430）与真空吸附机构（5）连接，所述导气管（430）上设置有通气阀（440），所述行走履带

（410）、真空吸附机构（5）、通气阀（440）与控制处理器连接；所述控制处理器向行走履带

（410）输出行走信号，所述行走履带（410）根据行走信号移动，所述控制处理器向所述通气

阀（440）输出开启或关闭信号，所述通气阀（440）开启时对应的吸盘（420）产生吸力，吸附于

瓷砖表面，当通气阀（440）关闭时对应的吸盘（420）失去吸力；所述检测机构设置于壳体（1）

表面，所述检测机构包括摄像头（610）、激光定位仪（620），所述检测机构与控制处理器连

接；所述激光定位仪（620）向墙面发射定位光线，所述摄像头（610）摄取定位光线的位置并

向控制处理器输出，所述控制处理器获取摄像头（610）摄取的图像，判断定位光线的位置与

瓷砖缝的相对位置，向行走履带（410）输出行走信息，所述行走履带（410）向瓷砖缝的位置

移动；所述美缝剂仓（2）设置于壳体（1）内部，所述注剂枪（3）与美缝剂仓（2）连接，所述注剂

枪（3）通过设置于壳体（1）表面的出枪位（110）伸出，所述注剂枪（3）与控制处理器连接；当

所述控制处理器判断定位光线与瓷砖缝位置一致时，所述控制处理器向注剂枪（3）输出注

剂信号，所述注剂枪（3）将美缝剂注入瓷砖缝。

2.根据权利要求1所述的一种攀爬式自动美缝机器人，其特征在于，所述出枪位（110）

为矩形，所述出枪位（110）设置有滑轨（111），滑轨（111）内嵌有与控制处理器连接的滑动件

（112），所述滑动件（112）与注剂枪（3）固定。

3.根据权利要求2所述的一种攀爬式自动美缝机器人，其特征在于，所述注剂枪（3）与

美缝剂仓（2）之间由导剂管（310）连接，所述导剂管（310）为软性导管。

4.根据权利要求1所述的一种攀爬式自动美缝机器人，其特征在于，还包括刮刀（8），所

述刮刀（8）通过电动伸缩杆（9）固定于壳体（1）表面，所述电动伸缩杆（9）与控制处理器连

接。

5.根据权利要求4所述的一种攀爬式自动美缝机器人，其特征在于，当所述控制处理器

判断瓷砖缝中有杂物时，控制处理器向电动伸缩杆（9）输出伸出信号，所述电动伸缩杆（9）

伸出，所述刮刀（8）伸入瓷砖缝，所述控制处理器向行走履带（410）输出行走信息，所述行走

履带（410）移动。

6.根据权利要求1所述的一种攀爬式自动美缝机器人，其特征在于，所述注剂枪（3）的

枪口（320）为螺纹固定，可通过替换枪口（320）更改注剂枪（3）的口径。

7.根据权利要求1所述的一种攀爬式自动美缝机器人，其特征在于，还包括限位刮板

（10），所述限位刮板（10）中部设置有一限位孔（1010），所述注剂枪（3）的枪口（320）位于限

位孔（1010）中部，所述注剂枪（3）的枪口（320）与限位孔（1010）平齐；所述限位刮板（10）两

端与中部呈九十度夹角，所述限位刮板（10）两端还有设置有通孔的刮板连接部（1020）。

8.根据权利要求7所述的一种攀爬式自动美缝机器人，其特征在于，所述注剂枪（3）表

面设置有有通孔的枪体连接部（330），所述限位刮板（10）与注剂枪（3）利用刮板连接部

（1020）以及枪体连接部（330）的通孔螺栓连接。
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一种攀爬式自动美缝机器人

技术领域

[0001] 本发明涉及美缝机领域，特别涉及一种攀爬式自动美缝机器人。

背景技术

[0002] 现今家居的客厅、厨卫间通常会遇到瓷砖、马赛克缝隙由白变黑、极不卫生美观的

问题，砖缝变黑易滋生细菌、产生霉菌，进而产生异味，严重危害人体健康。为减少瓷砖缝变

黑、发霉等问题，一般使用美缝剂填充瓷砖缝。美缝剂会填充瓷砖缝，美缝剂凝固后会有抗

渗透防水的特性，防水特性避免瓷砖缝的发黑、发霉的问题。

[0003] 一般填充美缝剂需要工人使用注剂枪手动将美缝剂注入瓷砖缝中，由于手工操作

的不确定性，填充的效果完全由工人的经验控制，难以标准化操作，特别是在进行墙面的填

充时，工人需要借用攀爬工具上下，增加了填充的难度，也会提高填充效果的不确定性。

发明内容

[0004] 发明目的：针对背景技术中提到的问题，本发明提供一种攀爬式自动美缝机器人。

[0005] 技术方案：一种攀爬式自动美缝机器人，包括：壳体、美缝剂仓、注剂枪，还包括：行

走机构、真空吸附机构、检测机构、控制处理器；所述行走机构设置于壳体底部，所述行走机

构包括设置有若干吸盘的行走履带，所述吸盘通过导气管与真空吸附机构连接，所述导气

管上设置有通气阀，所述行走履带、真空吸附机构、通气阀与控制处理器连接；所述控制处

理器向行走履带输出行走信号，所述行走履带根据行走信号移动，所述控制处理器向所述

通气阀输出开启或关闭信号，所述通气阀开启时对应的吸盘产生吸力，吸附于瓷砖表面，当

通气阀关闭时对应的吸盘失去吸力；所述检测机构设置于壳体表面，所述检测机构包括摄

像头、激光定位仪，所述检测机构与控制处理器连接；所述激光定位仪向墙面发射定位光

线，所述摄像头摄取定位光线的位置并向控制处理器输出，所述控制处理器获取摄像头摄

取的图像，判断定位光线的位置与瓷砖缝的相对位置，向行走履带输出行走信息，所述行走

履带向瓷砖缝的位置移动；所述美缝剂仓设置于壳体内部，所述注剂枪与美缝剂仓连接，所

述注剂枪通过设置于壳体表面的出枪位伸出，所述注剂枪与控制处理器连接；当所述控制

处理器判断定位光线与瓷砖缝位置一致时，所述控制处理器向注剂枪输出注剂信号，所述

注剂枪将美缝剂注入瓷砖缝。

[0006] 作为本发明的一种优选方式，所述出枪位为矩形，所述出枪位设置有滑轨，滑轨内

嵌有与控制处理器连接的滑动件，所述滑动件与注剂枪固定。

[0007] 作为本发明的一种优选方式，所述注剂枪与美缝剂仓之间由导剂管连接，所述导

剂管为软性导管。

[0008] 作为本发明的一种优选方式，还包括刮刀，所述刮刀通过电动伸缩杆固定于壳体

表面，所述电动伸缩杆与控制处理器连接。

[0009] 作为本发明的一种优选方式，当所述控制处理器判断瓷砖缝中有杂物时，控制处

理器向电动伸缩杆输出伸出信号，所述电动伸缩杆伸出，所述刮刀伸入瓷砖缝，所述控制处
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理器向行走履带输出行走信息，所述行走履带移动。

[0010] 作为本发明的一种优选方式，所述注剂枪的枪口为螺纹固定，可通过替换枪口更

改注剂枪的口径。

[0011] 作为本发明的一种优选方式，还包括限位刮板，所述限位刮板中部设置有一限位

孔，所述注剂枪的枪口位于限位孔中部，所述注剂枪的枪口与限位孔平齐；所述限位刮板两

端与中部呈九十度夹角，所述限位刮板两端还有设置有通孔的刮板连接部。

[0012] 作为本发明的一种优选方式，所述注剂枪表面设置有有通孔的枪体连接部，所述

限位刮板与注剂枪利用刮板连接部以及枪体连接部的通孔螺栓连接。

[0013] 本发明实现以下有益效果：

[0014] 1.攀爬墙壁，自动确认定位瓷砖缝位置并对瓷砖缝进行填充；

[0015] 2.移动式注剂枪，便于对角落地区进行填充操作；

[0016] 3.设置刮刀，当检测到瓷砖缝中存在杂物时，将异物铲除；

[0017] 4.可更换枪口，根据不同的施工对象使用不同口径的枪口；

[0018] 5.限位刮板，在填充的同时防止美缝剂的溢出，并刮去多余的美缝剂。

附图说明

[0019] 此处的附图被并入说明书中并构成本说明书的一部分，示出了符合本公开的实施

例，并于说明书一起用于解释本公开的原理。

[0020] 图1为本发明提供的一种攀爬式自动美缝机器人的俯视剖面示意图；

[0021] 图2为本发明提供的一种攀爬式自动美缝机器人的正面示意图；

[0022] 图3为本发明提供的一种攀爬式自动美缝机器人的壳体侧面剖视示意图；

[0023] 图4为本发明提供的第二种攀爬式自动美缝机器人的出枪位示意图；

[0024] 图5为本发明提供的第二种攀爬式自动美缝机器人的壳体侧面剖视示意图；

[0025] 图6为本发明提供的第三种攀爬式自动美缝机器人的注剂枪示意图；

[0026] 图7为本发明提供的第三种攀爬式自动美缝机器人的注剂枪与限位刮板示意图；

[0027] 图8为本发明提供的第三种攀爬式自动美缝机器人的限位刮板俯视示意图。

[0028] 其中：1.壳体、110.出枪位、111.滑轨、112.滑动件、2.美缝剂仓、3.注剂枪、310.导

剂管、320.枪口、330.枪体连接部、410.行走履带、420.吸盘、430.导气管、440.通气阀、5.真

空吸附机构、610.摄像头、620.激光定位仪、8.刮刀、9.电动伸缩杆、10.限位刮板、1010.限

位孔、1020.刮板连接部。

具体实施方式

[0029] 下面将结合本发明实施例中的附图，对本发明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发明一部分实施例，而不是全部的实施例。

[0030] 实施例一

[0031] 参考图1-3，图1为本发明提供的一种攀爬式自动美缝机器人的俯视剖面示意图；

图2为本发明提供的一种攀爬式自动美缝机器人的正面示意图；图3为本发明提供的一种攀

爬式自动美缝机器人的壳体侧面剖视示意图。

[0032] 具体的，一种攀爬式自动美缝机器人，包括：壳体1、美缝剂仓2、注剂枪3，还包括：
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行走机构、真空吸附机构5、检测机构、控制处理器；所述行走机构设置于壳体1底部，所述行

走机构包括设置有若干吸盘420的行走履带410，所述吸盘420通过导气管430与真空吸附机

构5连接，所述导气管430上设置有通气阀440，所述行走履带410、真空吸附机构5、通气阀

440与控制处理器连接；所述控制处理器向行走履带410输出行走信号，所述行走履带410根

据行走信号移动，所述控制处理器向所述通气阀440输出开启或关闭信号，所述通气阀440

开启时对应的吸盘420产生吸力，吸附于瓷砖表面，当通气阀440关闭时对应的吸盘420失去

吸力；所述检测机构设置于壳体1表面，所述检测机构包括摄像头610、激光定位仪620，所述

检测机构与控制处理器连接；所述激光定位仪620向墙面发射定位光线，所述摄像头610摄

取定位光线的位置并向控制处理器输出，所述控制处理器获取摄像头610摄取的图像，判断

定位光线的位置与瓷砖缝的相对位置，向行走履带410输出行走信息，所述行走履带410向

瓷砖缝的位置移动；所述美缝剂仓2设置于壳体1内部，所述注剂枪3与美缝剂仓2连接，所述

注剂枪3通过设置于壳体1表面的出枪位110伸出，所述注剂枪3与控制处理器连接；当所述

控制处理器判断定位光线与瓷砖缝位置一致时，所述控制处理器向注剂枪3输出注剂信号，

所述注剂枪3将美缝剂注入瓷砖缝。

[0033] 其中，所述行走机构包括有若干吸盘420的行走履带410，所述行走履带410与控制

处理器连接，所述行走履带410在控制处理器的控制下可进行全方位的移动，当控制处理器

向行走履带410输出移动信号时，行走履带410根据收到的行走信号向对应的位置移动，所

述行走信号还可包括移动的方向、距离、与当前方向的角度等信息。所述吸盘420与真空吸

附机构5连接，所述真空吸附机构5与控制处理器连接，所述控制处理器向真空吸附机构5输

出工作或停止信号，真空吸附机构5据此开始或停止工作，所述真空吸附机构5可制造真空

状态，所述吸盘420与真空吸附装置通过导气管430连接，所述导气管430为软性导管，所述

导气管430上有通气阀440，所述通气阀440与控制处理器连接，所述控制处理器向通气阀

440输出开启或关闭信号，所述通气阀440根据信号开启或关闭，当通气阀440开启时，与该

通气阀440对应的吸盘420产生吸力，吸盘420吸附于墙壁表面，当通气阀440关闭时，与该通

气阀440对应的吸盘420失去吸力，吸盘420不会吸附于墙壁。所述吸盘420均匀分布于行走

履带410的表面，帮助行走履带410更好地附着于墙壁等光滑表面，当行走履带410行走时，

位于墙壁一侧或即将靠近墙壁的吸盘420产生吸力吸附墙壁，即将离开或不在墙壁一侧的

吸盘420无吸力，以此保证行走履带410在墙壁上的移动。另外，所述吸盘420的数量可由行

走履带410的长度设置，在本实施例中每侧行走履带410可设置8个吸盘420。

[0034] 其中，作为一种检测障碍物的方式，所述摄像头610摄取的影像中，当控制处理器

判断出现障碍物后，控制处理器判断距离障碍物的距离，当判断接触障碍物后控制处理器

向行走履带410输出行走信号，所述行走履带410据此更换行走方向，作为一种判断方式，所

述控制处理器可预设有障碍物距离最近影像图片，当所摄取的影像与障碍物距离最近影像

图片一致时，所述控制处理器判断接触到障碍物。

[0035] 所述检测机构设置于壳体1表面，检测机构包括摄像头610与激光定位仪620，所述

摄像头610为全方位摄像头610，可摄取各方向的影像并将影像信息向控制处理器输出，所

述激光定位仪620用于发射定位激光，值得一提的是所述注剂枪3的枪口320位于激光定位

仪620发出的定位激光的路径上，所述激光定位仪620与控制处理器连接，控制处理器接收

的摄像头610摄取的影像还包括定位激光，当控制处理器判断影像中的定位激光与影像中
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的瓷砖缝一致时，所述控制处理器控制注剂枪3工作，当控制处理器判断影像中的定位激光

与影像中的瓷砖缝不一致时，控制处理器向行走履带410输出行走信号，行走履带410向瓷

砖缝位置移动直至定位激光与瓷砖缝位置一致。

[0036] 所述注剂枪3与控制处理器连接，控制处理器向注剂枪3输出工作或停止信号，注

剂枪3根据信号开始填充或停止填充美缝剂，所述注剂枪3可为电动注剂枪3或真空注剂枪

3，所述注剂枪3与美缝剂仓2连接，所述美缝剂仓2内储存美缝剂，所述注剂枪3从壳体1表面

的出枪位110伸出。

[0037] 在实际应用中，所述行走履带410吸附于墙壁行走，所述摄像头610摄取环境影像，

激光定位仪620射出定位激光，所述控制处理器接收摄像头610输出的影像信息，并判断定

位激光与影像中的瓷砖缝是否一致，若一致，则控制处理器向注剂枪3输出工作信号并向行

走履带410输出行走信号，所述注剂枪3向瓷砖缝内填充美缝剂，所述行走履带410匀速向前

移动，保证定位激光一直与瓷砖缝保持一致，当控制处理器判断接触墙壁后，所述控制处理

器向行走履带410输出行走信号并向注剂枪3输出停止信号。

[0038] 实施例二

[0039] 参考图4-5，图4为本发明提供的第二种攀爬式自动美缝机器人的出枪位示意图；

图5为本发明提供的第二种攀爬式自动美缝机器人的壳体侧面剖视示意图。

[0040] 本实施例与上述实施例一基本相同，不同之处在于，所述出枪位110为矩形，所述

出枪位110设置有滑轨111，滑轨111内嵌有与控制处理器连接的滑动件112，所述滑动件112

与注剂枪3固定。

[0041] 作为本发明的一种优选方式，所述注剂枪3与美缝剂仓2之间由导剂管310连接，所

述导剂管310为软性导管。

[0042] 作为本发明的一种优选方式，还包括刮刀8，所述刮刀8通过电动伸缩杆9固定于壳

体1表面，所述电动伸缩杆9与控制处理器连接。

[0043] 作为本发明的一种优选方式，当所述控制处理器判断瓷砖缝中有杂物时，控制处

理器向电动伸缩杆9输出伸出信号，所述电动伸缩杆9伸出，所述刮刀8伸入瓷砖缝，所述控

制处理器向行走履带410输出行走信息，所述行走履带410移动。

[0044] 其中，所述出枪位110为矩形，所述矩形的出枪位110前后贯通壳体1底部，出枪位

110的边缘还设置有滑轨111，滑轨111内嵌滑动件112，所述滑动件112与注剂枪3连接，所述

滑动件112与控制处理器连接，所述控制处理器向滑动件112输出移动信号，所述滑动件112

在导轨上移动，当控制处理器判断即将靠近墙壁时，向滑动件112输出移动信号，所述滑动

件112根据移动信号沿滑轨111前后移动。

[0045] 优选的，所述注剂枪3与美缝剂仓2之间有导剂管310连接，所述导剂管310为软性

导管该设置有助于注剂枪3的移动。

[0046] 优选的，所述刮刀8固定于电动伸缩杆9一端，电动伸缩杆9的另一端固定于壳体1，

所述电动伸缩杆9与控制处理器连接，当控制处理器检测到摄像头610摄取的影像中，瓷砖

缝中有异物存在时，控制处理器向电动伸缩杆9输出信号，所述电动伸缩杆9伸出，所述刮刀

8伸入瓷砖缝中，控制处理器向行走履带410输出行走信号，所述行走履带410沿瓷砖缝移

动。

[0047] 实施例三
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[0048] 参考图6-8，图6为本发明提供的第三种攀爬式自动美缝机器人的注剂枪示意图；

图7为本发明提供的第三种攀爬式自动美缝机器人的注剂枪与限位刮板示意图；图8为本发

明提供的第三种攀爬式自动美缝机器人的限位刮板俯视示意图。

[0049] 本实施例与上述实施例一基本相同，不同之处在于，所述注剂枪3的枪口320为螺

纹固定，可通过替换枪口320更改注剂枪3的口径。

[0050] 作为本发明的一种优选方式，还包括限位刮板10，所述限位刮板10中部设置有一

限位孔1010，所述注剂枪3的枪口320位于限位孔1010中部，所述注剂枪3的枪口320与限位

孔1010平齐；所述限位刮板10两端与中部呈九十度夹角，所述限位刮板10两端还有设置有

通孔的刮板连接部1020。

[0051] 作为本发明的一种优选方式，所述注剂枪3表面设置有有通孔的枪体连接部330，

所述限位刮板10与注剂枪3利用刮板连接部1020以及枪体连接部330的通孔螺栓连接。

[0052] 其中，所述注剂枪3的枪口320为可拆卸，所述枪口320与注剂枪3为螺纹连接，通过

更换不同口径的枪口320为不同大小的瓷砖缝填充美缝剂。

[0053] 优选的，还包括限位刮板10，所述限位刮板10中部设置有一限位孔1010，所述限位

孔1010为矩形前后贯通壳体1底部，所述注剂枪3枪口320在限位孔1010中并与限位孔1010

平齐，所述限位刮板10两端与中部呈九十度夹角，所述限位刮板10两端还有设置有通孔的

刮板连接部1020，所述注剂枪3表面设置有有通孔的枪体连接部330，所述限位刮板10与注

剂枪3利用刮板连接部1020以及枪体连接部330的通孔螺栓连接。所述限位刮板10防止美缝

剂的溢出，并将多余的美缝剂刮除。

[0054] 上述实施例只为说明本发明的技术构思及特点，其目的是让熟悉该技术领域的技

术人员能够了解本发明的内容并据以实施，并不能以此来限制本发明的保护范围。凡根据

本发明精神实质所作出的等同变换或修饰，都应涵盖在本发明的保护范围之内。
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图 3

图 4
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图 5

图 6

图 7
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图 8
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