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一种固定式高效空气净化机器人

(57)摘要

本发明涉及一种固定式高效空气净化机器

人，包括承载底座、主承载架、升降驱动机构、辅

助定位架、承载壳、空气质量检测装置、引流风

机、空气过滤机构、收集机构、驱动电源及控制电

路，其中承载壳嵌于辅助定位架内，辅助定位架

嵌于主承载架内，承载壳内部设若干隔板，并通

过隔板将承载壳自上而下分为检测进气腔、检测

排气腔、过滤净化腔及回收腔，引流风机和空气

质量检测装置位于检测进气腔、检测排气腔内，

空气过滤机构嵌于过滤净化腔内，收集机构嵌于

回收腔内。本发明设备结构简单，使用灵活方便，

运行自动化程度、集成化程度、模块化程度高，空

间利用率高，极大的提高了空气净化作业的可靠

性。
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1.一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于，所述的固定式高效空气净化机器人

包括承载底座、主承载架、升降驱动机构、辅助定位架、承载壳、空气质量检测装置、引流风

机、空气过滤机构、收集机构、驱动电源及控制电路，其中所述的承载壳嵌于辅助定位架内，

辅助定位架嵌于主承载架内，所述的主承载架和辅助定位架均为横截面呈矩形的框架结

构，且所述的辅助定位架通过升降驱动机构分别与主承载架和承载壳滑动连接，并与主承

载架和承载壳同轴分布，所述的主承载架末端与承载底座连接并同轴分布，且所述的主承

载架轴线与水平面呈0°—90°夹角，所述的承载底座和高度占主承载架高度至少1/4主承载

架嵌于安装作业面内，所述的承载壳为密闭腔体结构，其内部设若干隔板，并通过隔板将承

载壳自上而下分为检测进气腔、检测排气腔、过滤净化腔及回收腔，其中所述的检测进气腔

对应的承载壳侧表面均布若干进气口，检测进气腔通过至少一条导气管与过滤净化腔相互

连通，所述的过滤净化腔和检测排气腔均位于检测进气腔正下方，与承载壳同轴分布且检

测排气腔包覆在过滤净化腔外并通过导气管分别与检测进气腔和过滤净化腔相互连通，所

述的检测排气腔对应的承载壳侧表面均布若干排气口，所述回收腔位于过滤净化腔正下

方，并通过导流管与过滤净化腔相互连通，所述的过滤净化腔对应的承载壳侧表面设至少

一个检修口，且检修口处设防护盖，所述的引流风机和空气质量检测装置均至少两个，分别

位于检测进气腔、检测排气腔内并与导气管相互连通，所述的空气过滤机构至少一个嵌于

过滤净化腔内，各空气过滤机构相互并联，并通过导气管分别与检测进气腔、检测排气腔相

互连通，通过导流管与回收腔相互连通，所述的收集机构至少一个，嵌于回收腔内，通过导

流管与空气过滤机构连通并与检修口位置对应，所述的驱动电源及控制电路均嵌于辅助定

位架外表面，其中所述的控制电路分别与升降驱动机构、空气质量检测装置、引流风机、空

气过滤机构、收集机构、驱动电源电气连接。

2.根据权利要求1所述的一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于：所述的升降驱

动机构为丝杠、电动伸缩杆、液压伸缩杆、气压伸缩杆、蜗轮蜗杆、链条及直线电机中的任意

一种。

3.根据权利要求1所述的一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于：所述的承载底

座为横截面呈矩形的板状结构，承载底座侧表面及下表面均设至少一个定位预埋钩，上表

面均布至少两个弹性缓冲垫块。

4.根据权利要求1所述的一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于：所述的辅助定

位架与主承载架和承载壳间均另通过至少两条导向滑轨相互滑动连接，且所述的导向滑轨

上均布若干到位传感器，且各到位传感器均与控制电路电气连接。

5.根据权利要求1所述的一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于：所述的空气过

滤机构、收集机构分别通过导向滑轨与承载壳内表面及隔板上表面相互滑动连接。

6.根据权利要求1所述的一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于：所述的空气过

滤机构包括处理舱、定位架、过滤片、静电吸附网、负离子吸附网、振荡机构、负压泵，所述处

理舱为密闭腔体结构，其顶部设至少一个进气口和至少一个出气口，并通过进气口和出气

口分别与导气管相互连通，所述的处理舱底部设至少一个排污口，并通过排污口与导流管

相互连通，所述的过滤片、静电吸附网、负离子吸附网均通过定位架安装在处理舱内，且所

述的过滤片、静电吸附网、负离子吸附网沿进气口至出气口方向依次分布，所述的定位架为

横截面呈矩形的密闭腔体结构，通过滑轨与处理舱侧壁滑动连接，所述的定位架底部设密
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封板，且密封板与处理舱底部间设3—5厘米排污腔，所述的密封板上设至少一个导流口，并

通过导流口与排污腔和定位架相互连通，所述的负压泵嵌于排污腔内，并与排污口和排污

腔相互连通，所述的振荡机构至少两个，安装在定位架上，且定位架通过振荡机构分别与过

滤片、静电吸附网、负离子吸附网和密封板相互连接。

7.根据权利要求6所述的一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于：所述的密封板

横截面为“V”字型，所述的导流口位于密封板最低点位置处，且所述的导流口处设控制阀，

并通过控制阀与排污腔和定位架相互连通。

8.根据权利要求1所述的一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于：所述的收集机

构包括承载腔、承载架及集尘袋，所述的集尘袋至少两个，通过承载架嵌于承载腔内，各集

尘袋间相互串联，且至少一个集尘袋与导流管相互连通，所述的承载腔为密闭腔体结构，其

顶部设至少一个泄压阀、侧表面设至少一个检修门，所述的承载腔内表面设至少一个静电

吸附网。

9.根据权利要求1所述的一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于：所述的控制电

路为基于DSP、FPGA芯片为基材的控制电路及以可编程控制器为基础的控制电路，且所述的

控制电路另设数据通讯机构和多点触控机构。

10.根据权利要求1所述的一种固定式高效空气净化机器人，其特征在于：所述的驱动

电源包括蓄电池组、电源接口、调压整流电路、充放电控制电路，所述的充放电控制电路通

过调压整流电路分别与蓄电池组、电源接口和控制电路电气连接。
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一种固定式高效空气净化机器人

技术领域

[0001] 本发明涉及一种固定式高效空气净化机器人，属空气净化技术领域。

背景技术

[0002] 目前由于空气中雾霾等固体污染物浓度增加，从而导致空气受到了严重的污染，

并对人体健康构成严重危害，针对这一现状，目前主要是通过小型的室内空气净化设备实

现对办公、居家室内空气环境进行净化作业、通过大型的中央空调设备等实现对公共场所

环境进行空气净化和通过大型的空气净化设备对工业生产中的尾气进行净化作业，从而达

到降低雾霾等固体污染物对空气污染和对人体的危害，但在实际使用中发现，当前所使用

的这些空气净化设备一方面设备净化作业能力差、工作效率低、且运行过程中需要频繁更

换空气净化过滤机构，从而导致空气过滤设备运行的可靠性、连续性和稳定性均不足，另一

方面当前所使用的空气净化设备还存在设备结构体积大、空间利用率差、设备运行能耗高、

运行自动化程度不足，从而导致当前的空气净化设备建设、运行及维护成本高，使用灵活性

差，因此导致当前所使用的各类进行空气净化设备均不能有效的满足空气净化作业的需

要，同时也导致空气净化作业效率差和净化作业成本高，针对这一问题，迫切需要开发一种

全新的空气净化设备，以满足实际使用的需要。

发明内容

[0003] 本发明目的就在于克服上述不足，提供一种单轴加载煤体超声波速测试系统装

置。

[0004] 为实现上述目的，本发明是通过以下技术方案来实现：

[0005] 一种固定式高效空气净化机器人，包括承载底座、主承载架、升降驱动机构、辅助

定位架、承载壳、空气质量检测装置、引流风机、空气过滤机构、收集机构、驱动电源及控制

电路，其中承载壳嵌于辅助定位架内，辅助定位架嵌于主承载架内，主承载架和辅助定位架

均为横截面呈矩形的框架结构，且辅助定位架通过升降驱动机构分别与主承载架和承载壳

滑动连接，并与主承载架和承载壳同轴分布，主承载架末端与承载底座连接并同轴分布，且

主承载架轴线与水平面呈0°—90°夹角，承载底座和高度占主承载架高度至少1/4主承载架

嵌于安装作业面内，承载壳为密闭腔体结构，其内部设若干隔板，并通过隔板将承载壳自上

而下分为检测进气腔、检测排气腔、过滤净化腔及回收腔，其中检测进气腔对应的承载壳侧

表面均布若干进气口，检测进气腔通过至少一条导气管与过滤净化腔相互连通，过滤净化

腔和检测排气腔均位于检测进气腔正下方，与承载壳同轴分布且检测排气腔包覆在过滤净

化腔外并通过导气管分别与检测进气腔和过滤净化腔相互连通，检测排气腔对应的承载壳

侧表面均布若干排气口，回收腔位于过滤净化腔正下方，并通过导流管与过滤净化腔相互

连通，过滤净化腔对应的承载壳侧表面设至少一个检修口，且检修口处设防护盖，引流风机

和空气质量检测装置均至少两个，分别位于检测进气腔、检测排气腔内并与导气管相互连

通，空气过滤机构至少一个嵌于过滤净化腔内，各空气过滤机构相互并联，并通过导气管分
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别与检测进气腔、检测排气腔相互连通，通过导流管与回收腔相互连通，收集机构至少一

个，嵌于回收腔内，通过导流管与空气过滤机构连通并与检修口位置对应，驱动电源及控制

电路均嵌于辅助定位架外表面，其中控制电路分别与升降驱动机构、空气质量检测装置、引

流风机、空气过滤机构、收集机构、驱动电源电气连接。

[0006] 进一步的，所述的升降驱动机构为丝杠、电动伸缩杆、液压伸缩杆、气压伸缩杆、蜗

轮蜗杆、链条及直线电机中的任意一种。

[0007] 进一步的，所述的承载底座为横截面呈矩形的板状结构，承载底座侧表面及下表

面均设至少一个定位预埋钩，上表面均布至少两个弹性缓冲垫块。

[0008] 进一步的，所述的辅助定位架与主承载架和承载壳间均另通过至少两条导向滑轨

相互滑动连接，且所述的导向滑轨上均布若干到位传感器，且各到位传感器均与控制电路

电气连接。

[0009] 进一步的，所述的空气过滤机构、收集机构分别通过导向滑轨与承载壳内表面及

隔板上表面相互滑动连接。

[0010] 进一步的，所述的空气过滤机构包括处理舱、定位架、过滤片、静电吸附网、负离子

吸附网、振荡机构、负压泵，所述处理舱为密闭腔体结构，其顶部设至少一个进气口和至少

一个出气口，并通过进气口和出气口分别与导气管相互连通，所述的处理舱底部设至少一

个排污口，并通过排污口与导流管相互连通，所述的过滤片、静电吸附网、负离子吸附网均

通过定位架安装在处理舱内，且所述的过滤片、静电吸附网、负离子吸附网沿进气口至出气

口方向依次分布，所述的定位架为横截面呈矩形的密闭腔体结构，通过滑轨与处理舱侧壁

滑动连接，所述的定位架底部设密封板，且密封板与处理舱底部间设3—5厘米排污腔，所述

的密封板上设至少一个导流口，并通过导流口与排污腔和定位架相互连通，所述的负压泵

嵌于排污腔内，并与排污口和排污腔相互连通，所述的振荡机构至少两个，安装在定位架

上，且定位架通过振荡机构分别与过滤片、静电吸附网、负离子吸附网和密封板相互连接。

[0011] 进一步的，所述的密封板横截面为“V”字型，所述的导流口位于密封板最低点位置

处，且所述的导流口处设控制阀，并通过控制阀与排污腔和定位架相互连通。

[0012] 进一步的，所述的收集机构包括承载腔、承载架及集尘袋，所述的集尘袋至少两

个，通过承载架嵌于承载腔内，各集尘袋间相互串联，且至少一个集尘袋与导流管相互连

通，所述的承载腔为密闭腔体结构，其顶部设至少一个泄压阀、侧表面设至少一个检修门，

所述的承载腔内表面设至少一个静电吸附网。

[0013] 进一步的，所述的控制电路为基于DSP、FPGA芯片为基材的控制电路及以可编程控

制器为基础的控制电路，且所述的控制电路另设数据通讯机构和多点触控机构。

[0014] 进一步的，所述的驱动电源包括蓄电池组、电源接口、调压整流电路、充放电控制

电路，所述的充放电控制电路通过调压整流电路分别与蓄电池组、电源接口和控制电路电

气连接。

[0015] 本发明设备结构简单，使用灵活方便，运行自动化程度、集成化程度、模块化程度

高，空间利用率高，一方面在极大的降低空气净化设备运行能耗，设备占地面积的同时，有

效的提高空气净化作业的工作质量和效率，并有效的提高对收集的污染物集中收集处理作

业的能力，另一方面可根据使用需要，灵活对设备结构进行调整、维护及设备更换调整，从

而极大的提高了空气净化作业的可靠性，并有效提高设备运行稳定性及故障排除率，降低
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设备运行及日常维护成本。

附图说明

[0016] 图1为本发明结构示意图；

[0017] 图2为空气过滤机构结构示意图；

[0018] 图3为收集机构结构示意图。

具体实施方式

[0019] 如图1、2和3所示，如图1所示，一种固定式高效空气净化机器人，包括承载底座1、

主承载架2、升降驱动机构3、辅助定位架4、承载壳5、空气质量检测装置6、引流风机7、空气

过滤机构8、收集机构9、驱动电源10及控制电路11，其中承载壳5嵌于辅助定位架4内，辅助

定位架4嵌于主承载架2内，主承载架2和辅助定位架4均为横截面呈矩形的框架结构，且辅

助定位架4通过升降驱动机构3分别与主承载架2和承载壳5滑动连接，并与主承载架2和承

载壳5同轴分布，主承载架2末端与承载底座1连接并同轴分布，且主承载架2轴线与水平面

呈0°—90°夹角，承载底座1和高度占主承载架2高度至少1/4主承载架2嵌于安装作业面12

内，承载壳5为密闭腔体结构，其内部设若干隔板13，并通过隔板13将承载壳自上而下分为

检测进气腔14、检测排气腔15、过滤净化腔16及回收腔17，其中检测进气腔14对应的承载壳

5侧表面均布若干进气口18，检测进气腔14通过至少一条导气管19与过滤净化腔16相互连

通，过滤净化腔16和检测排气腔15均位于检测进气腔14正下方，与承载壳5同轴分布且检测

排气腔15包覆在过滤净化腔16外并通过导气管19分别与检测进气腔14和过滤净化腔16相

互连通，检测排气腔15对应的承载壳5侧表面均布若干排气口20，回收腔17位于过滤净化腔

16正下方，并通过导流管21与过滤净化腔16相互连通，过滤净化腔16对应的承载壳5侧表面

设至少一个检修口22，且检修口22处设防护盖23，引流风机7和空气质量检测装置6均至少

两个，分别位于检测进气腔14、检测排气腔15内并与导气管19相互连通，空气过滤机构8至

少一个嵌于过滤净化腔16内，各空气过滤机构8相互并联，并通过导气管19分别与检测进气

腔14、检测排气腔15相互连通，通过导流管21与回收腔17相互连通，收集机构9至少一个，嵌

于回收腔17内，通过导流管21与空气过滤机构8连通并与检修口22位置对应，驱动电源10及

控制电路11均嵌于辅助定位架4外表面，其中控制电路11分别与升降驱动机构3、空气质量

检测装置6、引流风机7、空气过滤机构8、收集机构9、驱动电源10电气连接。

[0020] 其中，所述的升降驱动机构3为丝杠、电动伸缩杆、液压伸缩杆、气压伸缩杆、蜗轮

蜗杆、链条及直线电机中的任意一种，且所述的承载底座1为横截面呈矩形的板状结构，承

载底座1侧表面及下表面均设至少一个定位预埋钩23，上表面均布至少两个弹性缓冲垫块

24。

[0021] 本实施例中，所述的辅助定位架4与主承载架2和承载壳5间均另通过至少两条导

向滑轨25相互滑动连接，且所述的导向滑轨25上均布若干到位传感器26，且各到位传感器

26均与控制电路11电气连接。

[0022] 同时，所述的空气过滤机构8、收集机构9分别通过导向滑轨25与承载壳5内表面及

隔板13上表面相互滑动连接。

[0023] 此外，所述的空气过滤机构8包括处理舱81、定位架82、过滤片83、静电吸附网84、
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负离子吸附网85、振荡机构86、负压泵87，所述处理舱81为密闭腔体结构，其顶部设至少一

个进气口27和至少一个出气口28，并通过进气口27和出气口28分别与导气管19相互连通，

所述的处理舱81底部设至少一个排污口29，并通过排污口29与导流管21相互连通，所述的

过滤片83、静电吸附网84、负离子吸附网85均通过定位架82安装在处理舱81内，且所述的过

滤片83、电吸附网84、负离子吸附网85沿进气口27至出气口28方向依次分布，所述的定位架

82为横截面呈矩形的密闭腔体结构，通过滑轨30与处理舱81侧壁滑动连接，所述的定位架

82底部设密封板88，且密封板88与处理舱81底部间设3—5厘米排污腔89，所述的密封板88

上设至少一个导流口31，并通过导流口31与排污腔89和定位架82相互连通，所述的负压泵

87嵌于排污腔89内，并与排污口29和排污腔89相互连通，所述的振荡机构86至少两个，安装

在定位架82上，且定位架82通过振荡机构86分别与过滤片83、静电吸附网84、负离子吸附网

85和密封板88相互连接。

[0024] 其中，所述的密封板88横截面为“V”字型，所述的导流口31位于密封板88最低点位

置处，且所述的导流口31处设控制阀32，并通过控制阀32与排污腔89相互连通。

[0025] 与此同时，所述的收集机构9包括承载腔91、承载架92及集尘袋93，所述的集尘袋

93至少两个，通过承载架92嵌于承载腔91内，各集尘袋93间相互串联，且至少一个集尘袋93

与导流管21相互连通，所述的承载腔91为密闭腔体结构，其顶部设至少一个泄压阀33、侧表

面设至少一个检修门34，所述的承载腔91内表面设至少一个静电吸附网84。

[0026] 值得注意，所述的控制电路11为基于DSP、FPGA芯片为基材的控制电路及以可编程

控制器为基础的控制电路，且所述的控制电路另设数据通讯机构和多点触控机构，且所述

的驱动电源10包括蓄电池组、电源接口、调压整流电路、充放电控制电路，所述的充放电控

制电路通过调压整流电路分别与蓄电池组、电源接口和控制电路11电气连接。

[0027] 本发明设备结构简单，使用灵活方便，运行自动化程度、集成化程度、模块化程度

高，空间利用率高，一方面在极大的降低空气净化设备运行能耗，设备占地面积的同时，有

效的提高空气净化作业的工作质量和效率，并有效的提高对收集的污染物集中收集处理作

业的能力，另一方面可根据使用需要，灵活对设备结构进行调整、维护及设备更换调整，从

而极大的提高了空气净化作业的可靠性，并有效提高设备运行稳定性及故障排除率，降低

设备运行及日常维护成本。

[0028] 以上显示和描述了本发明的基本原理和主要特征和本发明的优点。本行业的技术

人员应该了解，本发明不受上述实施例的限制，上述实施例和说明书中描述的只是说明本

发明的原理，在不脱离本发明精神和范围的前提下，本发明还会有各种变化和改进，这些变

化和改进都落入要求保护的本发明范围内。本发明要求保护范围由所附的权利要求书及其

等效物界定。
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图2
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