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本发明家用扫地清洁机器人行走性多参数

检测的装置属于对家用扫地清洁机器人在有多

种障碍物条件下的行走性能参数检测的装置。包

括顶板、底板和两块侧板；底板的两个底板挂钩

分别插入到两块侧板顶面的凹陷内，底板的两个

螺杆柱分别插入到两块侧板的通孔内；两块侧板

的连接环用卡接件分别与顶板的卡槽连接成侧

板相对能滑动的滑动式卡接结构。优点：这四块

顶板组成各种形状的框，是用于检测家用扫地清

洁机器人在这些检测框内的行走效果。改变框的

大小和形状可作为检测家用扫地清洁机器人的

不同参数。长短能伸缩拉杆有稳定检测框的作

用，又作设置障碍物的作用。是一个装置能检测

家用扫地清洁机器人多种走性质量参数的多用

途装置。
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1.家用扫地清洁机器人行走性多参数检测的装置，包括相互活动连接的四块板，即一

块顶板(1)、一块底板(2)和两块结构相同的侧板(3)，其特征在于：

顶板(1)的结构：顶板(1)的顶面设有卡槽(4)；

底板(2)的结构：底板(2)的底板底边(5)中间位置设有供家用扫地清洁机器人进出的

凹框门(6)，该凹框门(6)面侧的底板底边(5)设有条形槽(7)；底板(2)的顶面相对两尖端位

置分别设有底板挂钩(10)，底板(2)的两端侧面设有螺杆柱(11)；

侧板(3)的结构：侧板(3)的顶面设有多个凹陷(8)，每个凹陷(8)下面的侧板(3)侧面设

有侧面通孔(9)；一个凹陷(8)和一个侧面通孔(9)组成一块侧板(3)的与底板(2)的连接装

置；侧板(3)顶面的有一尖端位置设有连接环(12)；

一块顶板(1)、一块底板(2)和两块侧板(3)的连接结构：底板(2)的两个底板挂钩(10)

分别插入到两块侧板(3)顶面的凹陷(8)内成为能转动的相插式转动连接，底板(2)的两个

螺杆柱(11)分别插入到两块侧板(3)的通孔(9)内，通孔(9)大于螺杆柱(11)，通孔(9)与螺

杆柱(11)成为能活动的相插式活动连接；在侧板(3)的外则，螺杆柱(11)上设有螺帽将一块

顶板(1)和两块侧板(3)连接成不能倾倒的结构；两块侧板(3)的连接环(12)用卡接件(13)

分别与顶板(1)的卡槽(4)连接成侧板(3)相对能滑动的滑动式卡接结构；一块顶板(1)、一

块底板(2)和两块侧板(3)的连接结构是由四块板组成的形状能改变的能变形连接结构。

2.根据权利要求1所述的家用扫地清洁机器人行走性多参数检测的装置，其特征在于：

还包括一根长短能伸缩拉杆(14)，该长短能伸缩拉杆(14)的两端分别设有拉杆挂钩(15)，

该长短能伸缩拉杆(14)的两个拉杆挂钩(15)分别插入在顶板(1)与底板(2)之间两块侧板

(3)的凹陷(8)内；还包括一块或多块障碍物(16)，该障碍物(16)上面设有障碍物挂钩(17)，

该障碍物挂钩(17)挂接在长短能伸缩拉杆(14)上。

3.根据权利要求1所述的家用扫地清洁机器人行走性多参数检测的装置，其特征在于：

还包括一块“L”形板(18)，“L”形板(18)的下端卡入在底板底边(5)的一个条形槽(7)内，“L”

形板(18)的上边用挂钩挂在底板(2)的上边。

4.根据权利要求1所述的家用扫地清洁机器人行走性多参数检测的装置，其特征在于：

还包括一块方板(19)，方板(19)的下端卡入在底板底边(5)的一个条形槽(7)内，方板(19)

的上边用挂钩挂在底板(2)的上边。
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家用扫地清洁机器人行走性多参数检测的装置

技术领域

[0001] 本发明属于检测家用扫地清洁机器人质量的装置，特别是对家用扫地清洁机器人

在有多种障碍物条件下的行走性能参数检测的装置。

背景技术

[0002] 现在，对家用扫地清洁机器人在有多种障碍物条件下的行走性能没有检测规定，

也没有对家用扫地清洁机器人在有多种障碍物条件下的行走性能进行检测的装置。

发明内容

[0003] 本发明提供一种对家用扫地清洁机器人在有多种障碍物条件下的行走性能进行

检测的装置。

[0004] 本发明的结构：

[0005] 家用扫地清洁机器人行走性多参数检测的装置，包括相互活动连接的四块板，即

一块顶板1、一块底板2和两块结构相同的侧板3，其特征在于：

[0006] 顶板1的结构：顶板1的顶面设有卡槽4；

[0007] 底板2的结构：底板2的底板底边5中间位置设有供家用扫地清洁机器人进出的凹

框门6，该凹框门6面侧的底板底边5设有条形槽7；底板2的顶面相对两尖端位置分别设有底

板挂钩10，底板2的两端侧面设有螺杆柱11；

[0008] 侧板3的结构：侧板3的顶面设有多个凹陷8，每个凹陷8下面的侧板3侧面设有侧面

通孔9；一个凹陷8和一个侧面通孔9组成一块侧板3的与底板2的连接装置；侧板3顶面的有

一尖端位置设有连接环12；

[0009] 一块顶板1、一块底板2和两块侧板3的连接结构：底板2的两个底板挂钩10分别插

入到两块侧板3顶面的凹陷8内成为能转动的相插式转动连接，底板2的两个螺杆柱11分别

插入到两块侧板3的通孔9内，通孔9大于螺杆柱11，通孔9与螺杆柱11成为能活动的相插式

活动连接；在侧板3的外则，螺杆柱11上设有螺帽将一块顶板1和两块侧板3连接成不能倾倒

的结构；两块侧板3的连接环12用卡接件13分别与顶板1的卡槽4连接成侧板3相对能滑动的

滑动式卡接结构；一块顶板1、一块底板2和两块侧板3的连接结构是由四块板组成的形状能

改变的能变形连接结构。

[0010] 凹框门6用于检测家用扫地清洁机器人能自动寻找最小空洞的行走线路。

[0011] 当底板2的两个底板挂钩10分别插入到两块侧板3顶面不同的凹陷8内，并且当两

块侧板3顶面的连接环12分别滑动在顶板1的卡槽4不同位置时，这一块顶板1、一块底板2和

两块侧板3组成的可改变成多种尺寸、多种形状的框，如等腰三角形、不等腰三角形、正方

形、矩形、梯形和任意四边形，是用于检测家用扫地清洁机器人在这些大小框内的行走效

果。这些形状和尺寸的配合所构成的装置形状，是作为检测家用扫地清洁机器人在当中进

行行走性能效果参数的工具。也就是对家用扫地清洁机器人行走性能效果参数可用上述多

种尺寸、多种形状的框来检测走性能效果参数。
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[0012] 第一优选还包括一根长短能伸缩拉杆14，该长短能伸缩拉杆14的两端分别设有拉

杆挂钩15，该长短能伸缩拉杆14的两个拉杆挂钩15分别插入在顶板1与底板2之间两块侧板

3的凹陷8内；还包括一块或多块障碍物16，该障碍物16上面设有障碍物挂钩17，该障碍物挂

钩17挂接在长短能伸缩拉杆14上。

[0013] 在检测框内，不同障碍物对家用扫地清洁机器人行走性能的变化，可设多种参数，

即用改变障碍物16形状、大小、位置对家用扫地清洁机器人行走性能的影响设定不同的质

量参数。

[0014] 第二优选还包括一块“L”形板18，“L”形板18的下端卡入在底板底边5的一个条形

槽7内，“L”形板18的上边用挂钩挂在底板2的上边。

[0015] 使“L”形板18在条形槽7内能滑动，“L”形板18的上面板20能档住凹框门6的上面，

降低凹框门6的上面空间高度，作为测试家用扫地清洁机器人进入凹框门6最小高度参数之

用。

[0016] 第三优选还包括一块方板19，方板19的下端卡入在底板底边5的一个条形槽7内，

方板19的上边用挂钩挂在底板2的上边。

[0017] 使方板19在条形槽7内能滑动，方板19能档住凹框门6的一个侧面，减少凹框门6的

宽度，作为测试家用扫地清洁机器人进入凹框门6最少宽度参数之用。

[0018] 本发明的优点：这四块顶板组成各种形状的框，是用于检测家用扫地清洁机器人

在这些检测框内的行走效果。改变框的大小和形状可作为检测家用扫地清洁机器人的不同

参数。长短能伸缩拉杆有稳定检测框的作用，又作设置障碍物的作用。是一个装置能检测家

用扫地清洁机器人多种走性质量参数的多用途装置。

附图说明

[0019] 图1是本发明的结构示意图；

[0020] 图中1是底板、2是顶板、3是侧板、4是卡槽、5是底板底边、6是凹框门、7是条形槽、8

是凹陷、9是侧面通孔、10是底板挂钩、11是螺杆柱、12是连接环、13是卡接件、14是长短能伸

缩拉杆、15是拉杆挂钩、16是障碍物、17是障碍物挂钩、18是“L”形板、19是方板。

具体实施方式

[0021] 实施例1、家用扫地清洁机器人行走性多参数检测的装置

[0022] 如图1，家用扫地清洁机器人行走性多参数检测的装置，包括相互活动连接的四块

板，即一块顶板1、一块底板2和两块结构相同的侧板3，

[0023] 顶板1的结构：顶板1的顶面设有卡槽4；

[0024] 底板2的结构：底板2的底板底边5中间位置设有供家用扫地清洁机器人进出的凹

框门6，该凹框门6面侧的底板底边5设有条形槽7；底板2的顶面相对两尖端位置分别设有底

板挂钩10，底板2的两端侧面设有螺杆柱11；

[0025] 侧板3的结构：侧板3的顶面设有多个凹陷8，每个凹陷8下面的侧板3侧面设有侧面

通孔9；一个凹陷8和一个侧面通孔9组成一块侧板3的与底板2的连接装置；侧板3顶面的有

一尖端位置设有连接环12；

[0026] 一块顶板1、一块底板2和两块侧板3的连接结构：底板2的两个底板挂钩10分别插
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入到两块侧板3顶面的凹陷8内成为能转动的相插式转动连接，底板2的两个螺杆柱11分别

插入到两块侧板3的通孔9内，通孔9大于螺杆柱11，通孔9与螺杆柱11成为能活动的相插式

活动连接；在侧板3的外则，螺杆柱11上设有螺帽将一块顶板1和两块侧板3连接成不能倾倒

的结构；两块侧板3的连接环12用卡接件13分别与顶板1的卡槽4连接成侧板3相对能滑动的

滑动式卡接结构；一块顶板1、一块底板2和两块侧板3的连接结构是由四块板组成的形状能

改变的能变形连接结构。

[0027] 还包括一根长短能伸缩拉杆14，该长短能伸缩拉杆14的两端分别设有拉杆挂钩

15，该长短能伸缩拉杆14的两个拉杆挂钩15分别插入在顶板1与底板2之间两块侧板3的凹

陷8内；还包括一块或多块障碍物16，该障碍物16上面设有障碍物挂钩17，该障碍物挂钩17

挂接在长短能伸缩拉杆14上。障碍物16是多根软塑料条的并排连接物体。长短能伸缩拉杆

14是一根小直径杆套在大直径杆的大小两杆内外相套的结构。

[0028] 还包括一块“L”形板18，“L”形板18的下端卡入在底板底边5的一个条形槽7内，“L”

形板18的上边用挂钩挂在底板2的上边。

[0029] 还包括一块方板19，方板19的下端卡入在底板底边5的一个条形槽7内，方板19的

上边用挂钩挂在底板2的上边。
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图1
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