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摘要

随着社会的发展，楼房越来越高，现代化大楼越来越多采用玻璃幕墙，对于高层住宅

人们要完成玻璃外部清洁工作也迫在眉睫。传统的清洁方式效率很低，而且危险系数也很

高。本课题为了满足社会的实际需求，设计出了攀爬清洁机器人，不仅降低了人工的劳动

强度，也提高了工作的效率。市场上户外攀爬清洁机器人的技术还处于初级阶段，在使用

的过程中也出现了很多问题。本次设计研究通过户外攀爬清洁机器人的工作原理及过程，

解决了清洁机器人中攀爬难于清洁这一问题，通过周密的计划和设计，反复的论证方案，

设计出一种最合理、最符合实际应用的方案。攀爬清洁机器人在玻璃上的行走、转向及其

自动规避的功能、清洁的功能等几个主要的功能阐述了机器人的功能及其应用。攀爬清洁

机器人的工作原理是基于 STM32单片机，利用轮式的左右轮的控制模式来实现轮部的控制

工作，使轮部电机按其规划的速度运动，当机器人遇到障碍物时，传感器将采集到的信息

和数据传输到显示屏，单片机读取显示模块的无线电信号，控制越障臂进行规避和移动。

配合由单片机读取的无线电信号控制清洁装置进行清洁任务。
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第 1章 绪论

1.1课题研究背景

随着社会一直在向前发展，城市里越来越多的高楼大厦采用玻璃幕墙，与此同时，都

市的环境状况也每况愈下，清洁问题也成为了让人头疼的首要问题，因此完成清洗大楼玻

璃壁面的工作也越发迫在眉睫。工人们大都依赖传统模式下的升降机平台对大楼逐层进行

清洗，效率较低，且工作环境格外恶劣，尤其遇上恶劣天气，危险指数也将大大增长。本

课题在符合社会现状的基础上，满足社会的实际需求，采用爬壁机器人对楼层外壁以及玻

璃进行清洗，减轻工人劳动负担的同时，也提高工作效率和安全指数。

1.2 课题研究意义

户外攀爬清洁机器人是具有清洁高层建筑玻璃功能的壁面移动机器人，它的应用可以

给人们带来便利，而且在成本方面也会降低。还有，人们在高层进行清洁作业时，安全问

题也是最重要的因素，机器比人工清洁的更快，同时这款机器人的广泛应用也将对清洁业

的发展起推动作用，增加了社会的经济效益。综上，户外攀爬清洁机器人的设计与研究有

良好的应用前景。

1.3 国内外研究现状及发展趋势

户外攀爬清洁机器人又叫做壁面移动机器人，它能够在墙壁上自由移动并且能够完成

清洁任务的自动化机器人。机器人最基本的功能是吸附到墙壁上并且可以自由的移动。而

常见的吸附方式有两种:真空吸附和永磁吸附。真空吸附:机器人利用底部的吸盘产生负压，

而对其壁面或者玻璃进行吸附，任何环境都可以吸附；永磁吸附对环境的要求比较高，必

须在有磁性的环境下使用。永磁吸附又可以分成两种：永磁体、电磁体，大多只能吸附在

导磁性壁面上。本次设计的户外攀爬清洁机器人的功能主要是：对建筑物外壁进行清洁。

近年来，机器人的发展迅速，在各个领域中被广泛应用，机器人是一种自动机械装置，且

擅长高空极限作业，愈发成为研究的重点。户外攀爬清洁机器人适用于很多方面[1]。

自 20世纪 90年代以来，我国也开展了相关的研究，对壁面或者玻璃的清洁。而常见

的吸附方式有真空吸附和磁吸附，二两种方式各有各的优缺点。在真空吸附中，它不会受

到环境的影响，但是当遇到凹凸不平的壁面时，也会对吸盘的吸附有一些影响。而磁吸附，
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