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本发明公开了一种半自动多功能一体化铺

砖机，包括车架，车架内部自后往前依次包括储

砖机构、抓手机构和输送机构，工作时铺砖机车

体前进，水泥从输送机构导出，抓手机构将预先

存储在储砖仓内的砖块取出并沿水平直线移动，

将砖块放置于输送机构导出的水泥上，其后返回

储砖仓内继续取砖块。本发明采用前端涂抹水

泥，后端放砖的结构，可在同台设备上同时进行

两种工作，提高了工作效率，水泥利用伺服电机

通过螺杆挤出，也可以较为精准地控制流量大

小。
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1.一种半自动多功能一体化铺砖机，包括车架(1)，其特征在于：车架内部自后往前依

次包括储砖机构(2)、抓手机构(3)和输送机构(4)，工作时铺砖机车体前进，水泥从输送机

构(4)导出，抓手机构(3)将预先存储在储砖仓内的砖块取出并沿水平直线移动，将砖块放

置于输送机构(4)导出的水泥上，其后返回储砖仓内继续取砖块；

所述抓手机构(3)包括传送部件(3A)、伸缩臂(3B)和吸盘器(3C)，传送部件(3A)控制抓

手机构(3)水平移动，伸缩臂(3B)做竖直移动，吸盘器(3C)吸住砖块，使砖块能在平面内自

由移动；

所述抓手机构(3)还包括传送部件(3A)，传送部件(3A)包括与滑轨(3a)套合的云台

(3f)、同步带(3d)及水平移动支撑架(3e)，两边置有啮合的同步带轮(3b)，其靠同步轮架

(3k)支撑、同步电机(3c)带动，云台(3f)下有通过螺栓连接的伸缩臂(3B)，滑轮(3l)通过轮

轴与其衔接，伸缩臂(3B)内设接与水平云台(3f)的电推杆(3n)，其与滑轮(31)之间缠有柔

性钢丝绳,限位传感器一(7a)和限位传感器二(7b)分设于滑轨(3a)底两端；

所述吸盘器(3C)包括承载底盘(3g)，通过快接插头(3i)接于承载底盘(3g)的通气管

(3j) ,与其垂直连接的吸盘(3h) ,伸缩臂(3B)与承载底盘(3g)为螺栓连接，承载底盘(3g)下

方设有测距传感器(8)；

所述输送机构(4)包括四周连接有支撑脚(4g)的箱体(4a)，箱体内有等间距依次线性

排列的从螺杆(4i)、主螺杆(4k)、从螺杆(4m)，以及套合在上述螺杆上的左带轮(4h)、主带

轮(4j)、右带轮(4l)，带轮与螺杆之间通过键连接，主带轮与左、右带轮和减速器带轮(4f)

均接有绷紧皮带，顶板(4p)扣合箱体，其上设置漏板(4b)，顶盖(4c)置于顶板(4p)圆槽内，

并与所述螺杆竖直内置推力球轴承，水平内置深沟球轴承、轴套，隔板(4o)被螺杆贯穿，并

与螺杆从外至内设有轴承架(4n)、深沟球轴承和轴套，伺服电机(4d)置于支撑台上，并与减

速器(4e)连接，输送机构下设有刮平装置(5)，箱体(4a)底部设有压力传感器二(6b)；

所述储砖机构(2)包括两侧均铰接有拉杆(2f)的底板(2a)，两边各设有三个滚轮(2g)，

其铆接于在导轨(2c)内，底部置有连接件(2e)，底板(2a)与导轨(2c)间有可自由拆除的固

定件(2b)、与拉杆(2f)铰接的助力杆(2d)，底板(2a)底部设有压力传感器一(6a)。

2.根据权利要求1所述的半自动多功能一体化铺砖机，其特征在于：所述深沟球轴承与

顶板(4p)和隔板(4o)用卡箍扣紧。
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一种半自动多功能一体化铺砖机

技术领域

[0001] 本发明属于建筑装修工程用的器具领域，涉及铺地板用的器具，具体涉及一种室

内铺砖机。

背景技术

[0002] 地砖也叫地板砖，是一种地面装饰材料，一般用黏土烧制而成，规格有多种。地砖

具有质坚、耐压耐磨、能防潮等特定，经上釉处理，具有装饰作用，多用于公共建筑和民用建

筑的地面和楼面。地砖是现代居家装修的必备材料，但地砖铺设的专业化程度较高，目前最

主流的地砖铺设方法是人工铺设，但人工铺设的缺点是工期长，铺设质量也不均衡，人工费

高昂等，不符合当前社会追求工作效率及效益的需求。

[0003] 铺砖设备可以降低劳动强度，但目前的铺砖设备普遍存在体型过大、结构复杂、功

能单一的缺陷，无法满足现代建筑装修工程对自动化程度高、集成度高和稳定作业的需求。

发明内容

[0004] 本发明的目的是提供一种集涂抹水泥、铺设瓷砖和储藏瓷砖三个功能为一体的小

型自动化铺砖设备，能够在室内正常高效率稳定作业。

[0005] 为了实现上述目的，本发明采用的技术方案为一种半自动多功能一体化铺砖机，

包括车架，车架内部自后往前依次包括储砖机构、抓手机构和输送机构，工作时铺砖机车体

前进，水泥从输送机构导出，抓手机构将预先存储在储砖仓内的砖块取出并沿水平直线移

动，将砖块放置于输送机构导出的水泥上，其后返回储砖仓内继续取砖块。

[0006] 所述抓手机构包括传送部件、伸缩臂和吸盘器，传送部件控制抓手机构水平移动，

伸缩臂做竖直移动，吸盘器吸住砖块，使砖块能在平面内自由移动。

[0007] 抓手机构还可以包括传送部件，传送部件包括与滑轨套合的云台、同步带及水平

移动支撑架，两边置有啮合的同步带轮，其靠同步轮架支撑、同步电机带动，云台下有通过

螺栓连接的伸缩臂，滑轮通过轮轴与其衔接，伸缩臂内设接与水平云台的电推杆，其与滑轮

之间缠有柔性钢丝绳,限位传感器一和限位传感器二分设于滑轨底两端。

[0008] 吸盘器包括承载底盘，通过快接插头接于承载底盘的通气管，与其垂直连接的吸

盘,伸缩臂与承载底盘为螺栓连接，承载底盘下方设有测距传感器。

[0009] 输送机构包括四周连接有支撑脚的箱体，箱体内有等间距依次线性排列的从螺

杆、主螺杆、从螺杆，以及套合在上述螺杆上的左带轮、主带轮、右带轮，带轮与螺杆之间通

过键连接，主带轮与左、右带轮和减速器带轮均接有绷紧皮带，顶板扣合箱体，其上设置漏

板，顶盖置于顶板圆槽内，并与所述螺杆竖直内置推力球轴承，水平内置深沟球轴承、轴套，

隔板被螺杆贯穿，并与螺杆从外至内设有轴承架、深沟球轴承和轴套，伺服电机置于支撑台

上，并与减速器连接，输送机构下设有刮平装置，箱体底部设有压力传感器。

[0010] 作为优选，所述深沟球轴承与顶板和隔板用卡箍扣紧。

[0011] 所述储砖机构包括两侧均铰接有拉杆的底板，两边各设有三个滚轮，其铆接于在
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导轨内，底部置有连接件，底板与导轨间有可自由拆除的固定件、与拉杆铰接的助力杆，底

板底部设有压力传感器。

[0012] 与现有技术相比，本发明具有以下有益技术效果：

[0013] 1，本发明采用前端涂抹水泥，后端放砖的结构，可在同台设备上同时进行两种工

作，提高了工作效率。

[0014] 2，水泥利用伺服电机通过螺杆挤出，较为精准地控制流量大小，并且在螺杆旋转

过程中能够保持水泥不凝结，并带刮平装置，利于放砖。

[0015] 3，后端抓手采用气泵搭配吸盘，抓取受力更加均匀、稳定，并通过伸缩臂运砖更加

平稳、可靠。

[0016] 4，伸缩臂内采用电推杆，可控性高、安全。

附图说明

[0017] 图1是半自动多功能一体化铺砖机的结构示意图；

[0018] 图2是储砖机构的结构示意图；

[0019] 图3是抓手机构的立体示意图；

[0020] 图4是抓手机构的剖面示意图；

[0021] 图5是输送机构的立体示意图；

[0022] 图6是输送机构的内部剖面示意图；

[0023] 图7是半自动多功能一体化铺砖机的电路结构示意图；

[0024] 其中：1，车架；2，储砖机构；3，抓手机构；4，输送机构；5，刮平装置；2a，底板；2b，固

定件；2c，导轨；2d，助力杆；2e，连接件；2f，拉杆；2g，滚轮；3A，传送部件；3B，伸缩臂；3C，吸

盘器；3a，导轨；3b，同步带轮；3c，同步电机；3d，同步带；3e，水平移动支撑架；3f，水平云台；

3g，承载底盘；3h，吸盘；3i，快接插头；3j，通气管；3k，同步轮架；3l，滑轮；3m，振动器；3n，电

推杆；4a，箱体；4b，漏板；4c，顶盖；4d，伺服电机；4e，减速器；4f，减速器带轮；4g，支撑脚；

4h，左带轮；4i，从螺杆；4j，主带轮；4k，主螺杆；4l，右带轮；4m，从螺杆；4n，轴承架；4o，隔

板；4p，顶板；5，刮平装置；6a，压力传感器一；6b，压力传感器二；7a，限位传感器一；7b，限位

传感器二；8，测距传感器；9驱动电机；10真空气泵。

具体实施方式

[0025] 现结合附图对本发明做详细的说明。

[0026] 如图1‑6所示，本发明提出的半自动多功能一体化铺砖机，包括车架1，及其内前部

设置的输送机构4、中间设置的抓手机构3、后面设置的储砖机构2。工作前，预先将砖块通过

储砖机构2运至储砖仓内；工作时，车体前进，水泥被输送机构4导出，紧接被刮平，同时抓手

机构3采用吸盘3h将砖块从储砖仓竖直取出并沿水平直线移动，在测距传感器8下，车体停

止，水泥导出完毕，同时抓手机构3将砖块放置于水泥上，其后返回储砖仓内，如此循环形成

周期。

[0027] 输送机构4包括四周连接有支撑脚4g的箱体4a，其内有等间距线性排列的从螺杆

4i、主螺杆4k、从螺杆4m，套合在螺杆上的为左带轮4h、主带轮4j、右带轮4l，带轮与螺杆之

间由键连接，主带轮4j分别和左带轮4h、右带轮4l和减速器带轮4f接有绷紧皮带。顶板4p扣
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合箱体4a并接与漏板4b，顶盖4c置于顶板4p圆槽内，并与螺杆竖直内置推力球轴承，水平内

置深沟球轴承、轴套。隔板4o被螺杆贯穿，并与螺杆从外至内设有轴承架4n、深沟球轴承和

轴套。伺服电机4d置于支撑台上，并与减速器4e连接，转动时带动减速器带轮4f，将动力输

出到螺杆上，并通过螺杆导出水泥。

[0028] 抓手机构3包括传送部件3A，传送部件3A含有与滑轨3a水平套合的云台3f、同步带

3d及水平移动支撑架3e，两边置有啮合的同步带轮3b，其靠同步轮架3k支撑、同步电机3c带

动；云台3f下有伸缩臂3B，滑轮3l通过轮轴与其衔接，伸缩臂3B内设接与水平云台3f的电推

杆3n，其与滑轮之间缠有柔性钢丝绳；最后包括吸盘器3C，其包括承载底盘3g，通过快接插

头3i接与承载底盘3g的通气管3j，于其垂直连接的吸盘3h。传送部件3A控制抓手机构3水平

移动，伸缩臂3B控制其竖直移动，吸盘器3C吸住砖块。

[0029] 储砖机构2两侧均铰接有拉杆2f的底板2a，两边个各设有三个滚轮2g，其铆接于在

导轨2c内，底部置有连接件2e，底板2a与导轨2c间有可自由拆除的固定件2b、与通过拉杆2f

铰接的助力杆2d。砖置于底板2a上，底板2a在导轨2c内水平滑动，拉杆2f与助力杆2d支撑负

载，固定件2b限制指定位置的底板。

[0030] 为了提高砖放置的平稳效果，输送机构下设有刮平装置5。刮平装置5通过自带滑

槽，上下限定控制水泥厚度，采用紧定螺钉固定。

[0031] 为了提高整体的运行效果，底板和水泥箱底部设有压力传感器一6a和压力传感器

二6b分设于底板2a和箱体4a底部，限位传感器一7a和限位传感器二7b分设于导轨3a底两

端，测距传感器8置于承载底盘3g下。

[0032] 图7是半自动多功能一体化铺砖机的电路结构示意图，其中包括型号为MT7688KN

的主控芯片，接与输入单元和操控面板的压力传感器一6a、二6b(SF45‑65电阻式)，限位传

感器一7a、二7b(PM‑R54  U型)，以及测距传感器8(1640超声波)；接与输出单元和变压模块

的驱动电机9(欧式三合一减速)，同步电机3c(17HD混合式)，伺服电机4d(西门子V90)，电推

杆3n(机械专用伸缩杆)，振动器3m(单三相水泥振动)，以及供应负压的真空气泵10(旋片

式)。压力传感器一6a用于测量砖块重量，防止底板承载3g过大而损坏；压力传感器二用于

测量箱体4a内底部压力，反求水泥剩余量，用以调整螺杆运转速度；限位传感器一7a、二7b

用于限制抓手机构3水平距离；测距传感器8用于测量承载底盘3g与砖块、地面的距离；驱动

电机9带动整个车体前进；振动器3m用于减少水泥内气泡，使砖块与水泥更加紧密接触。

[0033] 以上所述实施例仅表达了本发明的最佳实施方式，但并不能因此而理解为对本发

明范围的限制。应当指出的是，对于本领域的普通技术人员来说，在不脱离本发明构思的前

提下，还可以做出若干变形和改进，这些都属于本发明保护范围。
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图3

图4
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图5

图6
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图7
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