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(57)摘要

锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，属于自动

烹饪技术领域，包括锅体、加热装置、电机和搅拌

器等。本实用新型装置用于自动烹饪，实现了烹

饪时对食材的加热和搅拌等操作。该装置通过驱

动外部锅体旋转，并巧妙结合重力的作用，实现

了对石食材的充分搅拌操作；该装置整体结构紧

凑，整合了加热和搅拌的功能，可靠性高，具有一

定的应用前景。
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1.一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，包括锅盖、锅体和搅拌器，其特征在于：该锅

体主动式搅拌加热烹饪一体锅还包括电机和加热模块；所述锅盖设有保温材料；所述锅体

为中空的圆柱结构，锅体底部外侧设有电机连接件；所述搅拌器包括基座连接件和搅拌叶

片组成，搅拌器通过基座连接件与外部自动烹饪机器人相连接，搅拌叶片置于锅体；所述电

机与外部烹饪机器人固接，所述锅体通过电机连接件与电机输出轴以易拆卸的方式连接；

所述加热模块包括加热装置和温度传感器，所述加热装置采用电阻丝加热或电磁加热的方

式。

2.如权利要求1所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述锅体轴

线与重力方向呈一定角度a，其中10°＜a＜30°。

3.如权利要求1所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述温度传

感器采用接触式传感器，设置在外锅体底部。

4.如权利要求1所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述温度传

感器采用非接触式传感器，设置在放置该装置的烹饪机器人的基座上。

5.如权利要求1所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述加热装

置包括加热电阻丝和传热风扇；所述加热装置设置在锅盖上，所述电阻丝设置在传热风扇

的上方。

6.如权利要求1所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述锅体的

电机连接件为方轴，所述电机输出轴为与电机连接件的方轴对应的方孔，所述方轴具有铁

磁性，所述方孔为铁质材料。

7.如权利要求1所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述搅拌器

为双曲面搅拌器。
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锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅

技术领域

[0001] 本发明属于自动烹饪机器人技术领域，特别涉及一种锅体主动式搅拌加热烹饪一

体锅的结构设计。

背景技术

[0002] 自从人类诞生以来，烹饪技艺便随着人类历史的发展而不断的完善，烹饪也成为

了人类生活中必不可少的部分。然而，在生活节奏快速的今天，对于双职工家庭来说，做饭

逐渐成为了家庭主妇或煮男的一大累赘。然而，外卖服务难以避免卫生问题与人力浪费问

题，餐馆点餐难以避免成本浪费的问题。倘若有一种自动烹饪机器人，在上班时人们通过手

中的智能终端发出开始做饭的指令，下班返回家中便可享受饭菜。

[0003] 然而，目前公知的烹饪智能化和自动化技术中，炒菜机和炒菜机器人都只是人工

或者半自动化投料，最多仅仅减少了炒菜这一步骤，并不能完全解放双手，也不能实现远程

自动控制，所以不能根本上将家庭主妇或煮男从厨房中解放出来。

发明内容

[0004] 本发明的目的是为了克服已有技术的不足之处，提供一种可用于自动烹饪机器人

的锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅。该装置用于自动化烹饪，具有加热和搅拌食材等功能；

该装置通过驱动外部锅体旋转，并巧妙结合重力的作用，实现了对石食材的充分搅拌操作；

该装置整体结构紧凑，整合了加热和搅拌的功能，可靠性高，具有一定的应用前景。

[0005] 本发明采用如下技术方案：

[0006] 本发明设计的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，包括锅盖、锅体和搅拌器，其

特征在于：该锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅还包括电机和加热模块；所述锅盖设有保温

材料；所述锅体为中空的圆柱结构，锅体底部外侧设有连接件；所述搅拌器包括基座连接件

和搅拌叶片组成，搅拌器通过基座连接件与外部自动烹饪机器人相连接，搅拌叶片置于锅

体；所述电机与外部烹饪机器人固接，所述锅体通过电机连接件与电机输出轴以易拆卸的

方式连接；所述加热模块包括加热装置和温度传感器，所述加热装置采用电阻丝加热或电

磁加热的方式。

[0007] 本发明所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述锅体轴线

与重力方向呈一定角度a，其中10°＜a＜30°。

[0008] 本发明所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述温度传感

器采用接触式传感器，设置在外锅体底部。

[0009] 本发明所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述温度传感

器采用非接触式传感器，设置在放置该装置的烹饪机器人的基座上。

[0010] 本发明所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述加热装置

包括加热电阻丝和传热风扇；所述加热装置设置在锅盖上，所述电阻丝设置在传热风扇的

上方。
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[0011] 本发明所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述搅拌器为

双曲面搅拌器。

[0012] 本发明所述的一种锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅，其特征在于：所述锅体的电

机连接件为方轴，所述电机输出轴为与电机连接件的方轴对应的方孔，所述方轴具有铁磁

性，所述方孔为铁质材料。

[0013] 本发明与现有技术相比，具有以下突出特点：

[0014] 本发明装置采用锅体、电机和搅拌器等综合实现了烹饪时对食材的加热和搅拌等

操作。该装置通过驱动外部锅体旋转，并巧妙结合重力的作用，实现了对石食材的充分搅拌

操作；该装置整体结构紧凑，整合了加热和搅拌的功能，可靠性高，具有一定的应用前景。

附图说明

[0015] 图1是本发明提供的锅体主动式搅拌加热烹饪一体锅的一种实施例的三维外观

图。

[0016] 图2是图1所示实施例的正视图。

[0017] 图3是图1所示实施例的一种等轴测剖视图。

[0018] 图4是图1所示实施例一种安装在自动烹饪机器人中的示意图。

[0019] 图5是图1所示实施例一种安装在自动烹饪机器人中的示意图。

[0020] 在图1至图5中：

[0021] 1-电机         2-锅体      21-电机连接件      3-搅拌器        31-搅拌叶片

[0022] 32-基座连接件  4-锅盖      5-传热风扇         6-自动烹饪机器人

具体实施方式

[0023] 下面结合附图及实施例进一步详细说明本发明的具体结构、工作原理及工作过

程。

[0024] 本发明设计的一种锅体2主动式搅拌加热烹饪一体锅的一种实施例，如图1～图5

所示，包括锅盖4、锅体2和搅拌器3，其特征在于：该锅体2主动式搅拌加热烹饪一体锅还包

括电机1和加热模块；所述锅盖4设有保温材料；所述锅体2为中空的圆柱结构，锅体2底部外

侧设有连接件；所述搅拌器3包括基座连接件32和搅拌叶片31组成，搅拌器3通过基座连接

件32与外部自动烹饪机器人6相连接，搅拌叶片31置于锅体2；所述电机1与外部烹饪机器人

固接，所述锅体2通过电机连接件21与电机1输出轴以易拆卸的方式连接；所述加热模块包

括加热装置和温度传感器，所述加热装置采用电阻丝加热或电磁加热的方式。

[0025] 本实施例中，所述锅体2轴线与重力方向呈一定角度a，其中a＝15°，如图5所述。

[0026] 本实施例中，所述温度传感器采用接触式传感器，设置在外锅体2底部。

[0027] 本实施例中，所述温度传感器采用非接触式传感器，设置在放置该装置的烹饪机

器人的基座上。

[0028] 本实施例中，所述加热装置包括加热电阻丝和传热风扇5；所述加热装置设置在锅

盖4上，所述电阻丝设置在传热风扇5的上方。

[0029] 本实施例中，所述搅拌器3为双曲面搅拌器3。

[0030] 本实施例中，所述锅体2的电机连接件21为方轴，所述电机1输出轴为与电机连接
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件21的方轴对应的方孔，所述方轴具有铁磁性，所述方孔为铁质材料。

[0031] 下面结合附图介绍图1所示实施例的工作原理。

[0032] 该实施例与自动烹饪机器人6相连接，自动烹饪机器人6可以对该实施例进行两种

操作，分别是加热操作和搅拌操作。

[0033] 加热操作的原理为，通过对加热电阻丝加热，而后驱动传热风扇5旋转，使得电阻

丝产生的热量由上向下传输到锅体2内的食材中，由于锅体2与锅盖4设有保温材料，因此实

现了对食材的加热，加热过程中，温度传感器实时监测锅体2内部的温度，当温度达到目标

温度后，减小加热量，一方面，保证了锅体2的安全，另一方面，使锅体2内部食材保温。

[0034] 搅拌操作的原理为，通过驱动电机1旋转，使得锅体2随着电机1一同旋转，而搅拌

器3通过基座连接件32与烹饪机器人连接不动，因此随着电机1的旋转，锅体2与搅拌器3产

生了相对运动，因而完成了搅拌操作。

[0035] 由于锅体2轴线与重力方向有夹角a，因此在搅拌操作中，锅体2的旋转运动以及重

力的共同作用下，食材会得到充分的搅拌。

[0036] 在用户对锅体2清洁时，由于锅体2仅通过易拆卸的连接方式与基座相连，所以用

户可直接将锅体2整体相对于自动烹饪机器人6取出进行清洁。

[0037] 本发明装置采用锅体、电机和搅拌器等综合实现了烹饪时对食材的加热和搅拌等

操作。该装置通过驱动外部锅体旋转，并巧妙结合重力的作用，实现了对石食材的充分搅拌

操作；该装置整体结构紧凑，整合了加热和搅拌的功能，可靠性高，具有一定的应用前景。
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图3

图4
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图5
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