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(57)摘要

本实用新型涉及一种智能扫地机器人的盘

刷机构，包括带有刷毛的盘刷、电机、电机支架、

摆动臂、盘刷旋转架及纵向旋转轴，盘刷连接于

电机的输出轴上，电机承载于电机支架上并为盘

刷的扫地旋转提供旋转力，摆动臂一端通过横向

旋转轴一连接于电机支架上，摆动臂另一端通过

横向旋转轴二连接于盘刷旋转架上，摆动臂绕旋

转轴一及旋转轴二旋转，盘刷旋转架通过纵向旋

转轴可旋转式连接于智能扫地机器人的固定架

上；本实用新型不仅实现了盘刷在竖直方向的自

动上下升降功能，而且实现了盘刷遇障碍物时向

内收缩的水平方向上的转动，从而自动避开障碍

物。
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1.一种智能扫地机器人的盘刷机构，其特征在于：包括带有刷毛的盘刷(1)、电机(2)、

电机支架(3)、摆动臂(5)、盘刷旋转架(6)及纵向旋转轴(7)，所述盘刷(1)连接于电机(2)的

输出轴上，所述电机(2)承载于电机支架(3)上并为盘刷(1)的扫地旋转提供旋转力，所述摆

动臂(5)一端通过横向旋转轴一(41)连接于电机支架(3)上，所述摆动臂(5)另一端通过横

向旋转轴二(42)连接于盘刷旋转架(6)上，所述摆动臂(5)绕横向旋转轴一(41)及旋转轴二

(42)旋转，所述盘刷旋转架(6)通过纵向旋转轴(7)可旋转式连接于智能扫地机器人的固定

架(101)上。

2.如权利要求1所述的智能扫地机器人的盘刷机构，其特征在于：所述纵向旋转轴(7)

处设置有纵向限位杆(61)，所述纵向限位杆(61)及纵向旋转轴(7)均设置在盘刷旋转架(6)

上且延伸出盘刷旋转架(6)顶部，所述纵向限位杆(61)用于约束盘刷旋转架(6)的旋转角

度。

3.如权利要求1所述的智能扫地机器人的盘刷机构，其特征在于：所述摆动臂(5)设置

为在上下方向上平行布置的一对片状结构，该对片状结构的一端通过一对横向旋转轴一

(41)连接于电机支架(3)后端的上下两侧，该对片状结构的另一端通过一对横向旋转轴二

(42)连接于盘刷旋转架(6)前端的上下两侧，所述电机支架(3)、盘刷旋转架(6)与该对片状

结构构成一中间未密封设置的平行四边形结构，该对片状结构绕横向旋转轴一(41)及横向

旋转轴二(42)在竖直方向上转动。

4.如权利要求1所述的智能扫地机器人的盘刷机构，其特征在于：所述摆动臂(5)设置

为一板状结构，该板状结构的一端通过一对横向旋转轴一(41)连接于电机支架(3)后端的

上下两侧，该板状结构的另一端通过一对横向旋转轴二(42)连接于盘刷旋转架(6)前端的

上下两侧，所述电机支架(3)、盘刷旋转架(6)与板状结构构成一中间密封设置的平行四边

形结构，该板状结构绕横向旋转轴一(41)及横向旋转轴二(42)在竖直方向上转动。

5.如权利要求3或4所述的智能扫地机器人的盘刷机构，其特征在于：所述盘刷旋转架

(6)的侧边设置有横向限位杆(62)，所述横向限位杆(62)位于两个横向旋转轴二(42)之间，

所述横向限位杆(62)用于防止盘刷(1)过度的贴近地面。

6.如权利要求1至4中任一项所述的智能扫地机器人的盘刷机构，其特征在于：所述盘

刷旋转架(6)与固定架(101)之间连接有弹性件(8)。

7.如权利要求6所述的智能扫地机器人的盘刷机构，其特征在于：所述弹性件(8)为一

弹簧，所述弹簧的一端连接于盘刷旋转架(6)上，所述弹簧的另一端连接于固定架(101)上。

8.如权利要求1所述的智能扫地机器人的盘刷机构，其特征在于：所述盘刷(1)的轴线

与地面的角度设置为70度至90度。

9.如权利要求8所述的智能扫地机器人的盘刷机构，其特征在于：所述盘刷(1)的轴线

与地面的角度设置为85度。
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一种智能扫地机器人的盘刷机构

[技术领域]

[0001] 本实用新型涉及智能扫地机器人技术领域，具体地说是一种应用于户外的小型无

人值守智能扫地机器人的盘刷机构。

[背景技术]

[0002] 随着自动化技术和人工智能的发展，智能机器人的需求越来越广泛；机器人时代

的到来，将变革现有生产制造模式及人类生活方式。智能清洁机器人，适用于各种室外和大

型室内环境，例如广场、公园、社区、地下车库及其他封闭区域的道路。

[0003] 目前，市面上有人驾驶的扫地机的扫地作业都通过扫地刷来完成，该扫地刷可以

分为圆盘式扫地刷或圆柱式扫地刷，然而该类扫地刷上的盘刷不具有较好的升降及规避障

碍的功能，往往需要人为肢体操纵，因此不具有较好的用户体验，也增加了人力成本，不利

于扫地机器人的智能化发展。

[0004] 因此，确有必要对现有的扫地机进行改进，以克服其上述缺陷。

[实用新型内容]

[0005] 本实用新型的目的就是要解决上述的不足而提供一种智能扫地机器人的盘刷机

构，不仅实现了盘刷在竖直方向的自动上下升降功能，而且实现了盘刷遇障碍物时向内收

缩的水平方向上的转动，从而自动避开障碍物。

[0006] 为实现上述目的设计一种智能扫地机器人的盘刷机构，包括带有刷毛的盘刷1、电

机2、电机支架3、摆动臂5、盘刷旋转架6及纵向旋转轴7，所述盘刷  1连接于电机2的输出轴

上，所述电机2承载于电机支架3上并为盘刷1的扫地旋转提供旋转力，所述摆动臂5一端通

过横向旋转轴一41连接于电机支架3上，所述摆动臂5另一端通过横向旋转轴二42连接于盘

刷旋转架6上，所述摆动臂  5绕横向旋转轴一41及旋转轴二42旋转，所述盘刷旋转架6通过

纵向旋转轴7 可旋转式连接于智能扫地机器人的固定架101上。

[0007] 进一步地，所述纵向旋转轴7处设置有纵向限位杆61，所述纵向限位杆61  及纵向

旋转轴7均设置在盘刷旋转架6上且延伸出盘刷旋转架6顶部，所述纵向限位杆61用于约束

盘刷旋转架6的旋转角度。

[0008] 进一步地，所述摆动臂5设置为在上下方向上平行布置的一对片状结构，该对片状

结构的一端通过一对横向旋转轴一41连接于电机支架3后端的上下两侧，该对片状结构的

另一端通过一对横向旋转轴二42连接于盘刷旋转架6前端的上下两侧，所述电机支架3、盘

刷旋转架6与该对片状结构构成一中间未密封设置的平行四边形结构，该对片状结构可绕

横向旋转轴一41及横向旋转轴二42  在竖直方向上转动。

[0009] 进一步地，所述摆动臂5设置为一板状结构，该板状结构的一端通过一对横向旋转

轴一41连接于电机支架3后端的上下两侧，该板状结构的另一端通过一对横向旋转轴二42

连接于盘刷旋转架6前端的上下两侧，所述电机支架3、盘刷旋转架6与板状结构构成一中间

密封设置的平行四边形结构，该板状结构可绕横向旋转轴一41及横向旋转轴二42在竖直方
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向上转动。

[0010] 进一步地，所述盘刷旋转架6的侧边设置有横向限位杆62，所述横向限位杆62位于

两个横向旋转轴二42之间，所述横向限位杆62用于防止盘刷1过度的贴近地面。

[0011] 进一步地，所述盘刷旋转架6与固定架101之间连接有弹性件8。

[0012] 进一步地，所述弹性件8为一弹簧，所述弹簧的一端连接于盘刷旋转架6  上，所述

弹簧的另一端连接于固定架101上。

[0013] 进一步地，所述盘刷1的轴线与地面的角度设置为70度至90度。

[0014] 进一步地，所述盘刷1的轴线与地面的角度设置为85度。

[0015] 本实用新型同现有技术相比，结构新颖，设计合理，通过设置有由电机支架、盘刷

旋转架以及摆动臂构成的平行四边形结构实现盘刷在竖直方向的自动上下升降功能；而

且，盘刷旋转架上设置的纵向旋转轴可以实现盘刷遇障碍物时向内收缩的水平方向上的转

动，从而自动避开障碍物。

[附图说明]

[0016] 图1是本实用新型的正面结构示意图；

[0017] 图2是本实用新型的侧面结构示意图一；

[0018] 图3是本实用新型的侧面结构示意图二；

[0019] 图4是本实用新型的立体结构示意图；

[0020] 图中：1、盘刷  2、电机  3、电机支架  41、横向旋转轴一  42、横向旋转轴二  5、摆动

臂  6、盘刷旋转架  61、纵向限位杆  62、横向限位杆  7、纵向旋转轴  8、弹性件  101、固定架。

[具体实施方式]

[0021] 下面结合附图对本实用新型作以下进一步说明：

[0022] 请参照图1至图4所示，本实用新型提供了一种智能扫地机器人的盘刷机构，该盘

刷机构安装于智能扫地机器人的固定架101上，盘刷机构包括带有刷毛的盘刷1、驱动盘刷1

旋转的电机2、为电机2提供支撑力的电机支架3、摆动臂5、盘刷旋转架6及纵向旋转轴7，盘

刷1连接于电机2的输出轴上，电机2承载于电机支架3上并为盘刷1的扫地旋转提供旋转力，

摆动臂5一端通过横向旋转轴一41连接于电机支架3上，另一端通过横向旋转轴二42连接于

盘刷旋转架6上，所述摆动臂5绕所述横向旋转轴一41及旋转轴二42旋转，盘刷旋转架6通过

纵向旋转轴7可旋转式连接于智能扫地机器人的固定架101上。

[0023] 其中，摆动臂5设置为在上下方向上平行布置的一对片状结构，该对片状结构的一

端通过一对横向旋转轴一41连接于电机支架3后端的上下两侧，该对片状结构的另一端通

过一对横向旋转轴二42连接于盘刷旋转架6前端的上下两侧，即，电机支架3的后端上下两

侧通过横向旋转轴一41连接于一对片状结构的前端，盘刷旋转架6的前端上下两侧通过横

向旋转轴二42连接于一对片状结构的后端。电机支架3、盘刷旋转架6与一对片状结构构成

一中间未密封设置的平行四边形结构，该对片状结构可绕所述横向旋转轴一41及横向旋转

轴二42  在竖直方向上转动。

[0024] 纵向旋转轴7处设置有纵向限位杆61，纵向限位杆61及纵向旋转轴7均设置在盘刷

旋转架6上且延伸出盘刷旋转架6顶部，即，盘刷旋转架6上设置有延伸出其顶部的纵向限位
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杆61及纵向旋转轴7，纵向旋转轴7将盘刷旋转架6  连接于固定架101上，且盘刷旋转架6可

绕纵向旋转轴7旋转，盘刷旋转架6 的旋转角度受到纵向限位杆61的约束，以保证盘刷旋转

架6在可控的角度内完成旋转动作，而不至旋转角度过大造成整个机构失控或损坏。盘刷旋

转架6的侧边设置有横向限位杆62，横向限位杆62位于两个横向旋转轴二42之间，横向限位

杆62可防止盘刷1过度的贴近地面而造成盘刷1与地面直接接触而磨损出现刷毛掉落的现

象。当盘刷1在清扫地面时碰到地桩、门柱以及重量较大的砖头或石块等物体时，盘刷旋转

架6可以绕着纵向旋转轴7旋转而使得盘刷1  作向内收缩的水平方向上的转动，以此避开障

碍物避免了盘刷1与障碍物的硬性碰撞导致的损坏。

[0025] 本实用新型中，盘刷旋转架6与固定架101之间连接有弹性件8，该弹性件  8可设置

为一弹簧，弹簧的一端连接于盘刷旋转架6上，弹簧的另一端连接于固定架101上，该弹簧可

保持盘刷旋转架6向旋转角度的一侧靠齐，也能当盘刷旋转架6受外力旋转或旋转至最大限

位角度后，弹簧可弹性回收而使盘刷旋转架6回复到初始的位置。

[0026] 本实用新型中的电机支架3、盘刷旋转架6和一对片状结构共同构成一个平行四边

形结构，该对片状结构上的横向旋转轴即构成了平行四边形的四个交点。该对片状结构可

以围绕这四个交点在竖直方向上进行转动而带动盘刷1的竖直运动。此平行四边形结构可

以有效的保证盘刷1在竖直方向的上下升降的同时，盘刷1的轴线与地面的角度不变化，从

而保证在盘刷1的寿命期内，全程保持盘刷1与地面接触的最佳效果，实现智能扫地机器人

最佳的清扫效果，这对免人工维护的扫地机器人有着及其重要的意义。

[0027] 上述盘刷1的轴线与地面的角度可设置为70度至90度之间，优先为85度。另外，此

平行四边形机构的另一作用是，智能扫地机器人可以根据是否需要开展清扫作业来决定盘

刷1是否向上收起以远离地面，或向下落下以接触地面进行清扫，从而有效地保证盘刷1在

不清扫时不会与地面接触而造成无效的磨损，同时也能提高智能扫地机器人的自动化能

力。

[0028] 本实用新型提供的智能扫地机盘刷机构设置有由电机支架3、盘刷旋转架6  与一

对片状结构构成的平行四边形结构，该平行四边形结构可实现盘刷1在竖直方向的自动上

下升降功能；另，盘刷旋转架6上设置的纵向旋转轴61可以实现盘刷1遇障碍物时的向内收

缩的水平方向上的转动，以避开障碍物；即，本实用新型所述盘刷机构可以完成自动升降、

自动规避障碍等智能化操作。

[0029] 当然，在其他实施方式中，也可以将本申请中的摆动臂5设置为一板状结构，该板

状结构的一端通过一对横向旋转轴一41连接于电机支架3后端的上下两侧，该板状结构的

另一端通过一对横向旋转轴二42连接于盘刷旋转架6前端的上下两侧，所述电机支架3、盘

刷旋转架6与板状结构构成一中间密封设置的平行四边形结构，该板状结构可绕所述横向

旋转轴一41及横向旋转轴二42在竖直方向上转动，其也能达到本申请中将摆动臂5设置为

一对片状结构所能达成的所有目的及功效。

[0030] 本实用新型并不受上述实施方式的限制，其他的任何未背离本实用新型的精神实

质与原理下所作的改变、修饰、替代、组合、简化，均应为等效的置换方式，都包含在本实用

新型的保护范围之内。
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图1
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图2
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图3
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图4
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