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1. 项目背景

传统的水上清污，主要依靠人工打捞。不仅

难度大、效率低、效果差，而且对打捞人员也存

在着较高风险。如何实现更高效的水面漂浮物清

理，成为了亟待解决的问题。

3. 建模设计

2. 项目方案与产品定位

电机和曲柄摇杆结构驱动鱼尾摆动前进，舵

机控制转向装置实现清理器的转动，垃圾收集装

置依靠水流的作用收集水面漂浮物，同时附加双

摇杆机构组成的垃圾倾倒装置，当垃圾装满时能

够进行倾倒。

本自动水体清理器的创新点为：

• 高效鱼尾摆动机构：设计独特的鱼尾仿生机

构，优化动力传输，提升清理器在水中的推

进效率。

• 灵活垃圾倾倒结构：创新的垃圾倾倒设计，

便于垃圾收集与倾倒，确保清理器持续高效

运行。

1. 重要传动——曲柄摇杆机构

在垃圾倾倒和鱼尾摆动中通

过电机和舵机驱动曲柄，输出机

构摆动特定角度实现功能。

2. 整机强度校核

经过模型仿真，整机最大应

变不超过2mm，最大米塞斯等效

应力不超过5 .2MP a，设计结构

可以完成相关功能。
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本自动水体清理器旨在提出一种高效、智

能的水面漂浮物清理器，以期解决水面漂浮物

清理问题。
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