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(57)摘要

本发明公开了一种带有柔性自适应夹抱装

置的叉车式AGV，包括车体，所述车体上设置有自

适应夹抱装置，所述自适应夹抱装置包括安装于

车体上的伸缩机构，所述伸缩机构包括有相对设

置的两机械式柔性夹抱组件。相对设置的两机械

式柔性夹抱组件能够在电机驱动下相互靠合夹

装货物，且根据货物尺寸不同，在宽度方向上具

备足够尺寸适应能力。所述伸缩机构则可在长度

方向上调整自适应夹抱装置对货物的适应能力，

配合机械式柔性夹抱组件对不同尺寸的货物均

具备夹抱搬运能力，且无需采用传感器进行识别

定位，可靠性显著提升。
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1.一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，包括车体，其特征在于，所述车体上设

置有自适应夹抱装置，所述自适应夹抱装置包括安装于车体上的伸缩机构，所述伸缩机构

包括有相对设置的两机械式柔性夹抱组件。

2.根据权利要求1所述的一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，其特征在于，所

述车体上设置有车架，所述自适应夹抱装置包括安装于车架上的主底板，所述主底板上设

置有第一伸缩电机，所述两机械式柔性夹抱组件与第一伸缩电机之间设置有第一带式同步

组件，所述第一伸缩电机能够驱动两机械式柔性夹抱组件沿车体前后方向做往复运动。

3.根据权利要求2所述的一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，其特征在于，所

述带式同步组件包括设置于主底板上的轴承座，所述轴承座上设置有花键轴，所述第一伸

缩电机的输出端与花键轴之间设置有传动齿轮组件，所述花键轴与机械式柔性夹抱组件之

间设置有第一带式传动组件。

4.根据权利要求1所述的一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，其特征在于，所

述主底板上设置有夹抱电机，所述机械式柔性夹抱组件包括横移底板，所述夹抱电机与横

移底板之间设置有丝杠传动机构，所述夹抱电机能够驱动两机械式柔性夹抱组件沿车体宽

度方向同步移动。

5.根据权利要求4所述的一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，其特征在于，所

述两机械式柔性夹抱组件结构相同，机械式柔性夹抱组件上的横移底板滑动连接于主底

板，所述横移底板底部设置有横移导轨；所述横移底板上设置有固定板，所述固定板底部设

置有自适应滑块，所述横移底板上对应自适应滑块设置有固定导轨，所述固定导轨尾端设

置有宽度挡块，所述宽度挡块与自适应滑块之间设置有宽度自适应弹簧。

6.根据权利要求4所述的一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，其特征在于，所

述横移底板底部设置有张紧固定块，所述张紧固定块为倒U型结构，所述张紧固定块内侧设

置有张紧移动块，所述张紧固定块与张紧移动块之间横贯设置有张紧轴，所述张紧轴上设

置有抵接于第一带式传动组件的轴承，所述张紧移动块上设置有张紧螺栓，所述张紧螺栓

纵向穿过张紧移动块并块螺纹连接于张紧固定块。

7.根据权利要求5所述的一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，其特征在于，所

述固定板上设置有夹抱机构，所述夹抱机构包括夹抱板，所述夹抱板与固定板之间设置有

滑动机构，所述夹抱板通过滑动机构沿固定板长度方向往复运动。

8.根据权利要求7所述的一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，其特征在于，所

述滑动机构包括设置于固定板与夹抱板之间的中间板，所述中间板与固定板之间设置有自

稳定滑动组件，所述滑动组件包括设置于中间板背部的两平动滑块，所述固定板上对应两

平动滑块设置有两支撑滑轨；所述固定板上还设置有稳定滑块，所述中间板背部对应稳定

滑块设置有稳定滑轨，所述稳定滑轨设置于两支撑滑轨连线的中线上。

9.根据权利要求8所述的一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，其特征在于，所

述中间板上设置有第二伸缩电机，所述夹抱板与第二伸缩电机之间设置有第二带式传动组

件；所述夹抱板靠近车体的一端设置有横向挡板，所述中间板上对应横向挡板设置有弹簧

挡块，所述弹簧挡块与横向挡板之间有长度自适应弹簧。

10.根据权利要求1‑9任意一项所述的一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，其

特征在于，所述车架与自适应夹抱装置之间设置有滑轮式举升机构，所述滑轮式举升机构
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包括有举升油缸。
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一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV

技术领域

[0001] 本发明涉及物流设备制造技术领域，尤其是涉及一种带有柔性自适应夹抱装置的

叉车式AGV。

背景技术

[0002] 物流仓储就是利用自建或租赁库房、场地，储存、保管、装卸搬运、配送货物，物流

仓储是现代物流系统中的关键环节，在各个环节中发挥着重要作用，通常在进行货物搬运

时会使用手推车，叉车等搬运工具。现有的物流仓储货物搬运车不便于对易碎货物进行夹

紧，移动过程中可能会因货品摔落导致其发生损坏，且当货品品种较多时，不易进行分类，

拿取时需要重新翻找，较为不便，所以需要对现有的物流仓储货物搬运车进行改进。

[0003] 现有的夹抱装置中，常见的有采用双动力源控制传动组合来完成夹抱功能 （如

CN110395079A、CN107986000A），也有的采用单动力源+带传动组合来完成夹抱功能（如

CN106966163A）。在安装有夹抱装置的搬运车中多数夹抱装置不具有伸缩功能（如

CN210944731U）;现有的夹抱装置多数采用传感器对货物定位，进而控制电机完成对货物的

夹抱（如CN110395079A、CN210944731U）。

[0004] 上述方案大多利用传感器配合驱动源实现夹抱功能，但是这类带有可调式夹抱装

置的搬运车夹取货物主要靠传感器来识别定位，但由于受传感器灵敏度影响，在夹抱过程

中会出现偏差，而且传感器易损坏，需定时更换，可靠性不足影响搬运车工作稳定性，使得

工作效率不理想；另外设置有夹抱装置的搬运车大多体积较大，在复杂地形的仓库中难以

顺畅运行，进一步影响工作效率及用户使用体验。

发明内容

[0005] 针对背景技术中提到的现有技术中设置有柔性夹抱装置依赖传感器识别定位，可

靠性不理想，工作寿命不稳定的问题，本发明提供了一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车

式AGV，利用自适应夹抱装置的机械式柔性夹抱组件实现机械化自适应夹抱，既能适应各个

尺寸的货物搬运，同时可靠性强，无需定期更换维修，省心省力，提高工作效率  。

[0006] 本申请的第二发明目的是优化搬运车的夹抱装置的空间利用率，提高搬运车的通

过能力，进一步提升工作效率。

[0007] 为了实现上述目的，本发明采用以下技术方案：

一种带有柔性自适应夹抱装置的叉车式AGV，包括车体，所述车体上设置有自适应

夹抱装置，所述自适应夹抱装置包括安装于车体上的伸缩机构，所述伸缩机构包括有相对

设置的两机械式柔性夹抱组件。相对设置的两机械式柔性夹抱组件能够在电机驱动下相互

靠合夹装货物，且根据货物尺寸不同，在宽度方向上具备足够尺寸适应能力。所述伸缩机构

则可在长度方向上调整自适应夹抱装置对货物的适应能力，配合机械式柔性夹抱组件对不

同尺寸的货物均具备夹抱搬运能力，且无需采用传感器进行识别定位，可靠性显著提升。

[0008] 进一步的，所述车体上设置有车架，所述自适应夹抱装置包括安装于车架上的主
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底板，所述主底板上设置有第一伸缩电机，所述两机械式柔性夹抱组件与第一伸缩电机之

间设置有第一带式同步组件，所述第一伸缩电机能够驱动两机械式柔性夹抱组件沿车体前

后方向做往复运动。所述主底板作为自适应夹抱装置的基板，用于安置整个自适应夹抱装

置在车架上。所述第一伸缩电机用于在车体前后方向上调节机械式柔性夹抱组件伸缩运

动，以适应不同长度的货物均能被纳入两机械式柔性夹抱组件内。利用第一带式同步组件

配合第一伸缩电机能够快速灵敏地相应操作指令，有效降低伸缩机构动作时间，提升工作

效率。而能够通过第一伸缩电机调整机械式柔性夹抱组件及其上货物于车体前部的占用长

度，能够降低搬运车整体的转弯半径，从而有效提升搬运车在狭窄巷道的通过能力。

[0009] 作为优选，所述带式同步组件包括设置于主底板上的轴承座，所述轴承座上设置

有花键轴，所述第一伸缩电机的输出端与花键轴之间设置有传动齿轮组件，所述花键轴与

机械式柔性夹抱组件之间设置有第一带式传动组件。所述花键轴横置于主底板宽度方向

上，通过两端设置的两组传动齿轮组件分别驱动两机械式柔性夹抱组件进行前后伸缩动

作，花键轴与传动带配合的传动组件平稳性好，速度均匀，启动响应性好。

[0010] 进一步的，所述主底板上设置有夹抱电机，所述机械式柔性夹抱组件包括横移底

板，所述夹抱电机与横移底板之间设置有丝杠传动机构，所述夹抱电机能够驱动两机械式

柔性夹抱组件沿车体宽度方向同步移动。所述夹抱电机通过丝杠传动机构控制两机械式柔

性夹抱组件的横向移动板同步进行相离或相合动作，夹抱电机的单动力源能够解决两侧机

械式柔性夹抱组件同步性不理想的问题，且解决成本；而丝杠传动机构耐磨性好，传动比精

确，能够保证夹抱动作准确、稳定进行。

[0011] 作为优选，所述两机械式柔性夹抱组件结构相同，机械式柔性夹抱组件上的横移

底板滑动连接于主底板，所述横移底板底部设置有横移导轨；所述横移底板上设置有固定

板，所述固定板底部设置有自适应滑块，所述横移底板上对应自适应滑块设置有固定导轨，

所述固定导轨尾端设置有宽度挡块，所述宽度挡块与自适应滑块之间设置有宽度自适应弹

簧。所述宽度挡块配合宽度自适应弹簧实现机械式柔性夹抱组件具备整体横移余量，在两

机械式柔性夹抱组件夹合过程中，抵接货物侧部后能够继续靠合，使宽度自适应弹簧被压

缩，使得大尺寸货物能够受到更大夹紧力的装夹，由此对不同尺寸货物实现自适应装夹。

[0012] 作为优选，所述横移底板底部设置有张紧固定块，所述张紧固定块为倒U型结构，

所述张紧固定块内侧设置有张紧移动块，所述张紧固定块与张紧移动块之间横贯设置有张

紧轴，所述张紧轴上设置有抵接于第一带式传动组件的轴承，所述张紧移动块上设置有张

紧螺栓，所述张紧螺栓纵向穿过张紧移动块并块螺纹连接于张紧固定块。所述张紧固定块

配合张紧移动块能够使随使用时间推移而松垮的第一带式传动组件被张紧轴张紧，从而保

证横移底板的可控性和灵敏性。

[0013] 作为优选，所述固定板上设置有夹抱机构，所述夹抱机构包括夹抱板，所述夹抱板

与固定板之间设置有滑动机构，所述夹抱板通过滑动机构沿固定板长度方向往复运动。所

述夹抱板作为抵接货物的装夹板，可利用滑动机构在长度方向上延伸夹抱机构，增加对长

度尺寸大的货物的容纳能力；并能够将长度尺寸小的货物夹抱后缩回至靠近车体的位置，

调整搬运车的重心位置，同时提升车体前部的空间利用率，降低车长而提高转弯能力及通

过性。

[0014] 作为优选，所述滑动机构包括设置于固定板与夹抱板之间的中间板，所述中间板
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与固定板之间设置有自稳定滑动组件，所述滑动组件包括设置于中间板背部的两平动滑

块，所述固定板上对应两平动滑块设置有两支撑滑轨；所述固定板上还设置有稳定滑块，所

述中间板背部对应稳定滑块设置有稳定滑轨，所述稳定滑轨设置于两支撑滑轨连线的中线

上。所述滑动机构利用中间板作为固定板与夹抱板之间的衔接件，进一步提升伸缩机构的

延伸范围，同时将稳定滑块设置于两平动滑块中线，且稳定滑块与两平动滑块错平面设置，

形成等腰三角形，有效提升中间板于固定板之间的安装稳定性，消除滑动间隙带来的松动。

[0015] 作为优选，所述中间板上设置有第二伸缩电机，所述夹抱板与第二伸缩电机之间

设置有第二带式传动组件；所述夹抱板靠近车体的一端设置有横向挡板，所述中间板上对

应横向挡板设置有弹簧挡块，所述弹簧挡块与横向挡板之间有长度自适应弹簧。所述长度

自适应弹簧配合弹簧挡块实现夹抱板的前后方向适应能力，而夹抱板则通过第二伸缩电机

驱动实现伸缩动作，确保伸缩机构灵敏工作。

[0016] 作为优选，所述车架与自适应夹抱装置之间设置有滑轮式举升机构，所述滑轮式

举升机构包括有举升油缸。自适应夹抱装置包括内门架和外门架组成，外门架固定设置于

车架上，内门架利用外侧的滚轮组件滑动连接外门架；自适应夹抱装置设置于连接板上，所

述连接板固定在侧板上，滚轮组件设置于侧板外部，滚轮组件嵌在内门架的槽钢中，而内门

架上的内上梁与内门架固连；外门架内侧装有侧滚轮，外侧安装有铰轴，外门架通过铰轴于

车架固定；内门架与外门架之间连接设置有起升链条，起升链条的一端连接在连接板上，另

一端穿过固定在内门架上横梁的链轮，与外门架上横梁固定；举升油缸带动内门架升降，内

门架通过外门架内侧的滚轮组件升降，内门架横梁及其上链轮同步升降，夹抱装置在起升

链条的作用下，沿着内门架槽钢升降。

[0017] 因此，本发明具有如下有益效果：（1）相对设置的两机械式柔性夹抱组件能够在电

机驱动下相互靠合夹装货物，且根据货物尺寸不同，在宽度方向上具备足够尺寸适应能力。

所述伸缩机构则可在长度方向上调整自适应夹抱装置对货物的适应能力，配合机械式柔性

夹抱组件对不同尺寸的货物均具备夹抱搬运能力，且无需采用传感器进行识别定位，可靠

性显著提升；（2）夹抱电机的单动力源能够解决两侧机械式柔性夹抱组件同步性不理想的

问题，且解决成本；而丝杠传动机构耐磨性好，传动比精确，能够保证夹抱动作准确、稳定进

行；（3）宽度挡块配合宽度自适应弹簧实现机械式柔性夹抱组件具备整体横移余量，在两机

械式柔性夹抱组件夹合过程中，抵接货物侧部后能够继续靠合，使宽度自适应弹簧被压缩，

使得大尺寸货物能够受到更大夹紧力的装夹，由此对不同尺寸货物实现自适应装夹；（4）稳

定滑块与两平动滑块错平面设置，形成等腰三角形，有效提升中间板于固定板之间的安装

稳定性，消除滑动间隙带来的松动。

附图说明

[0018] 图1为本发明装置的整车示意图

图2从一个角度展示了该发明装置中的伸缩机构示意图

图3从另一个角度展示了该发明装置中的伸缩机构示意图

图4从一个角度展示了该发明装置中的夹抱机构示意图

图5从另一个角度展示了该发明装置中的夹抱机构示意图

图6从一个角度展示了该发明装置中的张紧机构示意图
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图7从一个角度展示了该发明装置中的滑轮式举升机构示意图

图8从一个角度展示了该发明装置中的车体、轮系结构示意图

图中：1.自适应夹抱装置，2.滑轮式举升机构，3.车体，4.轮系，111.主底板，112.

第一伸缩电机，113.小齿轮，114.大齿轮，115.轴承座，116.花键轴，117.第一带式传动组

件，118.中间板连接块，119.中间板，1110.第二伸缩电机，1111.第二带式传动组件，1112.

夹抱板，1113.夹抱板连接块，1114.横向挡板，1115.长度自适应弹簧，1116.弹簧挡块；

121.夹抱电机，122.联轴器，123.丝杠，124.丝杠螺母，125.底板连接块，126.丝杠

齿轮，127.横移导轨，128.自适应滑块，129.横移底板；

1210.固定板，1211.固定板支架，1212.宽度自适应弹簧，1213.宽度挡块，1214.自

适应挡块；

131.张紧固定块，132.张紧移动块，133.张紧轴，134.轴承，135.张紧螺钉；

21.连接板，22.侧板，23.滚轮组件，24.内门架，25.内门架上横梁，26.起升链条，

27.链轮，28.举升油缸，29.侧滚轮，210.外门架，211.外门架上横梁；

31.车身侧板，32.罩壳，33.导航激光支架，34.底板，35.支腿，36.导航激光，37.上

照安全激光，38.下照安全激光，41.驱动轮，42.辅助轮，43.差速轮总成。

具体实施方式

[0019] 下面结合附图与具体实施方式对本发明做进一步的描述。所述实施例的示例在附

图中示出，其中自始至终相同或类似的标号表示相同或类似的元件或具有相同或类似功能

的元件。下面通过参考附图描述的实施例是示例性的，旨在用于解释本发明，而不能理解为

对本发明的限制。

[0020] 实施例1

如图1所示，一种带有柔性自适应夹抱装置1的全方位搬运车，包括车体3，所述车

体3上设置有自适应夹抱装置1，所述自适应夹抱装置1包括安装于车体3上的伸缩机构，所

述伸缩机构包括有相对设置的两机械式柔性夹抱组件。相对设置的两机械式柔性夹抱组件

能够在电机驱动下相互靠合夹装货物，且根据货物尺寸不同，在宽度方向上具备足够尺寸

适应能力。所述伸缩机构则可在长度方向上调整自适应夹抱装置1对货物的适应能力，配合

机械式柔性夹抱组件对不同尺寸的货物均具备夹抱搬运能力，且无需采用传感器进行识别

定位，可靠性显著提升。

[0021] 如图2，3所示，所述车体3上设置有车架，所述自适应夹抱装置1包括安装于车架上

的主底板111，所述主底板111上设置有第一伸缩电机112，所述两机械式柔性夹抱组件与第

一伸缩电机112之间设置有第一带式同步组件，所述第一伸缩电机112能够驱动两机械式柔

性夹抱组件沿车体3前后方向做往复运动。所述带式同步组件包括设置于主底板111上的轴

承座115，所述轴承座115上设置有花键轴116，所述第一伸缩电机112的输出端与花键轴116

之间设置有传动齿轮组件，所述花键轴116与机械式柔性夹抱组件之间设置有第一带式传

动组件117。其中，传动齿轮组件包括小齿轮113和大齿轮，第一伸缩电机112带动小齿轮113

转动，与小齿轮113啮合的大齿轮114与花键轴116套合，该花键轴通过两轴承座115与主底

板111固连，其中第一带式传动组件117一端套合在花键轴上，另一端固连在两机械式柔性

夹抱组件中的两横移底板上，第一带式传动组件117在第一伸缩电机112的转动下转动，进
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而带动通过中间板连接块118与第一带式传动组件固连的中间板119移动，从而通过第一伸

缩电机112的正反向转动带动中间板119的前进或后退。

[0022] 所述主底板111作为自适应夹抱装置1的基板，用于安置整个自适应夹抱装置1在

车架上。所述第一伸缩电机112用于在车体3前后方向上调节机械式柔性夹抱组件伸缩运

动，以适应不同长度的货物均能被纳入两机械式柔性夹抱组件内。利用第一带式同步组件

配合第一伸缩电机112能够快速灵敏地相应操作指令，有效降低伸缩机构动作时间，提升工

作效率。而能够通过第一伸缩电机112调整机械式柔性夹抱组件及其上货物于车体3前部的

占用长度，能够降低搬运车整体的转弯半径，从而有效提升搬运车在狭窄巷道的通过能力。

所述花键轴横置于主底板111宽度方向上，通过两端设置的两组传动齿轮组件分别驱动两

机械式柔性夹抱组件进行前后伸缩动作，花键轴与传动带配合的传动组件平稳性好，速度

均匀，启动响应性好。

[0023] 如图4，5所示，所述主底板111上设置有夹抱电机121，所述机械式柔性夹抱组件包

括横移底板，所述夹抱电机121与横移底板之间设置有丝杠传动机构，所述夹抱电机121能

够驱动两机械式柔性夹抱组件沿车体3宽度方向同步移动。所述夹抱电机121通过丝杠传动

机构控制两机械式柔性夹抱组件的横向移动板同步进行相离或相合动作，夹抱电机121的

单动力源能够解决两侧机械式柔性夹抱组件同步性不理想的问题，且解决成本；而丝杠传

动机构耐磨性好，传动比精确，能够保证夹抱动作准确、稳定进行。其中，夹抱电机121固定

在主底板111上，共有两根丝杠，第一根丝杠123一端通过联轴器122与夹抱电机121相连，另

一端固定在轴承座上，丝杠螺母124套合在丝杠上，其中一块横移底板129通过底板连接块

125与丝杠螺母连接，靠近轴承座的一端套合有丝杠齿轮126，第二根丝杠上也套合有与之

啮合的齿轮，另一块横移底板也通过底板连接块与丝杠螺母连接；两块横移底板通过自适

应滑块128固定在横移导轨127上，在伸缩电机的带动下可沿着导轨移动，第一带式传动组

件117的一端套合在花键轴116上，另一端与横移底板129固连，该花键带同步带组件随着横

移底板沿花键轴移动。

[0024] 所述两机械式柔性夹抱组件结构相同，机械式柔性夹抱组件上的横移底板滑动连

接于主底板111，所述横移底板底部设置有横移导轨；所述横移底板上设置有固定板1210，

所述固定板1210底部设置有自适应滑块128，固定板1210通过固定板支架1211与自适应滑

块128相连，所述横移底板上对应自适应滑块128设置有固定导轨，所述固定导轨尾端设置

有宽度挡块1213，所述宽度挡块1213与自适应滑块128之间设置有宽度自适应弹簧1212，自

适应滑块128的前端安装有自适应挡块1214，限制了自适应滑块128在固定导轨上的行程。

所述宽度挡块1213配合宽度自适应弹簧1212实现机械式柔性夹抱组件具备整体横移余量，

在两机械式柔性夹抱组件夹合过程中，抵接货物侧部后能够继续靠合，使宽度自适应弹簧

1212被压缩，使得大尺寸货物能够受到更大夹紧力的装夹，由此对不同尺寸货物实现自适

应装夹。

[0025] 所述固定板上设置有夹抱机构，所述夹抱机构包括夹抱板1112，所述夹抱板1112

与固定板之间设置有滑动机构，所述夹抱板1112通过滑动机构沿固定板长度方向往复运

动。所述滑动机构包括设置于固定板与夹抱板1112之间的中间板119，所述中间板119与固

定板之间设置有自稳定滑动组件，所述滑动组件包括设置于中间板119背部的两平动滑块，

所述固定板上对应两平动滑块设置有两支撑滑轨；所述固定板上还设置有稳定滑块，所述
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中间板119背部对应稳定滑块设置有稳定滑轨，所述稳定滑轨设置于两支撑滑轨连线的中

线上。所述中间板119上设置有第二伸缩电机1110，所述夹抱板1112与第二伸缩电机1110之

间设置有第二带式传动组件1111，夹抱板1112与第二带式传动组件1111通过夹抱板连接块

1113连接；所述夹抱板靠近车体3的一端设置有横向挡板1114，所述中间板119上对应横向

挡板1114设置有弹簧挡块1116，所述弹簧挡块1116与横向挡板1114之间有长度自适应弹簧

1115。

[0026] 所述夹抱板作为抵接货物的装夹板，可利用滑动机构在长度方向上延伸夹抱机

构，增加对长度尺寸大的货物的容纳能力；并能够将长度尺寸小的货物夹抱后缩回至靠近

车体3的位置，调整搬运车的重心位置，同时提升车体3前部的空间利用率，降低车长而提高

转弯能力及通过性。所述滑动机构利用中间板119作为固定板与夹抱板之间的衔接件，进一

步提升伸缩机构的延伸范围，同时将稳定滑块设置于两平动滑块中线，且稳定滑块与两平

动滑块错平面设置，形成等腰三角形，有效提升中间板119于固定板之间的安装稳定性，消

除滑动间隙带来的松动。所述长度自适应弹簧1115配合弹簧挡块实现夹抱板的前后方向适

应能力，而夹抱板则通过第二伸缩电机1110驱动实现伸缩动作，确保伸缩机构灵敏工作。

[0027] 本实施例中，当搬运车要夹取货物时，先由第一伸缩电机112转动，通过同步带来

带动中间板119前移，待中间板119前移至最大行程时，电机停止转动；此时第二伸缩电机

1110转动，亦通过同步带来带动夹抱板前移，夹抱板也设置有最大行程，若夹抱板达到最大

行程时，横向挡板1114还未触碰到货物，则长度自适应弹簧1115不被压缩，若夹抱板达到最

大行程之前横向挡板1114触碰到货物，则长度自适应弹簧1115被压缩，夹抱板继续向前移

动，直至达到最大行程为止，其中长度自适应弹簧1115根据实际工况选取。

[0028] 夹抱板伸缩到位后，开始夹取货物，夹抱电机121转动，通过带动两丝杠传动来使

得两块横移底板相离，两丝杠通过齿轮啮合传动，当两横移底板距离达到设定的距离最大

值时，夹抱电机121停止转动；此时中间板和夹抱板分别在第一伸缩电机112和第二伸缩电

机1110的转动下向前移动，待夹抱板前移到最大行程时，夹抱电机121反向转动，两横移底

板靠近；当两夹抱板触碰到货物时，夹抱电机121继续转动，两横移底板继续靠近，此时宽度

自适应弹簧1212受力压缩，待两横移底板达到设定的距离最小值时，夹抱电机121停止转

动，其中宽度自适应弹簧1212根据实际工况选取；此时中间板和夹抱板也在两伸缩电机作

用下，带着所夹取的货物一起缩回到初始位置。

[0029] 实施例2

与实施例1不同的是，如图6所示，本实施例中，所述横移底板底部设置有张紧固定

块131，所述张紧固定块131为倒U型结构，所述张紧固定块131内侧设置有张紧移动块132，

所述张紧固定块131与张紧移动块132之间横贯设置有张紧轴133，所述张紧轴133上设置有

抵接于第一带式传动组件的轴承134，所述张紧移动块132上设置有张紧螺栓，所述张紧螺

栓纵向穿过张紧移动块132并块螺纹连接于张紧固定块131。当工作一段时间后，同步带会

产生塑性变形而松弛，该装置中，第一带式传动组件与套合在张紧轴133上的轴承134相接

触，这个时候便可通过拧动张紧螺钉135来调节张紧移动块132与张紧固定块131之间的距

离张紧螺钉135的长短视实际而定，使得同步带达到张紧效果。所述张紧固定块131配合张

紧移动块132能够使随使用时间推移而松垮的第一带式传动组件被张紧轴133张紧，从而保

证横移底板的可控性和灵敏性。
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[0030] 实施例3

如图7所示，在本实施例中，所述车架与自适应夹抱装置1之间设置有滑轮式举升

机构2，所述滑轮式举升机构2包括有举升油缸。自适应夹抱装置1包括内门架和外门架组

成，外门架固定设置于车架上，内门架利用外侧的滚轮组件滑动连接外门架；自适应夹抱装

置1设置于连接板上，所述连接板固定在侧板31上，滚轮组件设置于侧板31外部，滚轮组件

嵌在内门架的槽钢中，而内门架上的内上梁与内门架固连；外门架内侧装有侧滚轮，外侧安

装有铰轴，外门架通过铰轴于车架固定；内门架与外门架之间连接设置有起升链条，起升链

条的一端连接在连接板上，另一端穿过固定在内门架上横梁的链轮，与外门架上横梁固定；

举升油缸带动内门架升降，内门架通过外门架内侧的滚轮组件升降，内门架上横梁及其上

链轮同步升降，夹抱装置在起升链条的作用下，沿着内门架槽钢升降。

[0031] 实施例4

如图8所示，在该车体3中，车体包括有罩壳32，车架侧部设置有车身侧板31，车架

底部设置有车身底板34，有安装于导航激光支架33上的导航激光36，能够起到引导车体3行

驶的作用，还安装有一个上照安全激光37和两个下照安全激光38，当有人或物体靠近时，安

全激光发出信号，使得车体3停止运动。

[0032] 在轮系4中，有固定于车体3上的驱动轮41，驱动轮两侧还分别安装有两个辅助轮

42，在车体3两支腿35前侧，分别安装有差速轮总成43，该轮系4能够保证车体3可以360°全

方位旋转。

[0033] 除上述实施例外，在本发明的权利要求书及说明书所公开的范围内，本发明的技

术特征可以进行重新选择及组合，从而构成新的实施例，这些都是本领域技术人员无需进

行创造性劳动即可实现的，因此这些本发明没有详细描述的实施例也应视为本发明的具体

实施例而在本发明的保护范围之内。
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