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(57)摘要

本发明属于智能物流技术领域，具体地说是

一种多功能有轨搬运穿梭车，通过驱动电机A驱

动车体沿着轨道移动，并依靠导向轮组实现车体

导向，在车体框架上方设有舱门盖板，舱门盖板

依靠舱门机构驱动开启和关闭；在车体运行中舱

门盖板关闭，形成封闭空间，以免外界环境对搬

运物料的污染；通过条码定位运行至指定工位

后，舱门盖板开启，翻斗机构通过驱动电机B驱

动，在驱动臂和随动臂的带动下，料斗实现翻转

运动，并在指定位置达到所需的高度和倾斜角

度，将料斗内承载的物料倾倒出去，倾倒结束后

料斗在驱动电机B反向驱动下缩回车体框架内

部。舱门盖板关闭，运行至下一个工位。本发明具

有搬运、倾倒等功能，车身内结构紧凑，可适用于

狭小空间中使用。
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1.一种多功能有轨搬运穿梭车，其特征在于：包括车架、底盘组件（6）、舱门机构（7）及

翻斗机构（8），其中：

所述底盘组件（6）包括主驱动轮（601）、驱动轴（602）、驱动电机A（603）、随动轮（606）及

底盘框架（610），该底盘框架（610）为整体穿梭车的承载体，所述车架安装于底盘框架（610）

上，该底盘框架（610）行走方向的一端两侧对称安装有主驱动轮（601），两侧的所述主驱动

轮（601）通过转动安装在底盘框架（610）上的驱动轴（602）相连，所述驱动电机A（603）安装

在底盘框架（610）上，驱动电机A（603）的输出端与所述驱动轴（602）连接，所述底盘框架

（610）行走方向的另一端两侧对称安装有随动轮（606）；

所述舱门机构（7）包括舱门盖板（701）、滑轨（707）及分别位于所述车架内部的主动同

步带轮（703）、夹紧支架（705）、步进电机（706）、同步齿形带（708）和随动同步带轮（710），所

述舱门盖板（701）与安装在车架顶部的滑轨（707）滑动连接，所述主动同步带轮（703）及随

动同步带轮（710）通过同步齿形带（708）相连，所述步进电机（706）固定在车架内部，步进电

机（706）的输出端与所述主动同步带轮（703）连接，所述夹紧支架（705）安装于同步齿形带

（708）上，夹紧支架（705）的上端与所述舱门盖板（701）相连；所述夹紧支架（705）通过步进

电机（706）的驱动随同步齿形带（708）运动，进而带动所述舱门盖板（701）沿滑轨（707）滑

动，实现舱门的开关动作；

所述车架顶部一侧封闭，另一侧敞开，该敞开处通过在滑轨（707）上滑动的舱门盖板

（701）关闭；所述翻斗机构（8）位于车架敞开处为关闭状态时舱门盖板（701）的下方，该翻斗

机构（8）包括驱动电机B（802）、驱动臂（803）、料斗（804）及随动臂（805），所述驱动电机B

（802）安装于底盘组件（6）上，驱动电机B（802）的输出端与所述驱动臂（803）的一端铰接，该

驱动臂（803）的另一端铰接于所述料斗（804）上，所述随动臂（805）的一端铰接于底盘组件

（6）上，另一端与所述料斗（804）铰接；所述驱动电机B（802）通过驱动臂（803）、随动臂（805）

带动料斗（804）实现姿态位置调整；

所述随动同步带轮（710）的一侧设有涨紧装置（709），该涨紧装置（709）包括涨紧螺栓

（711）、涨紧螺母（712）、安装板（713）、紧定螺栓（715）及焊接板（718），所述焊接板（718）焊

接在车体框架（11）上，该焊接板（718）朝向所述随动同步带轮（710）的一侧表面通过紧定螺

栓（715）固接有安装板（713），该随动同步带轮（710）的轮轴安装于安装板（713）上；所述焊

接板（718）上固接有涨紧螺母（712），该涨紧螺母（712）上螺纹连接有涨紧螺栓（711），所述

涨紧螺栓（711）抵接于安装板（713）上。

2.根据权利要求1所述的多功能有轨搬运穿梭车，其特征在于：所述车架包括左罩板

（2）、顶部罩板（4）、右罩板（9）及车体框架（11），该车体框架（11）的前后两端面为车体外观

面，在所述车体框架（11）的前端面（13）上集成有按钮控制面板（5）及风扇（12），所述左罩板

（2）及右罩板（9）分别安装在车体框架（11）左右两侧的侧梁（14）上，两侧的侧梁（14）顶部均

焊接有作为所述舱门机构（7）承载体的横梁（15），所述滑轨（707）固定在该横梁（15）上，所

述顶部罩板（4）的两侧分别安装在两侧横梁（15）上；所述车体框架（11）的中间设有作为控

制器（10）安装板的承重板（16）。

3.根据权利要求1所述的多功能有轨搬运穿梭车，其特征在于：所述底盘框架（610）上

设有起导向作用的导向轮组件（609），该导向轮组件（609）包括固定板（615）及导向轮

（614），所述固定板（615）安装于底盘框架（610）上，该固定板（615）的两端均转动安装有导
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向轮（614），两端的所述导向轮（614）位于轨道（1）的左右两侧，并与轨道（1）的两侧抵接。

4.根据权利要求1所述的多功能有轨搬运穿梭车，其特征在于：所述底盘框架（610）上

安装有防止穿梭车侧翻的防倾翻装置（605），该防倾翻装置（605）包括轴承安装架（611）及

防倾翻轴承（612），所述轴承安装架（611）的一端固接在底盘框架（610）上，另一端设有连接

轴，该连接轴的一端转动安装有所述防倾翻轴承（612），另一端通过螺母与所述轴承安装架

（611）把紧。

5.根据权利要求1所述的多功能有轨搬运穿梭车，其特征在于：所述底盘框架（610）上

安装有取电装置（604），该取电装置（604）为拨叉，所述拨叉的一端安装在底盘框架（610）

上，另一端与供电轨道上的集电器插接，为所述穿梭车供电。

6.根据权利要求1所述的多功能有轨搬运穿梭车，其特征在于：所述底盘框架（610）上

分别安装有安全扫描仪（607）及无线通讯天线（608）。

7.根据权利要求1所述的多功能有轨搬运穿梭车，其特征在于：所述焊接板（718）上分

别开设有条形孔（714）及腰孔（716），所述紧定螺栓（715）插设于条形孔（714）中，所述腰孔

（716）为拆装随动同步带轮（710）的轮轴提供空间。

8.根据权利要求1所述的多功能有轨搬运穿梭车，其特征在于：所述主动同步带轮

（703）及随动同步带轮（710）的下方均设有安装在车体框架（11）上的光电开关（702），两光

电开关（702）对称设置，所述夹紧支架（705）的下端设有与光电开关（702）相对应的挡板

（717）。
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一种多功能有轨搬运穿梭车

技术领域

[0001] 本发明属于智能物流技术领域，具体地说是一种多功能有轨搬运穿梭车。

背景技术

[0002] 智能物流系统正不断向不同行业领域发展应用，不同领域对输送系统的要求也在

不断提高。现有穿梭车主要应用于工业厂区，多以货物转运为主，功能单一，运行占用空间

较大。例如在医药生产线中，对于空间狭小并需要配合特殊生产工艺流程时，传统穿梭车功

能难以满足需求。

发明内容

[0003] 为了解决现有穿梭车功能单一、运行空间大的问题，本发明的目的在于提供一种

多功能有轨搬运穿梭车。该多功能有轨搬运穿梭车具有搬运、倾倒等功能，能更好地融入到

生产环节中；舱门盖板闭合时与车体外罩及车体框架形成封闭空间，在车体内将物料与其

他机械件和电控部分做了隔离，免于受到外界灰尘及内部部件的污染，实现对运输物料的

洁净度保证；车身内结构紧凑，可适用于医药行业特殊生产流程。

[0004] 本发明的目的是通过以下技术方案来实现的：

[0005] 本发明包括车架、底盘组件、舱门机构及翻斗机构，其中：

[0006] 所述底盘组件包括主驱动轮、驱动轴、驱动电机A、随动轮及底盘框架，该底盘框架

为整体穿梭车的承载体，所述车架安装于底盘框架上，该底盘框架行走方向的一端两侧对

称安装有主驱动轮，两侧的所述主驱动轮通过转动安装在底盘框架上的驱动轴相连，所述

驱动电机A安装在底盘框架上，驱动电机A的输出端与所述驱动轴连接，所述底盘框架行走

方向的另一端两侧对称安装有随动轮；

[0007] 所述舱门机构包括舱门盖板、滑轨及分别位于所述车架内部的主动同步带轮、夹

紧支架、步进电机、同步齿形带和随动同步带轮，所述舱门盖板与安装在车架顶部的滑轨滑

动连接，所述主动同步带轮及随动同步带轮通过同步齿形带相连，所述步进电机固定在车

架内部，步进电机的输出端与所述主动同步带轮连接，所述夹紧支架安装于同步齿形带上，

夹紧支架的上端与所述舱门盖板相连；所述夹紧支架通过步进电机的驱动随同步齿形带运

动，进而带动所述舱门盖板沿滑轨滑动，实现舱门的开关动作；

[0008] 所述车架顶部一侧封闭，另一侧敞开，该敞开处通过在滑轨上滑动的舱门盖板关

闭；所述翻斗机构位于车架敞开处为关闭状态时舱门盖板的下方，该翻斗机构包括驱动电

机B、驱动臂、料斗及随动臂，所述驱动电机B安装于底盘组件上，驱动电机B的输出端与所述

驱动臂的一端铰接，该驱动臂的另一端铰接于所述料斗上，所述随动臂的一端铰接于底盘

组件上，另一端与所述料斗铰接；所述驱动电机B通过驱动臂、随动臂带动料斗实现姿态位

置调整。

[0009] 其中：所述车架包括左罩板、顶部罩板、右罩板及车体框架，该车体框架的前后两

端面为车体外观面，在所述车体框架的前端面上集成有按钮控制面板及风扇，所述左罩板
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及右罩板分别安装在车体框架左右两侧的侧梁上，两侧的侧梁顶部均焊接有作为所述舱门

机构承载体的横梁，所述滑轨固定在该横梁上，所述顶部罩板的两侧分别安装在两侧横梁

上；所述车体框架的中间设有作为控制器安装板的承重板。

[0010] 所述底盘框架上设有起导向作用的导向轮组件，该导向轮组件包括固定板及导向

轮，所述固定板安装于底盘框架上，该固定板的两端均转动安装有导向轮，两端的所述导向

轮位于轨道的左右两侧，并与轨道的两侧抵接。

[0011] 所述底盘框架上安装有防止穿梭车侧翻的防倾翻装置，该防倾翻装置包括轴承安

装架及防倾翻轴承，所述轴承安装架的一端固接在底盘框架上，另一端设有连接轴，该连接

轴的一端转动安装有所述防倾翻轴承，另一端通过螺母与所述轴承安装架把紧。

[0012] 所述底盘框架上安装有取电装置，该取电装置为拨叉，所述拨叉的一端安装在底

盘框架上，另一端与供电轨道上的集电器插接，为所述穿梭车供电。

[0013] 所述底盘框架上分别安装有安全扫描仪及无线通讯天线。

[0014] 所述随动同步带轮的一侧设有涨紧装置，该涨紧装置包括涨紧螺栓、涨紧螺母、安

装板、紧定螺栓及焊接板，所述焊接板焊接在车体框架上，该焊接板朝向所述随动同步带轮

的一侧表面通过紧定螺栓固接有安装板，该随动同步带轮的轮轴安装于安装板上；所述焊

接板上固接有涨紧螺母，该涨紧螺母上螺纹连接有涨紧螺栓，所述涨紧螺栓抵接于安装板

上。

[0015] 所述焊接板上分别开设有条形孔及腰孔，所述紧定螺栓插设于条形孔中，所述腰

孔为拆装随动同步带轮的轮轴提供空间。

[0016] 所述主动同步带轮及随动同步带轮的下方均设有安装在车体框架上的光电开关，

两光电开关对称设置，所述夹紧支架的下端设有与光电开关相对应的挡板。

[0017] 本发明的优点与积极效果为：

[0018] 1．本发明整体结构紧凑，采用一体式承载车身框架结构设计，车身既是机构部件

的承载体也是车身的外观件，车身内结构紧凑，车体体积小且自重轻，可适用于狭小空间中

的使用，具有搬运、倾倒等功能；同时，本发明满足特殊行业对物流运输设备洁净度的需求，

可扩展使用到食品医药行业中。

[0019] 2．本发明在车架上方设有舱门盖板，且舱门盖板通过舱门机构驱动开启或闭合，

当舱门盖板闭合时，与车体外罩及车体框架形成一个封闭空间，并且在车体内部将物料与

其他机械件和电控部分做了隔离，免于受到外界灰尘及内部部件的污染，实现对运输物料

的洁净度保证。

[0020] 3．本发明车体中的翻斗机构在收回时占用空间较小，节省了车体内部空间，在翻

转时借助驱动臂和随动臂转动，可实现料斗较大行程的运转，运转轨迹确定，起终点位置可

控，并实现了料斗较大角度的倾斜，方便料斗内的物料倾倒。

附图说明

[0021] 图1为本发明在轨道上的外部结构示意图；

[0022] 图2为图1中去掉外罩后的立体结构示意图之一；

[0023] 图3为本发明底盘组件的结构示意图之一；

[0024] 图4为本发明底盘组件的结构示意图之二；
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[0025] 图5为图1中去掉外罩后的立体结构示意图之二；

[0026] 图6为图5中A处的局部放大图；

[0027] 图7为本发明舱门机构的结构示意图；

[0028] 图8为本发明翻斗机构的结构示意图；

[0029] 其中：1为轨道，2为左罩板，4为顶部罩板，5为按钮控制面板，6为底盘组件，601为

主驱动轮，602为驱动轴，603为驱动电机A，604为取电装置，605为防倾翻装置，606为随动

轮，607为安全扫描仪，608为无线通讯天线，609为导向轮组件，610为底盘框架，611为轴承

安装架，612为防倾翻轴承，613为轴承座A，614为导向轮，615为固定板，7为舱门机构，701为

舱门盖板，702为光电开关，703为主动同步带轮，704为电机安装支架，705为夹紧支架，706

为步进电机，707为滑轨，708为同步齿形带，709为涨紧装置，710为随动同步带轮，711为涨

紧螺栓，712为涨紧螺母，713为安装板，714为条形孔，715为紧定螺栓，716为腰孔，717为挡

板，718为焊接板，8为翻斗机构，801为轴承座B，802为驱动电机B，803为驱动臂，804为料斗，

805为随动臂，9为右罩板，10为控制器，11为车体框架，12为风扇，13为前端面，14为侧梁，15

为横梁，16为承重板。

具体实施方式

[0030] 下面结合附图对本发明作进一步详述。

[0031] 如图1～8所示，本发明包括车架、底盘组件6、舱门机构7及翻斗机构8，其中车架安

装在底盘组件6上，舱门机构7与车架形成封闭空间，翻斗机构8位于该封闭空间中，避免外

界环境对搬运物料的污染。

[0032] 本实施例的车架包括左罩板2、顶部罩板4、右罩板9及车体框架11，该车体框架11

主要采用不锈钢板焊接成框架结构，车体框架11的前后两端面为整块不锈钢拉丝板作为车

体外观面，在车体框架11的前端面13上集成有按钮控制面板5及风扇12。左罩板2、右罩板9

分别安装在车体框架11左右两侧的侧梁14上，两侧的侧梁14顶部均焊接有作为舱门机构7

承载体的横梁15，滑轨707固定在该横梁15上。顶部罩板4的两侧分别安装在两侧横梁15上。

车体框架11的中间设有作为控制器10安装板的承重板16。

[0033] 本实施例的底盘组件6包括主驱动轮601、驱动轴602、驱动电机A603、随动轮606及

底盘框架610，该底盘框架610为整体穿梭车的承载体，车架安装于底盘框架610的上方，主

驱动轮601、驱动轴602、驱动电机A603及随动轮606分别安装于底盘框架610的下方；底盘框

架610行走方向的一端两侧对称安装有主驱动轮601，两侧的主驱动轮601通过驱动轴602相

连，驱动轴602的两端分别通过轴承座A613安装在底盘框架610上，驱动轴602通过轴承与轴

承座A613转动连接。驱动电机A603安装在底盘框架610上，驱动电机A603的输出端与驱动轴

602连接，底盘框架610行走方向的另一端两侧对称安装有随动轮606，随动轮606的轮轴通

过轴承座A613安装在底盘框架610上，随动轮606的轮轴与轴承座A613通过轴承转动连接。

轨道1为相平行的两根，底盘框架610每侧的主驱动轮601及随动轮606均行走在一根轨道1

上。底盘框架610两端面预留有安装孔，可作为吊环安装用，也可用于安装车体两侧的缓冲

器。

[0034] 本实施例在底盘框架610一侧底面的前后两端分别安装有起导向作用的导向轮组

件609，该导向轮组件609包括固定板615及导向轮614，固定板615固接在底盘框架610上，固
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定板615的两端均转动安装有导向轮614，两端的导向轮614位于一侧轨道1的左右两侧，并

与轨道1的两侧面相抵接。本实施例的轨道1为“工”字钢，两个导向轮614分别位于“工”字钢

竖边的两侧，导向轮614的轴向中心线与“工”字钢的竖边相平行。

[0035] 本实施例在底盘框架610的另一侧分别安装有取电装置604及防止穿梭车侧翻的

防倾翻装置605，取电装置604安装在底盘框架610另一侧的侧面，防倾翻装置605安装在底

盘框架610另一侧的底面；本实施例的取电装置604为拨叉，拨叉的一端安装在底盘框架610

上，另一端与供电轨道上的集电器插接，为穿梭车供电。本实施例的拨叉及集电器均为现有

技术，在此不再赘述。防倾翻装置605包括轴承安装架611及防倾翻轴承612，轴承安装架611

的一端固接在底盘框架610上，另一端设有连接轴，该连接轴的一端转动安装有防倾翻轴承

612，另一端通过螺母与轴承安装架611把紧。防倾翻轴承612与另一侧轨道1下沿滑动，可以

相抵掉倾翻力，防止车体侧翻，保证车体的平稳运行。本实施例防倾翻轴承612的轴向与水

平面平行。

[0036] 本实施例在底盘框架610前端下方分别安装有安全扫描仪607及无线通讯天线

608，安全扫描仪607与控制器10连接，防止车体行进中和障碍物发生碰撞；无线通讯天线

608用于与上位机无线通讯。

[0037] 本实施例的舱门机构7包括舱门盖板701、滑轨707及分别位于车架内部的主动同

步带轮703、夹紧支架705、步进电机706、同步齿形带708和随动同步带轮710，该滑轨707为

铝合金材质，舱门盖板701与安装在车架顶部的滑轨707滑动连接，主动同步带轮703及随动

同步带轮710分别安装于车架内部，并通过同步齿形带708相连，主动同步带轮703与随动同

步带轮710沿滑轨707的长度方向设置；步进电机706通过电机安装支架704固定在车体框架

11内部侧面板上，步进电机706的输出端与主动同步带轮703连接，夹紧支架705安装于同步

齿形带708上，夹紧支架705的上端与舱门盖板701相连；夹紧支架705通过步进电机706的驱

动随同步齿形带708运动，进而带动舱门盖板701沿滑轨707滑动，实现舱门的开关动作；舱

门盖板701处于关闭位置时，舱门盖板701位于主动同步带轮703与随动同步带轮710之间的

上方。本实施例在主动同步带轮703及随动同步带轮710的下方均设有安装在车体框架11上

的光电开关702，两光电开关702对称设置，分别与控制器10连接；夹紧支架705的下端设有

与光电开关702相对应的挡板717。

[0038] 本实施例在随动同步带轮710的一侧设有涨紧装置709，该涨紧装置709包括涨紧

螺栓711、涨紧螺母712、安装板713、紧定螺栓715及焊接板718，焊接板718焊接在车体框架

11上，该焊接板718上分别开设有条形孔714及腰孔716，腰孔716为一个，该腰孔716的上下

两侧对称开设有两个条形孔714。焊接板718朝向随动同步带轮710的一侧表面设有安装板

713，安装板713的上下两端均通过紧定螺栓715固接在焊接板718上；每个紧定螺栓715各插

设于一个条形孔714中，待位置调整好后，将紧定螺栓715拧紧固定。随动同步带轮710的轮

轴安装于安装板713的中间位置，随动同步带轮710的轮轴位于两个紧定螺栓715之间，腰孔

716为拆装随动同步带轮710的轮轴提供空间。焊接板718上固接有涨紧螺母712，该涨紧螺

母712上螺纹连接有涨紧螺栓711，涨紧螺栓711抵接于安装板713的侧面；本实施例的涨紧

螺栓711及涨紧螺母712均为两个，上下设置。

[0039] 本实施例的车架顶部一侧封闭，另一侧敞开，该敞开处通过在滑轨707上滑动的舱

门盖板701关闭；翻斗机构8位于车架敞开处为关闭状态时舱门盖板701的下方，该翻斗机构
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8包括驱动电机B802、驱动臂803、料斗804及随动臂805，驱动电机B802安装于底盘组件6的

底盘框架610上，驱动电机B802的输出端与驱动臂803的一端铰接，该驱动臂803的另一端铰

接于料斗804的底部；随动臂805的一端铰接于安装在底盘组件6的底盘框架610上的轴承座

B801上，随动臂805的另一端与料斗804的底部铰接；驱动电机B802、驱动臂803、随动臂805

及轴承座B801形成连杆机构，驱动电机B802通过驱动臂803、随动臂805带动料斗804实现姿

态位置调整，在原始位置保持水平，在倾倒位置达到所需的翻转和倾倒高度。

[0040] 本发明的工作原理为：

[0041] 上位机将穿梭车行走到目的地的信号通过无线通讯天线608传给控制器10，控制

器10控制驱动电机A603工作提供动力，通过驱动轴602驱动主驱动轮601，使得车体沿着轨

道1行驶，同时随动轮606随动；导向轮组件609依靠导向轮614与轨道1相抵，对车体进行导

向；防倾翻装置605依靠防倾翻轴承612与轨道1下沿滑动，可以相抵掉倾翻力，防止车体侧

翻。在车体运行中，舱门盖板701关闭，形成封闭空间以免外界环境对搬运物料的污染。安全

扫描仪607通过扫描条码定位运行至指定工位，到达工位后，控制器10控制驱动电机A603停

止工作；然后，控制器10控制步进电机706工作，通过主动同步带轮703、随动同步带轮710及

同步齿形带708的传动，使夹紧支架705带动舱门盖板701逐渐开启。当夹紧支架705下端的

挡板717移动至主动同步带轮703下方的光电开关702上方时，该光电开关702将信号传给控

制器10，控制器10控制步进电机706停止工作。

[0042] 控制器10控制驱动电机B802工作，在驱动臂803和随动臂805的带动下，料斗804可

实现翻转运动，并在指定位置达到所需的高度和倾斜角度，可将料斗804内承载的物料倾倒

出去；倾倒结束后，料斗804在驱动电机B802的反向驱动下，由驱动臂803和随动臂805带动

缩回至车体框架11内部。

[0043] 控制器10控制步进电机706反向工作，通过主动同步带轮703、随动同步带轮710及

同步齿形带708的传动，使夹紧支架705带动舱门盖板701逐渐关闭。当夹紧支架705下端的

挡板717移动至随动同步带轮710下方的光电开关702上方时，该光电开关702将信号传给控

制器10，控制器10控制步进电机706停止工作。

[0044] 然后，控制器10控制驱动电机A603，使穿梭车运行至下一工位。
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