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本发明属于机器人领域，具体涉及一种在矿

渣场地处理矿渣的智能机器人，所述机器人包括

运行部，数据部和控制部，机器人控制电动机匀

速驱动两个前轮带动机器人行驶，并通过RFID读

取器读取RFID标签，机器人行驶到对应堆有矿渣

的位置后，并控制电机驱动转轴带动扒斗前后摆

动，将行驶路径上的矿渣经过导料槽扒进斜板。

本发明能够对行驶路径上的矿渣进行连续堆取

和卸载，能够有效地收集矿渣内的有用矿物。
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1.一种用于回收矿渣中的铁质颗粒的机器人，其特征在于，其将矿渣堆的矿渣输送到

机器人内部，再将矿渣内的有用矿物筛选、收集起来。

2.一种用于回收矿渣中的铁质颗粒的机器人，其工作于矿渣场地上，所述矿渣场地上

阵列地安装有多个用于检测场地表面矿渣重量的传感器，每个传感器上设有唯一ID的RFID

标签，其特征在于，所述机器人包括运行部，数据部和控制部；

所述运行部包括：

驱动机构，包括前轮和后轮，两个前轮分别配置有一个行驶电机，通过控制行驶电机驱

动左右两轮的速度差来实现机器人的行进和/或转向；

扒料机构，其包括铲状的用于扒取矿渣的扒斗、驱动扒斗转动的扒料电机和导料槽，导

料槽固定在扒斗的下方，其具有一个弧面，该弧面的一端贴地，另一端与斜板的上端齐平；

扒料电机带动扒斗摆动，将扒取的矿渣经过导料槽扒进斜板；

斜板，其一端设置在投料机构卸载矿渣的位置，另一端设置在出渣口的上方，矿渣在自

身的重力作用下从斜板的高端向下滑至出渣口；

磁铁，其平行设置在斜板的上方，用于收集斜板上转移的矿渣中的铁质颗粒；

出渣口，其设置在斜板的下方，用于排出斜板上经过磁铁收集后的矿渣；

驱动机构带动机器人在矿场上行驶，扒料电机带动扒斗摆动，将扒取的矿渣经过导料

槽扒进斜板，矿渣通过斜板向下滑动，磁铁收集矿渣中的铁质颗粒，剩余矿渣从出渣口排

出；

所述数据部包括：

RFID读取器，其设置于机器人底部，用于读取矿渣场地上的传感器的RFID标签；

数据接收装置，其设置在机器人内部，与所述传感器通信连接，用于接收传感器检测到

的重量数据；

所述控制部被配置为：

根据数据接收装置接收的数据和每个传感器上的RFID标签，确定堆有矿渣的传感器对

应的RFID标签；

控制行驶电动机匀速驱动两个前轮带动机器人按顺时针方向从矿渣场地的外圈行驶

到内圈，并在行驶到对应传感器的位置时，通过RFID读取器读取RFID标签；

当RFID读取器读取到堆有矿渣的传感器对应的RFID标签时，机器人行驶到对应堆有矿

渣的位置后，控制行驶电机减速，机器人在矿渣上缓慢行驶，同时控制扒料机构的扒料电机

带动扒斗摆动，将行驶路径上的矿渣经过导料槽扒进斜板。
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一种用于回收矿渣中的铁质颗粒的机器人

技术领域

[0001] 本发明属于机器人领域，特别涉及一种矿渣处理机器人。

背景技术

[0002] 矿渣是在高炉炼铁过程中的副产品，在炼铁过程中，氧化铁在高温下还原成金属

铁，铁质颗粒石中的二氧化硅、氧化铝等杂质与石灰等反应生成以硅酸盐和硅铝酸盐为主

要成分的熔融物，经过淬冷成质地疏松、多孔的粒状物。矿渣里会混杂有铁屑，直接扔掉会

造成资源的浪费，但现在没有什么有效的回收手段。

发明内容

[0003] 本发明提供了一种用于回收矿渣中的铁质颗粒的机器人，其能够将矿渣堆的矿渣

输送到机器人内部，达到处理矿渣堆的路径合理，能够将矿渣内的矿物收集起来的效果。

[0004] 一种用于回收矿渣中的铁质颗粒的机器人，其工作于矿渣场地上，所述矿渣场地

上阵列地安装有多个用于检测场地表面矿渣重量的传感器，每个传感器上设有唯一ID的

RFID标签，所述机器人包括运行部，数据部和控制部；

[0005] 所述运行部包括：

[0006] 驱动机构，包括前轮和后轮，两个前轮分别配置有一个行驶电机，通过控制行驶电

机驱动左右两轮的速度差来实现机器人的行进和/或转向；

[0007] 扒料机构，其包括铲状的用于扒取矿渣的扒斗、驱动扒斗转动的扒料电机和导料

槽，导料槽固定在扒斗的下方，其具有一个弧面，该弧面的一端贴地，另一端与斜板的上端

齐平；扒料电机带动扒斗摆动，将扒取的矿渣经过导料槽扒进斜板；

[0008] 斜板，其一端设置在投料机构卸载矿渣的位置，另一端设置在出渣口的上方，矿渣

在自身的重力作用下从斜板的高端向下滑至出渣口；

[0009] 磁铁，其平行设置在斜板的上方，用于收集斜板上转移的矿渣中的铁质颗粒；

[0010] 出渣口，其设置在斜板的下方，用于排出斜板上经过磁铁收集后的矿渣；

[0011] 驱动机构带动机器人在矿场上行驶，扒料电机带动扒斗摆动，将扒取的矿渣经过

导料槽扒进斜板，矿渣通过斜板向下滑动，磁铁收集矿渣中的铁质颗粒，剩余矿渣从出渣口

排出；

[0012] 所述数据部包括：

[0013] RFID读取器，其设置于机器人底部，用于读取矿渣场地上的传感器的RFID标签；

[0014] 数据接收装置，其设置在机器人内部，与所述传感器通信连接，用于接收传感器检

测到的重量数据；

[0015] 所述控制部被配置为：

[0016] 根据数据接收装置接收的数据和每个传感器上的RFID标签，确定堆有矿渣的传感

器对应的RFID标签；

[0017] 控制行驶电动机匀速驱动两个前轮带动机器人按顺时针方向从矿渣场地的外圈
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行驶到内圈，并在行驶到对应传感器的位置时，通过RFID读取器读取RFID标签；

[0018] 当RFID读取器读取到堆有矿渣的传感器对应的RFID标签时，机器人行驶到对应堆

有矿渣的位置后，控制行驶电机减速，机器人在矿渣上缓慢行驶，同时控制扒料机构的扒料

电机带动扒斗摆动，将行驶路径上的矿渣经过导料槽扒进斜板。

[0019] 本发明的有益效果是：本发明对行驶路径上的矿渣进行连续堆取和卸载，能够有

效地收集矿渣内的有用矿物。

附图说明

[0020] 图1示出了机器人的工作示意图；

[0021] 图2示出了机器人的结构示意图；

[0022] 图3示出了机器人的控制流程图。

具体实施方式

[0023] 下面参照附图，详细描述本系统的结构以及所实现的功能。

[0024] 一种用于回收矿渣中的铁质颗粒的机器人，矿渣场地上阵列地安装有多个用于检

测场地表面矿渣重量的传感器4，每个传感器4上设有唯一ID的RFID标签41，机器人包括运

行部1，数据部2和控制部3；

[0025] 所述运行部1包括：

[0026] 驱动机构11，包括前轮111和后轮113，两个前轮111分别配置有一个电动机112，通

过控制电动机112驱动左右两轮的速度差来实现机器人的转向；

[0027] 扒料机构12，其包括：

[0028] 电机121，其设置在机器人内部，用于驱动转动轴122转动；

[0029] 转动轴122，其设置在机器人前侧顶端的位置；

[0030] 扒斗123，其为一个铲状器具，一端连接在转轴122上，用于扒取矿渣；

[0031] 导料槽124，固定在扒斗123的下方，其具有一个弧形面，该弧面的一端贴地，另一

端与斜板13的上端齐平，用于辅助扒斗123将矿渣扒进斜板13；

[0032] 通过电机121驱动转轴122带动扒斗123前后摆动，将扒取的矿渣经过导料槽124扒

进斜板13；

[0033] 斜板13，其一端设置在投料机构12卸载矿渣的位置，另一端设置在出渣口15的上

方，矿渣在自身的重力作用下从斜板13的高端向下滑至出渣口15；

[0034] 磁铁14，其平行设置在斜板13的上方，用于收集斜板13上转移的矿渣中的铁矿；

[0035] 出渣口15，其设置在斜板13的下方，用于排出斜板13上经过磁铁14收集后的矿渣；

[0036] 通过驱动机构11上的电动机112驱动两个前轮111带动后轮113，推动机器人在矿

场上行驶，通过电机121驱动转轴122带动扒斗123前后摆动，将扒取的矿渣经过导料槽124

扒进斜板13，矿渣通过斜板13的高端向下滑动，经过磁铁14收集矿渣中的铁矿后在出渣口

15排出。

[0037] 所述数据部2包括：

[0038] RFID读取器21，其位于机器人上，用于读取传感器4上的RFID标签；

[0039] 数据接收装置22，其设置在机器人内部，与传感器4通信连接，用于接收传感器4检
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测的重量数据；

[0040] 所述控制部3被配置为

[0041] 根据数据接收装置22接收的数据和每个传感器4上设有的RFID标签41，确定堆有

矿渣的传感器4对应的RFID标签41；

[0042] 控制机器人根据顺时针方向从矿渣场地的外圈行驶到内圈；

[0043] 控制电动机112匀速驱动两个前轮111带动机器人行驶，并在行驶到对应传感器4

的位置时，通过RFID读取器读取RFID标签41；

[0044] 当RFID读取器读取到堆有矿渣的传感器4对应的RFID标签41，机器人行驶到对应

堆有矿渣的位置后，控制电动机112降速，在矿渣上缓慢行驶，并控制扒料机构12上的电机

121运行，驱动转轴122带动扒斗123前后摆动，将行驶路径上的矿渣经过导料槽124扒进斜

板13。

[0045] 本领域技术人员应该认识到，不背离正如一般性地描述的本发明的实质和范围，

可以对各个特定的实施例中示出的发明进行各种各样的变化和/或修改。因此，从所有方面

来讲，这里的实施例应该被认为是说明性的而并非限定性的。同样，本发明包括任何特征的

组合，尤其是专利权利要求中的任何特征的组合，即使该特征或者特征的组合并未在专利

权利要求或者这里的各个实施例中被明确地说明。
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图3
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