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(54)发明名称

用于对建筑物的外墙壁进行喷施涂漆的系

统

(57)摘要

本解决方案的喷施涂漆系统用于为建筑物

的外墙壁涂漆，且采用安装在由滑轮系统吊起的

小型吊舱上的轻型六轴机械臂，所述滑轮系统具

有位于小型吊舱内的控制马达，同时在屋顶端处

位于滑轮系统上的另一组马达驱动小型吊舱在

建筑物的屋顶上的一组双轨条上横向横移。使用

通过线性致动器安装在小型吊舱上的四个真空

吸盘来将小型吊舱固定到墙壁。每一线性致动器

具有三个超声波距离传感器，以测量并管理小型

吊舱与待涂漆墙壁之间的距离。一旦吊舱处于适

当位置，机械臂便将被启动以开始涂漆过程。
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1.一种用于对建筑物的外墙壁进行喷施涂漆的喷施涂漆系统，其特征在于，所述系统

包括：

吊舱，悬挂在马达驱动式滑轮系统上，其中所述马达驱动式滑轮系统包括平行地配置

于所述建筑物的屋顶上的水平平面的一组双轨条及位于所述滑轮系统的屋顶端的一组马

达，其中悬挂的所述吊舱配置于平行于所述建筑物的外墙的垂直平面，从而当所述一组马

达沿着所述建筑物的所述屋顶上的所述水平平面中的所述一组双轨条驱动所述滑轮系统

时，所述吊舱在所述垂直平面以操作方式横移，从而沿着所述双轨条的线性距离实施涂漆

过程，其中所述吊舱包括所述滑轮系统的控制马达，所述控制马达平行于所述建筑物的待

涂漆的所述外墙而吊起及降低所述吊舱,其中所述控制马达位于所述吊舱内；

六轴机械臂，在其末端执行器上耦合有三维照相机及喷嘴，所述六轴机械臂被安放在

所述吊舱上以对所述外墙壁实施喷施涂漆；

其中安装在所述机械臂上的所述三维照相机以操作方式扫描待涂漆墙壁区域；以及

软件程序，适以从所述三维照相机接收所扫描结果并为所述机械臂计算喷施涂漆运动

的轨迹路径。

2.根据权利要求1所述的系统，进一步包括用于平衡所述马达驱动式滑轮系统的配重。

3.根据权利要求1所述的系统，进一步包括覆盖在所述喷嘴上的收集罩，以在喷施涂漆

过程期间收集任何漆料碎屑及漆料散落物。

4.根据权利要求1所述的系统，其中所述吊舱进一步包括一对立面保护轮，所述一对立

面保护轮适以缓冲所述吊舱对待涂漆墙壁的立面所形成的冲击。

5.根据权利要求1所述的系统，进一步包括工业个人计算机，所述工业个人计算机适以

控制所述马达驱动式滑轮系统吊起及降低所述吊舱以对所述六轴机械臂的垂直位置进行

定位。

6.根据权利要求5所述的系统，进一步包括：

四个真空吸盘，分别安装在线性致动器上，以在所述机械臂停止以进行所述涂漆过程

时将所述吊舱固定到所述墙壁；所述吸盘由位于所述吊舱内的所述工业个人计算机控制。

7.根据权利要求5所述的系统，其中所述工业个人计算机适以控制位于所述建筑物的

屋顶上的控制器监测漆料容器内的漆料液位，以确保漆料可用性得以维持。

8.根据权利要求1所述的系统，进一步包括：

三个超声波距离传感器，在所述吊舱上安装在线性致动器上以测量所述吊舱与待涂漆

墙壁之间的距离；其中所测量的所述距离被反馈以控制所述吊舱与所述待涂漆墙壁之间的

所述距离。

权　利　要　求　书 1/1 页

2

CN 108472673 B

2



用于对建筑物的外墙壁进行喷施涂漆的系统

技术领域

[0001] 本发明涉及一种用于喷施涂漆的系统及方法，且具体来说，涉及一种用于利用轻

型六轴机械臂来对建筑物的外墙壁进行喷施涂漆的系统及方法，所述轻型六轴机械臂在其

末端执行器上耦合有三维(3D)照相机及喷嘴且被安装在小型吊舱上，其中所述小型吊舱由

沿着位于建筑物的屋顶上的一组双轨条横移的马达驱动式滑轮系统吊起。

背景技术

[0002] 对高楼建筑物的外墙壁涂漆可能危险。吊舱通常用于从建筑物的顶端使工人升起

以实行涂漆任务。操作上，吊舱将漆桶及滚筒刷与工人一起承载并将其升起至建筑物高度

以实行涂漆工作。这种方法是劳动密集型，且工人于高楼建筑物工作时曝露于风险。

[0003] 中国实用新型专利CN200978517U公开一种吊舱具有机械手臂，适于实行墙涂漆及

清洁任务。此系统需要操作者经由视觉监视器手动地监控涂漆工作并在遥控位置手动地控

制所述任务。其需要技术及经训练的操作者来实行涂漆及清洁任误。每一个吊舱可仅由至

少一个所述经训练的操作者来控制。

发明内容

[0004] 本发明提供一种轻型六轴机械臂，所述轻型六轴机械臂在其末端执行器上耦合有

三维照相机及喷嘴、被安放在小型吊舱上以对建筑物的外墙壁实施喷施涂漆。

[0005] 使用位于小型吊舱内的工业个人计算机(personal  computer，PC)来控制马达驱

动式滑轮系统吊起及降低小型吊舱，以将机械臂(安放在小型吊舱上)的垂直位置定位成适

于实施涂漆过程。

[0006] 平行于建筑物的待涂漆外墙壁而吊起及降低小型吊舱的滑轮系统的控制马达位

于小型吊舱内。

[0007] 小型吊舱悬挂在马达驱动式滑轮系统上，所述马达驱动式滑轮系统沿着一对轨条

横移，从而引导小型吊舱/机械臂沿着线性距离(x轴)行进以实施涂漆过程。

[0008] 当机械臂‘停止’以进行涂漆过程时，使用分别安装在每一线性致动器上的四个真

空吸盘将小型吊舱固定到墙壁；吸盘由位于小型吊舱内的工业个人计算机(PC)控制。

[0009] 在小型吊舱上使用安装在每一线性致动器上的三个超声波距离传感器来测量并

管理小型吊舱与待涂漆墙壁之间的距离；所测量的距离接着将被反馈到工业个人计算机

(位于吊起小型吊舱的滑轮系统上的个人计算机)，所述工业个人计算机控制小型吊舱与待

涂漆墙壁之间的距离；小型吊舱上的四个真空吸盘接着将被启动以将小型吊舱固定到墙

壁。

[0010] 一旦小型吊舱被‘固定’到墙壁，安装在机械臂上的三维照相机便将被启动以扫描

待涂漆墙壁区域；软件程序将计算漆料喷施运动的轨迹路径以供机械臂实施漆料喷施动

作。

[0011] 在漆料喷施过程期间使用覆盖在漆料喷嘴上的收集罩来收集任何漆料碎屑及漆
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料散落物。

[0012] 在小型吊舱上使用一对立面保护轮(6)来缓冲小型吊舱对待涂漆墙壁的立面所形

成的任何冲击。

[0013] 使用工业个人计算机(PC)来控制位于屋顶上的控制器监测漆料容器内的漆料液

位，以确保漆料可用性得以维持。

[0014] 使用水配重来平衡马达驱动式滑轮系统。

附图说明

[0015] 图1示出根据本发明实施例的系统。

[0016] 符号的说明

[0017] (1)：漆料喷嘴

[0018] (2)：轻型六轴机械臂

[0019] (4)：机载控制器

[0020] (5)：工业个人计算机

[0021] (6)：立面保护轮

[0022] (7)：真空吸盘

[0023] (9)：控制马达

[0024] (10)：小型吊舱

[0025] (11)：马达/滑轮系统

[0026] (12)：水配重

具体实施方式

[0027] 图1示出根据本发明实施例的小型吊舱。采用轻型六轴机械臂2来利用漆料喷嘴1

为建筑物的外墙壁涂漆，漆料喷嘴1安装在机械臂的末端执行器上以将漆料喷施到墙壁上。

机械臂安装在小型吊舱10上且由具有位于小型吊舱内的控制马达9的滑轮系统吊起，同时

在屋顶端处位于滑轮系统11上的另一组马达驱动小型吊舱在建筑物的屋顶上的一组双轨

条上横向横移。滑轮系统平行于建筑物的待涂漆外墙壁而提升及降低小型吊舱，从而逐列

地自上而下以垂直方式对墙壁进行喷施涂漆。

[0028] 1.轻型六轴机械臂2

[0029] 六轴机械臂将为轻型的，且在其末端执行器上耦合有三维照相机及喷嘴(无空气

漆料喷施器)。安装在机械臂上的三维照相机扫描待涂漆墙壁区域(大约1.2m×1 .2m)；接

着，软件程序将计算漆料喷施运动的轨迹以供机械臂实施漆料喷施动作。

[0030] 机械臂由安装在小型吊舱内的工业个人计算机(PC)5控制(通过RS422缆线，传输

控制协议/互联网协议(TCP/IP))。

[0031] 2.小型吊舱10的采用

[0032] 使用经过专门设计的小型吊舱(由马达驱动式滑轮系统吊起，其中滑轮系统的控

制马达位于小型吊舱内)来安放/容纳机械臂以对建筑物的外墙壁实施涂漆。当小型吊舱/

机械臂‘停止’以进行涂漆过程时，安装在小型吊舱上的四个真空吸盘7有助于将小型吊舱

固定到墙壁。为进一步固定小型吊舱‑防止发生摇摆运动‑使用附接到小型吊舱的拖绳将小
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型吊舱固定到地面。

[0033] 安装在小型吊舱上的机载控制器4管理并控制小型吊舱与待涂漆墙壁之间的距

离。所测量的距离从机载控制器被馈送到工业个人计算机(位于小型吊舱内的个人计算

机)，所述工业个人计算机接着启动机械臂以开始涂漆过程。

[0034] 3.具有位于小型吊舱内的控制马达的马达驱动式滑轮系统、以及用于屋顶控制器

的个人计算机

[0035] 平行于建筑物的待涂漆外墙壁而吊起及降低小型吊舱的滑轮系统的控制马达9位

于小型吊舱内。位于小型吊舱内的工业个人计算机(PC)控制此控制马达，从而在垂直高度

位置(y轴)上吊起及降低小型吊舱以将机械臂(安放在小型吊舱上)的位置定位成适于实施

涂漆过程。工业个人计算机还控制另一马达11，马达11驱动小型吊舱沿着线性距离(x轴)行

进，从而沿着位于建筑物的屋顶上的一组双轨条而横移。

[0036] 在双轨条上使用水配重12来平衡滑轮系统。

[0037] 4.对从喷嘴喷施的漆料的控制(对漆料容器液位的监测)及排出

[0038] 将利用无空气漆料喷施器来将漆料喷施到墙壁上，所述无空气漆料喷施器安装在

机械臂的末端执行器上。在漆料喷施过程期间使用覆盖在漆料喷嘴上的收集罩来收集任何

漆料碎屑及漆料散落物。使用工业个人计算机(PC)来监测漆料容器内的漆料液位，以确保

漆料可用性得以维持。

[0039] 5.建筑物立面涂漆序列

[0040] 涂漆序列将从建筑物的左侧开始且随着马达驱动式滑轮系统自身在朝右方向上

横移而朝右移动。在墙壁上进行喷施涂漆将是逐列地自上而下以垂直方式进行；一旦每一

列被涂漆，马达驱动式滑轮系统便将向右横移且另一次‘停止’以对下一列进行漆料。

[0041] 6.地面控制器

[0042] 通过RS422或RS485(长距离串行通信)，工业个人计算机也由远程电子控制器控

制，以使得能够在地平面处控制马达驱动式滑轮系统。
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图1
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