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(57)摘要

本发明涉及工业扫地机器人技术领域，尤其

涉及一种基于遥感的工业扫地机器人控制系统

及其方法。技术问题：普通扫地机器人难以对鱼

鳞台阶的勾缝清理干净，且工业机器人的毛刷粘

连上机油后，降低工业机器人的工作效率。技术

方案：一种基于遥感的工业扫地机器人控制系

统，包括有车体，车体上侧面的前部固接有控制

箱，车体的下侧面设有横向清理机构，车体下侧

面的后部设有清理收集机构，清理收集机构和横

向清理机构均与控制箱电气连接。本发明通过设

置横向清理机构，避免人工对鱼鳞台阶上的勾缝

中的垃圾进行清理，从而降低人工劳动强度；通

过设置清理收集机构，避免第二滚刷上粘连大量

的油泥，降低本装置对地面的垃圾清理的工作效

率。
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1.一种基于遥感的工业扫地机器人控制系统，包括有车体（1），车体（1）上侧面的前部

固接有控制箱（2），控制箱（2）上安装有方向盘，控制箱（2）内设有信号接收模块，控制箱（2）

与手持摇杆操控器信号连接，车体（1）的后侧内部设有吸尘装置，吸尘装置与控制箱（2）电

气连接，车体（1）前侧面的左右两部均通过电动升降臂安装有侧刷（3），两个电动升降臂上

均安装有驱动件，两个电动升降臂上的驱动件分别与相邻的侧刷（3）传动连接，两个电动升

降臂和其上的驱动件均与控制箱（2）电气连接，其特征是，还包括有横向清理机构，横向清

理机构设于车体（1）的下侧面，横向清理机构用于对鱼鳞台阶面进行清理，车体（1）的下侧

面设有铁屑收集机构，铁屑收集机构位于横向清理机构的前侧，铁屑收集机构用于对地面

上的铁屑进行收集，车体（1）下侧面的后部设有清理收集机构，清理收集机构和横向清理机

构均与控制箱（2）电气连接，清理收集机构用于对地面上的垃圾进行清理收集，铁屑收集机

构和清理收集机构，用于对地面上的铁屑和垃圾进行分开收集。

2.按照权利要求1所述的基于遥感的工业扫地机器人控制系统，其特征是，横向清理机

构包括有第一电动推杆（401），第一电动推杆（401）共设有两个，两个第一电动推杆（401）分

别通过安装座固接于车体（1）的左右两侧，两个第一电动推杆（401）均与控制箱（2）电气连

接，两个第一电动推杆（401）的伸缩杆下端固接有第一固定架（402），第一固定架（402）后侧

面的中部通过安装座固接有第一伺服电机（403），第一伺服电机（403）与控制箱（2）电气连

接，第一固定架（402）内侧面的前后两部均通过转轴转动连接有第一齿轮（404），第一伺服

电机（403）的输出轴穿过第一固定架（402）的后部且与其转动连接，第一伺服电机（403）的

输出轴与后侧第一齿轮（404）的转轴固接，第一固定架（402）内侧面左部的前后两侧均滑动

连接有第一齿条（405），两个第一齿条（405）分别位于同侧第一齿轮（404）的下部且相互啮

合，第一固定架（402）内侧面右部的前后两侧均滑动连接有第二齿条（406），两个第二齿条

（406）分别位于同侧第一齿轮（404）的上部且相互啮合，第一固定架（402）的中部嵌有吸尘

罩（407），吸尘罩（407）与车体（1）内部的吸尘装置通过软管连通，两个第一齿条（405）和两

个第二齿条（406）上分别固接有第二固定架（408），两个第二固定架（408）滑动连接于第一

固定架（402）内侧面的左右两部，两个第二固定架（408）上分别转动连接有第一滚刷（409），

两个第二固定架（408）上分别安装有驱动件，两个第二固定架（408）上驱动件分别与相邻的

第一滚刷（409）传动连接，两个第二固定架（408）的驱动件均与控制箱（2）电气连接，两个第

二固定架（408）内侧面的前后两部均开设有滑槽，两个第二固定架（408）内侧面的滑槽内均

设有勾缝清理组件，勾缝清理组件用于对鱼鳞台阶面的勾缝进行清理。

3.按照权利要求2所述的基于遥感的工业扫地机器人控制系统，其特征是，勾缝清理组

件包括有固定杆（410），固定杆（410）共设有两个，两个固定杆（410）分别固接于第二固定架

（408）的两个滑槽内，两个固定杆（410）上均环套有第一弹簧（411），第二固定架（408）的两

个滑槽内滑动连接有第一滑动架（412），两个固定杆（410）均穿过第一滑动架（412）且与其

滑动连接，两个第一弹簧（411）的两端分别固接于第一滑动架（412）和第二固定架（408），第

一滑动架（412）上开设有方形通孔，第一滑动架（412）的方形通孔内固接有花键杆，第一滑

动架（412）的花键杆上等间距固接有若干个固定圆板（413），相邻的固定圆板（413）之间设

有清理探针（414），清理探针（414）与第一滑动架（412）的花键杆滑动连接，清理探针（414）

用于对鱼鳞台阶的勾封进行清理，清理探针（414）与相邻的固定圆板（413）之间均固接有第

二弹簧（415）。
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4.按照权利要求3所述的基于遥感的工业扫地机器人控制系统，其特征是，清理探针

（414）的下端设置为尖端形状，且下端设为抗摩擦材质。

5.按照权利要求1所述的基于遥感的工业扫地机器人控制系统，其特征是，铁屑收集机

构包括有固定柱（501），固定柱（501）共设有两个，两个固定柱（501）分别固接于车体（1）下

侧面的左右两部，两个固定柱（501）的下端均安装有用于限位的圆盘，两个固定柱（501）之

间滑动连接有第三固定架（502），两个固定柱（501）的外侧面均环套有第三弹簧（503），两个

第三弹簧（503）的两端分别固接于车体（1）和第三固定架（502），第三固定架（502）下侧面的

左右两部均固接有固定板（504），两个固定板（504）之间转动连接有四个第一转动辊（505），

四个第一转动辊（505）之间绕设有第一传送带（506），第一传送带（506）外侧面的左右两部

均设有若干个齿牙，第一传送带（506）的外侧面等间距安装有若干个磁性条，两个固定板

（504）的后侧上部转动连接有第二转动辊（507），四个第一转动辊（505）和第二转动辊（507）

之间绕设有第二传送带（508），第二传送带（508）位于第一传送带（506）的外侧，第二传送带

（508）内侧面的左右两部分别开设有若干个齿牙槽，第一传送带（506）通过齿牙与第二传送

带（508）的齿牙槽啮合，第三固定架（502）下侧面的左右两部均固接有弧形板（509），弧形板

（509）用于对铁屑进行导向，两个弧形板（509）的下侧面分别与第二传送带（508）滑动配合，

两个固定板（504）的外侧面均转动连接有支撑轮（510），左侧支撑轮（510）的转轴与前侧上

部的第一转动辊（505）通过带轮和皮带传动，第三固定架（502）下侧面的后部可拆卸式安装

有碎屑收集箱（511）。

6.按照权利要求1所述的基于遥感的工业扫地机器人控制系统，其特征是，清理收集机

构包括有盛放箱（601），盛放箱（601）嵌于车体（1）的后部，车体（1）的后部上侧嵌有用于向

盛放箱（601）加清洗液的进水口，车体（1）后部上侧的进水口下端与盛放箱（601）连通，盛放

箱（601）内盛放有清洗液，盛放箱（601）内安装有抽水泵且与控制箱（2）电气连接，车体（1）

下侧面的后部滑动连接有第二滑动架（602），车体（1）下侧面的后部通过安装座固接有第二

电动推杆（603），第二电动推杆（603）与控制箱（2）电气连接，第二电动推杆（603）的伸缩杆

下端与第二滑动架（602）固接，第二滑动架（602）下端的左右两侧均转动连接有第三转动轴

（604），两个第三转动轴（604）的内端均固接有连接板（605），两个连接板（605）内侧面的前

后两部均转动连接有第二滚刷（606），第二滑动架（602）下侧面安装有驱动件，两个第二滚

刷（606）均与第二滑动架（602）上驱动件传动连接，第二滑动架（602）的驱动件与控制箱（2）

电气连接，第二滑动架（602）上侧面的右部通过安装座固接有步进电机（607），步进电机

（607）的输出轴与右侧第三转动轴（604）之间通过带轮和皮带传动，车体（1）后部拆卸式安

装有垃圾收集箱（608），车体（1）下侧面后部设有清理组件，清理组件用于对第二滚刷（606）

上的油泥进行清理。

7.按照权利要求6所述的基于遥感的工业扫地机器人控制系统，其特征是，清理组件包

括有滑道（609），滑道（609）共设有两个，两个滑道（609）分别固接于车体（1）下侧面的左右

两部，两个滑道（609）的滑槽内均滑动连接有滑动块（610），两个滑动块（610）之间固接有弧

形壳（611），弧形壳（611）的内前侧等间距固接有若干个倾斜方向不同的柱形固定块，车体

（1）下侧面的右部通过安装座固接有第三电动推杆（612），第三电动推杆（612）与控制箱（2）

电气连接，第三电动推杆（612）的伸缩杆与右侧的滑动块（610）通过安装板固接，弧形壳

（611）的后侧开设有方形孔，弧形壳（611）的后侧面滑动连接有弧形罩（613），弧形罩（613）
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与弧形壳（611）的方形孔密封配合，弧形罩（613）外面的右部固接有弧形齿条（614），右侧的

滑动块（610）上侧面通过安装座固接有第二伺服电机（615），第二伺服电机（615）与控制箱

（2）电气连接，第二伺服电机（615）的输出轴上固接有第二齿轮（616），第二齿轮（616）与弧

形齿条（614）啮合，弧形壳（611）的下部连通有收集壳（617），收集壳（617）的下部连通有连

接管道（618），车体（1）后侧内部安装有污水收集箱，连接管道（618）的末端穿过车体（1）内

部的污水收集箱，连接管道（618）的末端安装有抽水泵，连接管道（618）末端安装的抽水泵

与控制箱（2）电气连接，弧形壳（611）上侧设有进水管（619），进水管（619）的下侧设有若干

个分支管，进水管（619）下部的分支管嵌于弧形壳（611），进水管（619）的上端通过导管与盛

放箱（601）内的抽水泵连通。

8.按照权利要求7所述的基于遥感的工业扫地机器人控制系统，其特征是，收集壳

（617）为四棱锥台形且内侧面光滑，用于避免过多油泥残留。

9.按照权利要求1所述的一种基于遥感的工业扫地机器人控制系统，其特征是，还包括

有锥形壳（701），锥形壳（701）共设有两个，两个锥形壳（701）分别通过安装座固接于两个侧

刷（3）的电动升降臂上，两个锥形壳（701）分别位于相邻侧刷（3）的上侧，两个锥形壳（701）

的内侧面均固接有弧形清理板（702），弧形清理板（702）的内环面设置有若干个导向槽，且

弧形清理板（702）的导向槽内均安装有用于对油泥等杂质清理的刮板。

10.按照权利要求1‑9中任一项所述的一种基于遥感的工业扫地机器人控制系统的方

法，其特征是，包括以下步骤：

步骤S1：在需要使用本装置对厂房的鱼鳞台阶进行清理时，操作人员通过手持摇杆操

控器操控本装置移动到鱼鳞台阶上，然后操作人员通过手持摇杆操控器向控制箱（2）发射

信号，控制箱（2）启动横向清理机构，横向清理机构对鱼鳞台阶上的垃圾杂质和鱼鳞台阶上

勾缝中的垃圾杂质进行清理收集；

步骤S2：在对厂房地面进行清理时，铁屑收集机构对厂房地面上散落的铁屑进行收集

清理，两个侧刷（3）配合清理收集机构对厂房地面上的垃圾杂质进行清理收集；

步骤S3：在完成步骤S2后，操作人员通过手持摇杆操控器启动清理收集机构，清理收集

机构对自身粘连的油泥杂质进行清理。
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基于遥感的工业扫地机器人控制系统及其方法

技术领域

[0001] 本发明涉及工业扫地机器人技术领域，尤其涉及一种基于遥感的工业扫地机器人

控制系统及其方法。

背景技术

[0002] 扫地机器人最早在欧美市场进行销售，随着国内生活水平的提高，逐步进入中国，

目前有的工厂则采用可移动式工业扫地机器人来完成，不仅极大减小了工人们的劳动强

度，而且提高了工作效率。

[0003] 在对机加工厂房地面打扫时，在厂房一些的坡面上通常设有鱼鳞台阶做防滑处

理，普通的工业扫地机器人难以对鱼鳞台阶的勾缝清理干净，还要通过人工对鱼鳞台阶进

行清理，增大了工人们的劳动强度，同时在机加工厂房地面上时常会有散落的机油，当工业

机器人的毛刷粘连上机油后，长时间的使用会在毛刷上形成油泥，降低工业机器人的对地

面清理的工作效率。

[0004] 针对现有技术的不足，我们研发一种具有油泥清洁功能基于遥感的工业扫地机器

人控制系统及其方法。

发明内容

[0005] 为了克服普通的工业扫地机器人难以对鱼鳞台阶的勾缝清理干净，且工业机器人

的毛刷粘连上机油后，长时间的使用会在毛刷上形成油泥，降低工业机器人的工作效率的

缺点，本发明提供了一种具有油泥清洁功能基于遥感的工业扫地机器人控制系统及其方

法。

[0006] 技术方案：一种基于遥感的工业扫地机器人控制系统，包括有车体，车体上侧面的

前部固接有控制箱，控制箱上安装有方向盘，控制箱内设有信号接收模块，控制箱与手持摇

杆操控器信号连接，车体的后侧内部设有吸尘装置，吸尘装置与控制箱电气连接，车体前侧

面的左右两部均通过电动升降臂安装有侧刷，两个电动升降臂上均安装有驱动件，两个电

动升降臂上的驱动件分别与相邻的侧刷传动连接，两个电动升降臂和其上的驱动件均与控

制箱电气连接，车体的下侧面设有横向清理机构，横向清理机构用于对鱼鳞台阶面进行清

理，车体的下侧面设有铁屑收集机构，铁屑收集机构位于横向清理机构的前侧，铁屑收集机

构用于对地面上的铁屑进行收集，车体下侧面的后部设有清理收集机构，清理收集机构和

横向清理机构均与控制箱电气连接，清理收集机构用于对地面上的垃圾进行清理收集，铁

屑收集机构和清理收集机构，用于对地面上的铁屑和垃圾进行分开收集。

[0007] 进一步的，横向清理机构包括有第一电动推杆，第一电动推杆共设有两个，两个第

一电动推杆分别通过安装座固接于车体的左右两侧，两个第一电动推杆均与控制箱电气连

接，两个第一电动推杆的伸缩杆下端固接有第一固定架，第一固定架后侧面的中部通过安

装座固接有第一伺服电机，第一伺服电机与控制箱电气连接，第一固定架内侧面的前后两

部均通过转轴转动连接有第一齿轮，第一伺服电机的输出轴穿过第一固定架的后部且与其
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转动连接，第一伺服电机的输出轴与后侧第一齿轮的转轴固接，第一固定架内侧面左部的

前后两侧均滑动连接有第一齿条，两个第一齿条分别位于同侧第一齿轮的下部且相互啮

合，第一固定架内侧面右部的前后两侧均滑动连接有第二齿条，两个第二齿条分别位于同

侧第一齿轮的上部且相互啮合，第一固定架的中部嵌有吸尘罩，吸尘罩与车体内部的吸尘

装置通过软管连通，两个第一齿条和两个第二齿条上分别固接有第二固定架，两个第二固

定架滑动连接于第一固定架内侧面的左右两部，两个第二固定架上分别转动连接有第一滚

刷，两个第二固定架上分别安装有驱动件，两个第二固定架上驱动件分别与相邻的第一滚

刷传动连接，两个第二固定架的驱动件均与控制箱电气连接，两个第二固定架内侧面的前

后两部均开设有滑槽，两个第二固定架内侧面的滑槽内均设有勾缝清理组件，勾缝清理组

件用于对鱼鳞台阶面的勾缝进行清理。

[0008] 进一步的，勾缝清理组件包括有固定杆，固定杆共设有两个，两个固定杆分别固接

于第二固定架的两个滑槽内，两个固定杆上均环套有第一弹簧，第二固定架的两个滑槽内

滑动连接有第一滑动架，两个固定杆均穿过第一滑动架且与其滑动连接，两个第一弹簧的

两端分别固接于第一滑动架和第二固定架，第一滑动架上开设有方形通孔，第一滑动架的

方形通孔内固接有花键杆，第一滑动架的花键杆上等间距固接有若干个固定圆板，相邻的

固定圆板之间设有清理探针，清理探针与第一滑动架的花键杆滑动连接，清理探针用于对

鱼鳞台阶的勾封进行清理，清理探针与相邻的固定圆板之间均固接有第二弹簧。

[0009] 进一步的，清理探针的下端设置为尖端形状，且下端设为抗摩擦材质。

[0010] 进一步的，铁屑收集机构包括有固定柱，固定柱共设有两个，两个固定柱分别固接

于车体下侧面的左右两部，两个固定柱的下端均安装有用于限位的圆盘，两个固定柱之间

滑动连接有第三固定架，两个固定柱的外侧面均环套有第三弹簧，两个第三弹簧的两端分

别固接于车体和第三固定架，第三固定架下侧面的左右两部均固接有固定板，两个固定板

之间转动连接有四个第一转动辊，四个第一转动辊之间绕设有第一传送带，第一传送带外

侧面的左右两部均设有若干个齿牙，第一传送带的外侧面等间距安装有若干个磁性条，两

个固定板的后侧上部转动连接有第二转动辊，四个第一转动辊和第二转动辊之间绕设有第

二传送带，第二传送带位于第一传送带的外侧，第二传送带内侧面的左右两部分别开设有

若干个齿牙槽，第一传送带通过齿牙与第二传送带的齿牙槽啮合，第三固定架下侧面的左

右两部均固接有弧形板，弧形板用于对铁屑进行导向，两个弧形板的下侧面分别与第二传

送带滑动配合，两个固定板的外侧面均转动连接有支撑轮，左侧支撑轮的转轴与前侧上部

的第一转动辊通过带轮和皮带传动，第三固定架下侧面的后部可拆卸式安装有碎屑收集

箱。

[0011] 进一步的，清理收集机构包括有盛放箱，盛放箱嵌于车体的后部，车体的后部上侧

嵌有用于向盛放箱加清洗液的进水口，车体后部上侧的进水口下端与盛放箱连通，盛放箱

内盛放有清洗液，盛放箱内安装有抽水泵且与控制箱电气连接，车体下侧面的后部滑动连

接有第二滑动架，车体下侧面的后部通过安装座固接有第二电动推杆，第二电动推杆与控

制箱电气连接，第二电动推杆的伸缩杆下端与第二滑动架固接，第二滑动架下端的左右两

侧均转动连接有第三转动轴，两个第三转动轴的内端均固接有连接板，两个连接板内侧面

的前后两部均转动连接有第二滚刷，第二滑动架下侧面安装有驱动件，两个第二滚刷均与

第二滑动架上驱动件传动连接，第二滑动架的驱动件与控制箱电气连接，第二滑动架上侧
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面的右部通过安装座固接有步进电机，步进电机的输出轴与右侧第三转动轴之间通过带轮

和皮带传动，车体后部拆卸式安装有垃圾收集箱，车体下侧面后部设有清理组件，清理组件

用于对第二滚刷上的油泥进行清理。

[0012] 进一步的，清理组件包括有滑道，滑道共设有两个，两个滑道分别固接于车体下侧

面的左右两部，两个滑道的滑槽内均滑动连接有滑动块，两个滑动块之间固接有弧形壳，弧

形壳的内前侧等间距固接有若干个倾斜方向不同的柱形固定块，车体下侧面的右部通过安

装座固接有第三电动推杆，第三电动推杆与控制箱电气连接，第三电动推杆的伸缩杆与右

侧的滑动块通过安装板固接，弧形壳的后侧开设有方形孔，弧形壳的后侧面滑动连接有弧

形罩，弧形罩与弧形壳的方形孔密封配合，弧形罩外面的右部固接有弧形齿条，右侧的滑动

块上侧面通过安装座固接有第二伺服电机，第二伺服电机与控制箱电气连接，第二伺服电

机的输出轴上固接有第二齿轮，第二齿轮与弧形齿条啮合，弧形壳的下部连通有收集壳，收

集壳的下部连通有连接管道，车体后侧内部安装有污水收集箱，连接管道的末端穿过车体

内部的污水收集箱，连接管道的末端安装有抽水泵，连接管道末端安装的抽水泵与控制箱

电气连接，弧形壳上侧设有进水管，进水管的下侧设有若干个分支管，进水管下部的分支管

嵌于弧形壳，进水管的上端通过导管与盛放箱内的抽水泵连通。

[0013] 进一步的，收集壳为四棱锥台形且内侧面光滑，用于避免过多油泥残留。

[0014] 进一步的，还包括有锥形壳，锥形壳共设有两个，两个锥形壳分别通过安装座固接

于两个侧刷的电动升降臂上，两个锥形壳分别位于相邻侧刷的上侧，两个锥形壳的内侧面

均固接有弧形清理板，弧形清理板的内环面设置有若干个导向槽，且弧形清理板的导向槽

内均安装有用于对油泥等杂质清理的刮板。

[0015] 进一步的，一种基于遥感的工业扫地机器人控制方法，包括以下步骤：

步骤S1：在需要使用本装置对厂房的鱼鳞台阶进行清理时，操作人员通过手持摇

杆操控器操控本装置移动到鱼鳞台阶上，然后操作人员通过手持摇杆操控器向控制箱发射

信号，控制箱启动横向清理机构，横向清理机构对鱼鳞台阶上的垃圾杂质和鱼鳞台阶上勾

缝中的垃圾杂质进行清理收集；

步骤S2：在对厂房地面进行清理时，铁屑收集机构对厂房地面上散落的铁屑进行

收集清理，两个侧刷配合清理收集机构对厂房地面上的垃圾杂质进行清理收集；

步骤S3：在完成步骤S2后，操作人员通过手持摇杆操控器启动清理收集机构，清理

收集机构对自身粘连的油泥杂质进行清理。

[0016] 有益效果为：本发明通过设置横向清理机构，利用清理探针在鱼鳞台阶面的勾缝

中移动，对勾缝中的泥块等垃圾进行清理，随后通过两侧的第一滚刷将鱼鳞台阶面上和勾

缝中的垃圾向中部聚集，清理的垃圾聚集在吸尘罩下侧并被吸附，使清理的垃圾沿软管进

入到吸尘装置内进行收集，避免普通的扫地机难以对鱼鳞台阶上的勾缝中的垃圾进行清

理，如此不需人工对其进行清理，从而降低了人工劳动强度；通过设置铁屑收集机构，铁屑

失去磁力吸附同时在两个弧形板的导向作用下，第二传送带上侧的铁屑随之向前移动掉落

进碎屑收集箱内，地面上的铁屑被收集，避免了铁屑被清扫处理，造成金属资源的浪费；通

过设置清理收集机构，利用弧形壳内的柱形固定块和清洗液对第二滚刷进行清理，避免第

二滚刷上粘连大量的油泥，降低本装置对厂房地面的垃圾清理的工作效率。
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附图说明

[0017] 图1为本发明的立体结构示意图。

[0018] 图2为本发明的部分立体结构示意图。

[0019] 图3为本发明的横向清理机构剖视立体结构示意图。

[0020] 图4为本发明的横向清理机构部分立体结构示意图。

[0021] 图5为本发明的横向清理机构部分放大立体结构示意图。

[0022] 图6为本发明的铁屑收集机构立体结构示意图。

[0023] 图7为本发明的铁屑收集机构部分立体结构示意图。

[0024] 图8为本发明的清理收集机构立体结构示意图。

[0025] 图9为本发明的清理收集机构部分立体结构示意图。

[0026] 图10为本发明的清理组件立体结构示意图。

[0027] 图11为本发明的清理组件剖视立体结构示意图。

[0028] 图12为本发明的锥形壳立体结构示意图。

[0029] 图中零部件名称及序号：1‑车体，2‑控制箱，3‑侧刷，401‑第一电动推杆，402‑第一

固定架，403‑第一伺服电机，404‑第一齿轮，405‑第一齿条，406‑第二齿条，407‑吸尘罩，

408‑第二固定架，409‑第一滚刷，410‑固定杆，411‑第一弹簧，412‑第一滑动架，413‑固定圆

板，414‑清理探针，415‑第二弹簧，501‑固定柱，502‑第三固定架，503‑第三弹簧，504‑固定

板，505‑第一转动辊，506‑第一传送带，507‑第二转动辊，508‑第二传送带，509‑弧形板，

510‑支撑轮，511‑碎屑收集箱，601‑盛放箱，602‑第二滑动架，603‑第二电动推杆，604‑第三

转动轴，605‑连接板，606‑第二滚刷，607‑步进电机，608‑垃圾收集箱，609‑滑道，610‑滑动

块，611‑弧形壳，612‑第三电动推杆，613‑弧形罩，614‑弧形齿条，615‑第二伺服电机，616‑

第二齿轮，617‑收集壳，618‑连接管道，619‑进水管，701‑锥形壳，702‑弧形清理板。

具体实施方式

[0030] 下面结合附图对本发明的技术方案作进一步说明。

[0031] 实施例1

一种基于遥感的工业扫地机器人控制系统，如图1‑图11所示，包括有车体1，车体1

上侧面的前部固接有控制箱2，控制箱2上安装有方向盘，控制箱2内设有信号接收模块，控

制箱2与手持摇杆操控器信号连接，车体1的后侧内部设有吸尘装置，吸尘装置与控制箱2电

气连接，操作人员驾驶着本装置移动到厂房的待清理区域，同时操作人员还能通过手持摇

杆操控器对本装置进行操作，使本装置移动到厂房的待清理区域，车体1前侧面的左右两部

均通过电动升降臂安装有侧刷3，两个电动升降臂上均安装有驱动件，两个电动升降臂上的

驱动件分别与相邻的侧刷3传动连接，两个电动升降臂和其上的驱动件均与控制箱2电气连

接，车体1的下侧面设有横向清理机构，横向清理机构用于对鱼鳞台阶面进行清理，横向清

理机构对鱼鳞台阶面上勾缝中的垃圾清理干净，降低工作强度，提高本装置的实用性，车体

1的下侧面设有铁屑收集机构，铁屑收集机构位于横向清理机构的前侧，铁屑收集机构用于

对地面上的铁屑进行收集，避免金属碎屑和垃圾同时清理后倒掉，造成资源浪费，车体1下

侧面的后部设有清理收集机构，清理收集机构和横向清理机构均与控制箱2电气连接，清理

收集机构用于对地面上的垃圾进行清理收集，铁屑收集机构和清理收集机构，用于对地面
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上的铁屑和垃圾进行分开收集，避免铁屑和垃圾混合在一起。

[0032] 在使用本装置时，操作人员驾驶着本装置移动到厂房的待清理区域，同时操作人

员还能通过手持摇杆操控器对本装置进行操作，使本装置移动到厂房的待清理区域，操作

人员通过手持摇杆操控器控制本装置向前移动并对移动方向进行调转，由于厂房车间门口

通常设有鱼鳞台阶，当使用本装置对鱼鳞台阶进行清理时，操作人员通过手持摇杆操控器

控制本装置移动到鱼鳞台阶上，然后通过手持摇杆操控器向控制箱2发射信号，控制箱2启

动横向清理机构，横向清理机构对鱼鳞台阶面上的垃圾杂物进行清理收集，随后操作人员

通过手持摇杆操控器操控本装置移动到另一鱼鳞台阶面区域继续进行清理，避免普通扫地

机对鱼鳞台阶面上内的勾缝中的垃圾难以清理干净，降低工作强度，提高本装置的实用性，

当对厂房地面进行清理时，本装置向前移动时对铁屑收集机构对厂房地面上散落的铁屑进

行收集清理，避免金属碎屑和垃圾同时清理后倒掉，造成资源浪费，操作人员通过手持摇杆

操控器启动两个侧刷3，使两个侧刷3的前侧接触到地面，转动的两个侧刷3将两侧的垃圾向

车体1下部清扫，便于后续清理收集，同时清理收集机构对厂房地面待清扫的垃圾进行清理

收集，当对厂房地面清理完毕后，操作人员通过手持摇杆操控器关闭清理收集机构，随后使

本装置移动到初始位置并关闭。

[0033] 实施例2

在实施例1的基础之上，如图2‑图5所示，横向清理机构包括有第一电动推杆401，

第一电动推杆401共设有两个，两个第一电动推杆401分别通过安装座螺栓连接于车体1的

左右两侧，两个第一电动推杆401均与控制箱2电气连接，两个第一电动推杆401的伸缩杆下

端焊接有第一固定架402，第一固定架402后侧面的中部通过安装座螺栓连接有第一伺服电

机403，第一伺服电机403与控制箱2电气连接，第一固定架402内侧面的前后两部均通过转

轴转动连接有第一齿轮404，第一伺服电机403的输出轴穿过第一固定架402的后部且与其

转动连接，第一伺服电机403的输出轴与后侧第一齿轮404的转轴通过联轴器连接，第一固

定架402内侧面左部的前后两侧均滑动连接有第一齿条405，两个第一齿条405分别位于同

侧第一齿轮404的下部且相互啮合，第一固定架402内侧面右部的前后两侧均滑动连接有第

二齿条406，两个第二齿条406分别位于同侧第一齿轮404的上部且相互啮合，第一固定架

402的中部嵌有吸尘罩407，吸尘罩407与车体1内部的吸尘装置通过软管连通，清理的垃圾

聚集在吸尘罩407下侧并被吸附，使清理的垃圾沿软管进入到吸尘装置内进行收集，避免普

通的扫地机难以对鱼鳞台阶上的勾缝中的垃圾进行清理，需要人工对鱼鳞台阶的勾缝进行

清理，从而降低人工劳动强度，两个第一齿条405和两个第二齿条406上分别焊接有第二固

定架408，两个第二固定架408滑动连接于第一固定架402内侧面的左右两部，两个第二固定

架408上分别转动连接有第一滚刷409，两个第二固定架408上分别安装有驱动件，两个第二

固定架408上驱动件分别与相邻的第一滚刷409传动连接，两个第二固定架408的驱动件均

与控制箱2电气连接，两侧的第一滚刷409将鱼鳞台阶面上和勾缝中的垃圾向中部聚集，两

个第二固定架408内侧面的前后两部均开设有滑槽，两个第二固定架408内侧面的滑槽内均

设有勾缝清理组件，勾缝清理组件用于对鱼鳞台阶面的勾缝进行清理。

[0034] 如图5所示，勾缝清理组件包括有固定杆410，固定杆410共设有两个，两个固定杆

410分别焊接于第二固定架408的两个滑槽内，两个固定杆410上均环套有第一弹簧411，第

二固定架408的两个滑槽内滑动连接有第一滑动架412，两个固定杆410均穿过第一滑动架
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412且滑动连接，两个第一弹簧411的两端分别焊接于第一滑动架412和第二固定架408，第

一滑动架412上开设有方形通孔，第一滑动架412的方形通孔内焊接有花键杆，第一滑动架

412的花键杆上等间距焊接有若干个固定圆板413，相邻的固定圆板413之间设有清理探针

414，清理探针414与第一滑动架412的花键杆滑动连接，清理探针414的下端设置为尖端形

状，且下端的抗摩擦材质为硬质合金，清理探针414用于对鱼鳞台阶的勾封进行清理，清理

探针414受到台阶面的挤压力，使清理探针414沿鱼鳞台阶的倾斜面滑进勾缝中，清理探针

414与相邻的固定圆板413之间均固接有第二弹簧415，由于车体1的每次停放的位置不同，

不能保证每根清理探针414均位于鱼鳞台阶的沟槽上侧，在清理探针414两侧的第二弹簧

415作用下，使每根清理探针414都能进入到鱼鳞台阶的勾缝中。

[0035] 如图6和图7所示，铁屑收集机构包括有固定柱501，固定柱501共设有两个，两个固

定柱501分别焊接于车体1下侧面的左右两部，两个固定柱501的下端均焊接有用于限位的

圆盘，两个固定柱501之间滑动连接有第三固定架502，两个固定柱501的外侧面均环套有第

三弹簧503，两个第三弹簧503的两端分别焊接于车体1和第三固定架502，第三固定架502下

侧面的左右两部均螺栓连接有固定板504，两个固定板504之间转动连接有四个第一转动辊

505，四个第一转动辊505之间绕设有第一传送带506，第一传送带506外侧面的左右两部均

设有若干个齿牙，第一传送带506的外侧面等间距安装有若干个磁性条，两个固定板504的

后侧上部转动连接有第二转动辊507，四个第一转动辊505和第二转动辊507之间绕设有第

二传送带508，第二传送带508位于第一传送带506的外侧，第二传送带508内侧面的左右两

部分别开设有若干个齿牙槽，第一传送带506通过齿牙与第二传送带508的齿牙槽啮合，当

铁屑伴随着第二传送带508移动到上侧时，第二传送带508和第一传送带506逐渐远离，铁屑

失去磁力吸附同时在两个弧形板509的导向作用下，第二传送带508上侧的铁屑随之向前移

动掉落进碎屑收集箱511内，地面上的铁屑被收集，避免了铁屑被清扫处理，造成金属资源

的浪费，不利于可持续发展，第三固定架502下侧面的左右两部均焊接有弧形板509，弧形板

509用于对铁屑进行导向，两个弧形板509的下侧面分别与第二传送带508滑动配合，两个固

定板504的外侧面均转动连接有支撑轮510，左侧支撑轮510的转轴与前侧上部的第一转动

辊505通过带轮和皮带传动，第三固定架502下侧面的后部通过导槽安装有碎屑收集箱511，

两个支撑轮510的支撑作用下使第二传送带508的下侧始终与地面存有间隙，避免第二传送

带508直接与地面接触，长时间使用造成第二传送带508损坏。

[0036] 如图8‑图11所示，清理收集机构包括有盛放箱601，盛放箱601嵌于车体1的后部，

车体1的后部上侧嵌有用于向盛放箱601加清洗液的进水口，车体1后部上侧的进水口下端

与盛放箱601连通，盛放箱601内盛放有清洗液，盛放箱601内安装有抽水泵且与控制箱2电

气连接，车体1下侧面的后部滑动连接有第二滑动架602，车体1下侧面的后部通过安装座固

接有第二电动推杆603，第二电动推杆603与控制箱2电气连接，第二电动推杆603的伸缩杆

下端与第二滑动架602螺栓连接，第二滑动架602下端的左右两侧均转动连接有第三转动轴

604，两个第三转动轴604的内端均固接有连接板605，两个连接板605内侧面的前后两部均

转动连接有第二滚刷606，第二滑动架602下侧面安装有驱动件，两个第二滚刷606均与第二

滑动架602上驱动件传动连接，第二滑动架602上驱动件均与控制箱2电气连接，第二滑动架

602上侧面的右部通过安装座螺栓有步进电机607，步进电机607的输出轴与右侧第三转动

轴604之间通过带轮和皮带传动，车体1后部拆卸式安装有垃圾收集箱608，两个第二滚刷
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606按不同方向转动，垃圾从前侧第二滚刷606的下侧经过，随后在后侧第二滚刷606反向转

动下，后侧的第二滚刷606带动着垃圾进入到垃圾收集箱608内，车体1下侧面后部设有清理

组件，清理组件用于对第二滚刷606上的油泥进行清理。

[0037] 如图10和图11所示，清理组件包括有滑道609，滑道609共设有两个，两个滑道609

分别焊接于车体1下侧面的左右两部，两个滑道609的滑槽内均滑动连接有滑动块610，两个

滑动块610之间螺栓连接有弧形壳611，弧形壳611的内前侧等间距焊接有若干个倾斜方向

不同的柱形固定块，不同方向的柱形固定块提高点对第二滚刷606毛刷上的油泥的清理效

果，车体1下侧面的右部通过安装座螺栓连接有第三电动推杆612，第三电动推杆612与控制

箱2电气连接，第三电动推杆612的伸缩杆与右侧的滑动块610通过安装板焊接，弧形壳611

的后侧开设有方形孔，弧形壳611的后侧面滑动连接有弧形罩613，弧形罩613与弧形壳611

的方形孔密封配合，弧形罩613外面的右部焊接有弧形齿条614，右侧的滑动块610上侧面通

过安装座螺栓连接有第二伺服电机615，第二伺服电机615与控制箱2电气连接，第二伺服电

机615的输出轴上键连接有第二齿轮616，第二齿轮616与弧形齿条614啮合，弧形壳611的下

部连通有收集壳617，收集壳617为四棱锥台形且内侧面光滑，用于避免过多油泥残留，收集

壳617的下部连通有连接管道618，车体1后侧内部安装有污水收集箱，连接管道618的末端

穿过车体1内部的污水收集箱，连接管道618的末端安装有抽水泵，连接管道618末端安装的

抽水泵与控制箱2电气连接，被清理的油泥等杂质掉落到收集壳617内，收集壳617将油泥聚

集到下部，随后控制箱2启动污水收集箱内的抽水泵，油泥沿连接管道618进入到污水收集

箱内，弧形壳611上侧设有进水管619，进水管619的下侧设有若干个分支管，进水管619下部

的分支管嵌于弧形壳611，进水管619的上端通过导管与盛放箱601内的抽水泵连通，进水管

619将清洗液均匀流入到弧形壳611内部，清洗液对第二滚刷606毛刷上的油泥杂质进行溶

解，当第二滚刷606毛刷与弧形壳611内部的柱形固定块接触时，柱形固定块对第二滚刷606

毛刷上的油泥进行刮除清理，通过弧形壳611内的柱形固定块和清洗液对第二滚刷606进行

清理，避免第二滚刷606上粘连大量的油泥，降低本装置对厂房地面的垃圾清理的工作效

率。

[0038] 在需要对鱼鳞台阶进行清理时，操作人员操控车体1位于鱼鳞台阶面的上侧，随后

操作人员通过手持摇杆操控器向控制箱2发射信号，控制箱2启动两个第一电动推杆401，两

个第一电动推杆401的伸缩杆带动第一固定架402和其上部的其他部件向下移动，当第一固

定架402移动到合适位置时，控制箱2关闭两个第一电动推杆401，此时左右两侧的第一滚刷

409接触到鱼鳞台阶面，清理探针414在接触到鱼鳞台阶面时，在挤压力的作用下，第一滑动

架412和其上部的其他部件沿相邻的固定杆410向上滑动，第一弹簧411被压缩，清理探针

414受到台阶面的挤压力，使清理探针414沿鱼鳞台阶的倾斜面滑进到勾缝中，由于车体1的

每次停发的位置不同，不能保证每根清理探针414均位于鱼鳞台阶的沟槽上侧，在清理探针

414两侧的第二弹簧415作用下，使每根清理探针414都能进入到鱼鳞台阶的勾缝中，随后控

制箱2启动两个第一滚刷409的驱动件，两个驱动件分别带动着两侧的第一滚刷409转动，对

鱼鳞台阶面上的垃圾进行清理，然后控制箱2启动第一伺服电机403，第一伺服电机403的输

出轴带动着后侧的第一齿轮404逆时针转动，后侧的第一齿轮404带动着后侧的第一齿条

405和第二齿条406相靠近移动，前侧的第一齿条405和第二齿条406相靠近移动带动着前侧

的第一齿轮404逆时针转动，两侧的第二固定架408和其上部的其他部件相靠近移动，清理
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探针414在鱼鳞台阶面的勾缝中移动，对勾缝中的泥块等垃圾进行清理，随后通过两侧的第

一滚刷409将鱼鳞台阶面上和勾缝中的垃圾向中部聚集，同时控制箱2启动车体1上的吸尘

装置，清理的垃圾聚集在吸尘罩407下侧并被吸附，使清理的垃圾沿软管进入到吸尘装置内

进行收集，避免普通的扫地机难以对鱼鳞台阶上的勾缝中的垃圾进行清理，需要人工对鱼

鳞台阶的勾缝进行清理，从而降低人工劳动强度。

[0039] 随后控制箱2再次启动两个第一电动推杆401，两个第一电动推杆401的伸缩杆带

动着第一固定架402和其上部的其他部件向上移动复位，使清理探针414和第一滚刷409远

离鱼鳞台阶面，在第一弹簧411弹力的作用下使第一滑动架412和其上部的其他部件复位，

在第二弹簧415弹力的作用下使清理探针414复位，随后控制箱2使第一伺服电机403的输出

轴带动着后侧的第一齿轮404顺时针转动，如图6和图7所示，后侧的第一齿轮404通过后侧

的第一齿条405和第二齿条406相远离移动，使两个第二固定架408和其上部的其他部件复

位，然后重复上述操作，对鱼鳞台阶面进行多次清理，由于鱼鳞台阶面的长度宽度各不相

同，操作人员通过手持摇杆操控器调整车体1位置，对鱼鳞台阶面进行全面清理，清理完毕

后操作人员通过手持摇杆操控器向控制箱2发射信号，随后控制箱2使两个第一滚刷409复

位，并关闭车体1上的吸尘装置、第一伺服电机403和两个第一滚刷409的驱动件。

[0040] 在对厂房地面进行清理时，操作人员通过手持摇杆操控器驱动本装置向前移动，

由于机加工厂房会有很多散落的金属碎屑，车体1通过两个固定柱501带动着第三固定架

502和其上部的其他部件向前移动，两个支撑轮510向前侧转动，左侧支撑轮510的转轴通过

皮带和带轮带动着前侧上部的第一转动辊505转动，第一转动辊505带动着第一传送带506

转动，第一传送带506通过齿牙带动着第二传送带508转动，当第二传送带508和第一传送带

506经过铁屑的上方时，在第一传送带506上磁性条的磁力吸引作用下，使铁屑吸附在第二

传送带508的外侧面，当铁屑伴随着第二传送带508移动到上侧时，第二传送带508和第一传

送带506逐渐远离，铁屑失去磁力吸附同时在两个弧形板509的导向作用下，第二传送带508

上侧的铁屑随之向前移动掉落进碎屑收集箱511内，地面上的铁屑被收集，避免了铁屑被清

扫处理，造成金属资源的浪费，不利于可持续发展，当厂房地面不平整时，第三固定架502和

其上部的其他部件沿固定柱501向上滑动，第三弹簧503被压缩，在两个支撑轮510的支撑作

用下使第二传送带508的下侧始终与地面存有间隙，避免第二传送带508直接与地面接触，

长时间使用造成第二传送带508损坏。

[0041] 操作人员通过手持摇杆操控器向控制箱2发射信号，控制箱2启动第二电动推杆

603，第二电动推杆603的伸缩杆带动着第二滑动架602和其上部的其他部件向下移动，当两

个第二滚刷606接触到厂房地面时，控制箱2关闭第二电动推杆603，控制箱2启动两个第二

滚刷606的驱动件，使两个第二滚刷606按不同方向转动，垃圾从前侧第二滚刷606的下侧经

过，随后在后侧第二滚刷606反向转动下，后侧的第二滚刷606带动着垃圾进入到垃圾收集

箱608内，当对厂房清理完毕后，操作人员通过手持摇杆操控器向控制箱2发射信号，控制箱

2关闭两个第二滚刷606的驱动件，随后控制箱2启动第二电动推杆603，第二电动推杆603的

伸缩杆带动着第二滑动架602和其上部的其他部件向上移动复位并关闭，随后操作人员将

垃圾收集箱608和吸尘装置内的垃圾进行清理，随后使垃圾收集箱608复位。

[0042] 当对两个第二滚刷606毛刷上的油泥进行清理时，操作人员通过手持摇杆操控器

向控制箱2发射信号，随后控制箱2启动第三电动推杆612，第三电动推杆612的伸缩杆带动
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着滑动块610和其上部的其他部件向后移动，两个滑动块610带动着弧形壳611向后移动，同

时控制箱2启动第二伺服电机615，第二伺服电机615的输出轴带动着第二齿轮616逆时针转

动，第二齿轮616通过弧形齿条614带动着弧形罩613转动，使弧形罩613与弧形壳611后侧的

方形通孔失去配合，然后前侧的第二滚刷606进入到弧形壳611内部，随后控制箱2再次启动

第二伺服电机615，第二伺服电机615的输出轴通过带动第二齿轮616顺时针转动，使弧形罩

613复位，随后控制箱2启动前侧的第二滚刷606的驱动件，同时启动盛放箱601内的抽水泵，

将盛放箱601内的清洗液沿着导管进入进水管619，进水管619将清洗液均匀流入到弧形壳

611内部，清洗液对第二滚刷606毛刷上的油泥杂质进行溶解，当第二滚刷606毛刷与弧形壳

611内部的柱形固定块接触时，柱形固定块对第二滚刷606毛刷上的油泥进行刮除清理，不

同方向的柱形固定块提高对第二滚刷606毛刷上的油泥的清理效果，被清理的油泥等杂质

掉落到收集壳617内，收集壳617将油泥聚集到下部，随后控制箱2启动污水收集箱内的抽水

泵，油泥和清洗液沿连接管道618进入到污水收集箱内。

[0043] 然后控制箱2关闭前侧第二滚刷606的驱动件，使第二滚刷606停止转动，控制箱2

再次启动第二伺服电机615，使弧形罩613与弧形壳611后侧的方形通孔，控制箱2启动第三

电动推杆612，第三电动推杆612的电动推杆带动着弧形壳611和其上部的其他部件复位，随

后控制箱2启动步进电机607，步进电机607的输出轴通过皮带和带轮带动第三转动轴604转

动180°，使后侧的第二滚刷606转动到前侧，然后重复上述操作，对后侧的第二滚刷606进行

清理，当清理完毕后，控制箱2再次启动步进电机607使两个第二滚刷606复位并关闭，第三

电动推杆612的伸缩杆带动着弧形壳611复位并关闭，第二伺服电机615带动着弧形罩613复

位并关闭，随后控制箱2关闭盛放箱601和污水收集箱内的抽水泵，随后操作人员对污水收

集箱的油泥杂质进行清理并复位，通过弧形壳611内的柱形固定块和清洗液对第二滚刷606

进行清理，避免第二滚刷606上粘连大量的油泥，降低本装置对厂房地面的垃圾清理的工作

效率，随后操作人员通过手持摇杆操控器控制车体1移动到初始位置，方便本装置下次使

用。

[0044] 实施例3

在实施例2的基础之上，如图12所示，还包括有锥形壳701，锥形壳701共设有两个，

两个锥形壳701分别通过安装座螺栓连接于两个侧刷3的电动升降臂上，两个锥形壳701分

别位于相邻侧刷3的上侧，两个锥形壳701的内侧面均焊接有弧形清理板702，弧形清理板

702的内环面设置有若干个导向槽，侧刷3的毛刷转动时经过弧形清理板702的导向槽，且弧

形清理板702的导槽内均安装有用于对油泥等杂质清理的刮板，弧形清理板702的刮板对侧

刷3的毛刷上的附着的油泥进行清理，避免侧刷3的毛刷上附着大量的油泥，降低侧刷3对厂

房地面的清理效果。

[0045] 在对厂房地面进行清理时，厂房的地面上会残留有大量的机油，在侧刷3对厂房地

面进行清理时，侧刷3的毛刷上会粘连上机油后，再次粘连上泥土杂质时，会变成油泥附着

在侧刷3的毛刷上，当侧刷3转动时，侧刷3的毛刷与弧形清理板702滑动配合，弧形清理板

702的刮板对侧刷3的毛刷上附着的油泥进行清理，避免侧刷3的毛刷上附着大量的油泥，降

低侧刷3对厂房地面的清理效果。

[0046] 实施例4

在实施例3的基础之上，一种基于遥感的工业扫地机器人控制方法，包括以下步
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骤：

步骤S1：在需要使用本装置对厂房的鱼鳞台阶进行清理时，凑操作人员通过手持

摇杆操控器操控本装置移动到鱼鳞台阶上，然后操作人员通过手持摇杆操控器向控制箱2

发射信号，控制箱2启动横向清理机构，横向清理机构对鱼鳞台阶上的垃圾杂质和鱼鳞台阶

上对勾缝中的垃圾杂质进行清理收集；

步骤S2：在对厂房地面进行清理时，铁屑收集机构对厂房地面上散落的铁屑进行

收集清理，两个侧刷3配合清理收集机构对厂房地面上的垃圾杂质进行清理收集；

步骤S3：在完成步骤S2后，操作人员通过手持摇杆操控器启动清理收集机构，清理

收集机构对自身粘连的油泥杂质进行清理。

[0047] 上述实施例是提供给熟悉本领域内的人员来实现或使用本发明的，熟悉本领域的

人员可在不脱离本发明的发明思想的情况下，对上述实施例做出种种修改或变化，因而本

发明的保护范围并不被上述实施例所限，而应该是符合权利要求书提到的创新性特征的最

大范围。
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图1
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图2

图3
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图4
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图12
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