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(54)实用新型名称

一种吸污机

(57)摘要

本实用新型公开了一种吸污机，吸污机包括

吸污盘、吸污管、清洁刷、装配框架、控制装置、继

电器以及抽水泵；所述清洁刷安装于吸污盘的底

部；所述装配框架安装在吸污盘的顶部；所述吸

污管一端穿过装配框架、吸污盘并与清洁刷连

接，另一端与抽水泵连接；控制装置包括控制板、

轴位电机、电机驱动器以及电源；所述轴位电机

安装在装配框架上；电机驱动器的输出端与轴位

电机的输入端连接，电机驱动器、继电器的输入

端与控制板的输出端连接，继电器的输出端与抽

水泵的输入端连接；控制板、电机驱动器、继电器

分别与电源的输出端连接。本实用新型在传统手

动吸污机的基础上加装装配框架以及控制装置，

可实现吸污盘的自动运行，节省人力。
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1.一种吸污机，其特征在于，包括吸污盘、吸污管、清洁刷、装配框架、控制装置、继电器

以及抽水泵；所述清洁刷安装于吸污盘的底部；所述装配框架安装在吸污盘的顶部；所述吸

污管一端穿过装配框架、吸污盘并与清洁刷连接，另一端与抽水泵连接；

控制装置包括控制板、轴位电机、电机驱动器以及电源；所述轴位电机安装在装配框架

上；电机驱动器的输出端与轴位电机的输入端连接，电机驱动器、继电器的输入端与控制板

的输出端连接，继电器的输出端与抽水泵的输入端连接；控制板、电机驱动器、继电器分别

与电源的输出端连接。

2.根据权利要求1所述的一种吸污机，其特征在于，所述控制装置还包括加速度传感

器，加速度传感器安装在装配框架上，加速度传感器的输出端与控制板的输入端连接；加速

度传感器的输入端与电源的输出端连接。

3.根据权利要求2所述的一种吸污机，其特征在于，所述控制装置还包括超声波传感器

和测距变送器；所述超声波传感器的输出端与测距变送器的输入端连接，测距变送器的输

出端与控制板的输入端连接；超声波传感器的输入端与电源的输出端连接。

4.根据权利要求3所述的一种吸污机，其特征在于，所述超声波传感器包括四个，四个

超声波传感器分别固定在装配框架内部顶部的四个角上，所述测距变送器安装在装配框架

的内部顶部。

5.根据权利要求4所述的一种吸污机，其特征在于，所述轴位电机包括X轴位螺旋桨电

机和Y轴位螺旋桨电机；X轴位螺旋桨电机通过X轴位电机驱动器与控制板连接，Y轴位螺旋

桨电机通过Y轴位电机驱动器与控制板连接；所述X轴位螺旋桨电机安装在装配框架的后

部，所述Y轴位螺旋桨电机安装在装配框架的侧边。

6.根据权利要求5所述的一种吸污机，其特征在于，所述加速度传感器、超声波传感器、

测距变送器、X轴位螺旋桨电机以及Y轴位螺旋桨电机都采用灌封水密处理，水冷散热。

7.根据权利要求1所述的一种吸污机，其特征在于，所述控制装置还包括通讯设备，通

讯设备包括DTU服务器和透传模块，所述DTU服务器通过串口通信与控制板连接，所述DTU服

务器通过网线与透传模块连接，所述DTU服务器和透传模块的输入端与电源的输出端连接。

8.根据权利要求7所述的一种吸污机，其特征在于，所述透传模块设有电源接口、SIM卡

槽以及天线输入接口。

9.根据权利要求5所述的一种吸污机，其特征在于，所述加速度传感器为9轴加速度传

感器，设有1路5V直流电源输入接口，1路加速度输出接口以及1路角度输出接口。

10.根据权利要求9所述的一种吸污机，其特征在于，所述控制板为STM32单片机，设有

12V直流电源输入接口、ttl通讯接口、4路超声波传感器输入IO接口、2路电机驱动输出IO接

口、1路水泵开关输出IO接口、1路角度输入IO接口、1路加速度输入IO接口。
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一种吸污机

技术领域

[0001] 本实用新型涉及水池吸污机技术领域，特别涉及一种吸污机。

背景技术

[0002] 随着科技进步，生活水平、公共卫生要求的进一步提高，泳池、鱼池、温泉、景观池

等娱乐场所的清洁需求也在稳步攀升。对于规模较小的生态缸和水族缸等设备，水体清污

工作通常依靠水循环方法来实现，而对于规模较大的游泳池、池塘、景观喷泉和养殖池等场

合，水体清污工作则主要是依靠泵吸污机来实现。

[0003] 根据吸污机工作方式的不同可分为传统手动吸污机和自动吸污机两种。手动吸污

机的操作流程为：将设备放入清理现场指定位置，将吸污泵通过吸污管与吸污盘连接，向吸

污泵内放入适量的水，通电打开吸污泵开关，通过人工拉动吸污盘进行清洁工作，完成清理

后回收设备并拆卸滤芯进行清洗。自动吸污机的使用流程为：将设备放入清理现场指定位

置，根据提示在设备指定位置加入适量的水，连接电源打开开关进行遥控或路径选择自动

工作，完成清理后回收设备并根据提示拆卸滤芯进行清洗。

[0004] 通过手动清污机与自动吸污机的使用流程对比可知自动吸污机在使用前与回收

及清理作业时较为便捷并具有较高效率。虽然目前市面的自动式吸污机种类繁多，但大多

价格昂贵且无法真正做到无人工操作，只是相比于手动吸污机自动化程度更高，所以部分

管理者仍使用传统的吸污机通过增加人工的方式进行清洁作业，但传统手动吸污机在清洁

作业时不但拉池作业劳动强度高，而且人工费用逐年攀高。因此如何将传统手动吸污机进

行自动化改造并且与自动吸污机相比具有较好的价格优势是行业发展的一个方向。

实用新型内容

[0005] 本实用新型的目的在于克服现有技术的缺陷和不足，提供了一种吸污机，对手动

吸污机进行改造，实现吸污盘的自动化吸污作业。

[0006] 本实用新型的目的可以通过如下技术方案实现：一种吸污机，包括吸污盘、吸污

管、清洁刷、装配框架、控制装置、继电器以及抽水泵；所述清洁刷安装于吸污盘的底部；所

述装配框架安装在吸污盘的顶部；所述吸污管一端穿过装配框架、吸污盘并与清洁刷连接，

另一端与抽水泵连接；

[0007] 控制装置包括控制板、轴位电机、电机驱动器以及电源；所述轴位电机安装在装配

框架上；电机驱动器的输出端与轴位电机的输入端连接，电机驱动器、继电器的输入端与控

制板的输出端连接，继电器的输出端与抽水泵的输入端连接；控制板、电机驱动器、继电器

分别与电源的输出端连接。本实用新型在传统手动吸污机的基础上加装装配框架以及控制

装置，可实现吸污盘的自动运行。

[0008] 作为优选的技术方案，所述控制装置还包括加速度传感器，加速度传感器安装在

装配框架上，加速度传感器的输出端与控制板的输入端连接；加速度传感器的输入端与电

源的输出端连接。加速度传感器可以检测吸污盘的加速度信息，并将加速度信息反馈给控
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制板，从而对吸污盘的路径进行控制。

[0009] 作为优选的技术方案，所述控制装置还包括超声波传感器和测距变送器；所述超

声波传感器的输出端与测距变送器的输入端连接，测距变送器的输出端与控制板的输入端

连接；超声波传感器的输入端与电源的输出端连接。超声波传感器、测距变送器可以对吸污

盘与水池边或障碍物之间的距离进行检测，并将距离信息反馈给控制板，从而对吸污盘的

路径进行控制。

[0010] 作为优选的技术方案，所述超声波传感器包括四个，四个超声波传感器分别固定

在装配框架内部顶部的四个角上，所述测距变送器安装在装配框架的内部顶部。测距变送

器与超声波传感器搭配使用，可将超声波传感器采集的信息转化为电流标准信号。

[0011] 作为优选的技术方案，所述轴位电机包括X轴位螺旋桨电机和Y轴位螺旋桨电机；X

轴位螺旋桨电机通过X轴位电机驱动器与控制板连接，Y轴位螺旋桨电机通过Y轴位电机驱

动器与控制板连接；所述X轴位螺旋桨电机安装在装配框架的后部，所述Y轴位螺旋桨电机

安装在装配框架的侧边。X轴位螺旋桨电机可以推动吸污盘前进或后退，Y轴位螺旋桨电机

可以推动吸污盘转向。

[0012] 作为优选的技术方案，所述加速度传感器、超声波传感器、测距变送器、X轴位螺旋

桨电机以及Y轴位螺旋桨电机都采用灌封水密处理，水冷散热。

[0013] 作为优选的技术方案，所述控制装置还包括通讯设备，通讯设备包括DTU服务器和

透传模块，所述DTU服务器通过串口通信与控制板连接，所述DTU服务器通过网线与透传模

块连接，所述DTU服务器和透传模块的输入端与电源的输出端连接。通讯设备可实现吸污盘

吸污作业的远程控制。

[0014] 作为优选的技术方案，透传模块设有电源接口、SIM卡槽以及天线输入接口。透传

模块具备WIFI、4G以及蓝牙功能。

[0015] 作为优选的技术方案，所述加速度传感器为9轴加速度传感器，设有1路5V直流电

源输入接口，1路加速度输出接口以及1路角度输出接口。

[0016] 作为优选的技术方案，所述控制板为STM32单片机，设有12V直流电源输入接口、

ttl通讯接口、4路超声波传感器输入IO接口、2路电机驱动输出IO接口、1路水泵开关输出IO

接口、1路角度输入IO接口、1路加速度输入IO接口。

[0017] 本实用新型与现有技术相比，具有如下优点和有益效果：

[0018] 1.本实用新型在传统手动吸污机的基础上加装装配框架以及控制装置，可实现吸

污盘的自动运行，节省人力。可以作用在泳池、鱼池、温泉、景观池等需要水下吸污机清洁的

场所，使传统手动吸污机在一定条件下达到自动清洁作业的效果。

[0019] 2.本实用新型的控制装置还安装有加速度传感器、超声波传感器等部件，可以实

现对吸污盘加速度、与水池或障碍物距离的检测，从而反馈到控制板，由控制板控制吸污盘

的运动路径。

[0020] 3.本实用新型的控制装置还包括通讯设备，可实现吸污盘运动的远程控制。

附图说明

[0021] 图1是本实用新型实施例中吸污机中吸污盘的结构示意图；

[0022] 图2是图1的左侧视图；
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[0023] 图3是图1的底部视图；

[0024] 图4是本实用新型实施例中控制装置的示意图。

[0025] 其中：1：吸污盘，2：吸污管，3：清洁刷，4：装配框架，51：X轴位螺旋桨电机，511：X轴

位电机驱动器，52：Y轴位螺旋桨电机，521：Y轴位电机驱动器，53：加速度传感器，54：超声波

传感器，55：测距变送器，56：控制板，57：电源，58：DTU服务器，59：透传模块，6：万向轮，7：抽

水泵，71：继电器。

具体实施方式

[0026] 下面结合实施例及附图对本实用新型作进一步详细的描述，但本实用新型的实施

方式不限于此。

[0027] 如图1-3所示，一种吸污机，包括吸污盘、吸污管、清洁刷、装配框架、控制装置以及

抽水泵。清洁刷安装于吸污盘底部的清洁刷凹槽内，装配框架安装在吸污盘的顶部，吸污管

一端穿过装配框架、吸污盘并与清洁刷连接，另一端与抽水泵连接。吸污盘底部还设有四个

万向轮凹槽，万向轮安装于万向轮凹槽内。清洁刷采用尼龙材料，万向轮采用PPE塑料，吸污

盘采用不锈钢材料，吸污管采用聚乙烯材料，装配框架采用不锈钢材料。

[0028] 如图4所示，控制装置包括控制板、X轴位螺旋桨电机、Y轴位螺旋桨电机、电机驱动

器、电源、加速度传感器、测距变送器、超声波传感器、透传模块以及DTU服务器。控制板采用

STM32单片机。控制板、电源、透传模块以及DTU服务器都放置在水池边的控制箱内。控制板

上设有12V直流电源输入接口、ttl通讯接口、4路超声波传感器输入IO接口、2路电机驱动输

出IO接口、1路水泵开关输出IO接口、1路角度输入IO接口、1路加速度输入IO接口。电源设有

10路12V直流电源输出接口，2路5V直流输出接口，1路220V交流电源输入接口。

[0029] 如图1所示，X轴位螺旋桨电机安装在装配框架的后部，螺旋桨在水中旋转，可将电

机的转动功率转化为吸污盘的推力，推动吸污盘前进或后退。Y轴位螺旋桨电机安装在装配

框架的侧边，电机产生的推动力可控制吸污盘转向。电机驱动器包括两个，分别为X轴位电

机驱动器和Y轴位电机驱动器。两个电机驱动器分别设有1路12V直流电源输入接口，1路电

机驱动输出接口，1路电机驱动输入接口。两个电机驱动器的电机驱动输出接口分别与X轴

位螺旋桨电机、Y轴位螺旋桨电机的输入接口连接，电机驱动输入接口分别与控制板的电机

驱动输出IO接口连接。两个电机驱动器的12V直流电源输入接口分别与电源的12V直流输出

接口连接。X轴位螺旋桨电机、Y轴位螺旋桨电机采用灌封水密处理，水冷散热。

[0030] 加速度传感器为9轴加速度传感器，设有1路5V直流电源输入接口，1路加速度输出

接口，1路角度输出接口，安装在装配框架的内部底部。其加速度输出接口与控制板的加速

度输入IO接口连接，角度输出接口与控制板的角度输入IO接口连接，5V直流电源输入接口

与电源的5V直流输出接口连接。加速度传感器可用于测量吸污盘的加速度值，并将加速度

值反馈到控制板。加速度传感器采用罐封水密处理，水冷散热。

[0031] 测距变送器安装在装配框架的内部顶部，四个超声波传感器分别安装在装配框架

的内部顶部的四个角上。超声波传感器设有1路12V电源输入接口，1路数据采集输出接口。

四个超声波传感器的数据采集输出接口分别与测距变送器的输入端连接，测距变送器的输

出端与控制板的超声波传感器输入IO接口连接。四个超声波传感器的12V电源输入接口分

别与电源的12V直流输出接口连接。测距变送器与超声波传感器搭配使用，可将超声波传感
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器采集的信息转化为电流信号，4mA-20mA(DC)标准信号。超声波传感器可用于测量吸污盘

与水池或障碍物的距离信息，并将距离信息反馈到控制板。测距变送器、超声波传感器采用

灌封水密处理，水冷散热。

[0032] 透传模块以及DTU服务器属于通讯设备。透传模块具备WIFI、4G以及蓝牙功能，DTU

服务器可支持超五类网线，DTU服务器与透传模块通过超五类网线连接。DTU服务器具有ttl

通讯接口、网络接口以及12V直流电源输入接口。DTU服务器的ttl通讯接口通过电缆线与控

制板的ttl通讯接口连接。透传模块设有12V直流电源输入接口、SIM卡槽以及天线输入接

口。DTU服务器、透传模块的12V直流电源输入接口与电源的12V直流输出接口连接。透传模

块的SIM卡槽插入4G流量卡，天线输入接口与天线连接。透传模块可与手机进行通信，手机

可安装专门控制吸污机的APP软件，该软件可对吸污机所有模块的运行状态进行监控，亦可

单独对各个模块进行独立控制。在水质较好、可目视监测吸污机工作状态的情况下，可利用

手机APP软件经透传模块与DTU服务器进行通信，DTU服务器与控制板进行串口通信并由控

制板控制各相关模块动作进行水下吸污工作。该种方式操作灵活，可控制吸污机吸盘前进、

后退、转向以及驻停针对某些区域进行重点清洗，保证清洗效果。

[0033] 抽水泵通过继电器与控制板连接，继电器设有12V直流电源输入接口，1路水泵开

关输入接口，1路水泵开关输出接口。继电器的12V直流电源输入接口与电源的12V直流输出

接口连接，水泵开关输入接口与控制板的水泵开关输出IO接口连接，水泵开关输出接口与

水泵开关连接。控制板可根据吸污盘的工作情况，控制抽水泵的开关。

[0034] 本实用新型的工作原理：将加速度传感器、超声波传感器、测距变送器、X轴位螺旋

桨电机以及Y轴位螺旋桨电机安装在装配框架上，将装配框架安装在吸污机顶部。需要进行

吸污作业时，控制板控制X轴位螺旋桨电机启动，X轴位螺旋桨电机推动吸污盘前进或后退。

需要转向时，控制板控制Y轴位螺旋桨电机启动，Y轴位螺旋桨电机推动吸污盘转向。在吸污

过程中，加速度传感器检测吸污盘的加速度信息以及角度信息，并将加速度信息、角度信息

传输给控制板；超声波传感器将采集到的距离信息传输给测距变送器，测距变送器将距离

信息转化为电流标准信号并传输给控制板；控制板根据加速度信息、角度信息以及距离信

息控制吸污盘的运动路径。

[0035] 以上所述实施例仅表达了本实用新型的几种实施方式，其描述较为具体和详细，

但并不能因此而理解为对本实用新型专利范围的限制。应当指出的是，对于本领域的普通

技术人员来说，在不脱离本实用新型构思的前提下，还可以做出若干变形和改进，这些都属

于本实用新型的保护范围。因此，本实用新型专利的保护范围应以所附权利要求为准。
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