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(54)实用新型名称

爬壁清洗机器人

(57)摘要

本实用新型提供一种爬壁清洗机器人，包括

机器人本体，所述机器人本体包括电机箱体，所

述电机箱体的两侧安装有滑片，所述滑片内置有

若干弹簧；所述电机箱体上部还连接有清灰装

置，所述清灰装置底部有喷气口和喷水口，所述

清灰装置下方还设置有清洗盘，所述清洗盘安装

在移动滑轨上，所述移动滑轨设置在电机箱体

内，带动清洗盘沿移动滑轨运动，所述清洗盘包

括吸盘条及与吸盘条连接的机械上升臂及机械

上升臂升降控制转盘，机械上升臂控制电机；所

述电机箱体上还设置有储水箱，所述储水箱通过

管道与清灰装置连接。本实用新型具有能够便捷

的实现对玻璃幕墙进行清洗的优点。
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1.一种爬壁清洗机器人，包括机器人本体，所述机器人本体包括电机箱体，其特征在

于，所述电机箱体的两侧安装有滑片，所述滑片内置有若干弹簧；所述电机箱体上部还连接

有清灰装置，所述清灰装置底部有喷气口和喷水口，所述清灰装置下方还设置有清洗盘，所

述清洗盘安装在移动滑轨上，所述移动滑轨设置在电机箱体内，带动清洗盘沿移动滑轨运

动，所述清洗盘包括吸盘条及与吸盘条连接的机械上升臂及机械上升臂升降控制转盘，机

械上升臂控制电机，所述吸盘条至少为两组；所述电机箱体上还设置有储水箱，所述储水箱

通过管道与清灰装置连接。

2.根据权利要求1所述的一种爬壁清洗机器人，其特征在于，所述电机箱体上还设置有

摄像头及保险装置。

3.根据权利要求1所述的一种爬壁清洗机器人，其特征在于，所述吸盘条还连接有负压

电机。

4.根据权利要求1所述的一种爬壁清洗机器人，其特征在于，所述电机箱体内还设置有

滑槽，其上配合安装有移动滑轨。
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爬壁清洗机器人

技术领域

[0001] 本实用新型属于机器人领域，尤其是涉及爬壁清洗机器人。

背景技术

[0002] 随着现代化建设的快速推进,高层建筑愈来愈多,针对高层建筑玻璃外墙的清洗

业也不断发展，目前高空玻璃外墙清洗基本上依赖于传统的“蜘蛛人”进行清洗，“蜘蛛人”

属于危险度极高的作业方式，并存在清洁效率低、劳动强度大、受外界环境影响大等诸多问

题。

实用新型内容

[0003] 本实用新型要解决的技术问题是，为了克服现有技术的不足，提供一种简单快捷

的爬壁清洗机器人。

[0004] 为了实现上述目的，本实用新型采用了如下技术方案：一种爬壁清洗机器人，包括

机器人本体，所述机器人本体包括电机箱体，所述电机箱体的两侧安装有滑片，所述滑片内

置有若干弹簧；所述电机箱体上部还连接有清灰装置，所述清灰装置底部有喷气口和喷水

口，所述清灰装置下方还设置有清洗盘，所述清洗盘安装在移动滑轨上，所述移动滑轨设置

在电机箱体内，带动清洗盘沿移动滑轨运动，所述清洗盘包括吸盘条及与吸盘条连接的机

械上升臂及机械上升臂升降控制转盘，机械上升臂控制电机，所述吸盘条至少为两组；所述

电机箱体上还设置有储水箱，所述储水箱通过管道与清灰装置连接。

[0005] 优选的，所述电机箱体上还设置有摄像头及保险装置。

[0006] 优选的，所述吸盘条还连接有负压电机。

[0007] 优选的，所述电机箱体内还设置有滑槽，其上配合安装有移动滑轨。

[0008] 本实用新型是一种特别针对于竖直玻璃壁面的清洗机器人，所述机械上升臂主要

是为了机器人整个攀爬提供支撑，采用双机械臂使其交互上爬达到最终的移动效果，所述

的机械上升臂控制电机主要用于机器整个爬壁过程的两个机械臂的配合，使其完成爬壁动

作，所述吸盘条搭载与机械上升臂上为其爬壁提供吸附作用；所述吸盘控制系统主要用于

吸盘的收放以及与爬壁时机械臂的配合，此系统采用负压电机交替运作让其来控制两个吸

盘进项爬壁。

[0009] 滑片内置有若干弹簧主要是为了配合清洗系统在清洁面有一个较好的接触，达到

一个清洁所需的压力，避免压力过大或过小产生的摩擦力较大或者摩擦力不足产生的清洗

不干净等问题；还有在越障的时候能够帮助主体进行平稳的越过障碍物，比现有的机械能

够有很大的改善。

[0010] 所述负压电机主要用于控制吸盘条，两个负压电机控制两个吸盘条，通过吸放以

及机械臂的控制来达到爬壁的效果。

[0011] 所述的清洁盘位于主框架结构上，通过水平移动达到清洗的目标，其他设备来配

合其工作。
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[0012] 所述的摄像头位于机器人的上部一个朝前方，一个朝后方，使得整个管道的情况

都可以在外机上所看到，帮助人们更好的观察其周围情况。

[0013] 所述的清灰装置位于机器人的两个机械臂之间，在爬壁的过程中对于吸盘所要吸

附的位置进行前期的处理让其有更好的吸附能力，避免出现脱落等问题。次装置前端有多

个细微的喷头及小的出风口，通过软管与滑轨上的水箱相连接提供少量的水来进行预清

洗，在通过风机把水吹散，让其有较好的吸附能力，还可以进行小幅度的活动让其清理的范

围更大具有更好的适应力；所述的保险装置位于主体框架上，以免在使用过程中出现意外。

附图说明

[0014] 图1本实用新型爬壁清洗机器人整体结构示意图；

[0015] 图2本实用新型清洗盘装置结构示意图；

[0016] 图3本实用新型滑片结构示意图；

[0017] 图4本实用新型移动滑轨结构示意图；

[0018] 图5本实用新型清灰装置结构示意图；

[0019] 附图标记：机器人本体‑1，电机箱体‑2，滑片‑3，弹簧‑4，清灰装置‑5，喷气口‑6，喷

水口‑7，清洗盘‑8，移动滑轨‑9，吸盘条‑10，机械上升臂‑11，机械上升臂升降控制转盘‑12，

机械上升臂控制电机‑13，储水箱‑14，摄像头‑15，保险装置‑16，滑槽‑17。

具体实施方式

[0020] 以下是本实用新型的具体实施例并结合附图，对本实用新型的技术方案作进一步

的描述，但本实用新型并不限于这些实施例。

[0021] 如图1‑5所示，一种爬壁清洗机器人，包括机器人本体1，所述机器人本体包括电机

箱体2，所述电机箱体2的两侧安装有滑片3，所述滑片3内置有若干弹簧4；所述电机箱体2上

部还连接有清灰装置5，所述清灰装置5底部有喷气口6和喷水口7，所述清灰装置5下方还设

置有清洗盘8，所述清洗盘8安装在移动滑轨9上，所述移动滑轨9设置在电机箱体2内，带动

清洗盘8沿移动滑轨9运动，所述清洗盘8包括吸盘条10及与吸盘条连接的机械上升臂11及

机械上升臂升降控制转盘12，机械上升臂控制电机13，所述吸盘条至少为两组；所述电机箱

体上还设置有储水箱14，所述储水箱14通过管道与清灰装置5连接。

[0022] 所述电机箱体2上还设置有摄像头15及保险装置16。

[0023] 所述吸盘条10还连接有负压电机（图中未示出）。

[0024] 所述电机箱体内还设置有滑槽17，其上配合安装有移动滑轨9。

[0025] 本实用新型在使用过程中，如果进行上述所说的爬壁作业包括清洗过程，先由人

工把机器放置于所需清洁的壁面或玻璃面，再由清灰装置对吸盘所需吸附的地方进行预清

理，所述的清灰装置通过螺栓与主体结构相连接，中空的形式里面有两个排布在两边的风

管（喷气口6）及中间的水管（喷水口7）组成，水泵驱动时中间的小孔喷水，和风机配合对壁

面进项预处理，先喷水再吹干，接着由机械臂移动到所需吸附位置，吸盘控制器进行指令的

下达，吸盘条下放进行吸附，在吸附动作完成时进行一个轻微的抬臂动作对其所吸附的效

果进行检测，如果有误则重复进行上述的步骤，两个机械臂交替进行爬壁，实现移动的功

能，在爬壁稳定后另一个机械手臂的吸盘也进行吸附来控制机器在运作过程的稳定性，在
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吸附稳定后清洗盘在移动滑轨装置上移动进行清洗过程，在根据不同的清洁需求采用不同

的清理方式，如果灰尘较少，采用直接清理不需要带辅助设备，如果灰尘较多，我们可以搭

载水管及清洗剂，通过冲刷使其干净，在越障的时候我们的机器人通过滑片及弹簧它可以

根据不同的越障高度进行合理的形变，它与主体相连接，滑片中间采用弹簧减震系统，底部

采用平滑的弧线平面结构与接触面相连接，在移动的过程中程点接触减少摩擦力，在越障

的过程中因为他是一个弧面构造所以只需要大于平面行走15%的动力就可以进行越障功

能，弧形结构能够保证在越障的过程中保持平稳的前进。
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图3

图4
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图5
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