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(54)发明名称

可变形式水面清洁船

(57)摘要

本发明公开了一种可变形式水面清洁船，包

括船体系统，所述船体系统包括左船体和右船

体，所述左船体的后端和右船体的后端转动连

接，所述左船体和右船体之间设有旋转驱动装

置，旋转驱动装置用于驱动左船体和右船体进行

合拢或张开，所述左船体和右船体上均设有垃圾

收集作业系统，垃圾收集作业系统包括收集仓以

及设置在左船体、右船体前端的垃圾收集口，垃

圾收集口内端与收集仓相连通，垃圾收集口外端

上设有导流装置。左船体和右船体可以通过旋转

驱动装置进行合拢或张开，从而改变船体、垃圾

收集口的宽度，提高船体的灵活性和打捞效率，

不仅在大型江河中适用，也可以执行在水面较为

狭窄的小型河道内的清理作业。
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1.可变形式水面清洁船，包括船体系统，其特征在于：所述船体系统包括左船体(1)和

右船体(2)，所述左船体(1)的后端和右船体(2)的后端转动连接，所述左船体(1)和右船体

(2)之间设有旋转驱动装置，旋转驱动装置用于驱动左船体(1)和右船体(2)进行合拢或张

开，所述左船体(1)和右船体(2)上均设有垃圾收集作业系统，垃圾收集作业系统包括收集

仓(3)以及设置在左船体(1)、右船体(2)前端的垃圾收集口(4)，垃圾收集口(4)内端与收集

仓(3)相连通，垃圾收集口(4)外端上设有导流装置；

所述船体系统还包括左浮体(6)和右浮体(7)，左浮体(6)、右浮体(7)的前端分别与左

船体(1)、右船体(2)前端转动连接，左浮体(6)和左船体(1)之间、右浮体(7)和右船体(2)之

间设有伸缩驱动装置(8)；

所述左船体(1)和右船体(2)的后端一同连接有尾舰(9)，尾舰(9)上设有与收集仓(3)

相连通的豁口(10)，豁口(10)上安装有电动开合门(11)；

所述尾舰(9)上设有若干节相互滑动连接的伸缩缸(12)，相邻伸缩缸(12)之间设有电

动伸缩杆(13)。

2.根据权利要求1所述的可变形式水面清洁船，其特征在于：所述左船体(1)和右船体

(2)之间通过设置隔板形成两个独立的收集仓(3)和垃圾收集口(4)。

3.根据权利要求1所述的可变形式水面清洁船，其特征在于：所述左船体(1)和右船体

(2)共用一个收集仓(3)和垃圾收集口(4)，所述收集仓(3)的底部由左右设置的两块底板组

成，两块底板的后端之间为转动连接，两块底板的前端之间通过弧形滑轨进行滑动连接。

4.根据权利要求3所述的可变形式水面清洁船，其特征在于：左右两块的底板之间连接

有可折叠的兜网，兜网的前端与弧形滑轨滑动连接，兜网的中部设有柔性撑杆，柔性撑杆两

侧分别与左船体(1)、右船体(2)之间各铰接有一根支撑杆，两根支撑杆之间设有复位弹簧。

5.根据权利要求3所述的可变形式水面清洁船，其特征在于：两块所述底板重叠设置，

其中的一块底板呈扇形结构。

6.根据权利要求1所述的可变形式水面清洁船，其特征在于：所述导流装置包括两个分

别铰接在垃圾收集口(4)两侧的引导板(5)，引导板(5)与垃圾收集口(4)之间铰接有伸缩驱

动杆。

7.根据权利要求1所述的可变形式水面清洁船，其特征在于：还包括传感系统、动力系

统、遥控系统和电池系统，所述传感系统用于感知作业水面的面积和漂浮垃圾的形状及数

量，传感系统包括摄像装置和电动云台装置，所述动力系统包括两对分别设置在左船体(1)

和右船体(2)底部的叶轮装置，所述遥控系统包括无线通信模块、GPS定位模块和驱动控制

模块，电池系统选择蓄电池、风力发电机、太阳能电池、燃油发电机中的一种或上述几种的

组合。
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可变形式水面清洁船

技术领域

[0001] 本发明涉及一种水面清洁船，尤其涉及可变形式水面清洁船。

背景技术

[0002] 水面漂浮垃圾是当今社会面临的一个重要问题，水面垃圾既不美观，也对水体生

态构成了污染威胁，而水是生命不可或缺的宝贵资源，故水污染治理势在必行。现今常见水

面垃圾清理方法多采用费时、费力的人工打捞，即使有些地方使用机械清理，但这种清理方

式不仅浪费能源，而且还会产生二次污染，难以普及使用。常用的垃圾清扫船体积庞大，仅

在大型江河中适用，而在一些小型河道的清理过程中，由于水面较为狭窄，无法使用大型水

面垃圾清扫船。

发明内容

[0003] 本发明要解决上述现有技术存在的问题，提供可变形式水面清洁船，不仅在大型

江河中适用，也可以执行在水面较为狭窄的小型河道内的清理作业。

[0004] 本发明解决其技术问题采用的技术方案：可变形式水面清洁船，包括船体系统，所

述船体系统包括左船体和右船体，所述左船体的后端和右船体的后端转动连接，所述左船

体和右船体之间设有旋转驱动装置，旋转驱动装置用于驱动左船体和右船体进行合拢或张

开，所述左船体和右船体上均设有垃圾收集作业系统，垃圾收集作业系统包括收集仓以及

设置在左船体、右船体前端的垃圾收集口，垃圾收集口内端与收集仓相连通，垃圾收集口外

端上设有导流装置。

[0005] 为了进一步完善，所述左船体和右船体之间通过设置隔板形成两个独立的收集仓

和垃圾收集口。

[0006] 进一步完善，所述左船体和右船体共用一个收集仓和垃圾收集口，所述收集仓的

底部由左右设置的两块底板组成，两块底板的后端之间为转动连接，两块底板的前端之间

通过弧形滑轨进行滑动连接。

[0007] 进一步完善，左右两块的底板之间连接有可折叠的兜网，兜网的前端与弧形滑轨

滑动连接，兜网的中部设有柔性撑杆，柔性撑杆两侧分别与左船体(1)、右船体(2)之间各铰

接有一根支撑杆，两根支撑杆之间设有复位弹簧。

[0008] 进一步完善，两块所述底板重叠设置，其中的一块底板呈扇形结构。

[0009] 进一步完善，所述导流装置包括两个分别铰接在垃圾收集口两侧的引导板，引导

板与垃圾收集口之间铰接有伸缩驱动杆。

[0010] 进一步完善，还包括传感系统、动力系统、遥控系统和电池系统，所述传感系统用

于感知作业水面的面积和漂浮垃圾的形状及数量，传感系统包括摄像装置和电动云台装

置，所述动力系统包括两对分别设置在左船体和右船体底部的叶轮装置，所述遥控系统包

括无线通信模块、GPS定位模块和驱动控制模块，电池系统选择蓄电池、风力发电机、太阳能

电池、燃油发电机中的一种或上述几种的组合。
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[0011] 进一步完善，所述左船体和右船体的后端一同连接有尾舰，尾舰上设有与收集仓

相连通的豁口，豁口上安装有电动开合门。

[0012] 进一步完善，所述尾舰上设有若干节相互滑动连接的伸缩缸，相邻伸缩缸之间设

有电动伸缩杆。

[0013] 本发明有益的效果是：本发明的可变形式水面清洁船由电池系统、动力系统、遥控

系统、传感系统、垃圾收集作业系统和船体系统等组成，通过传感系统感知作业水面的面积

和漂浮垃圾的形状及数量，根据作业任务需要，通过船体变形进行适应，能自主识别及定位

水面垃圾，通过智能巡航来清理垃圾，垃圾清理效率高。左船体和右船体可以通过旋转驱动

装置进行合拢或张开，从而改变船体、垃圾收集口的宽度，提高船体的灵活性和打捞效率，

不仅在大型江河中适用，也可以执行在水面较为狭窄的小型河道内的清理作业。

附图说明

[0014] 图1为实施例1的俯视结构示意图；

[0015] 图2为实施例1船体张开变形后的结构示意图；

[0016] 图3为实施例2船体张开变形后的结构示意图；

[0017] 图4为实施例2中兜网撑起时的结构示意图；

[0018] 图5为实施例2中兜网铺开时的结构示意图；

[0019] 图6为实施例3船体张开变形后的结构示意图；

[0020] 附图标记说明：1、左船体，2、右船体，3、收集仓，4、垃圾收集口，5、引导板，6、左浮

体，7、右浮体，8、伸缩驱动装置，9、尾舰，10、豁口，11、电动开合门，12、伸缩缸，  13、电动伸

缩杆，14、底板，15、兜网，16、柔性撑杆，17、支撑杆，18、复位弹簧。

具体实施方式

[0021] 下面结合附图对本发明作进一步说明：

[0022] 如附图1所示：本实施例1中可变形式水面清洁船，包括船体系统，所述船体系统包

括左船体1和右船体2，所述左船体1的后端和右船体2的后端转动连接，所述左船体1和右船

体2之间设有旋转驱动装置，旋转驱动装置用于驱动左船体1和右船体2进行合拢或张开，所

述左船体1和右船体2上均设有垃圾收集作业系统，垃圾收集作业系统包括收集仓3以及设

置在左船体1、右船体2前端的垃圾收集口4，垃圾收集口4内端与收集仓3相连通，垃圾收集

口4外端上设有导流装置，可以利用水流引导垃圾通过垃圾收集口4储存到收集仓3内。所述

左船体1和右船体2之间通过设置隔板形成两个独立的收集仓3和垃圾收集口4。左右两个垃

圾收集口4均可以独立进行垃圾收集作业。四个引导板5的数量可以极大的提高垃圾收集的

宽度，两个收集仓3的相互独立，各有一个隔板，不容易相互影响，船体收缩变形更加快捷。

[0023] 所述导流装置包括两个分别铰接在垃圾收集口4两侧的引导板5，引导板5与垃圾

收集口4之间铰接有伸缩驱动杆，可以伸缩控制导流板5的展开和关闭。引导板5在展开状态

时，可起到垃圾导流和增大收集宽度的作用。引导板5在关闭状态时，可起到减小水流阻力

的作用。

[0024] 旋转驱动装置由一根伸缩缸，伸缩缸的前后两端各铰接有两根分别转动连接左船

体1  和右船体2的连杆，伸缩缸伸长时，前后两端的连杆打开，驱动左船体1和右船体2张开，
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伸缩缸收缩时，前后两端的连杆折叠，驱动左船体1和右船体2合拢。

[0025] 该水面机器人为可变双船体结构设计，行驶时兴波阻力比单体小，具有结构稳定、

工作时水阻少、船体较轻、不易翻船等优点。其工作方式为：可以根据作业任务需要，通过船

体变形进行适应，船身初始状态下狭长，变形方便快捷，所需的变形空间小，非常适应狭窄

河道的环境。前方水面有漂浮垃圾水面比较窄时，船体合拢于河道宽度适应，船体前端的垃

圾收集口4打开，引导板5张开，船体向前行驶的过程中可以利用水流作用将漂浮物引导到

收集仓3中，实现对前方垃圾收集。如附图2所示，当水面有较多漂浮垃圾且水面较为宽阔时

船体展开，旋转驱动装置可以驱动左船体1和右船体2打开，两个垃圾收集口4协作实现垃圾

收集，中间的两个引导板5的外端还可以铰接在一起，随着左船体1和右船体2的展开而打

开。

[0026] 所述船体系统还包括左浮体6和右浮体7，左浮体6、右浮体7的前端分别与左船体

1、右船体2前端转动连接，左浮体6和左船体1之间、右浮体7和右船体2之间设有伸缩驱动装

置8，伸缩驱动装置8可以伸缩控制浮体进行打开。左浮体6和右浮体7可以在左船体  1和右

船体2打开后展开，使船体受力均匀，提高船体行驶的稳定性，不容易发生侧翻。

[0027] 还包括传感系统、动力系统、遥控系统和电池系统，各系统之间相互连接，相互协

作，所述传感系统主要用于感知作业水面的面积和漂浮垃圾的形状及数量，还可以识别水

面的宽度，辅助船体进行变形，传感系统包括摄像装置和电动云台装置，所述动力系统包括

两对分别设置在左船体1和右船体2底部的叶轮装置，可以随着船体的变形而产生相对移

动，通过调节电机转速使两侧叶轮转速实现一定的比例，即可达到转向的效果，极易实现控

制。所述遥控系统包括无线通信模块、GPS定位模块和驱动控制模块，无线通信模块用于船

体上数据的无线通信传输，实现远程遥控和信息采集等功能，GPS定位模块用于船体的定位

和导航，驱动控制模块用于电性连接操控船体上各执行器进行工作，控制船体的行驶、变

形、垃圾收集等功能。所述电池系统用于为船体供电，电池系统选择蓄电池、风力发电机、太

阳能电池、燃油发电机中的一种或上述几种的组合，可以采用多种供能方式。摄像装置采用

视觉识别技术，属于本领域常规技术，在此不做赘述。电动云台装置可以实现摄像装置的

360度转动，提高全视野的可视化能力。电动云台装置必要时可以配备机械臂，实现对镜头

的清洁、对水体的采样，或者对船体行程过程中的缠绕物等进行清除等功能。

[0028] 所述左船体1和右船体2的后端一同连接有尾舰9，尾舰9上设有与收集仓3相连通

的豁口10，豁口10上安装有电动开合门11。尾舰9与船体之间为柔性连接，可以连通左船体1

和右船体2上收集仓3的储存空间，使左右船体上的垃圾收集平均，船体向后行驶时，电动开

合门11可以打开，可以通过豁口10进行垃圾收集，船体不用转弯掉头，而且可以对后方遗漏

的水面垃圾进行重复清理，提高垃圾清洁效果。

[0029] 所述尾舰9上设有若干节相互滑动连接的伸缩缸12，相邻伸缩缸12之间设有电动

伸缩杆13。电动伸缩杆13伸长时伸缩缸12推出，可以增加尾舰9的长度，扩展尾舰9内的存储

空间，可以收集更多的垃圾。

[0030] 实施例2，如附图3‑5所示，与实施例1的区别仅在于，所述左船体1和右船体2共用

一个收集仓3和垃圾收集口4，所述收集仓3的底部由左右设置的两块底板组成，两块底板的

后端之间为转动连接，两块底板的前端之间通过弧形滑轨进行滑动连接。左右两块的底板

之间固定连接有可折叠的兜网，兜网的前端与弧形滑轨滑动连接，兜网的中部设有柔性撑
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杆，柔性撑杆两侧分别与左船体1、右船体2之间各铰接有一根支撑杆，两根支撑杆之间设有

复位弹簧。左船体1和右船体2合拢时，两根支撑杆折叠驱动柔性撑杆上移，将兜网撑起，将

垃圾向两边推开，避免垃圾堆积造成合拢卡死，复位弹簧可以促进两根支撑杆向上折叠，消

除死点。左船体1和右船体2张开时，两根支撑杆展开驱动柔性撑杆下移，将兜网铺开，扩大

船体底部的面积，填补变形后的漏洞，使垃圾不容易遗漏。兜网前端与弧形滑轨滑动连接，

可以引导兜网的折叠和展开，类似窗帘或折扇的结构，还可以使兜网前端边缘水平，方便垃

圾进入。

[0031] 实施例3，如附图6所示，与实施例2的区别在于，两块所述底板重叠设置，其中的一

块底板呈扇形结构。左船体1和右船体2的交叠在一起，中间可以有重合部分，船身宽度变大

与河道宽度相适应，垃圾收集口扩大，配合引导板5扩大垃圾收集的范围，收集仓3 的容积

变大，实现高效清理效果，提高垃圾收集效率，从而完成垃圾清理及收集工作。

[0032] 虽然本发明已通过参考优选的实施例进行了图示和描述，但是，本专业普通技术

人员应当了解，在权利要求书的范围内，可作形式和细节上的各种各样变化。
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图2
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图3

图4
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图5

图6
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