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(54)实用新型名称

一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装

置

(57)摘要

本实用新型公开了一种无人机搭载的转向

履带轮槽式除尘装置，主要涉及太阳能槽式除

尘；除尘机器人，所述除尘机器人包括两个吸盘

履带轮，两个所述吸盘履带轮之间的前端设有前

机盖、后端设有后机盖，所述前机盖与后机盖所

围成的空间内安装有吸尘装置，除尘机器人的前

端设有曲面清洁毛刷；无人机装置，在所述无人

机装置的底部设有与除尘机器人相适应的搭载

支架；本实用新型通过无人机搭载机器人除尘方

式，利用除尘机器人进行周期性除尘，投资小，维

护费用低，清洁效果良好，效率高，节约资源，并

且该除尘装置可设置控制系统，根据监测的槽式

镜面反射率等对积尘工况的反馈，可控制决定具

体除尘方式，从而提高了效率，降低了成本。
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1.一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置，其特征在于，包括：

除尘机器人，所述除尘机器人包括两个吸盘履带轮(1)，两个所述吸盘履带轮(1)之间

的前端设有前机盖(2)、后端设有后机盖(3)，所述前机盖(2)与后机盖(3)所围成的空间内

安装有吸尘装置(4)，所述除尘机器人的前端设有曲面清洁毛刷(5)；

无人机装置，在所述无人机装置的底部设有与除尘机器人相适应的搭载支架(6)，所述

搭载支架(6)的顶部设有叶片机盖(7)，所述叶片机盖(7)上环形阵列设有若干个叶片搭载

飞行器(8)，所述叶片搭载飞行器(8)远离叶片机盖(7)的一端设有风叶固定支架(9)，所述

风叶固定支架(9)上安装有风叶叶片。

2.根据权利要求1所述的一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置，其特征在于：所

述吸盘履带轮(1)包括履带(11)，所述履带(11)上均匀设有若干个活塞吸盘(12)。

3.根据权利要求2所述的一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置，其特征在于：所

述活塞吸盘(12)包括固定在履带(11)的外侧的橡胶吸盘(121)，所述橡胶吸盘(121)靠近履

带(11)的一侧设有吸盘卡柱(122)，所述吸盘卡柱(122)远离橡胶吸盘(121)的一端设有活

塞外壳(123)，所述吸盘卡柱(122)中设有用于连通橡胶吸盘(121)与活塞外壳(123)的通

孔，所述活塞外壳(123)中设有活塞杆(124)，所述活塞杆(124)的顶部的左右两侧均设有第

一滑轮(125)，所述活塞外壳(123)的左右两侧均设有第二滑轮(126)，所述第二滑轮(126)

与履带(11)的内侧壁抵接，所述吸盘履带轮(1)内的下部设有与第一滑轮(125)相适应的导

轨(13)，所述导轨(13)的高度自前到后逐步升高。

4.根据权利要求1所述的一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置，其特征在于：所

述除尘机器人上设有转向装置(14)，所述转向装置(14)上设有转向盘(15)。

5.根据权利要求1所述的一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置，其特征在于：所

述曲面清洁毛刷(5)的数量为两个，所述曲面清洁毛刷(5)包括固定在前机盖(2)的后侧的

固定架，所述固定架的底部设有用于安装毛刷的曲面清洁毛刷骨架。

6.根据权利要求5所述的一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置，其特征在于：所

述曲面清洁毛刷骨架包括环形阵列布置的若干个骨架单元，所述骨架单元包括若干个依次

铰接的支撑单元(51)，相邻两个支撑单元(51)的顶部设有伸缩杆(52)，所述伸缩杆(52)连

接两个相邻的支撑单元(51)。

7.根据权利要求1所述的一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置，其特征在于：所

述搭载支架(6)上设有与无人机装置相适应的搭载空间(61)，所述搭载空间(61)的底部设

有与吸盘履带轮(1)相适应的支撑部(62)。

8.根据权利要求1所述的一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置，其特征在于：所

述搭载支架(6)的底部设有落地支撑器(63)。
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一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及太阳能槽式除尘，具体是一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘

装置。

背景技术

[0002] 在各类太阳能聚光装置的利用中，槽式聚光集热系统是当前应用最为成熟的方

式，伴随着国家太阳能十三五规划的实施，槽式太阳能光热发电装置以及光热利用装置已

经越来越普遍。在太阳能聚光集热系统的高效利用中，表面光洁度是引起槽式聚光损失的

重要因素，并可进一步影响槽式系统的光热转化及集热特性。由于槽式太阳能聚光镜面在

户外放置，灰尘的沉积在所难免，因此槽式太阳能聚光镜表面的清洁问题已经成为槽式太

阳能光热利用行业急待解决的难题。

[0003] 目前，对于曲面型反射式槽式聚光镜，其清洁方式主要有以下类型：

[0004] 1)人工使用高压水枪清洁，该方式需耗费大量水资源，会留有水渍，且清洁不彻

底；

[0005] 2)人工利用拖布进行清洁，该方式清洁程度不能保证；

[0006] 3)车载移动式清洗机，该方式对一些顽固污渍无法清洁，且需耗费大量水资源；

[0007] 以上三种清洁方式都属于移动式清洁方式，且均耗费大量的人力物力，一般间隔

一定周期开展清扫，因此存在灰尘累积、结垢，加大清扫难度以及降低聚光镜的光学性能等

问题。

实用新型内容

[0008] 本实用新型的目的在于解决现有技术中存在的问题，提供一种无人机搭载的转向

履带轮槽式除尘装置，通过无人机搭载机器人除尘方式，利用除尘机器人进行周期性除尘，

投资小，维护费用低，清洁效果良好，效率高，节约资源，并且该除尘装置可设置控制系统，

根据监测的槽式镜面反射率等对积尘工况的反馈，可控制决定具体除尘方式，从而提高了

效率，降低了成本。

[0009] 本实用新型为实现上述目的，通过以下技术方案实现：

[0010] 一种无人机搭载的转向履带轮槽式除尘装置，包括：

[0011] 除尘机器人，所述除尘机器人包括两个吸盘履带轮，两个所述吸盘履带轮之间的

前端设有前机盖、后端设有后机盖，所述前机盖与后机盖所围成的空间内安装有吸尘装置，

所述除尘机器人的前端设有曲面清洁毛刷；

[0012] 无人机装置，在所述无人机装置的底部设有与除尘机器人相适应的搭载支架，所

述搭载支架的顶部设有叶片机盖，所述叶片机盖上环形阵列设有若干个叶片搭载飞行器，

所述叶片搭载飞行器远离叶片机盖的一端设有风叶固定支架，所述风叶固定支架上安装有

风叶叶片。

[0013] 优选的，所述吸盘履带轮包括履带，所述履带上均匀设有若干个活塞吸盘。

说　明　书 1/4 页

3

CN 212759860 U

3



[0014] 优选的，所述活塞吸盘包括固定在履带的外侧的橡胶吸盘，所述橡胶吸盘靠近履

带的一侧设有吸盘卡柱，所述吸盘卡柱远离橡胶吸盘的一端设有活塞外壳，所述吸盘卡柱

中设有用于连通橡胶吸盘与活塞外壳的通孔，所述活塞外壳中设有活塞杆，所述活塞杆的

顶部的左右两侧均设有第一滑轮，所述活塞外壳的左右两侧均设有第二滑轮，所述第二滑

轮与履带的内侧壁抵接，所述吸盘履带轮内的下部设有与第一滑轮相适应的导轨，所述导

轨的高度自前到后逐步升高。

[0015] 优选的，所述除尘机器人上设有转向装置，所述转向装置上设有转向盘。

[0016] 优选的，所述曲面清洁毛刷的数量为两个，所述曲面清洁毛刷包括固定在前机盖

的后侧的固定架，所述固定架的底部设有用于安装毛刷的曲面清洁毛刷骨架。

[0017] 优选的，所述曲面清洁毛刷骨架包括环形阵列布置的若干个骨架单元，所述骨架

单元包括若干个依次铰接的支撑单元，相邻两个支撑单元的顶部设有伸缩杆，所述伸缩杆

连接两个相邻的支撑单元。

[0018] 优选的，所述搭载支架上设有与无人机装置相适应的搭载空间，所述搭载空间的

底部设有与吸盘履带轮相适应的支撑部。

[0019] 优选的，所述搭载支架的底部设有落地支撑器。

[0020] 对比现有技术，本实用新型的有益效果在于：

[0021] 本实用新型针对槽式太阳能聚光镜的曲面倾斜结构设计了专门针对槽式太阳能

聚光镜的除尘机器人，并为该除尘机器人设计了用于曲面倾斜结构的履带轮和转向装置；

针对槽式太阳能聚光镜清洗成本高、用水量大等问题除尘机器人采用了清洁效果较为理想

的扫吸一体干式除尘法，通过曲面清洁毛刷进行清扫，再利用吸尘装置吸尘，解决了聚光镜

清洁成本高，用水量大等问题；并且针对槽式太阳能聚光镜镜面的特殊结构为除尘机器人

设计了特殊的适应曲面结构的曲面清洁毛刷，提高了除尘机器人对槽式太阳能聚光镜的清

洁能力；为提高除尘机器人清洁范围和自动化程度，本发明将无人机技术应用于槽式太阳

能除尘领域，协助除尘机器人在不同聚光镜面进行除尘工作，实现除尘机器人的全自动化

除尘。

附图说明

[0022] 附图1是本实用新型的结构示意图；

[0023] 附图2是除尘机器人的结构示意图；

[0024] 附图3是吸盘履带轮的结构示意图；

[0025] 附图4是活塞吸盘的结构示意图；

[0026] 附图5是活塞吸盘的剖视图；

[0027] 附图6是曲面清洁毛刷骨架的结构示意图；

[0028] 附图7是无人机装置的结构示意图。

[0029] 附图中标号：1、吸盘履带轮；11、履带；12、活塞吸盘；121、橡胶吸盘；122、吸盘卡

柱；123、活塞外壳；124、活塞杆；125、第一滑轮；126、第二滑轮；13、导轨；14、转向装置；15、

转向盘；2、前机盖；3、后机盖；4、吸尘装置；5、曲面清洁毛刷；51、支撑单元；52、伸缩杆；6、搭

载支架；61、搭载空间；62、支撑部；63、落地支撑器；7、叶片机盖；8、叶片搭载飞行器；9、风叶

固定支架。
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具体实施方式

[0030] 下面结合具体实施例，进一步阐述本实用新型。应理解，这些实施例仅用于说明本

实用新型而不用于限制本实用新型的范围。此外应理解，在阅读了本实用新型讲授的内容

之后，本领域技术人员可以对本实用新型作各种改动或修改，这些等价形式同样落于本申

请所限定的范围。

[0031] 实施例：如附图1‑7所示，本实用新型所述是一种无人机搭载的转向履带轮槽式除

尘装置，包括：

[0032] 除尘机器人，所述除尘机器人包括两个吸盘履带轮1、驱动吸盘履带轮1行走的驱

动系统。

[0033] 优选的，所述吸盘履带轮1包括履带11，所述履带11上均匀设有若干个活塞吸盘

12，利用活塞吸盘12主动吸附，能够保证行走的稳定性。

[0034] 进一步的，所述活塞吸盘12包括固定在履带11的外侧的橡胶吸盘121，所述橡胶吸

盘121靠近履带11的一侧设有吸盘卡柱122，所述吸盘卡柱122远离橡胶吸盘121的一端设有

活塞外壳123，所述吸盘卡柱122中设有用于连通橡胶吸盘121与活塞外壳123的通孔，所述

活塞外壳123中设有活塞杆124，所述活塞杆124的顶部的左右两侧均设有第一滑轮125，所

述活塞外壳123的左右两侧均设有第二滑轮126，所述第二滑轮126与履带11的内侧壁抵接，

所述吸盘履带轮1内的下部设有与第一滑轮125相适应的导轨13，所述导轨13的高度自前到

后逐步升高，随着履带11的一端，第一滑轮125依次滑动在导轨13上，在吸盘履带轮1前行的

过程中，第一滑轮125在导轨13上滑动的过程中，随着导轨13的高度的升高，能够自动向上

拉动活塞杆124，能够自动对橡胶吸盘121进行抽真空，使得橡胶吸盘121牢固的吸附在槽式

太阳能聚光镜或无人机装置上，第一滑轮125滑出导轨13后，活塞杆124复位，橡胶吸盘121

从槽式太阳能聚光镜或无人机装置上脱离，无需再为活塞吸盘12提供抽真空装置，能够降

低能耗。

[0035] 两个所述吸盘履带轮1之间的前端设有前机盖2、后端设有后机盖3，所述前机盖2

与后机盖3所围成的空间内安装有吸尘装置4，所述除尘机器人的前端设有曲面清洁毛刷5，

优选的，所述曲面清洁毛刷5的数量为两个，所述曲面清洁毛刷5包括固定在前机盖2的后侧

的固定架，所述固定架的底部设有用于安装毛刷的曲面清洁毛刷骨架。进一步的，所述曲面

清洁毛刷骨架包括支撑轴以及以支撑轴的轴心线为中心环形阵列布置的若干个骨架单元，

支撑轴的顶部连接有驱动电机，驱动电机固定在固定架上，所述骨架单元包括若干个依次

铰接的支撑单元51，相邻两个支撑单元51的顶部设有伸缩杆52，所述伸缩杆52连接两个相

邻的支撑单元51，骨架单元可弯曲，可适应任何曲率的槽式太阳能聚光镜镜面的清洁。

[0036] 优选的，所述除尘机器人上设有转向装置14，所述转向装置14上设有转向盘15，转

向装置14用以实现除尘机器人的转向功能，转向装置14通过转向盘15的转动实现除尘机器

人的转向功能。

[0037] 无人机装置，在所述无人机装置的底部设有与除尘机器人相适应的搭载支架6，优

选的，为了保证搭载的稳定性，所述搭载支架6上设有与无人机装置相适应的搭载空间61，

所述搭载空间61的底部设有与吸盘履带轮1相适应的支撑部62，橡胶吸盘121吸附在支撑部

62上，能保证搭载的稳定性。优选的，为了保证降落时的稳定性，搭载支架6的底部设有落地

支撑器63。进一步的，为了降低搭载支架的重量，搭载支架6由连接架和固定在连接架的底
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部的若干个门型框架组成，在门型框架的底部设有向内侧延伸的支撑板，支撑板即为支撑

部62，落地支撑器63安装在支撑板的底部。

[0038] 所述搭载支架6的顶部设有叶片机盖7，所述叶片机盖7上环形阵列设有若干个叶

片搭载飞行器8，所述叶片搭载飞行器8远离叶片机盖7的一端设有风叶固定支架9，所述风

叶固定支架9上安装有风叶叶片。

[0039] 本实用新型在使用时，无人机搭载式联合除尘机器人可通过智能识别功能找到槽

式太阳能聚光镜并落在槽式太阳能聚光镜的较为平缓的边缘地带，这时除尘机器人启动并

与无人机装置脱离，利用吸盘履带轮1吸附在槽式聚光镜表面，启动吸尘装置4和曲面清洁

毛刷5并通过程序控制使除尘机器人按照指定路线行动，除尘机器人利用自身的转向装置

14控制移动方向，实现机器人对镜面的全方位除尘。当除尘机器人完成镜面的清扫工作之

后回到无人机装置的搭载支架6上，无人机装置搭载除尘机器人离开已清洁完毕的槽式太

阳能聚光镜。并寻找下一个待清洁的槽式太阳能聚光镜完成除尘任务。当除尘机器人中的

灰尘达到一定量时，除尘机器人会在本次清洁完毕后回到搭载无人机中，搭载无人机装置

会降落至地面将除尘机器人中储存的灰尘倒掉，再寻找下一面未清洁的太阳能槽式聚光镜

继续进行除尘任务。

[0040] 本实用新型提供了一种可清洁槽式太阳能聚光镜的无人机搭载式除尘装置，利用

无人机搭载式联合除尘机器人进行自动清除槽式太阳能聚光镜上的灰尘及污渍，效率高，

投资小，节约资源，解决了聚光镜清洁成本高，用水量大等问题，清洁能力强，实现除尘机器

人的全自动化除尘。
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图1
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图2

图3
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图4

图5

图6
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图7
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