
(19)中华人民共和国国家知识产权局

(12)实用新型专利

(10)授权公告号 

(45)授权公告日 

(21)申请号 201821018393.9

(22)申请日 2018.06.28

(73)专利权人 上海松科快换自动化股份有限公

司

地址 201203 上海市浦东新区自由贸易试

验区郭守敬路351号2号楼A638-10室

(72)发明人 赵辉彪　胡三华　王洋洋　疏润州　

王俊　

(74)专利代理机构 成都佳划信知识产权代理有

限公司 51266

代理人 余小丽

(51)Int.Cl.

B62D 63/02(2006.01)

B62D 63/04(2006.01)

B60B 19/12(2006.01)

 

(54)实用新型名称

一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车

(57)摘要

本实用新型属于模具转运技术领域，具体涉

及一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车，包括车

体和对接装置，车体连接有定位板和定位销，车

体上侧连接有载模平台，载模平台通过定位板和

定位销固定在车体上，车体包括车架和麦克纳姆

轮系，麦克纳姆轮系安装在车架底部两侧，车架

与麦克纳姆轮系之间安装有悬挂模块，载模平台

上设有推拉装置，推拉装置包括导向轴承组、推

拉轨道、挂钩组件、承载轴承组、减速电机和推拉

链条，载模平台的设有第一减速/停止位置检测

组件和第二减速/停止位置检测组件，载模平台

连接有安全销，车体连接有对接装置，对接装置

包括V型导向轮、固定挂钩、V型块和地面垫板，V

型导向轮与V型块相匹配，对接装置右侧设有对

接工位。
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1.一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车，其特征在于：包括车体和对接装置，所述车体

连接有定位板(12)和定位销(15)，所述车体上侧连接有载模平台(5)，所述载模平台(5)通

过定位板(12)和定位销(15)固定在车体上，所述车体包括车架(1)和麦克纳姆轮系(7)，麦

克纳姆轮系(7)安装在车架(1)底部两侧，所述车架(1)与麦克纳姆轮系(7)之间安装有悬挂

模块(8)，所述悬挂模块(8)包括两个油缸(26)、一个安装板(27)和两个直线导轨(28)，所述

载模平台(5)上设有推拉装置，推拉装置包括导向轴承组(2)、推拉轨道(3)、挂钩组件(4)、

承载轴承组(6)、减速电机(25)和推拉链条，所述载模平台(5)的设有第一减速/停止位置检

测组件(14)和第二减速/停止位置检测组件(10)，所述载模平台(5)连接有安全销(13)，所

述车体连接有对接装置，所述对接装置包括V型导向轮(19)、固定挂钩(20)、V型块(17)和地

面垫板(21)，所述V型导向轮(19)与V型块(17)相匹配，所述V型导向轮(19)和固定挂钩(20)

安装在载模平台(5)上，所述对接装置右侧设有对接工位(18)，所述V型块(17)和地面垫板

(21)安装在对接工位(18)上。

2.根据权利要求1所述的一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车，其特征在于：所述车体

连接有三个扫描系统(11)。

3.根据权利要求2所述的一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车，其特征在于：所述车体

连接有连接有液压对接锁模块(23)。

4.根据权利要求3所述的一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车，其特征在于：所述悬挂

模块(8)可更换为升降机模块(24)，所述升降机模块(24)为剪刀叉结构。

5.根据权利要求4所述的一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车，其特征在于：所述麦克

纳姆轮全向移动模具转运车可配备视觉导航模块。

6.根据权利要求4所述的一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车，其特征在于：所述麦克

纳姆轮全向移动模具转运车采用磷酸铁锂电池组供电。
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一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车

技术领域

[0001] 本实用新型属于模具转运技术领域，具体涉及一种麦克纳姆轮全向移动模具转运

车。

背景技术

[0002] 试管，汽车厂、家电厂等模具冲压车间由于产品的更新、升级、换代以及模具的日

常维护经常会进行模具的更换，压机内的自动换模系统目前从结构、应用以及实际的使用

上已比较成熟，模具在压机内外的交换问题已经解决，但从压机到库位的外部交换以及入

库过程中的移动系统目前还没有成熟的应用模式，现有的模具转运大都是传统的行车与叉

车的配合将模具吊起放到运输车上，没有行车的甚至必须要用到吊装车，操作这些设备的

人员都必须经过严格、专业的培训，需要持有必要的的操作资格证书。由于生产车间往往设

备较多，空间有限，使得设备操作空间受限，风险系数大大增加，所需专业操作人员也大大

增加，安全性也完全依赖于操作工的认真程度。由于是人工操作，操作人员技能的熟练程

度、人数的多少、不同工种之间的配合程度都会影响工作效率。这种行车+叉车模具转运方

式不仅需要大量的特种专业人员来操作，人工成本高而且安全风险很大，效率较低。

[0003] 市面现有的无轨转运车结构比较传统，功能单一，只是作为车间内的转运载体，需

要人工操作，无法单独完成模具的牵引、运输等全部工作，还需要叉车或者行车的配合。在

一些自动化程度比较高的生产车间也有采用自动引导运输车(以下简称AGV)，市场现有的

AGV转运车大都是负载较小，体积较大，在需要转弯的地方所需要的工作空间很大，而且也

是仅做为车间内的转运载体来使用，功能结构比较单一，无法实现多点精准定位、搬运和运

输等全部功能。在需要重载、空间紧凑的车间内无法满足快速安全转运的要求，实际使用效

果不好。

实用新型内容

[0004] 针对上述背景所提出的问题，本实用新型的目的是提供一种功能齐全，重复精准

定位，操作方便，安全性能高，工作效率高的基于麦克纳姆轮的模具转运车。

[0005] 为实现上述技术目的，本实用新型采用的技术方案如下：

[0006] 一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车，包括车体和对接装置，所述车体连接有定

位板和定位销，所述车体上侧连接有载模平台，所述载模平台通过定位板和定位销固定在

车体上，所述车体包括车架和麦克纳姆轮系，麦克纳姆轮系安装在车架底部两侧，所述车架

与麦克纳姆轮系之间安装有悬挂模块，所述悬挂模块包括两个油缸、一个安装板和两个直

线导轨，所述载模平台上设有推拉装置，推拉装置包括导向轴承组、推拉轨道、挂钩组件、承

载轴承组、减速电机和推拉链条，所述载模平台的设有第一减速/停止位置检测组件和第二

减速/停止位置检测组件，所述载模平台连接有安全销，所述车体连接有对接装置，所述对

接装置包括V型导向轮、固定挂钩、V型块和地面垫板，所述V型导向轮与V型块相匹配，所述V

型导向轮和固定挂钩安装在载模平台上，所述对接装置右侧设有对接工位，所述V型块和地
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面垫板安装在对接工位上。

[0007] 进一步限定，所述车体连接有三个扫描系统，这样的设计，可以保证麦克纳姆轮全

向移动模具转运车的°无死角安全防护。

[0008] 进一步限定，所述车体连接有连接有液压对接锁模块，这样的设计，可以多台麦克

纳姆轮全向移动模具转运车连接成组使用，通过液压对接锁模块可以将多台麦克纳姆轮全

向移动模具转运车连接到一起同步运行，作为一台新的转运车来使用，以满足大体积重载

货物的转运需求。

[0009] 进一步限定，所述悬挂模块可更换为升降机模块，所述升降机模块为剪刀叉结构，

这样的设计，可以可以提供给更大的升降行程和更精确的位置精度，精度最高可达到

0.05mm。

[0010] 进一步限定，所述麦克纳姆轮全向移动模具转运车可配备视觉导航模块，这样的

设计，通过预设地面轨迹，可实现全程的自动化运行，无人化作业；地面轨迹采用色带二维

码组合方式，色带与色带保护膜搭配使用，有多种颜色可选，用于长距离导航路径的铺设，

能够有效防止AGV的脱离和偏移，具有低成本、高环境适应性等优势；二维码地标，与二维码

地标保护膜搭配使用，包含了规划路径的位置信息，可用于AGV的导航行驶与精确定位，运

行精度最高可达到±0.1mm。

[0011] 进一步限定，所述麦克纳姆轮全向移动模具转运车采用磷酸铁锂电池组供电，这

样的设计，可以避免用户诟病的铅酸电池需要维护保养、电量不准、寿命短等弊端。磷酸铁

锂电池配备了BMS电源管理系统，可准确测量电池的剩余电量。只要在地井电源接入的情况

下，工作平台可根据电池的剩余电量情况进行自动充电；电池组充一次电只需要2小时，可

以满足满载4小时和空载4小时的续航时间，解决了电动运输车不能长距离运输的困难。

[0012] 麦克纳姆轮是一种可以全方向移动的装置，这种全方位移动方式是基于一个有许

多位于机轮周边的轮轴的中心轮的原理上，这些成角度的周边轮轴把一部分的机轮转向力

转化到个机轮法向力上面；依靠各自机轮的方向和速度，这些力的最终合成在任何要求的

方向上产生个合力矢量从而保证了这个平台在最终的合力矢量的方向上能自由地移动，而

不改变机轮自身的方向。在它的轮缘上斜向分布着许多小滚子，故轮子可以横向滑移；小滚

子的母线很特殊，当轮子绕着固定的轮心轴转动时，各个小滚子的包络线为圆柱面，所以该

轮能够连续地向前滚动。麦克纳姆轮结构紧凑，运动灵活，由4个这种新型轮子进行组合可

以更灵活方便的实现全方位移动功能；基于麦克纳姆轮技术的全方位运动设备可以实现前

行、横移、斜行、旋转及其组合等运动方式。在此基础上研制的全方位运输平台非常适合转

运空间有限、作业通道狭窄环境，在提髙空间利用率以及降低人力成本方面具有明显的效

果。

[0013] 麦克纳姆全向移动模具转运车与有轨转运车相比不需要在车间里额外铺设专门

轨道，不占用车间空间，行走灵活自由，更加方便与车间设备的适配。而传统的转运车在狭

小的工作环境中往往会失去移动能力，在通过小角度拐角的时候需要专门人员进行指挥调

控，受空间限制比较大，运行速度与效率很低。麦克纳姆全向移动模具转运车可以在现场实

现全方位的转向移动，可以搭载不同的模块和设备进行灵活工作，适配性广，稳定性好，效

率高。

[0014] 传统驱动模式在成本和结构上都具有很大的优势，但不支持高精度的重复定位，
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在速度和精度上实现比较困难；伺服驱动模式正好相反，虽然成本较高，但实现速度调整和

高精度定位比较容易，因此本发明采用伺服电机驱动模式，伺服电机采用大惯量低压伺服

电机，额定转速1500转，低转速提供了更大的扭矩，也利于提高传动系统的寿命。

[0015] 传统的行车与叉车的转运模式，仅将模具转运到运输车上大约需要耗费一个小时

的时间，需要特种操作人员4到5人。而采用麦克纳姆全向移动模具转运车从开始对接到模

具转运到载模平台上整个过程用时不超过5分钟，只需一名操作人员即可，大大的提高了工

作效率和降低了人员成本。

附图说明

[0016] 本实用新型可以通过附图给出的非限定性实施例进一步说明；

[0017] 图1为本实用新型一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车实施例的结构示意图；

[0018] 图2为本实用新型一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车实施例的俯视结构示意

图；

[0019] 图3为本实用新型一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车实施例中模具推拉结构示

意图；

[0020] 图4为本实用新型一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车实施例中悬挂模块的结构

示意图；

[0021] 图5为本实用新型一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车实施例中升降机模块的结

构示意图；

[0022] 图6为本实用新型一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车实施例中液压对接锁模块

的结构示意图；

[0023] 主要元件符号说明如下：

[0024] 车架1、导向轴承组2、推拉轨道3、挂钩组件4、载模平台5、承载轴承组6、麦克纳姆

轮系7、悬挂模块8、第二减速/停止位置检测组件10、扫描系统11、定位板12、安全销13、第一

减速/停止位置检测组件14、定位销15、模具16、V型块17、对接工位18、V型导向轮19、固定挂

钩20、地面垫板21、液压对接锁模块23、升降机模块24、减速电机25、油缸26、安装板27、直线

导轨28。

具体实施方式

[0025] 为了使本领域的技术人员可以更好地理解本实用新型，下面结合附图和实施例对

本实用新型技术方案进一步说明。

[0026] 如图1、图2、图3、图4所示，本实用新型的一种麦克纳姆轮全向移动模具转运车，包

括车体和对接装置，车体连接有定位板12和定位销15，车体上侧连接有载模平台5，载模平

台5通过定位板12和定位销15固定在车体上，车体包括车架1和麦克纳姆轮系7，麦克纳姆轮

系7安装在车架1底部两侧，车架1与麦克纳姆轮系7之间安装有悬挂模块8，悬挂模块8包括

两个油缸26、一个安装板27和两个直线导轨28，载模平台5上设有推拉装置，推拉装置包括

导向轴承组2、推拉轨道3、挂钩组件4、承载轴承组6、减速电机25和推拉链条，载模平台5的

设有第一减速/停止位置检测组件14和第二减速/停止位置检测组件10，载模平台5连接有

安全销13，车体连接有对接装置，对接装置包括V型导向轮19、固定挂钩20、V型块17和地面
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垫板21，V型导向轮19与V型块17相匹配，V型导向轮19和固定挂钩20安装在载模平台5上，对

接装置右侧设有对接工位18，V型块17和地面垫板21安装在对接工位18上。

[0027] 本实施中，在使用麦克纳姆轮全向移动模具转运车的时候，先将对接装置实现预

处理，即然后通过悬挂模块8上的油缸26、安装板27和直线导轨28的配合将车架1上升到最

高位置，以保证对接过程固定挂钩20不会与地面垫板21干涉，操作转运车使载模平台5上的

V型导向轮19与V型块17贴紧，双V型块17定位起到强制对中的作用，可以保证载模平台5与

对接工位平面方向上的位置精度；后通过悬挂模块8上的油缸26、安装板27和直线导轨28的

配合使车架1下降，支腿落到地面垫板21上，通过调整地面垫板21的垫片数量来保证载模平

台5对接后垂直方向上的精度；再次操作车架1，使其下降直到与载模平台5分离，对接过程

完成，对接完成后水平方向精度可达到±0.5mm，垂直方向精度可达到±0.2mm，此时车架1

与载模平台5为分离状态；操作推拉挂钩组件4前进，直到挂上模具16，由于第一减速/停止

位置检测组件14的作用，挂钩组件4前进到此位置时推拉装置会自动减速，待推拉装置自动

停止后，手动操作挂钩挂上模具16；操作挂钩组件4带动模具16回退，由于第二减速/停止位

置检测组件10的作用，挂钩组件4回退到此位置时会自动减速，待模具16全部拉到载模平台

5上，推拉装置会自动停止；插上安全销13，操作通过悬挂模块8使车架1上升至最高位置，对

接状态解除，小车进行转运行走状态；往工位上送模具的步骤与取下模具的步骤相反。

[0028] 优选车体连接有三个扫描系统11，这样的设计，可以保证麦克纳姆轮全向移动模

具转运车的360°无死角安全防护。实际上，也可以根据具体情况考虑可以保证麦克纳姆轮

全向移动模具转运车的360°无死角安全防护的结构。

[0029] 优选车体连接有连接有液压对接锁模块23，这样的设计，可以多台麦克纳姆轮全

向移动模具转运车连接成组使用，通过液压对接锁模块23可以将多台麦克纳姆轮全向移动

模具转运车连接到一起同步运行，作为一台新的转运车来使用，以满足大体积重载货物的

转运需求。实际上，也可以根据具体情况考虑多台麦克纳姆轮全向移动模具转运车连接成

组使用的结构。

[0030] 优选悬挂模块8可更换为升降机模块24，升降机模块24为剪刀叉结构，这样的设

计，可以可以提供给更大的升降行程和更精确的位置精度，精度最高可达到0.05mm。实际

上，也可以根据具体情况具体考虑。

[0031] 优选麦克纳姆轮全向移动模具转运车可配备视觉导航模块，这样的设计，通过预

设地面轨迹，可实现全程的自动化运行，无人化作业；地面轨迹采用色带二维码组合方式，

色带与色带保护膜搭配使用，有多种颜色可选，用于长距离导航路径的铺设，能够有效防止

AGV的脱离和偏移，具有低成本、高环境适应性等优势；二维码地标，与二维码地标保护膜搭

配使用，包含了规划路径的位置信息，可用于AGV的导航行驶与精确定位，运行精度最高可

达到±0.1mm。实际上，也可以根据具体情况具体考虑。

[0032] 上述实施例仅示例性说明本实用新型的原理及其功效，而非用于限制本实用新

型。任何熟悉此技术的人士皆可在不违背本实用新型的精神及范畴下，对上述实施例进行

修饰或改变。因此，凡所属技术领域中具有通常知识者在未脱离本实用新型所揭示的精神

与技术思想下所完成的一切等效修饰或改变，仍应由本实用新型的权利要求所涵盖。

说　明　书 4/4 页

6

CN 208393513 U

6



图1

图2

说　明　书　附　图 1/3 页

7

CN 208393513 U

7



图3

图4

图5

说　明　书　附　图 2/3 页

8

CN 208393513 U

8



图6

说　明　书　附　图 3/3 页

9

CN 208393513 U

9


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002

	DES
	DES00003
	DES00004
	DES00005
	DES00006

	DRA
	DRA00007
	DRA00008
	DRA00009


