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(57)摘要

本发明公开了一种结合机器人擦地装置的

清洗机构，该清洗机构包括：擦地装置、清洗机构

框架；所述擦地装置包括机械臂、擦地部件和低

速电机，所述清洗机构框架上设有进水口、排水

口、传感器及通讯装置，清洗机构底部安装有驱

动电机，所述驱动电机上部固定有一旋转平台，

驱动电机用于驱动旋转平台带动擦地装置一起

转动；所述传感器用于感测擦地装置上与旋转平

台接触状态，控制进水口进水、排水口排水及清

洗、甩干过程；通讯装置用于传递擦地装置清洗、

甩干完成的信号给机器人本体。本发明清洗过程

智能、简单方便，解决目前机器人擦地装置不具

有清洗和甩干功能的问题，清洁效果更好，可广

泛应用于机器人清洁领域。
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1.一种结合机器人擦地装置的清洗机构，其特征在于：该清洗机构包括：擦地装置、清

洗机构框架；所述擦地装置包括机械臂、擦地部件和低速电机，所述清洗机构框架上设有进

水口、排水口、传感器及通讯装置，在清洗机构框架底部安装有驱动电机，所述驱动电机上

部固定有一旋转平台，驱动电机用于驱动旋转平台带动擦地装置一起转动；所述传感器用

于感测擦地装置与旋转平台接触状态，控制进水口进水、排水口排水及清洗、甩干过程；通

讯装置用于传递擦地装置清洗、甩干完成的信号给机器人本体。

2.根据权利要求1所述的结合机器人擦地装置的清洗机构，其特征在于：所述的机械臂

上设有机械臂关节，便于擦地装置的灵活移动；

所述的低速电机用于控制擦地部件在擦地过程中的转动。

3.根据权利要求1所述的结合机器人擦地装置的清洗机构，其特征在于：所述的旋转平

台上设有多个漏水孔，用于甩干过程中水的快速流出。

4.根据权利要求1所述的结合机器人擦地装置的清洗机构，其特征在于：所述的进水口

与清水容器或自来水管相连；

所述的排水口与下水道或污水容器相连；

所述的进水口与排水口均为自动开关。

5.根据权利要求1所述的结合机器人擦地装置的清洗机构，其特征在于：所述的通讯装

置可以但不限于微波、蓝牙或光波通讯设备。

6.一种擦地机器人，具有驱动装置、擦地装置和清洗装置，其特征在于：所述清洗装置

采用权利要求1-5任一项所述的清洗机构。
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一种结合机器人擦地装置的清洗机构

技术领域

[0001] 本发明涉及一种清洗机构，具体涉及一种用于清洗机器人擦地装置的清洗机构。

背景技术

[0002] 机器人清洁器是在没有用户操纵情况下自动行进清洁某些区域并吸附地板表面

上的诸如灰尘的异物。机器人清洁器利用距离传感器确定到安装在要被清洁的区域内的障

碍物(诸如，家具、办公用品和墙壁等)的距离，选择性驱动机器人清洁器的左轮或右轮电机

以自动地改变方向，并清洁要被清洁的区域。传统的机器人清洁器主要有湿式擦洗机器人

及干式吸尘机器人，其清洗机构设置在机器人主体内部，由于清洗机构要由擦地装置、驱动

装置及清洗装置等多个模块组成，一方面使得传统机器人清洁器结构较复杂、制造成本高；

另一方面，受机器人整体结构局限，擦洗装置的清洗过程不彻底，不能有效清洁，清洁效果

不理想。

发明内容

[0003] 本发明的目的在于针对上述技术存在的缺陷，提供了一种结合机器人擦地装置的

清洗机构，该清洗机构构造简单，并独立于机器人清洁器主体，使用灵活方便，克服传统机

器人清洁器结构较复杂、制造成本高的缺点；该清洗机构可实现擦地装置的多次清洗、甩干

过程，解决目前机器人擦地装置不具有清洗和甩干功能的问题。

[0004] 本发明是通过如下技术方案实现的：一种结合机器人擦地装置的清洗机构，该清

洗机构包括：擦地装置、清洗机构框架；所述擦地装置包括机械臂、擦地部件和低速电机，所

述清洗机构框架上设有进水口、排水口、传感器及通讯装置，在清洗机构框架底部安装有驱

动电机，所述驱动电机上部固定有一旋转平台，驱动电机用于驱动旋转平台带动擦地装置

一起转动；所述传感器用于感测擦地装置上与旋转平台接触状态，控制进水口进水、排水口

排水及清洗、甩干过程；通讯装置用于传递擦地装置清清洗完成的信号给机器人本体

[0005] 所述的机械臂上设有机械臂关节，便于擦地装置的灵活移动，低速电机用于控制

擦地部件在擦地过程中的转动。

[0006] 所述的旋转平台上设有多个漏水孔，用于甩干过程中水的快速流出。

[0007] 所述的进水口与清水容器或自来水管相连，排水口与下水道或污水容器相连，进

水口与排水口均为自动开关。

[0008] 所述的通讯装置可以但不限于红外、微波、蓝牙或光波通讯设备。

[0009] 工作过程为：擦地装置进入清洗机构框架内与旋转平台接触好后，传感器就会感

测到此状态，进水口开始进水；进水结束后，驱动电机带动与旋转平台接触好的擦地装置进

行高速旋转，完成擦地装置的清洗过程；清洗结束后，排水口排水；排完水后，驱动电机带动

与旋转平台接触好的擦地装置进行高速旋转，完成擦地装置的甩干过程；然后，继续重复上

述步骤，进行多次清洗、甩干。

[0010] 本发明还提供了一种擦地机器人，包括驱动装置、擦地装置和清洗装置，所述的清
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洗装置采用上述的清洗机构。

[0011] 本发明具有如下有益效果：

[0012] 与现有技术相比，本发明的清洗机构可实现擦地装置的多次自动清洗、自动甩干

过程，弥补传统机器人清洁器的擦地装置清洗不彻底，清洁效果不理想；同时，该清洗机构

构造简单，并独立于机器人清洁器主体，使用灵活方便，克服传统机器人清洁器结构较复

杂、制造成本高的缺点。可广泛应用于机器人清洁领域。

附图说明

[0013] 图1为本发明所述的清洗机构结构示意图

[0014] 图2为本发明所述的清洗机构侧视图

[0015] 图3是本发明所述的清洗机构俯视图

[0016] 图中符号：1-清洗机构框架；2-擦地部件；3-擦地装置；4-机器人本体；5-进水口；

6-传感器；7-排水口；8-旋转平台；9-驱动电机；10-通讯装置；11-机械臂关节；12-低速电

机；13-平衡轴

具体实施方式

[0017] 下面结合具体实施方式对本发明做进一步描述。

[0018] 如图1、2、3所示，一种结合机器人擦地装置的清洗机构，该清洗机构包括：擦地装

置3、清洗机构框架1；所述擦地装置3包括机械臂关节11、擦地部件2和低速电机12，所述清

洗机构框架上设有进水口5、排水口7、传感器6及通讯装置10，在清洗机构框架底部安装有

驱动电机9，所述驱动电机上部固定有一旋转平台8，驱动电机9用于驱动旋转平台8带动擦

地装置3上一起转动；所述传感器6用于感测擦地装置上与旋转平台接触状态，控制进水口5

进水、排水口7排水及清洗、甩干过程；通讯装置10用于传递擦地装置3清洗、甩干完成的信

号给机器人本体4。

[0019] 低速电机12，用于控制擦地部件在擦地过程中的转动。旋转平台8上设有多个漏水

孔，用于甩干过程中水的快速流出。进水口5与清水容器或自来水管相连，排水口7与下水道

或污水容器相连，进水口5与排水口7均为自动开关。通讯装置10可以但不限于红外、微波、

蓝牙或光波等通讯设备。

[0020] 工作过程为：擦地装置3在机器人本体4操纵下进入清洗机构框架1，在平衡轴13的

调节写，与旋转平台8接触好后，传感器6就会感测到此状态，进水口5开始进水，进水结束

后，驱动电机9带动与旋转平台8接触好的擦地装置3进行高速旋转，完成擦地装置3的清洗

过程；清洗结束后，排水口7排水；排完水后，驱动电机9带动与旋转平台8接触好的擦地装置

3进行高速旋转，完成擦地装置3的甩干过程；然后，继续重复上述步骤，进行多次清洗、甩

干；最后通讯装置10将清洗、甩干完毕的信号传递给机器人本体4，机器人本体4会执行擦地

装置离开清洗机构的命令。

[0021] 前述实施例和优点仅是示例性的，并不应被理解为限制本公开。本发明可容易地

应用于其它类型的设备。此外，本公开的示例性实施例的描述是解释性的，并不限制权利要

求的范围，许多的替换、修改和变化对于本领域技术人员来说是明显的。
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图1

图2
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图3
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