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一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器

(57)摘要

本实用新型公开了一种浸没式水面漂浮物

巡航清洁器，包括有壳体框架，还包括有浸没式

清洁器装置和巡航控制系统装置；所述浸没式清

洁器装置包括有液位检测闭合阀装置和过滤排

液装置；所述巡航控制系统装置包括抽液水泵装

置、水下推进控制装置和能源装置。所述浸没式

清洁装置的过滤排液装置与所述巡航控制系统

装置的抽液水泵装置通过管路相连设置。本实用

新型浸没式水面漂浮物巡航清洁器漂浮在水面

上收集漂浮物，经过滤排液装置和抽液水泵装

置，将漂浮物收集入滤筒以及过滤排出液体，可

实现自动控制、完成片区巡航水域片区的清洁、

防治工作。
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1.一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，包括有壳体框架(1)，其特征在于：

还包括浸没式清洁器装置和巡航控制系统装置；

所述壳体框架包括有浸没桶(101)、控制桶(103)及四周的浮力器(102)；

所述浸没式清洁器装置沿所述浸没桶(101)内外嵌套设置，包括液位检测闭合阀装置

(2)、滤桶(7)和过滤排液装置(3)；所述液位检测闭合阀装置(2)嵌套于所述浸没桶(101)顶

部，且可通过在水平面内沿所述浸没桶(101)圆周旋转来实现水流入口的开关；所述滤桶

(7)设置所述液位检测闭合阀装置(2)下的浸没桶(101)内；所述过滤排液装置(3)固定在所

述浸没桶(101)底部；

所述巡航控制系统装置包括有抽液水泵装置(4)、水下推进控制装置(5)和能源装置

(6)；所述抽液水泵装置(4)与所述控制桶(103)相固定，包括有水泵体(401)和排水板

(402)，所述水泵体(401)固定于控制桶(103)内部，所述排水板(402)固定在控制桶(103)顶

部同时通过管路连接至水泵体(401)；所述水泵体(401)与所述过滤排液装置(3)通过管路

连接设置；所述水下推进控制装置(5)包括水下推进电机(502)、方向控制舵机(501)和距离

检测装置(503)；所述水下推进电机(502)固定于控制桶(103)底部两侧，所述方向控制舵机

(501)设置于控制桶(103)底部，所述距离检测装置(503)固定于控制桶(103)顶部；所述能

源装置(6)包括有蓄电池(603)、太阳能板(601)和控制芯片组(602)，所述蓄电池(603)和控

制芯片组(602)固定于控制桶(103)内部，所述太阳能板(601)固定于控制桶(103)顶部且架

设于所述排水板(402)上方；

所述液位检测闭合阀装置(2)、水下推进控制装置(5)、抽液水泵装置(4)与所述能源装

置(6)电性连接。

2.根据权利要求1所述的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，其特性在于，所述浮力器

(102)为两种，一种为三角状，另一种为圆桶状，每种浮力器至少为三个。

3.根据权利要求2所述的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，其特征在于，所述多个浮

力器(102)沿浸没桶(101)和控制桶(103)周向匀布，且设置于同一水平面。

4.根据权利要求1所述的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，其特征在于，所述滤桶

(7)至少为一个，且可以单独从浸没桶中向上取出。

5.根据权利要求1所述的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，其特征在于，所述液位检

测闭合阀装置(2)至少有两个水流入口。

6.根据权利要求5所述的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，其特征在于，所述液位检

测闭合阀装置(2)包括有驱动电机(202)、旋转阀门(201)和主动齿轮(203)，所述主动齿轮

(203)设置在驱动电机(202)的输出轴上，所述旋转阀门(201)的外轮廓设有从动齿轮，所述

驱动电机(202)通过所述主动齿轮(203)与所述从动齿轮啮合驱动所述旋转阀门(201)转

动。

7.根据权利要求6所述的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，其特征在于，所述液位检

测闭合阀装置(2)还设置有液位传感器，所述液位传感器连接了所述控制芯片组(602)的输

入端，所述控制芯片组(602)的输出端连接驱动电机(202)。

8.根据权利要求1所述的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，其特征在于，所述距离检

测装置(503)设置有至少四个距离传感器，固定于所述控制桶(103)顶部。

9.根据权利要求8所述的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，其特征在于，所述距离传
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感器连接有控制芯片组(602)的输入端，所述控制芯片组(602)的输出端电性连接所述方向

控制舵机(501)。

10.根据权利要求1所述的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，其特征在于，所述控制

芯片组(602)采用的芯片型号为：STM32。
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一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器

技术领域

[0001] 本实用新型属于水面清洁器领域，具体设计一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器。

背景技术

[0002] 我国河流水域众多，拥有大量的天然湖泊、水库以及人工观景湖。随着人口的密集

增加以及废物的不规范排放，导致大面积水域存在着垃圾漂浮物的增多和水体生物环境变

化，给环境、航道、景观带来了破坏和污染。饮用水域的污染日益严重，直接关系到区域人口

的健康与安全，水域的清洁防治刻不容缓。目前全国大部分水域清理都广泛地使用人工驾

驶船只进行清理打捞、水质监测和防控，该方法效率低、人员劳动量大，且容易受天气、水文

影响，难以长期、快速地进行水域清洁，一种高效、维护方便的水面清理器应应时而生。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的还是提供一种自动控制、巡航清理、噪音小的水面清洁器，可进

行指定片区水域的水面漂浮物的清理工作。

[0004] 本实用新型所提供的技术方案是：一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，包括壳体

框架、浸没式清洁器装置和巡航控制系统装置；所述壳体框架包括有浸没桶、控制桶及四周

的浮力器；所述浸没式清洁器装置沿所述浸没桶内外嵌套设置，包括液位检测闭合阀装置、

滤桶和过滤排液装置；所述液位检测闭合阀装置嵌套于所述浸没桶顶部，且可通过在水平

面内沿所述浸没桶圆周旋转来实现水流入口的开关；所述滤桶设置所述液位检测闭合阀装

置下的浸没桶内；所述过滤排液装置固定在所述浸没桶底部；所述巡航控制系统装置包括

有抽液水泵装置、水下推进控制装置和能源装置；所述抽液水泵装置与所述控制桶相固定，

包括有水泵体和排水板，所述水泵体固定于控制桶内部，所述排水板固定在控制桶顶部同

时通过管路连接至水泵体；所述水泵体与所述过滤排液装置通过管路连接设置；所述水下

推进控制装置包括水下推进电机、方向控制舵机和距离检测装置；所述水下推进电机固定

于控制桶底部两侧，所述方向控制舵机设置于控制桶底部，所述距离检测装置固定于控制

桶顶部；所述能源装置包括有蓄电池、太阳能板和控制芯片组，所述蓄电池和控制芯片组固

定于控制桶内部，所述太阳能板固定于控制桶顶部且架设于所述排水板上方；所述液位检

测闭合阀装置、水下推进控制装置、抽液水泵装置与所述能源装置电性连接。

[0005] 作为本实用新型的一种改进，所述浮力器为两类，一种为三角状，另一种为圆桶

状，每种浮力器至少为三个且所述多个浮力器沿浸没桶和控制桶周向匀布，且设置于同一

水平面。

[0006] 作为本实用新型的一种改进，所述滤桶至少有一个，且可以单独从浸没桶中向上

取出。

[0007] 作为本实用新型的一种改进，所述液位检测闭合阀装置包括有驱动电机、旋转阀

门和主动齿轮，所述主动齿轮设置在驱动电机的输出轴上，所述旋转阀门的外轮廓设有从

动齿轮，所述驱动电机通过所述主动齿轮与所述从动齿轮啮合驱动所述旋转阀门转动。
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[0008] 作为本实用新型的一种改进，所述液位检测闭合阀装置至少有两个水流入口阀

门，且设置有液位传感器，所述液位传感器连接有所述控制芯片组的输入端，所述控制芯片

组的输出端连接驱动电机。

[0009] 作为本实用新型的一种改进，所述距离检测装置设置有至少四个距离传感器，固

定于所述控制桶顶部，且每个所述距离传感器连接有控制芯片组的输入端，所述控制器的

输出端电性连接所述方向控制舵机。

[0010] 作为本实用新型的一种改进，所述控制芯片组采用的芯片型号为：STM32。

[0011] 本实用新型的有益效果:本实用新型内置多种传感器，准确、稳定、有效地实现清

理工作，维护方便，本清洁器工作中完全自动化，能在人员少量干预的情况下完成片区巡航

水域片区的清洁、防治工作，拥有独立清理能力和水域质量检测、改善能力。

附图说明

[0012] 图1为本实用新型一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器结构示意图；

[0013] 图2为本实用新型的浸没式清洁器装置的结构示意图；

[0014] 图3为本实用新型的巡航控制系统的结构示意图；

[0015] 图中1为壳体框架，101浸没桶，102为浮力器，103为控制桶，2为液位检测闭合阀装

置，201为旋转阀门，202为驱动电机，203为主动齿轮，3为过滤排液装置，4为抽液水泵装置，

401为水泵体，402为排水板，5为水下推进控制装置，501为方向控制舵机，502为水下推进电

机，503为距离检测装置，6为能源装置，601为太阳能板，602为控制芯片组，  603为蓄电池，7

为滤桶。

具体实施方式

[0016] 下面结合附图进一步说明本实用新型的实施例。

[0017] 如图1至图3所述，本实施例中的一种浸没式水面漂浮物巡航清洁器，所述壳体框

架1  包括有浸没桶101、控制桶103及四周的浮力器102；还包括浸没式清洁器装置，所述浸

没式清洁器装置沿所述浸没桶101内外嵌套设置包括滤桶7、液位检测闭合阀装置2及过滤

排液装置3；所述滤桶7设置在浸没桶101内，所述液位检测闭合阀装置2嵌套与所述浸没桶

101  顶部，且可通过在水平面内沿所述浸没桶101圆周旋转来实现水流入口的开关；所述过

滤排液装置3固定在所述浸没桶101底部；还包括巡航控制系统，所述巡航控制系统包括有

抽液水泵装置4、水下推进控制装置5和能源装置6；所述抽液水泵装置4与所述控制桶103相

固定，包括有水泵体401和排水板402，所述水泵体401固定于控制桶103内，所述排水板402 

固定在控制桶103顶部，且所述水泵体401与所述过滤排液装置3及排水板402均通过管路连

接设置；所述水下推进控制装置5包括水下推进电机502、方向控制舵机501和距离检测装置

503；所述水下推进电机502固定于控制桶103底部两侧，所述方向控制舵机501设置于控制

桶103底部，所述距离检测装置503固定于控制桶103顶部；还包括能源装置6，所述能源装置

6包括有蓄电池603、太阳能板601和控制芯片602组，所述蓄电池603和控制芯片组602固定

于控制桶103内部，所述太阳能板601固定于控制桶103顶部且架设于所述排水板402上方。

[0018] 本实施例中，所述浮力器102为两类，一种为三角状，另一种为圆桶状，且所述多个

浮力器102沿浸没桶101和控制桶103周向匀布，且设置于同一水平面；所述滤桶7至少有一
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个，且可以单独从浸没桶101中向上取出；所述液位检测闭合阀装置2至少有两个水流入口，

且设置有液位传感器，所述液位传感器连接有所述控制芯片组602的输入端，所述控制芯片

组602的输出端连接驱动电机202；所述液位检测闭合阀装置2包括有驱动电机202和旋转阀

门201，所述驱动电机202的输出轴上设置有主动齿轮203，所述旋转阀门201的外轮廓设有

从动齿轮，所述驱动电机202通过所述主动齿轮203与所述从动齿轮啮合驱动所述旋转阀门

201转动；所述距离检测装置503设置有至少四个距离传感器，固定于所述控制桶103顶部，

且每个所述距离传感器连接有控制芯片组602的输入端，所述控制芯片组602的输出端电性

连接所述方向控制舵机501；所述液位检测闭合阀装置2、水下推进控制装置5、抽液水泵装

置4与所述能源装置6电性连接；所述控制芯片组采用的芯片型号为：STM32。

[0019] 本实用新型在使用时，先将本实例放入指定工作水域后，打开能源装置6，启动水

下推进控制装置5，等清洁器在水面中开始运行后，通过驱动电机202带动旋转阀门201，使

浸没桶101周围水面将漂浮物引流入滤桶7，随后液位传感器检测到装置内液体达到指定水

位高度后，启动抽液水泵装置4，将过滤后的液体通过导管从排水板402向装置外排出；同时

距离检测装置503测量清洁器装置与陆路、水岸以及障碍物的距离，通过控制芯片组602控

制方向舵机旋转501，从而控制清洁器装置的运行轨迹；最后在浸没式清洁器装置满载后，

通过驱动电机202带动旋转阀门201，关闭水流入口，使周围的水流无法再进入清洁器装置，

当液位传感器检测到装置内水位低于指定位置后，通过控制芯片组602控制关闭抽液水泵

装置4，清洁器装置驶回指定投放位置，从而完成水面清洁工作；通过此装置清理指定投放

工作片区水域，高效自动化地完成水面漂浮物的清理收集工作，不易受天气、水文影响，噪

音小，能够有效改善水域环境。

[0020] 为表述方便，本又所称的“上”、“下”、“左”、“右"、“前"、“后”等代表方向的描述与

附图本身的左右方向一致，但并不对本发明的结构起限定作用；此外，本发明并不局限于上

述具体实施方式，本领域技术人员还可据此做出多种变化，但任何与本发明等同或者类似

的变化都应涵盖在本发明权利要求的范围内。
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