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(54)实用新型名称

一种基于无人化的智能机器人弧焊房

(57)摘要

本实用新型涉及一种基于无人化的智能机

器人弧焊房，属于弧焊房技术领域，一种基于无

人化的智能机器人弧焊房，包括工作台，工作台

下端固定连接有若干支脚，工作台左右两端均固

定连接有挡板，工作台上侧设有焊接装置本体，

焊接装置本体下端固定连接有防护环，工作台左

右两端均开凿有通孔，工作台下端固定连接有收

集仓，焊接装置本体外端固定连接有连杆，连杆

下端固定连接有第一电推杆，连杆前端固定连接

有第二电推杆，第二电推杆前端固定连接有清扫

块，可以实现在焊接完成后，方便对焊接后残留

的焊渣进行清理收集，减少残留焊渣对后续加工

工艺的影响，提高产品加工的生产效率。
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1.一种基于无人化的智能机器人弧焊房，包括工作台（1），其特征在于：所述工作台（1）

下端固定连接有若干支脚（2），所述工作台（1）左右两端均固定连接有挡板（3），所述工作台

（1）上侧设有焊接装置本体（4），所述焊接装置本体（4）下端固定连接有防护环（5），所述工

作台（1）左右两端均开凿有通孔（8），所述工作台（1）下端固定连接有收集仓（9），所述焊接

装置本体（4）外端固定连接有连杆（11），所述连杆（11）下端固定连接有第一电推杆（12），所

述连杆（11）前端固定连接有第二电推杆（13），所述第二电推杆（13）前端固定连接有清扫块

（18），所述清扫块（18）上安装有清洗刷（14），所述清扫块（18）下端固定连接有承接盒（15），

所述第一电推杆（12）下端固定连接有连接板（19），所述连接板（19）下端固定连接有电动机

（20），所述电动机（20）输出端固定连接有连轴（16），所述连轴（16）外端固定连接有环形磁

铁（17）。

2.根据权利要求1所述的一种基于无人化的智能机器人弧焊房，其特征在于：所述挡板

（3）上开凿有视窗孔，所述视窗孔内安装有视窗（6）。

3.根据权利要求1所述的一种基于无人化的智能机器人弧焊房，其特征在于：所述工作

台（1）上端固定连接有固定板（7），所述固定板（7）外表面连接有保护层。

4.根据权利要求1所述的一种基于无人化的智能机器人弧焊房，其特征在于：所述通孔

（8）内安装有滤网，且通孔（8）与收集仓（9）相连通。

5.根据权利要求1所述的一种基于无人化的智能机器人弧焊房，其特征在于：所述收集

仓（9）下端安装有收集盒（10），所述收集盒（10）前端安装有把手。

6.根据权利要求1所述的一种基于无人化的智能机器人弧焊房，其特征在于：所述连杆

（11）前端水平方向呈30-60°倾角，所述连杆（11）和焊接装置本体（4）之间固定连接有加强

筋。

7.根据权利要求1所述的一种基于无人化的智能机器人弧焊房，其特征在于：所述清洗

刷（14）前端为圆弧形，且圆弧形与环形磁铁（17）相匹配，所述清洗刷（14）后端固定连接有

卡块，所述清扫块（18）上开凿有卡槽，且卡块和卡槽相匹配。
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一种基于无人化的智能机器人弧焊房

技术领域

[0001] 本实用新型涉及弧焊房技术领域，更具体地说，涉及一种基于无人化的智能机器

人弧焊房。

背景技术

[0002] 弧焊是指以电弧作为热源，利用空气放电的物理现象，将电能转换为焊接所需的

热能和机械能，从而达到连接金属的目的。主要方法有焊条电弧焊、埋弧焊、气体保护焊等，

它是目前应用最广泛、最重要的熔焊方法，占焊接生产总量的60%以上。

[0003] 在焊接过程当中，熔化的多余焊剂会产生焊渣，焊渣会残留在焊接物上或者散落

在工作台上，焊接后需要进行清渣打磨工序，当前对产品表面的焊渣进行清理时，费时费

力，进而降低了产品的生产效率，而且大大增加了打磨耗材成本，严重影响着产品的外观质

量，对后续的加工工艺造成影响。

实用新型内容

[0004] 本实用新型目的是为了克服现有技术的不足而提供一种基于无人化的智能机器

人弧焊房它可以实现在焊接完成后，方便对焊接后残留的焊渣进行清理收集，减少残留焊

渣对后续加工工艺的影响，提高产品加工的生产效率。

[0005] 为达到上述目的，本实用新型采用的技术方案是：一种基于无人化的智能机器人

弧焊房，包括工作台，所述工作台下端固定连接有若干支脚，所述工作台左右两端均固定连

接有挡板，所述工作台上侧设有焊接装置本体，所述焊接装置本体下端固定连接有防护环，

所述工作台左右两端均开凿有通孔，所述工作台下端固定连接有收集仓，所述焊接装置本

体外端固定连接有连杆，所述连杆下端固定连接有第一电推杆，所述连杆前端固定连接有

第二电推杆，所述第二电推杆前端固定连接有清扫块，所述清扫块上安装有清洗刷，所述清

扫块下端固定连接有承接盒，所述第一电推杆下端固定连接有连接板，所述连接板下端固

定连接有电动机，所述电动机输出端固定连接有连轴，所述连轴外端固定连接有环形磁铁，

可以实现在焊接完成后，方便对焊接后残留的焊渣进行清理收集，减少残留焊渣对后续加

工工艺的影响，提高产品加工的生产效率。

[0006] 进一步的，所述挡板上开凿有视窗孔，所述视窗孔内安装有视窗，视窗方便技术人

员观察焊接进程，及时进行焊渣清理。

[0007] 进一步的，所述工作台上端固定连接有固定板，所述固定板外表面连接有保护层，

保护层可以减少高温焊渣对工作台和固定板的损伤，固定板可以有效固定所需焊接的部

件。

[0008] 进一步的，所述通孔内安装有滤网，且通孔与收集仓相连通，通孔可以使得焊渣可

以有效进入收集仓内被回收，滤网可以过滤细小焊渣，减少因细小焊渣飘散造成设备损坏

的可能。

[0009] 进一步的，所述收集仓下端安装有收集盒，所述收集盒前端安装有把手，收集盒可
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以方便技术人员统一回收处理收集的焊渣。

[0010] 进一步的，所述连杆前端水平方向呈30-60°倾角，所述连杆和焊接装置本体之间

固定连接有加强筋，连杆可以使得第一电推杆和第二电推杆延长相交，从而使得清洗刷对

环形磁铁进行清扫。

[0011] 进一步的，所述清洗刷前端为圆弧形，且圆弧形与环形磁铁相匹配，所述清洗刷后

端固定连接有卡块，所述清扫块上开凿有卡槽，且卡块和卡槽相匹配，卡块和卡槽方便技术

人员更换清洗刷，圆弧形可以使得清洗刷与环形磁铁有效契合，提高清扫效率。

[0012] 由于上述技术方案的运用，本实用新型与现有技术相比具有下列优点：

[0013] （1）本方案可以实现在焊接完成后，方便对焊接后残留的焊渣进行清理收集，减少

残留焊渣对后续加工工艺的影响，提高产品加工的生产效率。

[0014] （2）挡板上开凿有视窗孔，视窗孔内安装有视窗，视窗方便技术人员观察焊接进

程，及时进行焊渣清理。

[0015] （3）工作台上端固定连接有固定板，固定板外表面连接有保护层，保护层可以减少

高温焊渣对工作台和固定板的损伤，固定板可以有效固定所需焊接的部件。

[0016] （4）通孔内安装有滤网，且通孔与收集仓相连通，通孔可以使得焊渣可以有效进入

收集仓内被回收，滤网可以过滤细小焊渣，减少因细小焊渣飘散造成设备损坏的可能。

[0017] （5）收集仓下端安装有收集盒，收集盒前端安装有把手，收集盒可以方便技术人员

统一回收处理收集的焊渣。

[0018] （6）连杆前端水平方向呈30-60°倾角，连杆和焊接装置本体之间固定连接有加强

筋，连杆可以使得第一电推杆和第二电推杆延长相交，从而使得清洗刷对环形磁铁进行清

扫。

[0019] （7）清洗刷前端为圆弧形，且圆弧形与环形磁铁相匹配，清洗刷后端固定连接有卡

块，清扫块上开凿有卡槽，且卡块和卡槽相匹配，卡块和卡槽方便技术人员更换清洗刷，圆

弧形可以使得清洗刷与环形磁铁有效契合，提高清扫效率。

附图说明

[0020] 下面结合附图对本实用新型技术方案作进一步说明：

[0021] 附图1为本实用新型的清扫前的结构示意图；

[0022] 附图2为本实用新型的清扫时的结构示意图；

[0023] 附图3为图2中A处的结构示意图；

[0024] 附图4为本实用新型的环形磁铁的结构示意图。

[0025] 其中：1、工作台；2、支脚；3、挡板；4、焊接装置本体；5、防护环；6、视窗；7、固定板；

8、通孔；9、收集仓；10、收集盒；11、连杆；12、第一电推杆；13、第二电推杆；14、清洗刷；15、承

接盒；16、连轴；17、环形磁铁；18、清扫块；19、连接板；20、电动机。

具体实施方式

[0026] 下面结合附图及具体实施例对本实用新型作进一步的详细说明。

[0027] 如附图1-4所示的本实用新型所述的一种基于无人化的智能机器人弧焊房，请参

阅图1，一种基于无人化的智能机器人弧焊房，包括工作台1，工作台1下端固定连接有若干
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支脚2，工作台1上端固定连接有固定板7，固定板7外表面连接有保护层，保护层可以减少高

温焊渣对工作台1和固定板7的损伤，固定板7可以有效固定所需焊接的部件，工作台1左右

两端均固定连接有挡板3，挡板3上开凿有视窗孔，视窗孔内安装有视窗6，视窗6方便技术人

员观察焊接进程，及时进行焊渣清理，工作台1上侧设有焊接装置本体4，焊接装置本体4属

于现有技术，在此不再赘述，焊接装置本体4下端固定连接有防护环5，防护环5可以阻挡焊

接时飞溅的焊渣，减少焊接时的高温焊渣对设备的影响。

[0028] 请参阅图1，工作台1左右两端均开凿有通孔8，通孔8内安装有滤网，且通孔8与收

集仓9相连通，通孔8可以使得焊渣可以有效进入收集仓9内被回收，滤网可以过滤细小焊

渣，减少因细小焊渣飘散造成设备损坏的可能，工作台1下端固定连接有收集仓9，收集仓9

下端安装有收集盒10，收集盒10前端安装有把手，收集盒10可以方便技术人员统一回收处

理收集的焊渣，焊接装置本体4外端固定连接有连杆11，连杆11下端固定连接有第一电推杆

12，连杆11前端固定连接有第二电推杆13，第一电推杆12和第二电推杆13均通过控制开关

控制伸缩，连杆11前端水平方向呈45°倾角，连杆11和焊接装置本体4之间固定连接有加强

筋，连杆11可以使得第一电推杆12和第二电推杆13延长相交，从而使得清洗刷14对环形磁

铁17进行清扫。

[0029] 请参阅图2-4，第二电推杆13前端固定连接有清扫块18，清扫块18上安装有清洗刷

14，清洗刷14前端为圆弧形，且圆弧形与环形磁铁17相匹配，清洗刷14后端固定连接有卡

块，清扫块18上开凿有卡槽，且卡块和卡槽相匹配，卡块和卡槽方便技术人员更换清洗刷

14，圆弧形可以使得清洗刷14与环形磁铁17有效契合，提高清扫效率，清扫块18下端固定连

接有承接盒15，第一电推杆12下端固定连接有连接板19，连接板19下端固定连接有电动机

20，电动机20通过控制开关控制开启和关闭，电动机20输出端固定连接有连轴16，连轴16外

端固定连接有环形磁铁17，可以实现在焊接完成后，方便对焊接后残留的焊渣进行清理收

集，减少残留焊渣对后续加工工艺的影响，提高产品加工的生产效率。

[0030] 使用时，请参阅图1-4，技术人员通过焊接装置本体4对所需加工部件进行焊接，此

时防护环5进行防护减少飞溅焊渣的影响，焊接完成后，技术人员通过控制开关控制第一电

推杆12伸长至与固定板7上表面接触，随后开启电动机20，通过连轴16使得环形磁铁17缓慢

转动，对固定板7表面残留的焊渣进行吸附，完成吸附后，关闭电动机20，使得第一电推杆12

收缩，随后控制第二电推杆13伸长至指定位置，实现第二电推杆13和第一电推杆12的对接，

从而使得清洗刷14与环形磁铁17相接触，随后开启电动机20，在清洗刷14的作用下，电动机

20表面吸附的焊渣掉落至承接盒15内，完成清扫后，停止电动机20，第二电推杆13收缩至原

位，技术人员将收集盒10和承接盒15内收集的焊渣进行统一的回收处理，随即完成对焊接

后焊渣的处理，可以实现在焊接完成后，方便对焊接后残留的焊渣进行清理收集，减少残留

焊渣对后续加工工艺的影响，提高产品加工的生产效率。

[0031] 以上仅是本实用新型的具体应用范例，对本实用新型的保护范围不构成任何限

制。凡采用等同变换或者等效替换而形成的技术方案，均落在本实用新型权利保护范围之

内。
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图3
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