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(54)发明名称

用于高大厂房内部的可移动施工平台设计

方法及施工平台

(57)摘要

本发明属于工程施工技术领域，公开了一种

用于高大厂房内部的可移动施工平台设计方法

及施工平台。设计方法包括确定工作载荷，确定

走行路径，确定尺寸，设计并校核结构，加工和测

试可移动施工平台。施工平台的上方为作业平

台，顶面放置工作车；下方的四个角上分别固定

一个支撑件，每个支撑件包括从下至上依次叠加

的转向轮、底座、升降液压缸，相邻的升降液压缸

之间固定连接有底座连接型钢和加强钢；还设置

有用于控制转向轮转向和升降液压缸同步升降

的控制系统。设计方法考虑了高大厂房内部交叉

施工需求，通过模块化设计方法，确定各模块的

技术参数。可移动施工平台安全性高、占地面积

小、便于移动，提高了高大厂房内部的现场施工

效率。
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1.一种用于高大厂房内部的可移动施工平台设计方法，其特征在于，所述的可移动施

工平台设计方法，包括以下步骤：

S10.考察各作业环境之间的通路，确定走行路径；

S20.测量走行路径上障碍物的最低高度hmin、最高高度hmax和最大宽度b1；

S30.确定可移动平台工作载荷；

考察高大厂房内部需要进行交叉施工的各施工环境，重点考察各施工环境要达到的施

工高度以及垂直于可移动施工平台的施工距离，进而确定施工所需的工作车；

测量工作车所需的最大矩形支撑平面的长度a和宽度b2，确定工作车和施工材料的重

量之和G；

S40.确定可移动施工平台的尺寸；

比较a、b1和b2，并按照从小至大排序，将序列中的后两个值依次命名为B、A，定义作业

平台（6）的长度为A+ΔL、宽度为B+ΔL，ΔL为支撑件的直径；

定义作业平台（6）下方的部件，距离地面的最低高度为初始高度hmin，距离地面的最高

高度为hmax；

S50.设计并校核可移动施工平台的结构；

S51.设计可移动施工平台的结构，依据作业平台（6）的长度A+ΔL、宽度B+ΔL，设置若

干个加强钢连接件；

按照从下至上依次为转向轮（1）、底座（2）和升降液压缸（3）的顺序确定一组支撑件，支

撑件的直径为ΔL，采用同样的四组支撑件放在矩形的四个角上，在相邻的升降液压缸（3）

之间依次连接底座连接型钢（4），并根据强度需求增加加强钢（5），在升降液压缸（3）的顶面

覆盖平板型的作业平台（6），得到可移动施工平台；

其中，转向轮（1）、底座（2）和升降液压缸（3）组合后的高度之和大于hmin，且所有的底

座连接型钢（4）和加强钢（5）中的最低点与地面之间的垂直距离也大于hmin，同时升降液压

缸（3）的最大抬升距离大于hmax‑hmin；相邻支撑件之间的长度距离大于A、宽度距离大于B；

S52.校核可移动施工平台的结构；

在市售产品中选择转向轮（1）、底座（2）、升降液压缸（3）、底座连接型钢（4）和加强钢

（5）；

根据G，通过结构强度软件计算可移动施工平台的整体强度和各部件强度，如果满足强

度要求，则完成可移动施工平台设计；否则返回S51，更改转向轮（1）、底座（2）、升降液压缸

（3）、底座连接型钢（4）或者加强钢（5）中的部分或者全部，继续进行校核，直至满足强度要

求；

S60.加工和测试可移动施工平台

S61.按照S50的设计和校核结果，加工可移动施工平台；

S62.将可移动施工平台移动至S20的走行路径起点，并通过吊车将工作车放置在作业

平台（6）上表面或设置斜坡将工作车开至作业平台（6）的上表面并固定；

S63.按照S20的走行路径，移动可移动施工平台，通过转动转向轮（1）改变行进方向，碰

到走行路径上的障碍物，根据障碍物尺寸，综合使用转向轮（1）进行可移动施工平台转向以

及升降液压缸（3）进行可移动施工平台升高，越过障碍物；

S64.测试过程中，控制系统观察和记录通过情况，并调整转向轮（1）、底座（2）、升降液
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压缸（3）、底座连接型钢（4）或者加强钢（5）中的部分或者全部，直至可移动施工平台顺利完

成测试，确定控制系统的控制策略。

2.一种用于高大厂房内部的可移动施工平台，其根据权利要求1所述的用于高大厂房

内部的可移动施工平台设计方法获得，其特征在于，所述的可移动施工平台为方形平台；方

形平台的上方为平板型的作业平台（6），作业平台（6）的顶面放置工作车；作业平台（6）的长

度为A+ΔL、宽度为B+ΔL；作业平台（6）下方的四个角上分别固定一个支撑件，每个支撑件

包括从下至上依次叠加的转向轮（1）、底座（2）、升降液压缸（3），相邻的升降液压缸（3）之间

固定连接有底座连接型钢（4），并根据走行路径上障碍物的最低高度hmin和结构强度要求

设置若干个加强钢（5）；所有的底座连接型钢（4）和加强钢（5）中的最低点与地面之间的垂

直距离大于hmin；相邻支撑件之间的长度距离大于A、宽度距离大于B；升降液压缸（3）的最

大抬升距离大于hmax‑hmin；

所述的可移动施工平台还设置有控制系统，控制系统用于控制转向轮（1）转向和升降

液压缸（3）同步升降。

3.根据权利要求2所述的用于高大厂房内部的可移动施工平台，其特征在于，所述的工

作车为剪刀车、直臂车或者曲臂车中的一种。

4.根据权利要求2所述的用于高大厂房内部的可移动施工平台，其特征在于，所述的转

向轮（1）为360°旋转的万向轮。

5.根据权利要求2所述的用于高大厂房内部的可移动施工平台，其特征在于，所述的底

座连接型钢（4）和加强钢（5）采用铆接、焊接、铆焊混合连接、螺栓连接中的一种或两种以上

的固定连接方式。

6.根据权利要求2所述的用于高大厂房内部的可移动施工平台，其特征在于，所述的作

业平台（6）采用高强度花纹钢。
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用于高大厂房内部的可移动施工平台设计方法及施工平台

技术领域

[0001] 本发明属于工程施工技术领域，具体涉及一种用于高大厂房内部的可移动施工平

台设计方法及施工平台。

背景技术

[0002] 随着社会的发展，各类建筑物和复杂的施工现场条件对施工机具和施工方法提出

了更高的要求。在高大厂房内部施工期间，需要借助施工平台才能开展作业，最常见的是在

高大空间内部搭设脚手架，再铺设木板满足施工条件。但有些施工场景，例如施工区域存在

地坑，不具备搭设脚手架条件；即使可以搭设脚手架，该施工过程需要大量人工，组装时间

长效率低，使用后还需拆卸；其次，对于有特殊工艺要求的高大空间建筑厂房来说，脚手架

搭设完成后会严重影响厂房内部其他工艺设备的施工作业。

[0003] 中国专利文献库公开的发明名称为一种可移动可顶升的大承载施工平台及其使

用方法（申请号为202110181308.0）提供的技术方案是施工平台的板底中部设置移动式升

降机；施工平台的四角下部设置可调节型钢支承构件，可调节型钢支承构件的上端与施工

平台连接固定；可调节型钢支承构件的下端与地面连接固定。施工平台通过中部的移动式

升降机运行到预定作业位置，操控移动式升降机抬升施工平台至既定标高，架设可调节型

钢支承构件。但上述装置移动空间受四角型钢支承构件限制，很难实现大范围施工作业。

[0004] 中国专利文献库公开的发明名称为一种用于房屋建筑工程的升降式施工平台（申

请号为201820944810.6）提供的技术方案包括底座，所述底座的下端四角均固定连接有行

走机构，所述底座的上端沿水平方向固定连接有两个伸缩液压缸，两个所述伸缩液压缸的

伸缩端固定连接有施工平台，所述底座的上端两侧均固定连接有防护板，两个所述防护板

的侧壁上分别设有与施工平台位置对应的中空槽，两个所述中空槽的上下相对内壁固定连

接有导向轴，所述施工平台的两端分别滑动套接在导向轴上，两个所述防护板之间固定连

接有两个滑动轴，两个所述滑动轴对称设置在两个伸缩液压缸的两侧，两个所述滑动轴的

侧壁上均滑动套接有伸缩机构，所述施工平台的下端两侧分别设有与滑动轴位置对应条形

滑轨，且伸缩机构的上端滑动连接在条形滑轨上。但上述装置底座较低，当行走区域有障碍

物时会影响施工；同时由于装置结构较小，很难满足高大厂房施工要求。

[0005] 当前，亟需发展一种用于高大厂房内部的可移动施工平台设计方法及施工平台。

发明内容

[0006] 本发明所要解决的一个技术问题是提供一种用于高大厂房内部的可移动施工平

台设计方法，本发明所要解决的另一个技术问题是提供一种用于高大厂房内部的可移动施

工平台，用于提高高大厂房内部的现场施工效率。

[0007] 本发明的用于高大厂房内部的可移动施工平台设计方法，包括以下步骤：

S10.考察各作业环境之间的通路，确定走行路径；

S20.测量走行路径上障碍物的最低高度hmin、最高高度hmax和最大宽度b1；

说　明　书 1/5 页

4

CN 116065800 A

4



S30.确定可移动平台工作载荷；

考察高大厂房内部需要进行交叉施工的各施工环境，重点考察各施工环境要达到

的施工高度以及垂直于可移动施工平台的施工距离，进而确定施工所需的工作车；

测量工作车所需的最大矩形支撑平面的长度a和宽度b2，确定工作车和施工材料

的重量之和G；

S40.确定可移动施工平台的尺寸；

比较a、b1和b2，并按照从小至大排序，将序列中的后两个值依次命名为B、A，定义

作业平台的长度为A+ΔL、宽度为B+ΔL，ΔL为支撑件的直径；

定义作业平台下方的部件，距离地面的最低高度为初始高度hmin，距离地面的最

高高度为hmax；

S50.设计并校核可移动施工平台的结构；

S51.设计可移动施工平台的结构，依据作业平台的长度A+ΔL、宽度B+ΔL，设置若

干个加强钢连接件；

按照从下至上依次为转向轮、底座和升降液压缸的顺序确定一组支撑件，支撑件

的直径为ΔL，采用同样的四组支撑件放在矩形的四个角上，在相邻的升降液压缸之间依次

连接底座连接型钢，并根据强度需求增加加强钢，在升降液压缸的顶面覆盖平板型的作业

平台，得到可移动施工平台；

其中，转向轮、底座和升降液压缸组合后的高度之和大于hmin，且所有的底座连接

型钢和加强钢中的最低点与地面之间的垂直距离也大于hmin，同时升降液压缸的最大抬升

距离大于hmax‑hmin；相邻支撑件之间的长度距离大于A、宽度距离大于B；

S52.校核可移动施工平台的结构；

在市售产品中选择转向轮、底座、升降液压缸、底座连接型钢和加强钢；

根据G，通过结构强度软件计算可移动施工平台的整体强度和各部件强度，如果满

足强度要求，则完成可移动施工平台设计；否则返回S51，更改转向轮、底座、升降液压缸、底

座连接型钢或者加强钢中的部分或者全部，继续进行校核，直至满足强度要求；

S60.加工和测试可移动施工平台

S61.按照S50的设计和校核结果，加工可移动施工平台；

S62.将可移动施工平台移动至S20的走行路径起点，并通过吊车将工作车放置在

作业平台上表面或设置斜坡将工作车开至作业平台的上表面并固定；

S63.按照S20的走行路径，移动可移动施工平台，通过转动转向轮改变行进方向，

碰到走行路径上的障碍物，根据障碍物尺寸，综合使用转向轮进行可移动施工平台转向以

及升降液压缸进行可移动施工平台升高，越过障碍物；

S64.测试过程中，控制系统观察和记录通过情况，并调整转向轮、底座、升降液压

缸、底座连接型钢或者加强钢中的部分或者全部，直至可移动施工平台顺利完成测试，确定

控制系统的控制策略。

[0008] 本发明的用于高大厂房内部的可移动施工平台为方形平台；方形平台的上方为平

板型的作业平台，作业平台的顶面放置工作车；作业平台的长度为A+ΔL、宽度为B+ΔL；作

业平台下方的四个角上分别固定一个支撑件，每个支撑件包括从下至上依次叠加的转向

轮、底座、升降液压缸，相邻的升降液压缸之间固定连接有底座连接型钢，并根据走行路径
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上障碍物的最低高度hmin和结构强度要求设置若干个加强钢；所有的底座连接型钢和加强

钢中的最低点与地面之间的垂直距离大于hmin；相邻支撑件之间的长度距离大于A、宽度距

离大于B；升降液压缸的最大抬升距离大于hmax‑hmin；

所述的可移动施工平台还设置有控制系统，控制系统用于控制转向轮转向和升降

液压缸同步升降。

[0009] 进一步地，所述的工作车为剪刀车、直臂车或者曲臂车中的一种。

[0010] 进一步地，所述的转向轮为360°旋转的万向轮。

[0011] 进一步地，所述的底座连接型钢和加强钢采用铆接、焊接、铆焊混合连接、螺栓连

接中的一种或两种以上的固定连接方式。

[0012] 进一步地，所述的作业平台采用高强度花纹钢。

[0013] 本发明的用于高大厂房内部的可移动施工平台设计方法综合考虑了高大厂房内

部交叉施工需求，将可移动施工平台拆解成若干个组装模块，通过模块化设计方法，确定各

模块的技术参数，再根据具体需求进行组装。本发明的用于高大厂房内部的可移动施工平

台的底座连接型钢和加强钢均采用高强度钢增加强度，作业平台采用高强度花纹钢增大表

面摩擦，具有安全性高、占地面积小、便于移动的优点，提高了高大厂房内部的现场施工效

率。

附图说明

[0014] 图1为本发明的用于高大厂房内部的可移动施工平台的结构示意图。

[0015] 图中，1.转向轮；2.底座；3.升降液压缸；4.底座连接型钢；5.加强钢；6.作业平台。

实施方式

[0016] 下面结合附图和实施例详细说明本发明。

[0017] 实施例1

[0018] 如图1所示，本实施例的用于高大厂房内部的可移动施工平台设计方法，包括以下

步骤：

S10.考察各作业环境之间的通路，确定走行路径；

S20.测量走行路径上障碍物的最低高度hmin、最高高度hmax和最大宽度b1；

S30.确定可移动平台工作载荷；

考察高大厂房内部需要进行交叉施工的各施工环境，重点考察各施工环境要达到

的施工高度以及垂直于可移动施工平台的施工距离，进而确定施工所需的工作车；

测量工作车所需的最大矩形支撑平面的长度a和宽度b2，确定工作车和施工材料

的重量之和G；

S40.确定可移动施工平台的尺寸；

比较a、b1和b2，并按照从小至大排序，将序列中的后两个值依次命名为B、A，定义

作业平台6的长度为A+ΔL、宽度为B+ΔL，ΔL为支撑件的直径；

定义作业平台6下方的部件，距离地面的最低高度为初始高度hmin，距离地面的最

高高度为hmax；

S50.设计并校核可移动施工平台的结构；
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S51 .设计可移动施工平台的结构，依据作业平台6的长度A+ΔL、宽度B+ΔL，设置

若干个加强钢连接件；

按照从下至上依次为转向轮1、底座2和升降液压缸3的顺序确定一组支撑件，支撑

件的直径为ΔL，采用同样的四组支撑件放在矩形的四个角上，在相邻的升降液压缸3之间

依次连接底座连接型钢4，并根据强度需求增加加强钢5，在升降液压缸3的顶面覆盖平板型

的作业平台6，得到可移动施工平台；

其中，转向轮1、底座2和升降液压缸3组合后的高度之和大于hmin，且所有的底座

连接型钢4和加强钢5中的最低点与地面之间的垂直距离也大于hmin，同时升降液压缸3的

最大抬升距离大于hmax‑hmin；相邻支撑件之间的长度距离大于A、宽度距离大于B；

S52.校核可移动施工平台的结构；

在市售产品中选择转向轮1、底座2、升降液压缸3、底座连接型钢4和加强钢5；

根据G，通过结构强度软件计算可移动施工平台的整体强度和各部件强度，如果满

足强度要求，则完成可移动施工平台设计；否则返回S51，更改转向轮1、底座2、升降液压缸

3、底座连接型钢4或者加强钢5中的部分或者全部，继续进行校核，直至满足强度要求；

S60.加工和测试可移动施工平台

S61.按照S50的设计和校核结果，加工可移动施工平台；

S62.将可移动施工平台移动至S20的走行路径起点，并通过吊车将工作车放置在

作业平台6上表面或设置斜坡将工作车开至作业平台6的上表面并固定；

S63.按照S20的走行路径，移动可移动施工平台，通过转动转向轮1改变行进方向，

碰到走行路径上的障碍物，根据障碍物尺寸，综合使用转向轮1进行可移动施工平台转向以

及升降液压缸3进行可移动施工平台升高，越过障碍物；

S64.测试过程中，控制系统观察和记录通过情况，并调整转向轮1、底座2、升降液

压缸3、底座连接型钢4或者加强钢5中的部分或者全部，直至可移动施工平台顺利完成测

试，确定控制系统的控制策略。

[0019] 本实施例的用于高大厂房内部的可移动施工平台为方形平台；方形平台的上方为

平板型的作业平台6，作业平台6的顶面放置工作车；作业平台6的长度为A+ΔL、宽度为B+Δ

L；作业平台6下方的四个角上分别固定一个支撑件，每个支撑件包括从下至上依次叠加的

转向轮1、底座2、升降液压缸3，相邻的升降液压缸3之间固定连接有底座连接型钢4，并根据

走行路径上障碍物的最低高度hmin和结构强度要求设置若干个加强钢5；所有的底座连接

型钢4和加强钢5中的最低点与地面之间的垂直距离大于hmin；相邻支撑件之间的长度距离

大于A、宽度距离大于B；升降液压缸3的最大抬升距离大于hmax‑hmin；

所述的可移动施工平台还设置有控制系统，控制系统用于控制转向轮1转向和升

降液压缸3同步升降。

[0020] 进一步地，所述的工作车为剪刀车、直臂车或者曲臂车中的一种。

[0021] 进一步地，所述的转向轮1为360°旋转的万向轮。

[0022] 进一步地，所述的底座连接型钢4和加强钢5采用铆接、焊接、铆焊混合连接、螺栓

连接中的一种或两种以上的固定连接方式。

[0023] 进一步地，所述的作业平台6采用高强度花纹钢。

[0024] 尽管本发明的实施方案已公开如上，但其并不仅限于说明书和实施方式中所列运
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用，它完全可以被适用于各种适合本发明的领域。对于熟悉本领域的人员而言，在不脱离本

发明原理的前提下，可容易地实现另外的改进和润饰，本发明并不限于特定的细节和这里

示出与描述的图例。
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图 1
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