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一种机器人喷漆装置

(57)摘要

本实用新型提供一种机器人喷漆装置，包括

AGV小车、设置在AGV小车上的多轴伸缩臂以及设

置在多轴伸缩臂上的机器人喷漆机构，所述多轴

伸缩臂可折叠伸缩带动机器人喷漆机构进行喷

漆作业，所述机器人喷漆机构包括机械臂、喷头

以及废漆雾收集机构，所述喷头设置在机械臂

上，所述机械臂设置在废漆雾收集机构内，用于

带动喷头进行喷漆作业，所述废漆雾收集机构设

置在多轴伸缩臂上，用于收集喷头喷漆产生的废

漆雾。本实用新型通过多轴伸缩臂和AGV小车，能

够对机器人喷漆机构多个轴向进行调节，使其在

喷漆效率更高，而机器人喷漆机构中的废漆雾收

集机构则能够对喷漆作业产生的有害气体进行

收集，避免有害气体外溢从而影响环保和工人的

健康。
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1.一种机器人喷漆装置，其特征在于，包括AGV小车、设置在AGV小车上的多轴伸缩臂以

及设置在多轴伸缩臂上的机器人喷漆机构，所述多轴伸缩臂可折叠伸缩带动机器人喷漆机

构进行喷漆作业，所述机器人喷漆机构包括机械臂、喷头以及废漆雾收集机构，所述喷头设

置在机械臂上，所述机械臂设置在废漆雾收集机构内，用于带动喷头进行喷漆作业，所述废

漆雾收集机构设置在多轴伸缩臂上，用于收集喷头喷漆产生的废漆雾。

2.根据权利要求1所述的机器人喷漆装置，其特征在于，所述废漆雾收集机构包括集气

罩、封圈、进气口、收集口以及过滤层，所述集气罩设置在多轴伸缩臂上且一端开口，所述封

圈设置在集气罩的开口端上，所述进气口设置在封圈上，用于防止集气罩内部形成真空，所

述收集口设置在集气罩的底部，可用于连接收集废漆雾的管道，所述过滤层设置在收集口

上，用于过滤喷涂产生的废漆。

3.根据权利要求2所述的机器人喷漆装置，其特征在于，所述过滤层为无硅纤维网层。

4.根据权利要求2所述的机器人喷漆装置，其特征在于，所述集气罩的上下两端或左右

两侧上还设置有用于感应集气罩与喷漆立面之间距离的传感器。

5.根据权利要求4所述的机器人喷漆装置，其特征在于，所述传感器的感应范围为5‑

20mm。
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一种机器人喷漆装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及喷漆技术领域，具体涉及一种机器人喷漆装置。

背景技术

[0002] 针对船舶、大型储油罐的表面的喷砂除锈、喷漆等作业，目前普遍采用的人工站在

高空作业车上进行手工打磨、手工喷砂、手工喷漆，该种作业方式主要有一下弊端：

[0003] 效率低下：由于需要频繁移动高空作业车，而高空作业车在移动时是禁止进行喷

砂、喷漆作业的，因此大量的高空作业车移位会需要大量的辅助时间，一重影响工作效率；

[0004] 人工成本高：由于人工作业，无法单人作业，需要配置几个人协同作业，需要安排

人做砂粒搬运、供给及油漆调配、搬运、供给等工作，人工成本很高；

[0005] 安全风险大：由于是高空作业，且喷砂工作是重体力的艰难工作，工人在高空作业

车的工作篮里面高空作业时，安全风险很大，极易发生坠亡事故；

[0006] 损害环境：传统人工高空作业施工方式，无法配套环保设备，喷砂时产生大量的粉

尘和废砂，喷漆时会产生大量的有机废气和过喷漆雾，污染严重，对环境伤害巨大；

[0007] 损害工人身体健康：传统人工高空作业施工方式，由于无法配套环保设备，喷砂时

产生大量的粉尘导致工人易患矽肺病，喷漆时产生大量的有机废气能直接伤害工人的神经

系统和心血管系统，严重损害工人身体健康。

实用新型内容

[0008] 本实用新型提供一种机器人喷漆装置，能够对大型的工件表面进行自动化喷漆，

还能防止喷漆产生的废漆雾影响到环境和工人，提高了环保度和安全性。

[0009] 为实现上述目的，本实用新型采用如下技术方案：

[0010] 一种机器人喷漆装置，包括AGV小车、设置在AGV小车上的多轴伸缩臂以及设置在

多轴伸缩臂上的机器人喷漆机构，所述多轴伸缩臂可折叠伸缩带动机器人喷漆机构进行喷

漆作业，所述机器人喷漆机构包括机械臂、喷头以及废漆雾收集机构，所述喷头设置在机械

臂上，所述机械臂设置在废漆雾收集机构内，用于带动喷头进行喷漆作业，所述废漆雾收集

机构设置在多轴伸缩臂上，用于收集喷头喷漆产生的废漆雾。

[0011] 作为优选，所述废漆雾收集机构包括集气罩、封圈、进气口、收集口以及过滤层，所

述集气罩设置在多轴伸缩臂上且一端开口，所述封圈设置在集气罩的开口端上，所述进气

口设置在封圈上，用于防止集气罩内部形成真空，所述收集口设置在集气罩的底部，可用于

连接收集废漆雾的管道，所述过滤层设置在收集口上，用于过滤喷涂产生的废漆。

[0012] 作为优选，所述过滤层为无硅纤维网层。

[0013] 作为优选，所述集气罩的上下两端或左右两侧上还设置有用于用于感应集气罩与

喷漆立面之间距离的传感器。

[0014] 作为优选，所述传感器的感应范围为5‑20mm。

[0015] 与现有技术相比较，本实用新型的有益效果是通过多轴伸缩臂和AGV小车，能够对
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机器人喷漆机构多个轴向进行调节，使其在喷漆效率更高，而机器人喷漆机构中的废漆雾

收集机构则能够对喷漆作业产生的有害气体进行收集，避免有害气体外溢从而影响环保和

工人的健康。

附图说明

[0016] 图1为本实用新型的整体结构示意图；

[0017] 图2为本实用新型的废漆雾收集机构结构示意图；

[0018] 图3为本实用新型的A局部放大结构示意图。

具体实施方式

[0019] 下面将结合本实用新型实施例中的附图，对本实用新型实施例中的技术方案进行

清楚、完整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本实用新型一部分实施例，而不是全部的

实施例。

[0020] 需要说明的是，当部件/零件被称为“设置在”另一个部件/零件上，它可以直接设

置在另一个部件/零件上或者也可以存在居中的部件/零件。当部件/零件被称为“连接/联

接”至另一个部件/零件，它可以是直接连接/联接至另一个部件/零件或者可能同时存在居

中部件/零件。本文所使用的术语“连接/联接”可以包括电气和/或机械物理连接/联接。本

文所使用的术语“包括/包含”指特征、步骤或部件/零件的存在，但并不排除一个或更多个

其它特征、步骤或部件/零件的存在或添加。本文所使用的术语“和/或”包括一个或多个相

关所列项目的任意的和所有的组合。

[0021] 除非另有定义，本文所使用的所有的技术和科学术语与属于本申请的技术领域的

技术人员通常理解的含义相同。本文中所使用的术语只是为了描述具体实施例的目的，而

并不是旨在限制本申请。

[0022] 请参阅图1至图3所示，一种机器人喷漆装置，包括AGV小车1、设置在AGV小车1上的

多轴伸缩臂2以及设置在多轴伸缩臂2上的机器人喷漆机构3，所述多轴伸缩臂2可折叠伸缩

带动机器人喷漆机构3进行喷漆作业，所述机器人喷漆机构3包括机械臂31、喷头32以及废

漆雾收集机构33，所述喷头32设置在机械臂31上，所述机械臂31设置在废漆雾收集机构33

内，用于带动喷头32进行喷漆作业，所述废漆雾收集机构33设置在多轴伸缩臂2上，用于收

集喷头32喷漆产生的废漆雾。在工作的时候，AGV小车1作为行走的驱动源，能够自动化到达

指定的位置，多轴伸缩臂2是通过液压结构或者伺服电机进行伸缩折叠的动作，实现能够带

动机器人喷漆机构3在大型的工件面上进行喷涂，喷头32可以是可装载油漆的也可以是通

过一些管道与油漆泵和油漆桶连接，从而能够实现喷漆作业，废漆雾收集机构33则在喷头

32进行喷漆作业，防止废漆雾外溢或直接将废漆雾吸附到一些废漆雾处理结构上进行处

理。

[0023] 废漆雾收集机构33包括集气罩331、封圈332、进气口333、收集口334以及过滤层

335，所述集气罩331设置在多轴伸缩臂2上且一端开口，所述封圈332设置在集气罩331的开

口端上，所述进气口333设置在封圈332上，用于防止集气罩331内部形成真空，所述收集口

334设置在集气罩331的底部，可用于连接收集废漆雾的管道，所述过滤层334设置在收集口

334上，过滤层335为无硅纤维网层，用于过滤喷涂产生的废漆。集气罩331的上下两端或左
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右两侧上还设置有用于用于感应集气罩331与喷漆立面之间距离的传感器336。传感器336

的感应范围为5‑20mm，，优选为10mm。

[0024] 在具体使用的时候，集气罩331通过传感器336感应得到的信息控制好与喷涂立面

的距离，防止全封闭或距离间隙过大，从而影响废漆雾的收集，进气口333可以保证集气罩

331内不会形成真空，集气罩331收集的废漆雾经过过滤层335进行过滤掉废漆，而后收集口

334可以连接一些收集管，将废漆雾收集输送到废漆雾的处理装置内进行无害化处理以及

排放。

[0025] 本实用新型通过多轴伸缩臂2和AGV小车1，能够对机器人喷漆机构3多个轴向进行

调节，使其在喷漆效率更高，而机器人喷漆机构3中的废漆雾收集机构33则能够对喷漆作业

产生的有害气体进行收集，避免有害气体外溢从而影响环保和工人的健康。

[0026] 以上所述，仅为本实用新型较佳的具体实施方式，但本实用新型的保护范围并不

局限于此，任何熟悉本技术领域的技术人员在本实用新型揭露的技术范围内，根据本实用

新型的技术方案及其实用新型构思加以等同替换或改变，都应涵盖在本实用新型的保护范

围之内。
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图1
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图2

图3
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