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【57】申請專利範圍
1.　一種可攀附掃地機器人裝置，其包括有：
一主載機體，以一延伸方向分別向二端延伸出一第一座體以及一第二座體，該第一座體

具有一第一軸體以及一容置空間，該第一軸體延伸出該第一座體二側，且與該延伸方向

相垂直，該第二座體具有一第二軸體，該第二軸體延伸出該第二座體二側，且與該延伸

方向相垂直；

一第一攀附機體，與該第一軸體相連接，且以該第一軸體為中心進行一第一旋轉位移運

動，該第一攀附機體具有一第一吸附部以及一第一出氣部，該第一吸附部可鄰靠一第一

平面上；

一第二攀附機體，與該第二軸體相連接，且以該第二軸體為中心進行一第二旋轉位移運

動，該第二攀附機體具有一第二吸附部以及一第二出氣部，該第二吸附部可鄰靠一第二

平面上；

一刷體，為一圓柱結構，該刷體位於該容置空間中，且部分凸出該容置空間外，該刷體

可沿一軸心方向進行一第三旋轉位移運動，該軸心方向與該延伸方向相垂直。

2.　如申請專利範圍第 1項所述的可攀附掃地機器人裝置，其中，該第一平面與該第二平面
為同一連續平面。

3.　如申請專利範圍第 1項所述的可攀附掃地機器人裝置，其中，該第一平面與該第二平面
為相互垂直。

4.　如申請專利範圍第 1項所述的可攀附掃地機器人裝置，其中，該第一攀附機體一端更具
有一第一輪體，該第一輪體使該第一攀附機體沿該延伸方向進行線性位移運動；該第二

攀附機體一端更具有一第二輪體，該第二輪體使該第二攀附機體沿該延伸方向進行線性

位移運動。

5.　如申請專利範圍第 4項所述的可攀附掃地機器人裝置，其中，該主載機體更具有一電力
供應部，該電力供應部可提供一電力驅動該第一輪體或該第二輪體作動。

6.　如申請專利範圍第 5項所述的可攀附掃地機器人裝置，其中，該電力供應部為一電池。
7.　如申請專利範圍第 5項所述的可攀附掃地機器人裝置，其中，該可攀附掃地機器人裝置
更包括有一充電裝置，該充電裝置與該電力供應部電訊連接後，進行該電力供應部的充

電。

- 11054 -



8.　如申請專利範圍第 1項所述的可攀附掃地機器人裝置，其中，該第一吸附部將鄰靠該第
一平面上的氣體進行抽取，且以該第一出氣部將氣體排出。

9.　如申請專利範圍第 1項所述的可攀附掃地機器人裝置，其中，該第二吸附部將鄰靠該第
二平面上的氣體進行抽取，且以該第二出氣部將氣體排出。

10.   如申請專利範圍第 1項所述的可攀附掃地機器人裝置，其中，該主載機體更具有一集塵
盒體，該集塵盒體將容置該刷體、該第一吸附部以及該第二吸附部所清掃的灰塵。

圖式簡單說明

第 1圖為本創作可攀附掃地機器人裝置之立體結構組合示意圖。
第 2圖為本創作可攀附掃地機器人裝置之組合結構仰視示意圖。
第 3圖為本創作可攀附掃地機器人裝置之使用形成真空狀態示意圖。
第 4A圖及第 4B圖為本創作可攀附掃地機器人裝置之攀附牆體動作狀態示意圖。
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