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(57)摘要

本实用新型公开了一种水上漂浮物清扫机

器人，包括浮座、驱动机构和清扫机构，所述驱动

机构用于驱动浮座，所述清扫机构包括回转扫帚

和电机，回转扫帚与浮座连接，电机用于驱动回

转扫帚。本实用新型主要通过柔性拦漂装置与打

捞机器人配合使用，通过利用体积小巧的清扫机

器人先将水面的漂浮物清扫并大范围聚拢后再

喂送打捞，既解决了现有常规打捞方式存在的打

捞漂浮物效率极低的技术问题，又解决了无法有

效打捞浅水区域、空间狭窄区域、高度空间低矮

区域中漂浮物的技术问题。
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1.一种水上漂浮物清扫机器人，其特征在于：包括浮座（4）、驱动机构和清扫机构，所述

驱动机构用于驱动浮座（4），所述清扫机构包括回转扫帚（5）和电机（6），回转扫帚（5）与浮

座（4）连接，电机（6）用于驱动回转扫帚（5）。

2.如权利要求1所述的一种水上漂浮物清扫机器人，其特征在于：所述清扫机构还包括

聚料臂（7）和电动推杆（8），所述聚料臂（7）的一端活动连接在浮座（4）上，另一端通过轴承

与回转扫帚（5）连接，所述电动推杆（8）的一端活动连接在浮座（4）上，另一端与聚料臂（7）

活动连接。

3.如权利要求2所述的一种水上漂浮物清扫机器人，其特征在于：所述聚料臂（7）包括

矩形框架，框架内固定设置有筛网，所述轴承固定矩形框架上。

4.如权利要求1—3中任一项所述的一种水上漂浮物清扫机器人，其特征在于：所述驱

动机构包括左转向推进器（9）、右转向推进器（10）及直线推进器（11），直线推进器（11）固定

设置在浮座（4）的一端，左转向推进器（9）和右转向推进器（10）分别对称设置在浮座（4）另

一端的两侧。
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一种水上漂浮物清扫机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及水利工程技术领域，具体地说涉及一种水上漂浮物清扫机器人，

该系统主要用于城市河道、公园景观湖、宽阔水域湖泊等深水以及浅水区域漂浮物的自动

清理。

背景技术

[0002] 随着社会的发展，城市河道、公园景观湖以及大水域湖泊等水域的水上漂浮物越

来越多，不但严重影响了城市景观，而且还会对水域水质造成污染。目前国内多数采用人工

打捞方式打捞，由于打捞人员划着小船在水上进行打捞作业，所以打捞范围很窄，仅限于船

体周边才能打捞，这样就造成了打捞效率极低，而且还存在人员坠河等安全隐患。

[0003] 为了解决上述技术问题，中国专利公告号为CN104192276A的现有技术在2014年12

月10日公开了一种清污船，所述清污船包括船体和设置在船体上的清污装置，所述的清污

装置包括耙斗和载重小车，船体上固定有导向架，载重小车上下移动的设置在导向架上，耙

斗铰接在载重小车上，载重小车和导向架之间设置有驱动载重小车上下移动的第一驱动机

构，载重小车和耙斗之间设置有驱动耙斗上下翻转的第二驱动机构。该专利采用船体载着

清污装置在水面行走，清污装置可以升降，清污装置的耙斗可在翻转，从而使得耙斗可以打

捞水面和水中的污物，并能将打捞到的污物送入船体中。但该清污船在使用清污过程中，仍

然存在着如下缺陷：

[0004] 1，受清污船结构限制，不便于对浅水区域、空间狭窄区域和高度空间低矮区域水

面上的漂浮物进行打捞。

[0005] 2，清污船需要追逐漂浮物进行打捞，由于清污船的宽度有限，打捞的范围就很窄，

导致每次打捞的漂浮物数量较少，难以快速有效地清理水面上的漂浮物。

实用新型内容

[0006] 本实用新型的目的在于解决现有技术中存在的上述问题，提供一种水上漂浮物清

扫机器人，本实用新型主要通过柔性拦漂装置与打捞机器人配合使用，通过利用体积小巧

的清扫机器人先将水面的漂浮物清扫并大范围聚拢后再喂送打捞，既解决了现有常规打捞

方式存在的打捞漂浮物效率极低的技术问题，又解决了无法有效打捞浅水区域、空间狭窄

区域、高度空间低矮区域中漂浮物的技术问题。

[0007] 为实现上述目的，本实用新型采用的技术方案如下：

[0008] 一种水上漂浮物清扫机器人，其特征在于：包括浮座、驱动机构和清扫机构，所述

驱动机构用于驱动浮座，所述清扫机构包括回转扫帚和电机，回转扫帚与浮座连接，电机用

于驱动回转扫帚。

[0009] 所述清扫机构还包括聚料臂和电动推杆，所述聚料臂的一端活动连接在浮座上，

另一端通过轴承与回转扫帚连接，所述电动推杆的一端活动连接在浮座上，另一端与聚料

臂活动连接。
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[0010] 所述聚料臂包括矩形框架，框架内固定设置有筛网，所述轴承固定矩形框架上。

[0011] 所述驱动机构包括左转向推进器、右转向推进器及直线推进器，直线推进器固定

设置在浮座的一端，左转向推进器和右转向推进器分别对称设置在浮座另一端的两侧。

[0012] 本实用新型主要与打捞机器人和柔性拦漂装置配合使用，其中，柔性拦漂装置包

括多个浮体，多个浮体首尾相连形成柔性拦漂线，任意相邻两浮体间均为活动连接，柔性拦

漂线的两端分别与打捞机器人和清扫机器人连接，能够将两机器人间的水上漂浮物聚集到

一起，便于打捞机器人打捞。其工作原理为：

[0013] 当需要清扫边角、浅滩及建筑物下低矮空间水域的漂浮物时，最前端的清扫机器

人负责将漂浮物扫到其拖拽的柔性拦漂装置内，当柔性拦漂装置内漂浮物已达到打捞量

时，清扫机器人牵引柔性拦漂装置将漂浮物喂送给打捞机器人，打捞机器人再将喂送过来

的漂浮物打捞上承载浮体。当需要打捞宽阔水域的漂浮物时，清扫机器人与打捞机器人一

起共同平行或约有前后拖拽柔性拦漂装置，形成一个抛物线形移动拦漂收集系统，完成大

范围水域的漂浮物收拢作业，当柔性拦漂装置内漂浮物已达到打捞量时，清扫机器人牵引

柔性拦漂装置将漂浮物喂送给打捞机器人，打捞机器人再将喂过来的漂浮物打捞上承载浮

体。

[0014] 采用本实用新型的优点在于：

[0015] 1、本实用新型包括浮座、驱动机构和清扫机构，其中，驱动机构用于驱动浮座移

动，清扫机构包括回转扫帚和电机，用于清扫水面漂浮物。由于清扫机器人不具往其承载浮

座上打捞漂浮物的功能，因此其体积小、自重轻、高度低，从而吃水深度低、水上高度小，可

以到达浅滩、边角及建筑物下低矮空间水域工作。与打捞机器人和柔性拦漂装置配合使用

时，能够形成三大功能，其一是能够清扫边角、浅滩及建筑物下低矮空间水域的漂浮物，并

将漂浮物扫到其拖拽的柔性拦漂装置内，其二是通过牵引柔性拦漂装置将漂浮物喂送给打

捞机器人，其功能三是与打捞机器人一起共同平行拖拽柔性拦漂装置完成大范围水域的漂

浮物收拢作业。与现有技术相比，本实用新型能够将城市河道、公园景观湖、宽阔水域湖泊

等深水以及浅水区域水面上的漂浮物聚拢后再通过打捞机器人打捞，既解决了现有常规打

捞方式存在的打捞漂浮物效率极低的技术问题，又解决了无法有效打捞浅水区域、空间狭

窄区域、高度空间低矮区域中漂浮物的技术问题。

[0016] 2、本实用新型通过聚料臂能够有效地引导回转扫帚所清扫的漂浮物沿浮座进入

柔性拦漂装置，保证了清扫的准确性和有效性。而通过电动推杆则有利于调整清扫角度。

[0017] 3、本实用新型中的聚料臂包括矩形框架，框架内固定设置有筛网，该结构在使用

时能使漂浮物被拦在网中，而水可以顺畅的流过聚料臂，这样就起到了聚集漂浮物的作用，

同时可减少水的阻力。

[0018] 4、本实用新型通过左转向推进器、右转向推进器及直线推进器的配合，可快速调

整清扫机器人的运行方向，从而实现水面漂浮物的快速清扫。

附图说明

[0019] 图1为实施例1的主视结构示意图；

[0020] 图2为实施例1的仰视结构示意图；

[0021] 图3为实施例2在喂料打捞时的结构示意图；
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[0022] 图4为实施例2在宽阔水域收集漂浮物时的结构示意图；

[0023] 图中标记为：1、打捞机器人，2、柔性拦漂装置，3、清扫机器人，4、浮座，5、回转扫

帚，6、电机，7、聚料臂，8、电动推杆，9、左转向推进器，10、右转向推进器，11、直线推进器。

具体实施方式

[0024] 实施例1

[0025] 本实施例公开了一种水上漂浮物清扫机器人，包括浮座4、驱动机构和清扫机构，

所述驱动机构用于驱动浮座4移动，其中，所述驱动机构包括左转向推进器9、右转向推进器

10及直线推进器11，直线推进器11固定设置在浮座4的一端，左转向推进器9和右转向推进

器10分别对称设置在浮座4另一端的两侧；具体的，优选左转向推进器9和右转向推进器10

分别对称设置在浮座4的前端，而直线推进器11固定设置在浮座4的后端。所述清扫机构包

括回转扫帚5和电机6，回转扫帚5与浮座4连接，且回转扫帚5连接在浮座4的前端，电机6用

于驱动回转扫帚5。进一步的，所述清扫机构还包括聚料臂7和电动推杆8，所述聚料臂7的一

端活动连接在浮座4上，另一端通过轴承与回转扫帚5连接，用于聚拢漂浮物并引导漂浮物

进入柔性拦漂装置2。所述电动推杆8的一端活动连接在浮座4上，另一端与聚料臂7活动连

接，所述电动推杆8用于调整聚料臂7的摆动角度。

[0026] 本实施例中，所述浮座4是一个船体，其功能是对整个机器人提供浮力和对机器人

各机构提供安装平台，具体为一扁平封闭箱体，既平稳又可防止雨水进入。所述聚料臂7包

括矩形框架，框架内固定设置有筛网，漂浮物被拦在网中，而水可以顺畅的流过聚料臂7，这

样就起到了聚集漂浮物的作用，同时可减少水的阻力。进一步的，聚料臂7的一端活动连接

在浮座4上，另一端固定设置有两个轴承，回转扫帚5的转轴两端分别安装在两个轴承内，电

机6与转轴连接。另外，优选回转扫帚5的中下部位于水面下方，中上部位于水面上方。

[0027] 实施例2

[0028] 本实施例公开了一种使用实施例1所述清扫机器人3的一种水上漂浮物柔性打捞

系统，包括打捞机器人1、柔性拦漂装置2和清扫机器人3，所述打捞机器人1通过柔性拦漂装

置2与清扫机器人3连接，所述清扫机器人3与柔性拦漂装置2配合将漂浮物喂送给打捞机器

人1。

[0029] 本实施例中，所述打捞机器人1为现有常规技术，其包括用于打捞漂浮物的打捞机

构和用于承载打捞机构的承载浮体。所述柔性拦漂装置2包括多个浮体，多个浮体首尾相连

形成柔性拦漂线，任意相邻两浮体间均为活动连接，柔性拦漂线的两端分别与打捞机器人1

和清扫机器人3连接。

[0030] 本实施例中所述打捞系统在清理边角、浅滩及建筑物下低矮空间水域的漂浮物

时，先由清扫机器人3负责将漂浮物扫到其拖拽的柔性拦漂装置2内，当柔性拦漂装置2内漂

浮物已达到打捞量时，再由清扫机器人3牵引柔性拦漂装置2将漂浮物喂送给打捞机器人1，

打捞机器人1再将喂送过来的漂浮物打捞上承载浮体。当需要打捞宽阔水域的漂浮物时，清

扫机器人3与打捞机器人1一起共同平行或约有前后拖拽柔性拦漂装置2，形成一个抛物线

形移动拦漂收集系统，完成大范围水域的漂浮物收拢作业，当柔性拦漂装置2内漂浮物已达

到打捞量时，清扫机器人3牵引柔性拦漂装置2将漂浮物喂送给打捞机器人1，打捞机器人1

再将喂过来的漂浮物打捞上承载浮体。采用本实施例所述打捞系统清理水面漂浮物的效率
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极高，不论是浅水区域还是空间狭窄的区域以及高度受限的区域都能进行有效的清理。
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图1

图2
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图3
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图4
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