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本发明公开了一种海上风电巡检机器人，其

包括本体、移动轮、传动机构、收集机构、限位机

构和清洗机构，所述本体两侧均对称设置有传动

机构，传动机构用于对移动轮进行传动，且本体

内侧设置有清洗机构，且本体内于清洗机构一侧

设置有收集机构，清洗机构与收集机构之间相互

配合，所述本体一侧设置有放置台，放置台上安

装有水箱，且本体一侧设置有限位机构，限位机

构用于对水箱进行限位；该装置第二电机驱动转

动件和限位架的移动，通过第三电机和第四同步

轮的传动，带动高压水枪进行清洗操作。高压水

枪通过输送软管与水箱内的泵机连接，获取高压

水源。机器人根据外观检测结果，对附着较严重

的海生物进行清洗，并通过清污网收集清洗下的

污染物。
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1.一种海上风电巡检机器人，其特征在于：包括本体(1)、移动轮(2)、传动机构(3)、收

集机构(4)、限位机构(5)和清洗机构(6)，所述本体(1)两侧均对称设置有传动机构(3)，传

动机构(3)用于对移动轮(2)进行传动，且本体(1)内侧设置有清洗机构(6)，且本体(1)内于

清洗机构(6)一侧设置有收集机构(4)，清洗机构(6)与收集机构(4)之间相互配合，所述本

体(1)一侧设置有放置台(8)，放置台(8)上安装有水箱(7)，且本体(1)一侧设置有限位机构

(5)，限位机构(5)用于对水箱(7)进行限位，且本体(1)横梁上设置有调节机构(10)。

2.如权利要求1所述的一种海上风电巡检机器人，其特征在于：传动机构(3)包括传动

架(301)、转动杆(302)、第一锥齿轮(303)、第二锥齿轮(304)、第一同步轮(305)、第二同步

轮(306)、第一电机(307)、传动轮(308)和主动轮(309)，所述本体(1)两侧设置有传动架

(301)，传动架(301)内设置有转动杆(302)，且传动架(301)两侧对称开设有凹槽，两侧所述

转动杆(302)贯穿传动架(301)于凹槽内设置第二锥齿轮(304)，凹槽内设置有移动轮(2)，

移动轮(2)一侧设置有第二同步轮(306)，且凹槽内于移动轮(2)上侧设置有传动杆(310)，

传动杆(310)两侧分别设置有第一锥齿轮(303)和第一同步轮(305)。

3.如权利要求2所述的一种海上风电巡检机器人，其特征在于：所述第一锥齿轮(303)

与第二锥齿轮(304)之间齿轮相互啮合，且第一同步轮(305)上设置有皮带，第一同步轮

(305)通过皮带与第二同步轮(306)之间相互配合，所述传动架(301)两侧等距离设置有多

个平衡叶片(9)。

4.如权利要求1所述的一种海上风电巡检机器人，其特征在于：收集机构(4)包括安装

架(401)、轴承座(402)、活动杆(403)、夹具(404)、传动件(405)、第一伸缩气缸(406)、固定

板(407)、第二伸缩气缸(408)、伸缩杆(409)、缓冲弹簧(410)、连接件(411)、网架(412)、固

定件(413)和清污网(414)，所述本体(1)内一侧的设置有安装架(401)，安装架(401)上两侧

对称设置有轴承座(402)，且轴承座(402)对称设置有两组，轴承座(402)之间设置有活动杆

(403)，活动杆(403)两侧贯穿轴承座(402)设置有夹具(404)，所述安装架(401)中部一侧设

置有第一伸缩气缸(406)，第一伸缩气缸(406)的输出端活动连接有一侧夹具(404)，两侧所

述夹具(404)之间设置有传动件(405)。

5.如权利要求4所述的一种海上风电巡检机器人，其特征在于：所述安装架(401)上侧

中部对称设置有缓冲弹簧(410)，安装架(401)远离缓冲弹簧(410)的一侧设置有固定板

(407)，固定板(407)上侧设置有第二伸缩气缸(408)，第二伸缩气缸(408)的输出端固定连

接有伸缩杆(409)，伸缩杆(409)远离第二伸缩气缸(408)的一侧固定连接有安装板(415)。

6.如权利要求5所述的一种海上风电巡检机器人，其特征在于：所述安装板(415)下方

两侧对称设置有连接件(411)，连接件(411)下方设置有网架(412)，网架(412)上设置有清

污网(414)，且网架(412)两侧对称设置有固定件(413)，且固定件(413)与夹具(404)之间相

互配合。

7.如权利要求1所述的一种海上风电巡检机器人，其特征在于：限位机构(5)是由第二

电机(501)、转动件(502)、限位架(503)和垫片(504)组合而成，所述本体(1)一侧设置有放

置台(8)，且本体(1)靠近放置台(8)的一侧对称设置有第二电机(501)，第二电机(501)的输

出端固定连接有转动件(502)，且转动件(502)一侧固定连接有限位架(503)，限位架(503)

远离转动件(502)的一侧设置有垫片(504)，垫片(504)与水箱(7)之间相互配合。

8.如权利要求1所述的一种海上风电巡检机器人，其特征在于：清洗机构(6)包括固定
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架(601)、转动架(602)、活动轴(603)、第三同步轮(604)、高压水枪(605)、第三电机(606)、

第四同步轮(607)和输送软管(608)，所述本体(1)内部设置有固定架(601)，固定架(601)上

设置有转动架(602)，转动架(602)之间设置有活动轴(603)，活动轴(603)上设置有高压水

枪(605)，高压水枪(605)一侧于活动轴(603)上设置有第三同步轮(604)，所述固定架(601)

一侧设置有第三电机(606)，第三电机(606)的输出端固定连接有第四同步轮(607)。

9.如权利要求8所述的一种海上风电巡检机器人，其特征在于：所述第四同步轮(607)

上设置有皮带，第四同步轮(607)通过皮带与第三同步轮(604)之间活动连接，且高压水枪

(605)一侧设置有输送软管(608)，所述水箱(7)内设置有泵机，泵机的输入端位于水箱(7)

内部，且泵机的输出端固定连接有输送软管(608)。

10.如权利要求1所述的一种海上风电巡检机器人，其特征在于：调节机构(10)包括调

节架(1001)、导向杆(1002)、导向块(1003)、第四电机(1004)、固定座(1005)、螺纹杆

(1006)、齿条板(1007)、不完全齿轮(1008)、放置板(1009)和智能识别摄像头(1010)，所述

本体(1)横梁之间上方设置有调节架(1001)，调节架(1001)内设置有固定座(1005)，固定座

(1005)内设置有螺纹杆(1006)，所述固定座(1005)一侧设置有第四电机(1004)，第四电机

(1004)的输出端固定连接有螺纹杆(1006)，且固定座(1005)靠近螺纹杆(1006)的一侧设置

有导向杆(1002)，导向杆(1002)和螺纹杆(1006)上活动连接有导向块(1003)，导向块

(1003)一侧设置有齿条板(1007)，所述调节架(1001)远离固定座(1005)的一侧活动连接有

不完全齿轮(1008)，不完全齿轮(1008)与齿条板(1007)之间齿轮相互啮合，不完全齿轮

(1008)一侧设置有放置板(1009)，放置板(1009)上侧智能识别摄像头(1010)，且本体(1)及

其内部零部件表面均涂有防腐涂料。
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一种海上风电巡检机器人

技术领域

[0001] 本发明涉及海上风电运维技术领域，特别是一种海上风电巡检机器人。

背景技术

[0002] 当今社会，生产力发展十分迅速，能源问题日益严峻，近年来，风能在世界能源结

构中地位越来越突出，风电将逐步成为火电、水电之后的第三大常规能源。随着我国大型海

上风电建设规划相继启动和现运行的大部分风电机组质保期逐渐超出或邻近超出，高故障

发生率和高运维成本的现状越来越引起风电运营商、制造商和第三方运维公司等机构的关

注。

[0003] 且海洋是一种具有生物活性物质存在的电解质。在地球生物圈中，微生物个体最

小，数量最多，不仅是海洋食物链基础，又是分解海洋有机质的低等生物群，是促使物质循

环的无可替代的主宰者。病毒在海水中的密度是细菌密度的5－10倍，每毫升海水可达

106109个病毒颗粒。这些微生物可分解各种有机物如动植物死体，产生有机酸和无机酸，从

而分解高分子涂料等。微生物的附着发生在生物附着的初级阶段，对混凝土的作用时间相

对较长。另一方面，细菌等微生物在代谢过程中所产生的分泌物质也会与混凝土表面涂层

发生化学作用，从而使得涂层改变原本的结构，从表面脱落，失去原有的保护效果，加速混

凝土的破坏，藤壶，牡蛎，贻贝等海生物长期附着会对表面涂层的作用产生影响；

[0004] 海上风电机组尤其是远离海岸的漂浮式风电机组，由于运行条件恶劣，故障率较

高，容易导致机组常常会非计划停运或减负荷运行，影响正常生产，所以加强对风机的维护

和保养，特别是要迅速判断出风机运行中故障产生的原因，采取相应的必要措施就显得十

分重要。但是而且现有的巡检方式主要还是通过派遣技术人员乘坐运维船只人工进行巡

检，当需要对风机上部进行巡检时，还需要技术人员攀爬到指定位置，进行各方面内容繁多

的检查，海上的天气瞬息万变，每出海一次对海上风电机组进行巡检，不仅成本相当高昂，

而且还存在一定的安全隐患。

发明内容

[0005] 本发明所要解决的技术问题是：现有的巡检方式主要还是通过派遣技术人员乘坐

运维船只人工进行巡检，当需要对风机上部进行巡检时，还需要技术人员攀爬到指定位置，

进行各方面内容繁多的检查，海上的天气瞬息万变，每出海一次对海上风电机组进行巡检，

不仅成本相当高昂，而且还存在一定的安全隐患。

[0006] 为解决上述技术问题，本发明提供如下技术方案：一种海上风电巡检机器人，其包

括本体、移动轮、传动机构、收集机构、限位机构和清洗机构，所述本体两侧均对称设置有传

动机构，传动机构用于对移动轮进行传动，且本体内侧设置有清洗机构，且本体内于清洗机

构一侧设置有收集机构，清洗机构与收集机构之间相互配合，所述本体一侧设置有放置台，

放置台上安装有水箱，且本体一侧设置有限位机构，限位机构用于对水箱进行限位，且本体

横梁上设置有调节机构。
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[0007] 作为本发明所述一种海上风电巡检机器人的一种优选方案，其中：传动机构包括

传动架、转动杆、第一锥齿轮、第二锥齿轮、第一同步轮、第二同步轮、第一电机、传动轮和主

动轮，所述本体两侧设置有传动架，传动架内设置有转动杆，且传动架两侧对称开设有凹

槽，两侧所述转动杆贯穿传动架于凹槽内设置第二锥齿轮，凹槽内设置有移动轮，移动轮一

侧设置有第二同步轮，且凹槽内于移动轮上侧设置有传动杆，传动杆两侧分别设置有第一

锥齿轮和第一同步轮。

[0008] 作为本发明所述一种海上风电巡检机器人的一种优选方案，其中：所述第一锥齿

轮与第二锥齿轮之间齿轮相互啮合，且第一同步轮上设置有皮带，第一同步轮通过皮带与

第二同步轮之间相互配合，所述传动架两侧等距离设置有多个平衡叶片。

[0009] 作为本发明所述一种海上风电巡检机器人的一种优选方案，其中：收集机构包括

安装架、轴承座、活动杆、夹具、传动件、第一伸缩气缸、固定板、第二伸缩气缸、伸缩杆、缓冲

弹簧、连接件、网架、固定件和清污网，所述本体内一侧的设置有安装架，安装架上两侧对称

设置有轴承座，且轴承座对称设置有两组，轴承座之间设置有活动杆，活动杆两侧贯穿轴承

座设置有夹具，所述安装架中部一侧设置有第一伸缩气缸，第一伸缩气缸的输出端活动连

接有一侧夹具，两侧所述夹具之间设置有传动件。

[0010] 作为本发明所述一种海上风电巡检机器人的一种优选方案，其中：所述安装架上

侧中部对称设置有缓冲弹簧，安装架远离缓冲弹簧的一侧设置有固定板，固定板上侧设置

有第二伸缩气缸，第二伸缩气缸的输出端固定连接有伸缩杆，伸缩杆远离第二伸缩气缸的

一侧固定连接有安装板。

[0011] 作为本发明所述一种海上风电巡检机器人的一种优选方案，其中：所述安装板下

方两侧对称设置有连接件，连接件下方设置有网架，网架上设置有清污网，且网架两侧对称

设置有固定件，且固定件与夹具之间相互配合。

[0012] 作为本发明所述一种海上风电巡检机器人的一种优选方案，其中：限位机构是由

第二电机、转动件、限位架和垫片组合而成，所述本体一侧设置有放置台，且本体靠近放置

台的一侧对称设置有第二电机，第二电机的输出端固定连接有转动件，且转动件一侧固定

连接有限位架，限位架远离转动件的一侧设置有垫片，垫片与水箱之间相互配合。

[0013] 作为本发明所述一种海上风电巡检机器人的一种优选方案，其中：清洗机构包括

固定架、转动架、活动轴、第三同步轮、高压水枪、第三电机、第四同步轮和输送软管，所述本

体内部设置有固定架，固定架上设置有转动架，转动架之间设置有活动轴，活动轴上设置有

高压水枪，高压水枪一侧于活动轴上设置有第三同步轮，所述固定架一侧设置有第三电机，

第三电机的输出端固定连接有第四同步轮。

[0014] 作为本发明所述一种海上风电巡检机器人的一种优选方案，其中：所述第四同步

轮上设置有皮带，第四同步轮通过皮带与第三同步轮之间活动连接，且高压水枪一侧设置

有输送软管，所述水箱内设置有泵机，泵机的输入端位于水箱内部，且泵机的输出端固定连

接有输送软管。

[0015] 作为本发明所述一种海上风电巡检机器人的一种优选方案，其中：调节机构包括

调节架、导向杆、导向块、第四电机、固定座、螺纹杆、齿条板、不完全齿轮、放置板和智能识

别摄像头，所述本体横梁之间上方设置有调节架，调节架内设置有固定座，固定座内设置有

螺纹杆，所述固定座一侧设置有第四电机，第四电机的输出端固定连接有螺纹杆，且固定座
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靠近螺纹杆的一侧设置有导向杆，导向杆和螺纹杆上活动连接有导向块，导向块一侧设置

有齿条板，所述调节架远离固定座的一侧活动连接有不完全齿轮，不完全齿轮与齿条板之

间齿轮相互啮合，不完全齿轮一侧设置有放置板，放置板上侧智能识别摄像头，且本体及其

内部零部件表面均涂有防腐涂料。

[0016] 本发明的有益效果：

[0017] 1 .通过控制启动第一电机，第一电机会带动传动架旋转，传动架内的转动杆通过

凹槽与第二锥齿轮相连，从而使第二锥齿轮也开始旋转，第一锥齿轮与第二锥齿轮相互啮

合，当第二锥齿轮旋转时，会传动给第一锥齿轮，进而驱动传动杆的运动，在移动轮所在的

凹槽内，传动杆与移动轮相连，当传动杆的运动发生时，会带动移动轮的旋转，第二同步轮

与移动轮一侧相连，并且通过皮带与第一同步轮相连，当移动轮旋转时，皮带会传动给第一

同步轮和第二同步轮，使它们保持同步旋转，传动轮和主动轮位于移动轮所在的凹槽上方，

它们与移动轮相连，当移动轮旋转时，传动轮和主动轮也会跟随旋转，通过以上传动机构的

工作，机器人可以实现在海上风电设备上的移动巡检，且传动架两侧设置的平衡叶片的作

用是保持机器人在海面上的平衡，海上风电巡检机器人在工作时可能会受到海风和海浪等

环境因素的影响，容易导致机器人倾斜或失去平衡，平衡叶片通过等距离设置在传动架两

侧，可以在机器人运动时产生阻力和稳定力矩，当机器人倾斜时，平衡叶片会受到水流的作

用，产生相应的力矩来抵消倾斜力矩，从而使机器人保持平衡状态。

[0018] 2.通过控制启动第二伸缩气缸能够带动网架于海面进行竖直运动，且清污网用于

收集海面的污染物，清污网被固定在网架上，具有过滤作用，能够有效地收集海面上的污染

物，如漂浮物、废弃物等，清洗完成后，通过控制启动第一伸缩气缸能够对网架进行限位，通

过适当的调整和控制第一伸缩气缸，可以将网架固定在所需的位置，避免其超出或偏离预

定的工作区域。

[0019] 3.当第二电机启动时，转动件会随之旋转，转动件的旋转会带动限位架一起移动，

垫片的设置可能用于调整限位位置或提供支撑，通过限位架的位置限制，确定水箱的位置，

通过控制启动第三电机，第四同步轮通过皮带与第三同步轮连接，实现传动，第三同步轮与

高压水枪固定在活动轴上，并随之旋转，高压水枪通过输送软管连接到水箱内的泵机上，获

取高压水源，活动轴的旋转带动高压水枪进行清洗操作，在对桩体进行电位测量时，需要将

桩身海生物附着进行清洗，将探针接触到海生物腐蚀掉防腐涂层的位置，高压水枪头安装

在机器人前部视频可观察范围内，根据外观检测结果，对海生物附着较严重的基础区域以

及牺牲阳极表面进行高压水枪清洗，清洗下的污染物通过清污网进行收集。

附图说明

[0020] 图1为本公开实施例中的整体结构示意图。

[0021] 图2为本公开实施例中的整体俯视结构示意图。

[0022] 图3为本公开实施例中的传动机构的结构示意图。

[0023] 图4为本公开实施例中的收集机构的结构示意图。

[0024] 图5为本公开实施例中的收集机构的侧视图。

[0025] 图6为本公开实施例中的收集机构中网架的结构示意图。

[0026] 图7为本公开实施例中的限位机构的结构示意图。
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[0027] 图8为图2的A的局部放大结构示意图。

[0028] 图9为本公开实施例中的调节机构的结构示意图。

[0029] 附图标记：1、本体；2、移动轮；3、传动机构；301、传动架；302、转动杆；303、第一锥

齿轮；304、第二锥齿轮；305、第一同步轮；306、第二同步轮；307、第一电机；308、传动轮；

309、主动轮；310、传动杆；4、收集机构；401、安装架；402、轴承座；403、活动杆；404、夹具；

405、传动杆；406、第一伸缩气缸；407、固定板；408、第二伸缩气缸；409、伸缩杆；410、缓冲弹

簧；411、连接件；412、网架；413、固定件；414、清污网；415、安装板；5、限位机构；501、第二电

机；502、转动件；503、限位架；504、垫片；6、清洗机构；601、固定架；602、转动架；603、活动

轴；604、第三同步轮；605、高压水枪；606、第三电机；607、第四同步轮；608、输送软管；7、水

箱；8、放置台；9、平衡叶片；10、调节机构；1001、调节架；1002、导向杆；1003、导向块；1004、

第四电机；1005、固定座；1006、螺纹杆；1007、齿条板；1008、不完全齿轮；1009、放置板；

1010、智能识别摄像头。

具体实施方式

[0030] 为使本发明的上述目的、特征和优点能够更加明显易懂，下面结合说明书附图对

本发明的具体实施方式做详细的说明。

[0031] 实施例1

[0032] 参照图1、2和9，该实施例提供了一种海上风电巡检机器人，包括本体1、移动轮2、

传动机构3、收集机构4、限位机构5和清洗机构6，所述本体1两侧均对称设置有传动机构3，

传动机构3用于对移动轮2进行传动，且本体1内侧设置有清洗机构6，且本体1内于清洗机构

6一侧设置有收集机构4，清洗机构6与收集机构4之间相互配合，所述本体1一侧设置有放置

台8，放置台8上安装有水箱7，且本体1一侧设置有限位机构5，限位机构5用于对水箱7进行

限位，且本体1横梁上设置有调节机构10。

[0033] 调节机构10包括调节架1001、导向杆1002、导向块1003、第四电机1004、固定座

1005、螺纹杆1006、齿条板1007、不完全齿轮1008、放置板1009和智能识别摄像头1010，所述

本体1横梁之间上方设置有调节架1001，调节架1001内设置有固定座1005，固定座1005内设

置有螺纹杆1006，所述固定座1005一侧设置有第四电机1004，第四电机1004的输出端固定

连接有螺纹杆1006，且固定座1005靠近螺纹杆1006的一侧设置有导向杆1002，导向杆1002

和螺纹杆1006上活动连接有导向块1003，导向块1003一侧设置有齿条板1007，所述调节架

1001远离固定座1005的一侧活动连接有不完全齿轮1008，不完全齿轮1008与齿条板1007之

间齿轮相互啮合，不完全齿轮1008一侧设置有放置板1009，放置板1009上侧智能识别摄像

头1010，且本体1及其内部零部件表面均涂有防腐涂料，调节架1001位于本体1横梁之间的

上方，并且与固定座1005相连，固定座1005内安装有螺纹杆1006，其一侧连接着第四电机

1004的输出端，第四电机1004的转动会让螺纹杆1006运动，从而改变固定座1005的位置，导

向杆1002位于固定座1005靠近螺纹杆1006的一侧，与螺纹杆1006和导向块1003连接，起到

引导和稳定的作用，齿条板1007位于导向块1003的一侧，与不完全齿轮1008相互啮合，调节

架1001远离固定座1005的一侧连接着不完全齿轮1008，不完全齿轮1008通过与齿条板1007

的啮合来实现运动，放置板1009位于不完全齿轮1008的一侧，上方安装有智能识别摄像头

1010，调节机构10的作用是通过控制第四电机1004和螺纹杆1006的运动，使得放置板1009
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上的智能识别摄像头1010能够在垂直方向上进行精确调节和定位，这样可以实现对特定区

域的监控和识别功能，同时，为了增强本体1及其内部零部件的耐用性和防护性能，它们的

表面都进行了涂覆防腐涂料，这种防腐涂料可以有效地防止腐蚀和损坏，延长本体1及其内

部零部件的使用寿命，并提高其性能和可靠性。

[0034] 实施例2

[0035] 参照图3，该实施例基于上一个实施例，与上一个实施例不同之处在于，传动机构3

包括传动架301、转动杆302、第一锥齿轮303、第二锥齿轮304、第一同步轮305、第二同步轮

306、第一电机307、传动轮308和主动轮309，所述本体1两侧设置有传动架301，传动架301内

设置有转动杆302，且传动架301两侧对称开设有凹槽，两侧所述转动杆302贯穿传动架301

于凹槽内设置第二锥齿轮304，凹槽内设置有移动轮2，移动轮2一侧设置有第二同步轮306，

且凹槽内于移动轮2上侧设置有传动杆310，传动杆310两侧分别设置有第一锥齿轮303和第

一同步轮305。

[0036] 所述第一锥齿轮303与第二锥齿轮304之间齿轮相互啮合，且第一同步轮305上设

置有皮带，第一同步轮305通过皮带与第二同步轮306之间相互配合，所述传动架301两侧等

距离设置有多个平衡叶片9，通过控制启动第一电机307，第一电机307会带动传动架301旋

转，传动架301内的转动杆302通过凹槽与第二锥齿轮304相连，从而使第二锥齿轮304也开

始旋转，第一锥齿轮303与第二锥齿轮304相互啮合，当第二锥齿轮304旋转时，会传动给第

一锥齿轮303，进而驱动传动杆310的运动，在移动轮2所在的凹槽内，传动杆310与移动轮2

相连，当传动杆310的运动发生时，会带动移动轮2的旋转，第二同步轮306与移动轮2一侧相

连，并且通过皮带与第一同步轮305相连，当移动轮2旋转时，皮带会传动给第一同步轮305

和第二同步轮306，使它们保持同步旋转，传动轮308和主动轮309位于移动轮2所在的凹槽

上方，它们与移动轮2相连，当移动轮2旋转时，传动轮308和主动轮309也会跟随旋转，通过

以上传动机构的工作，机器人可以实现在海上风电设备上的移动巡检，且传动架301两侧设

置的平衡叶片9的作用是保持机器人在海面上的平衡，海上风电巡检机器人在工作时可能

会受到海风和海浪等环境因素的影响，容易导致机器人倾斜或失去平衡，平衡叶片9通过等

距离设置在传动架301两侧，可以在机器人运动时产生阻力和稳定力矩，当机器人倾斜时，

平衡叶片9会受到水流的作用，产生相应的力矩来抵消倾斜力矩，从而使机器人保持平衡状

态。

[0037] 实施例3

[0038] 参照图4～6，该实施例基于上一个实施例，与上一个实施例不同之处在于，收集机

构4包括安装架401、轴承座402、活动杆403、夹具404、传动件405、第一伸缩气缸406、固定板

407、第二伸缩气缸408、伸缩杆409、缓冲弹簧410、连接件411、网架412、固定件413和清污网

414，所述本体1内一侧的设置有安装架401，安装架401上两侧对称设置有轴承座402，且轴

承座402对称设置有两组，轴承座402之间设置有活动杆403，活动杆403两侧贯穿轴承座402

设置有夹具404，所述安装架401中部一侧设置有第一伸缩气缸406，第一伸缩气缸406的输

出端活动连接有一侧夹具404，两侧所述夹具404之间设置有传动件405。

[0039] 所述安装架401上侧中部对称设置有缓冲弹簧410，安装架401远离缓冲弹簧410的

一侧设置有固定板407，固定板407上侧设置有第二伸缩气缸408，第二伸缩气缸408的输出

端固定连接有伸缩杆409，伸缩杆409远离第二伸缩气缸408的一侧固定连接有安装板415。
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[0040] 所述安装板415下方两侧对称设置有连接件411，连接件411下方设置有网架412，

网架412上设置有清污网414，且网架412两侧对称设置有固定件413，且固定件413与夹具

404之间相互配合，安装架401安装架401是收集机构的主体部分，固定在某个位置上，轴承

座402安装架401上两侧对称设置有轴承座402，轴承座402用于支撑和转动其他组件，活动

杆403和夹具404活动杆403贯穿轴承座402之间，两侧设置有夹具404，夹具404用于固定和

连接其他部件，传动件405传动件405位于夹具404之间，用于传递力量和运动，第一伸缩气

缸406安装架401中部一侧设置有第一伸缩气缸406，第一伸缩气缸406的输出端和一侧夹具

404相连，通过伸缩运动控制夹具的位置，缓冲弹簧410和固定板407安装架401上侧中部对

称设置有缓冲弹簧410，安装架401远离缓冲弹簧410的一侧设置有固定板407，缓冲弹簧410

用于吸收冲击和减震，固定板407用于支撑其他零部件，第二伸缩气缸408和伸缩杆409固定

板407上侧设置有第二伸缩气缸408，其输出端固定连接有伸缩杆409，通过第二伸缩气缸

408的伸缩运动，控制伸缩杆409的长度和位置，安装板415和连接件411伸缩杆409远离第二

伸缩气缸408的一侧固定连接有安装板415，安装板415下方两侧对称设置有连接件411，用

于连接其他部件，网架412和清污网414连接件411下方设置有网架412，网架412上设置有清

污网414，网架412的固定件413与夹具404之间相互配合，确保清污网414的稳定和固定，通

过控制启动第二伸缩气缸408能够带动网架412于海面进行竖直运动，且清污网414用于收

集海面的污染物，清污网414被固定在网架412上，具有过滤作用，能够有效地收集海面上的

污染物，如漂浮物、废弃物等，清洗完成后，通过控制启动第一伸缩气缸406能够对网架412

进行限位，通过适当的调整和控制第一伸缩气缸406，可以将网架412固定在所需的位置，避

免其超出或偏离预定的工作区域。

[0041] 实施例4

[0042] 参照图7、8，该实施例基于上一个实施例，与上一个实施例不同之处在于，限位机

构5是由第二电机501、转动件502、限位架503和垫片504组合而成，所述本体1一侧设置有放

置台8，且本体1靠近放置台8的一侧对称设置有第二电机501，第二电机501的输出端固定连

接有转动件502，且转动件502一侧固定连接有限位架503，限位架503远离转动件502的一侧

设置有垫片504，垫片504与水箱7之间相互配合。

[0043] 清洗机构6包括固定架601、转动架602、活动轴603、第三同步轮604、高压水枪605、

第三电机606、第四同步轮607和输送软管608，所述本体1内部设置有固定架601，固定架601

上设置有转动架602，转动架602之间设置有活动轴603，活动轴603上设置有高压水枪605，

高压水枪605一侧于活动轴603上设置有第三同步轮604，所述固定架601一侧设置有第三电

机606，第三电机606的输出端固定连接有第四同步轮607，所述第四同步轮607上设置有皮

带，第四同步轮607通过皮带与第三同步轮604之间活动连接，且高压水枪605一侧设置有输

送软管608。

[0044] 所述水箱7内设置有泵机，泵机的输入端位于水箱7内部，且泵机的输出端固定连

接有输送软管608；当第二电机501启动时，转动件502会随之旋转，转动件502的旋转会带动

限位架503一起移动，垫片504的设置可能用于调整限位位置或提供支撑，通过限位架503的

位置限制，确定水箱7的位置，通过控制启动第三电机606，第四同步轮607通过皮带与第三

同步轮604连接，实现传动，第三同步轮604与高压水枪605固定在活动轴603上，并随之旋

转，高压水枪605通过输送软管608连接到水箱7内的泵机上，获取高压水源，活动轴603的旋
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转带动高压水枪605进行清洗操作，在对桩体进行电位测量时，需要将桩身海生物附着进行

清洗，将探针接触到海生物腐蚀掉防腐涂层的位置，高压水枪605头安装在机器人前部视频

可观察范围内，根据外观检测结果，对海生物附着较严重的基础区域以及牺牲阳极表面进

行高压水枪605清洗，清洗下的污染物通过清污网414进行收集。
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