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(57)摘要

本实用新型公开了一种螺旋式轮组爬楼清

洁车，包括同步带传动机构、爬楼机构、移动机

构、升降机构和清洗机构;爬楼机构采用轮组式

螺旋设计，与楼梯接触类似螺纹配合以实现在阶

梯上移动;升降机构的传动容易地实现可爬楼梯

清洁车平路行走动作与爬楼动作的转换;使用麦

克纳姆轮作为移动机构提高爬楼梯清洁车的灵

活性，使得爬楼梯清洁车能在更多不同的环境下

工作;是一种能在自动化控制下平稳、快速、高

效、灵活地上下楼的爬楼梯清洗车。
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1.一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮组爬楼清洁车，包括同步带传动机构、爬楼机构、

移动机构、升降机构以及清洗机构，其特征在于：所述的同步带传动机构包括第二步进电

机、大同步轮、小同步轮、大齿轮、小齿以及同步带；2个大同步轮安装在侧面主板两侧，第二

步进电机固定在侧面主板上，大齿轮和大同步轮与第二步进电机同轴相连，小齿轮通过轴

固定在侧面主板上，小齿轮和小同步轮同轴相连，小齿轮和大齿相互啮合，同步轮间以同步

带相连，第二步进电机带动大齿轮转动，大齿轮带动小齿轮，齿轮传动通过同步带传动带动

同步轮转动；所述的爬楼机构包括轮系和固定装置；所述的轮系包括  12个左旋轮子和12个

右旋轮子；所述的固定装置包括轮子固定架、转轴固定架、转轴、法兰轴承，轮子固定架以螺

旋式分布固定在转轴上，转轴固定架与转轴相连，每根转轴的前后端各连接有个转轴固定

架，每个转轴固定架与固定在两侧面主板上的法兰轴承相连；因其轮子的螺旋式分布，与阶

梯的接触持续且稳定，所以爬楼过程会比较稳定；所述的移动机构包括麦克纳姆轮组、第一

步进电机、侧向齿轮箱；所述的麦克纳姆轮组由4个麦克纳姆轮组成，每个麦克纳姆轮和1个

侧向齿轮箱组合；所述侧向齿轮箱内部使用4个大小不同的齿轮实现二级传动，侧向齿轮箱

末端与第一步进电机相连，并实现增大最大扭矩的功能，增加结构紧凑性，节约整理空间；

所述的升降机构包括固定板、连接轴、液压杆、固定杆、连接杆、升降条、支架板、铝型材

框架以及电动推杆；所述固定板分别固定在上主板，固定板起限位升降条的作用，两侧升降

条下方与一根连接杆相连，连接杆中间处与电动推杆连接，电动推杆转动时带动连接杆水

平移动，从而使升降条实现升降的功能；升降条上方与支架板连接，两侧支架板通过多条铝

型材框架相互固定，连接轴固定在支架板上，并与液压杆和固定杆相连；所述的清洗机构包

括吸扫机构和拖洗机构；所述吸扫机构包括吸扫器底板、吸扫器底板支架、吸扫扇、吸尘管

道以及万向轮，吸扫器底板两侧分别与一个吸扫器底板支架相连，每个吸扫器底板支架上

安装有一个吸扫扇，吸尘管道固定在吸扫器底板中央，吸扫器底板两侧边缘分别安装有一

个万向轮；所述拖洗机构包括电磁阀、盒体、分流管、胶棉和隔板；电磁阀固定在盒体中，分

流管与电磁阀相连，胶棉安装在盒体外侧的底部，隔板固定在盒体内部的电磁阀上方。

2.根据权利要求1所述的一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮组爬楼清洁车，其特征在

于：所述的轮子机构包括多个左旋轮子和右旋轮子，左旋轮子和右旋轮子转动时与楼梯面

前进方向垂直的摩擦分力相互抵消，轮子与楼梯阶梯接触类似螺纹配合，实现整体在阶梯

上的移动。

3.根据权利要求1所述的一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮组爬楼清洁车，其特征在

于：所述的麦克纳姆轮采用和侧向齿轮箱组合；所述侧向齿轮箱内部使用四个大小不同的

齿轮实现二级传动，侧向齿轮箱末端与步进电机相连，由二级传动专递电机的扭矩，并实现

增大最大扭矩的作用，增加结构紧凑性，节约整理空间。

4.根据权利要求1所述的一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮组爬楼清洁车，其特征在

于：所述同步带传动机构的第二步进电机带动大齿轮转动，大齿轮带动小齿轮，齿轮传动通

过同步带传动带动同步轮转动，并使左旋轮子与右旋轮子转向相反以抵消爬楼机构工作时

产生的横向摩擦力，同步轮和同步带连接增大两侧机构转动的同步性。

5.根据权利要求1所述的一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮组爬楼清洁车，其特征在

于：所述升降机构的固定板分别固定在上主板两侧，固定板起限位升降条的作用，两侧升降

条下方与一根连接杆相连，连接杆中间处与电动推杆连接，电动推杆转动时带动连接杆水
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平移动，使升降条实现升降的功能，从而容易地完成可爬楼梯机器人平路行走动作与爬楼

动作的转换。

6.根据权利要求1所述的一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮组爬楼清洁车，其特征在

于：所述的清洗机构包括吸扫机构和拖洗机构，吸扫机构位于爬楼清洁车前进方向的前方，

拖洗机构位于爬楼清洁车前进方向后方，实现爬楼清洁车吸扫——拖洗动作的流程化。
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一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮组爬楼清洁车

技术领域

[0001] 本实用新型属于智能清洁技术领域，特别提供一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮

组爬楼清洁车。

背景技术

[0002] 随着科学技术的快速发展，机器人已经从传统工业制造领域迅速向社会不同领域

发展，如医疗服务、教育娱乐、勘探勘测、救灾救援、智能交通等。如今越来越多的机器人出

现在了我们的日常生活中，机器人已经成为了很多人生活中不可或缺的一部分。与此同时，

越来越复杂的非结构化环境给机器人的种类和结构提出了新的要求。非结构化环境下跨越

障碍机器人的研究，对于扩展机器人的作业空间具有重要的意义。其中，爬楼梯机器人利用

人工智能和自身结构来实现阶梯攀爬工作，并且能够自主完成特殊空间中人或货物的搬

运、处理等工作，它的使用价值逐渐被人们接受与认可。目前市面上主要有四种形式的爬楼

梯机器人，分别是轮式爬楼梯机器人、履带式爬楼梯机器人、摆臂式爬楼梯机器人、腿式爬

楼梯机器人。总的来说，这些爬楼梯机器人普遍具有转弯效率低、速度相对较低、动作繁琐、

爬梯效率低等劣势。因此，研制出一款能在自动化控制下平稳、快速、高效地上下楼，且相对

于传统的爬梯机器人有着结构紧凑、简洁高效、运动平稳等优点的爬楼机器人显得十分重

要。

发明内容

[0003] 本实用新型的目的在于提供一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮组爬楼清洁车，以

解决上述背景技术中提出的问题。

[0004] 为了实现上述目的，本实用新型技术方案如下：一种基于螺纹配合原理的螺旋式

轮组爬楼清洁车，包括同步带传动机构、爬楼机构、移动机构、升降机构以及清洗机构、其特

征在于：所述的同步带传动机构包括第二步进电机、大同步轮、小同步轮、大齿轮、小齿以及

同步带；2个大同步轮安装在侧面主板两侧，第二步进电机固定在侧面主板上，大齿轮和大

同步轮与第二步进电机同轴相连，小齿轮通过轴固定在侧面主板上，小齿轮和小同步轮同

轴相连，小齿轮和大齿相互啮合，同步轮间以同步带相连，第二步进电机带动大齿轮转动，

大齿轮带动小齿轮，齿轮传动通过同步带传动带动同步轮转动。所述的爬楼机构包括轮系

和固定装置；所述的轮系包括  12个左旋轮子和12个右旋轮子；所述的固定装置包括轮子固

定架、转轴固定架、转轴、法兰轴承，轮子固定架以螺旋式分布固定在转轴上，转轴固定架与

转轴相连，每根转轴的前后端各连接有个转轴固定架，每个转轴固定架与固定在两侧面主

板上的法兰轴承相连；所述的移动机构包括麦克纳姆轮组、第一步进电机、侧向齿轮箱；所

述的麦克纳姆轮组由4个麦克纳姆轮组成，每个麦克纳姆轮和1个侧向齿轮箱组合；所述侧

向齿轮箱内部使用4个大小不同的齿轮实现二级传动；所述的升降机构包括固定板、连接

轴、液压杆、固定杆、连接杆、升降条、支架板、铝型材框架以及电动推杆；所述固定板分别固

定在上主板，固定板起限位升降条的作用，两侧升降条下方与一根连接杆相连，连接杆中间
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处与电动推杆连接，电动推杆转动时带动连接杆水平移动，从而使升降条实现升降的功能。

升降条上方与支架板连接，两侧支架板通过多条铝型材框架相互固定，连接轴固定在支架

板上，并与液压杆和固定杆相连。所述的清洗机构包括吸扫机构和拖洗机构；所述吸扫机构

包括吸扫器底板、吸扫器底板支架、吸扫扇、吸尘管道以及万向轮，吸扫器底板两侧分别与

一个吸扫器底板支架相连，每个吸扫器底板支架上安装有一个吸扫扇，吸尘管道固定在吸

扫器底板中央，吸扫器底板两侧边缘分别安装有一个万向轮；所述拖洗机构包括电磁阀、盒

体、分流管、胶棉和隔板；电磁阀固定在盒体中，分流管与电磁阀相连，胶棉安装在盒体外侧

的底部，隔板固定在盒体内部的电磁阀上方。

[0005] 与现有技术相比，本实用新型的有益效果是：螺旋式轮组爬楼清洁车设计在国内

外同类产品中具有较大的创新性，采用轮组式螺旋结构。爬楼梯机构总成中的前旋螺旋轮

转动时与楼梯面的摩擦前进分力和后旋螺旋轮转动时与楼梯面的摩擦前进分力的合力循

环作用，作为所述的一种旋螺旋轮式可爬楼梯的爬楼动力，左旋轮子转动时与楼梯面的前

进方向垂直的摩擦分力和右旋轮子转动时与楼梯面的前进方向垂直的摩擦前进分力相互

抵消，带动爬楼梯机器人实现上楼梯动作或落楼梯动作。升降机构采用了链传动和螺杆螺

母传动的组合结构，能容易地实现可爬楼梯机器人平路行走动作与爬楼动作的转换。麦克

纳姆轮的使用提高了清洁车的灵活性，使得清洁车能在更多不同的环境中工作。

[0006] 总的来说该螺旋式轮组爬楼清洁车具有结构简单，制造容易，灵活、成本低、安全

性能好，且相对于传统的爬梯机器人有着简洁高效、运动平稳等优点。

[0007] 为了更清楚地说明本实用新型实施例的技术方案，以下将对实施例描述中所需要

使用的附图作简单地介绍。

附图说明

[0008] 图1为本实用新型一种螺旋式轮组爬楼清洁车的结构示意图；

[0009] 图2为本实用新型一种螺旋式轮组爬楼清洁车仰视图；

[0010] 图3为本实用新型一种螺旋式轮组爬楼清洁车的移动机构示意图；

[0011] 图4为本实用新型一种螺旋式轮组爬楼清洁车的传动机构局部视图；

[0012] 图5为本实用新型一种螺旋式轮组爬楼清洁车的升降机构示意图；

[0013] 图6为本实用新型一种螺旋式轮组爬楼清洁车的拖洗机构示意图；

[0014] 图7为本实用新型一种螺旋式轮组爬楼清洁车的吸扫机构示意图；

[0015] 其图中  上主板1，左旋轮子2，侧面主板3，右旋轮子4  ，转轴5  ,转轴固定架6  ，法

兰轴承7  ，轮子固定架8  ，麦克纳姆轮9  ，第一步进电机10  ，侧向齿轮组11  ,液压杆  12  ，

升降条13  ，支架板14  ，固定板15  ，大同步轮16  ，同步带17  ，小同步轮18  ，小齿轮19  ，第

二步进电机20  ，大齿轮21  ，连接轴22  ，铝型材框架23  ，电动推杆24  ，连接杆25  ，固定杆

26  ，电磁阀27  ，隔板28  ，盒体29  ，分流管30  ，胶棉31  ，吸扫器底板32  ，吸扫器底板支架

33  ，万向轮34  ，吸扫扇35  ，吸尘管道36  。

具体实施方式

[0016] 下面将结合本实用新型例中的附图，对本实用新型实施例中的技术方案进行清

楚、完整地描述：如图所示，一种基于螺纹配合原理的螺旋式轮组爬楼清洁车，包括同步带
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传动机构、爬楼机构、移动机构、升降机构以及清洗机构、其特征在于：如图4所示的同步带

传动机构包括第二步进电机20、大同步轮16、小同步轮18、大齿轮21、小齿轮19以及同步带

17；2个大同步轮16安装在侧面主板3两侧，第二步进电机20固定在侧面主板3上，大齿轮21

和大同步轮16与第二步进电机20同轴相连，小齿轮通过轴固定在侧面主板3上，小齿轮19和

小同步轮18同轴相连，小齿轮19和大齿轮21相互啮合，同步轮间以同步带17相连，第二步进

电机20带动大齿轮21转动，大齿轮21带动小齿轮19；齿轮传动通过同步带传动带动同步轮

转动，并使其左右两侧的轮子机构转向相反以抵消爬楼机构工作时产生的横向摩擦力。

[0017] 如图1、图2与图3所示的爬楼机构包括12个左旋轮子2和12个右旋轮子4、轮子固定

架8、转轴固定架6、转轴5、法兰轴承7；轮子固定架8如图2所示以螺旋式分布固定在转轴5

上，转轴固定架6与转轴5相连，每根转轴5的前后端各连接有个转轴固定架6，每个转轴固定

架6与固定在两侧面主板3上的法兰轴承7相连，因左旋轮子2和右旋轮子4的螺旋式分布，与

阶梯的接触持续且稳定，所以爬楼过程会比较稳定。

[0018] 如图3所示的移动机构包括麦克纳姆轮组、第一步进电机10、侧向齿轮箱11；麦克

纳姆轮组由4个麦克纳姆轮9组成，每个麦克纳姆轮9和1个侧向齿轮箱11组合；侧向齿轮箱

11内部使用4个大小不同的齿轮实现二级传动，侧向齿轮箱11末端与第一步进电机10相连，

并实现增大最大扭矩的功能，增加结构紧凑性，节约整理空间。

[0019] 如图5所示的升降机构包括固定板15、连接轴22、液压杆12、固定杆26、连接杆25、

升降条13、支架板14、铝型材框架23以及电动推杆24；所述有固定板15分别固定在上主板1，

固定板15起限位升降条13的作用，两侧升降条13下方与一根连接杆25相连，连接杆25中间

处与电动推杆24连接，电动推杆24转动时带动连接杆25水平移动，从而使升降条13实现升

降的功能。升降条13上方与支架板14连接，两侧支架板14通过多条铝型材框架23相互固定，

连接轴22固定在支架板14上，并与液压杆12、固定杆26相连。

[0020] 如图6与图7所示的清洗机构包括吸扫机构和拖洗机构；所述吸扫机构包括吸扫器

底板32、吸扫器底板支架33、万向轮34、吸扫扇35以及吸尘管道36，吸扫器底板32两侧分别

与一个吸扫器底板支架33相连，每个吸扫器底板支架33上安装有一个吸扫扇35，吸尘管道

36固定在吸扫器底板32中央，吸扫器底板32两侧边缘分别安装有一个万向轮34；所述拖洗

机构包括电磁阀27、隔板28、盒体29、分流管30和胶棉31；电磁阀27固定在盒体29中，分流管

30与电磁阀27相连，胶棉31安装在盒体29外侧的底部，隔板28固定在盒体29内部的电磁阀

27上方。

[0021] 本装置的工作原理为：螺旋式轮组爬楼清洁车在清洁工作时，面对楼梯会自动开

启升降机构，收起移动机构的麦克纳姆轮9，并且同步带传动机构开始工作，带动左旋轮子2

和右旋轮子4转动，左旋轮子2和右旋轮子4转动时与楼梯面前进方向垂直的摩擦分力相互

抵消，与楼梯阶梯接触类似螺纹配合，实现整体在阶梯上的移动。到达平地后，移动机构的

麦克纳姆轮9自动展开，停止同步带传动机构的运行，通过控制麦克纳姆轮9的转向和速度

实现多方向的移动使得清洁车能在平地继续完成清洁工作。吸扫机构通过吸扫扇35的快速

转动和吸尘管道36的作用清除、收集灰尘等废物，再通过行走时后方的拖洗机构进行拖洗

后，完成对环境的清洁工作。

[0022] 本实用新型未尽事宜为公知技术。

[0023] 上述实施例只为说明本实用新型的技术构思及特点，其目的在于让熟悉此项技术
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的人士能够了解本实用新型的内容并据以实施，并不能以此限制本实用新型的保护范围。

凡根据本实用新型精神实质所作的等效变化或修饰，都应涵盖在本实用新型的保护范围之

内。
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图1

图2
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图3

图4

说　明　书　附　图 2/4 页

9

CN 216823241 U

9



图5

图6
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图7
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