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(57)摘要

本发明涉及一种新型侧装垃圾车及其使用

方法，其特征在于，包括汽车底盘（1）、侧上料机

构（2）、车厢（3）三部分，车厢（3）与汽车底盘（1）

铰接，侧上料机构（2）固定于汽车底盘（1）并设于

车厢（3）侧壁；所述侧上料机构（2）的导轨固定于

汽车底盘，滑动臂滑动安装于导轨内，通过液压

缸二（211）活塞杆控制滑动臂滑动；摆动液压缸

一固定于滑动臂上端，摆动臂通过固定于摆动液

压缸一的旋转部分与滑动臂连接；摆动液压缸二

固定于摆动臂下端，抱桶机构通过固定于摆动液

压缸二的旋转部分与摆动臂连接。本发明有益效

果：提高垃圾收运效率；降低清洁工人劳动强度；

改善清洁工人工作环境。
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1.一种新型侧装垃圾车，其特征在于，包括汽车底盘（1）、侧上料机构（2）、车厢（3）三部

分，车厢（3）与汽车底盘（1）铰接，侧上料机构（2）固定于汽车底盘（1）并设于车厢（3）侧壁；

所述侧上料机构（2）由接近开关一（201）、滑动臂（202）、摆动液压缸一（203）、摆动臂（204）、

抱桶机构（205）、角度传感器（206）、角度传感器安装座一（207）、摆动液压缸二（208）、角度

传感器安装座二（209）、导轨（210）、液压缸二（211）组成；导轨固定于汽车底盘，滑动臂滑动

安装于导轨内，通过液压缸二（211）活塞杆控制滑动臂滑动；摆动液压缸一固定于滑动臂上

端，摆动臂通过固定于摆动液压缸一的旋转部分与滑动臂连接；摆动液压缸二固定于摆动

臂下端，抱桶机构通过固定于摆动液压缸二的旋转部分与摆动臂连接。

2.如权利要求1所述的一种新型侧装垃圾车，其特征在于，角度传感器通过角度传感器

安装座一、二分别固定于摆动臂和移动臂上；角度传感器（206）通过角度传感器安装座一

（207）和角度传感器安装座二（209）分别固定于摆动臂和滑动臂上。

3.如权利要求1所述的一种新型侧装垃圾车，其特征在于，抱桶机构（205）包括抱桶臂

（20501）、液压缸一（20502）、橡胶板一（20503）、接近开关二（20504）、橡胶板二（20505）、手

臂（20506）、销轴一（20507）、销轴二（20508），抱桶臂固定于摆动液压缸二旋转部分，橡胶板

一固定于抱桶臂，橡胶板二固定于手臂内侧，接近开关二固定于抱桶臂，手臂通过销轴一铰

接于抱桶臂，油缸二通过两根销轴二铰接于手臂和抱桶臂之间。

4.如权利要求1所述的一种新型侧装垃圾车，其特征在于，汽车底盘装（1）配有监控系

统，在驾驶室内可监控侧上料机构（2）的运行。

5.如权利要求1所述的一种新型侧装垃圾车，其特征在于，车厢（3）在侧上料机构（2）处

设有凹陷，便于侧上料机构（2）收起运输；上面开有上门，垃圾经上门倒入；后侧开有后门，

垃圾经后门卸出。

6.一种如权利要求1所述新型侧装垃圾车的使用方法，其特征在于，  包括以下步骤：

步骤一，收垃圾时将侧装垃圾车停到距离垃圾桶适当的位置，摆动液压缸一摆动到设

定角度1，将摆动臂适当抬起，同时摆动液压缸二摆动到设定角4，将抱桶机构放下至水平位

置；

步骤二，液压缸一活塞杆收缩，两只手臂打开；液压缸二活塞杆伸出，待接近开关二碰

触到垃圾桶，液压缸二活塞杆伸出停止；液压缸一活塞杆伸出，两只手臂抱紧，将垃圾桶抱

紧；

步骤三，摆动液压缸一摆动到设定角度2，将摆动臂适当抬起，使得抱桶机构将垃圾桶

抱离地面一定距离；液压缸二活塞杆收回，待接近开关一碰触到滑动臂，液压缸二活塞杆收

回停止；

步骤四，摆动液压缸一摆动到设定角度3，通过摆动臂使得抱桶机构将垃圾桶抱起摆动

到车厢上开门处，垃圾倒入车厢，

步骤五，垃圾倒完之后，摆动液压缸一摆动到设定角度2，将垃圾桶放下到离地一定距

离，液压缸二活塞杆伸出到适当位置停止，液压缸一活塞杆收回，两只手臂松开，将垃圾桶

放下；液压缸二活塞杆收回，待接近开关一碰触到滑动臂，液压缸二活塞杆收回停止；

步骤六，液压缸一活塞杆伸出，两只手臂抱紧；摆动液压缸一摆动到初始角度，将摆动

臂摆回到垂直位置，同时摆动液压缸二摆动到初始角度，将抱桶机构摆动至竖直位置；

步骤七，完成本次垃圾收到，然后驶往下一垃圾桶，依次循环，待车厢3装满驶往垃圾站
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倾倒。

7.如权利要求6所述新型侧装垃圾车的使用方法，其特征在于，侧装车运输垃圾时状

态，此时液压缸二活塞杆收回滑动臂收到最内侧，摆动臂垂直向下，抱桶机构垂直向上，液

压缸一活塞杆伸出，两只手臂抱紧。
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一种新型侧装垃圾车及其使用方法

技术领域

[0001] 本发明属于环保设备领域，涉及垃圾运输设备，尤其涉及一种新型侧装垃圾车及

其使用方法。

背景技术

[0002] 随着人民生活水平的提高，日常产生的垃圾量越来越大。每日国家都要花费大量

的人力物力对人类生活产生的垃圾进行清运，各种清运设备应运而生。侧装式垃圾车就是

其中一种。通过提升机构将垃圾桶内的垃圾倒入车辆垃圾箱罐体内实现垃圾的收集。由于

其装、卸垃圾自动化程度高、工作可靠、装载容积大等优点，是一款在城市垃圾运输领域被

广泛使用的环卫车辆。

[0003] 其提升机构装置目前大多采用如专利CN  108146940  A一种新型餐厨垃圾车中所

述提升装置（3）和专利CN  207450833  U一种侧挂式垃圾车中所述的垃圾桶提升组件的形

式。该种提升形式还存在诸多问题：操作中需要清洁人员下车去将垃圾桶推到车边，将桶推

到提升装置旁边，手动操作液压阀，提升翻到垃圾，然后再将垃圾桶放回原位置。整个操作

过程费时费力，需要清洁人员直接接触垃圾桶，工作环境差，劳动强度高。

发明内容

[0004] 本发明所需解决的问题是提供一种新型侧装式垃圾车，自动化程度高，提高垃圾

收运效率，提高清洁人员工作环境，降低清洁人员劳动强度。

[0005] 为实现上述目的，本发明提供了一种新型侧装垃圾车，包括汽车底盘1、侧上料机

构2、车厢3三部分，车厢3与汽车底盘1铰接，侧上料机构2固定于汽车底盘1并设于车厢3侧

壁；

侧上料机构包括接近开关一、滑动臂、摆动液压缸一、摆动臂、抱桶机构、角度传感器、

角度传感器安装座一、摆动液压缸二、角度传感器安装座二、导轨、液压缸二等部分，导轨固

定于汽底盘，接近开关一固定于导轨，滑动臂滑动装配于导轨内，液压缸二与导轨和滑动臂

铰接，摆动液压缸一固定于滑动臂上端，摆动臂与摆动液压缸一旋转部分固定，摆动液压缸

二固定于摆动臂下端，抱桶机构固定于摆动液压缸二旋转部分，角度传感器通过角度传感

器安装座一、二分别固定于摆动臂和移动臂上。

[0006] 抱桶机构包括抱桶臂、液压缸一、橡胶板一、接近开关二、橡胶板二、手臂、销轴一、

销轴二。抱桶臂固定于摆动液压缸二旋转部分，橡胶板一固定于抱桶臂，橡胶板二固定于手

臂内侧，接近开关二固定于抱桶臂，手臂通过销轴一铰接于抱桶臂，油缸二通过两根销轴二

铰接于手臂和抱桶臂之间。

[0007] 一种所述新型侧装垃圾车的使用方法，其特征在于，包括以下步骤：

步骤一，收垃圾时将侧装垃圾车停到距离垃圾桶适当的位置，摆动液压缸一摆动到设

定角度1，将摆动臂适当抬起，同时摆动液压缸二摆动到设定角4，将抱桶机构放下至水平位

置；
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步骤二，液压缸一活塞杆收缩，两只手臂打开；液压缸二活塞杆伸出，待接近开关二碰

触到垃圾桶，液压缸二活塞杆伸出停止；液压缸一活塞杆伸出，两只手臂抱紧，将垃圾桶抱

紧；

步骤三，摆动液压缸一摆动到设定角度2，将摆动臂适当抬起，使得抱桶机构将垃圾桶

抱离地面一定距离；液压缸二活塞杆收回，待接近开关一碰触到滑动臂，液压缸二活塞杆收

回停止；

步骤四，摆动液压缸一摆动到设定角度3，通过摆动臂使得抱桶机构将垃圾桶抱起摆动

到车厢上开门处，垃圾倒入车厢，

步骤五，垃圾倒完之后，摆动液压缸一摆动到设定角度2，将垃圾桶放下到离地一定距

离，液压缸二活塞杆伸出到适当位置停止，液压缸一活塞杆收回，两只手臂松开，将垃圾桶

放下；液压缸二活塞杆收回，待接近开关一碰触到滑动臂，液压缸二活塞杆收回停止；

步骤六，液压缸一活塞杆伸出，两只手臂抱紧；摆动液压缸一摆动到初始角度，将摆动

臂摆回到垂直位置，同时摆动液压缸二摆动到初始角度，将抱桶机构摆动至竖直位置；

步骤七，完成本次垃圾收到，然后驶往下一垃圾桶。依次循环，待车厢3装满驶往垃圾站

倾倒。

[0008] 本发明有益效果：提高垃圾收运效率；降低清洁工人劳动强度；改善清洁工人工作

环境。

附图说明

[0009] 图1为本发明整体结构示意图。

[0010] 图2为侧上料机构示意图。

[0011] 图3为抱桶机构示意图。

[0012] 图4为抱桶示意图。

[0013] 图5为翻桶示意图。

[0014] 图中标记说明

1-汽车底盘  2-侧上料机构  201-接近开关一  202-滑动臂  203-摆动液压缸一  204-摆

动臂205-抱桶机构  20501-抱桶臂  20502-液压缸一  20503-橡胶板一20504-接近开关二 

20505-橡胶板二  20506-手臂  20507-销轴一  20508-销轴二206-角度传感器207-角度传感

器安装座一  208-摆动液压缸二  209-角度传感器安装座二  210-导轨  211-液压缸二3-车

厢。

具体实施方式

[0015] 为了加深对本发明的理解和认识，下面结合附图和其具体实施方法对本发明的技

术方案做出进一步的说明和介绍。

[0016] 如图1所示新型侧装车包括汽车底盘1、侧上料机构2、车厢3。

[0017] 如图2所示侧上料机构2包括接近开关一201、滑动臂202、摆动液压缸一203、摆动

臂204、抱桶机构205、角度传感器206、角度传感器安装座一207、摆动液压缸二208、角度传

感器安装座二209、导轨210、液压缸二211。

[0018] 如图3所示抱桶机构205包括抱桶臂20501、液压缸一20502、橡胶板一20503、接近
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开关二20504、橡胶板二20505、手臂20506、销轴一20507、销轴二20508。

[0019] 如图1所示，汽车底盘装1配有监控系统，在驾驶室内可监控侧上料机构2的运行。

车厢3在侧上料机构2处，凹陷设计，便于侧上料机构2收起运输；上面开有上门，垃圾经上门

倒入；后侧开有后门，垃圾经后门卸出。

[0020] 如图2所示，滑动臂202滑动安装于导轨210内，液压缸二211铰接于导轨210和滑动

臂202之间，通过液压缸二211活塞杆的伸缩来控制滑动臂202的滑动。摆动液压缸一203固

定于滑动臂202上端，摆动臂204固定于摆动液压缸一203的旋转部分，通过摆动液压缸一

203旋转驱动摆动臂204绕摆动液压缸一203旋转中心转动。摆动液压缸二208固定于摆动臂

204下端，抱桶机构205固定于摆动液压缸二208的旋转部分，通过摆动液压缸二208旋转驱

动抱桶机构205绕摆动液压缸二208旋转中心转动。角度传感器206通过角度传感器安装座

一207和角度传感器安装座二209分别固定于摆动臂204和滑动臂202上，用以监控摆动液压

缸二208和摆动液压缸一203的旋转角度，以便精确控制抱桶机构205和摆动臂204的旋转。

接近开关一201固定于导轨210以便感应滑动臂202是否滑动到位。

[0021] 如图3所示，手臂20506通过销轴一20507铰接于抱桶臂20501，液压缸一20502通过

两根销轴二20508铰接于抱桶臂20501和手臂20506之间，通过控制液压缸一20502活塞杆的

伸缩来控制手臂20506的抱放。橡胶板一20503固定于抱桶臂20501与垃圾桶接触侧，橡胶板

二  20505固定于手臂20506内侧；橡胶板一20503和橡胶板二  20505在抱桶臂20501和手臂

20506与垃圾桶之间起缓冲作用。接近开关二20504固定于抱桶臂20501，用于检测橡胶板一

20503是否碰触到垃圾桶。

[0022] 如图1所示为侧装车运输垃圾时状态，此时液压缸二211活塞杆收回滑动臂202收

到最内侧，摆动臂204垂直向下，抱桶机构205垂直向上，液压缸一20502活塞杆伸出，两只手

臂20506抱紧。

[0023] 如图4-5所示，收垃圾时将侧装垃圾车停到距离垃圾桶适当的位置，摆动液压缸一

203摆动到设定角度1，将摆动臂204适当抬起，同时摆动液压缸二208摆动到设定角4，将抱

桶机构205放下至水平位置；液压缸一20502活塞杆收缩，两只手臂20506打开；液压缸二211

活塞杆伸出，待接近开关二20504碰触到垃圾桶，液压缸二211活塞杆伸出停止；液压缸一

20502活塞杆伸出，两只手臂20506抱紧，将垃圾桶抱紧；摆动液压缸一203摆动到设定角度

2，将摆动臂204适当抬起，使得抱桶机构205将垃圾桶抱离地面一定距离；液压缸二211活塞

杆收回，待接近开关一201碰触到滑动臂202，液压缸二211活塞杆收回停止；摆动液压缸一

203摆动到设定角度3，通过摆动臂204使得抱桶机构205将垃圾桶抱起摆动到车厢3上开门

处，垃圾倒入车厢3，垃圾倒完之后，摆动液压缸一203摆动到设定角度2，将垃圾桶放下到离

地一定距离，液压缸二211活塞杆伸出到适当位置停止，液压缸一20502活塞杆收回，两只手

臂20506松开，将垃圾桶放下；液压缸二211活塞杆收回，待接近开关一201碰触到滑动臂

202，液压缸二211活塞杆收回停止；液压缸一20502活塞杆伸出，两只手臂20506抱紧；摆动

液压缸一203摆动到初始角度，将摆动臂204摆回到垂直位置，同时摆动液压缸二208摆动到

初始角度，将抱桶机构205摆动至竖直位置。完成本次垃圾收到，然后驶往下一垃圾桶。依次

循环，待车厢3装满驶往垃圾站倾倒。
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图 1

图 2
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图 3

图 4

说　明　书　附　图 2/3 页

8

CN 109132291 A

8



图 5
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