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(54)实用新型名称

一种全自动装卸车设备

(57)摘要

本实用新型是一种全自动装卸车设备，在机

架一侧固定伸缩皮带输送机构，伸缩皮带输送机

构和机架一起沿Y方向移动，机架上面装有直线

驱动模组，直线驱动模组连接并驱动末端皮带输

送机构沿X方向移动，所述末端皮带输送机构对

接伸缩皮带机构和中端皮带输送机构，中端皮带

输送机构另一端与前端窄带输送机构连接，前端

窄带输送机构上有码放货物的装置。该设备是一

种全自动运行的，可靠的高效率的自动化装卸车

设备，可实现对不同尺寸的箱式货车进行自动装

卸车工作。
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1.一种全自动装卸车设备，其特征在于，在机架一侧固定伸缩皮带输送机构，伸缩皮带

输送机构和机架一起沿Y方向移动，机架上面装有直线驱动模组，直线驱动模组连接并驱动

末端皮带输送机构沿X方向移动，所述末端皮带输送机构对接伸缩皮带机构和中端皮带输

送机构，中端皮带输送机构另一端与前端窄带输送机构连接，前端窄带输送机构上有码放

货物的装置。

2.根据权利要求1所述全自动装卸车设备，其特征在于，所述码放货物的装置是吸盘以

及吸盘翻转装置。

3.根据权利要求1所述全自动装卸车设备，其特征在于，电气控制柜安装与机架上，控

制各个运动部件。

4.根据权利要求1所述全自动装卸车设备，其特征在于，直线导轨安装于机架上表面，

约束末端输送机构的移动方向。

5.根据权利要求1所述全自动装卸车设备，其特征在于，所述中端皮带输送机构一端与

末端皮带输送机构铰接。

6.根据权利要求5所述全自动装卸车设备，其特征在于，伸缩电缸一头安装在末端皮带

输送机构上，另一头安装在中端皮带输送机构上，通过伸缩运动调整中端输送机构的输送

高度。

7.根据权利要求1所述全自动装卸车设备，其特征在于，前段窄带输送机构通过转动装

置能够实现上下摆动，调整装卸时的角度。

权　利　要　求　书 1/1 页

2

CN 215945779 U

2



一种全自动装卸车设备

技术领域

[0001] 一种全自动装卸车设备，属于自动化物流设备技术领域。

背景技术

[0002] 目前货物的装车与卸车主要采用两种方式，第一种采用传统的人工码放的方式，

这种方式存在的主要问题是劳动强度大、人力成本高、效率低下、货物码放不规则运输过程

中产生倾覆造成货物的损坏、暴力码放造成货物的损坏等问题。第二种采用辅助装卸货设

备配合人工来完成装卸货的工作，如将伸缩皮带机伸到车厢内部，再由人将货物装车或卸

车，这种方式减轻了工人的工作强度，提高工作效率，但是仍然存在货物码放不规则运输过

程中产生倾覆造成货物的损坏、暴力码放造成货物的损坏等问题。

发明内容

[0003] 本发明所要解决的技术问题是：克服现有技术的不足，提供一种全自动，可靠的，

高效率自动化装卸车设备，可实现对不同尺寸的箱式货车进行自动装卸车工作。

[0004] 本发明的技术方案：一种全自动装卸车设备由伸缩皮带输送机构、电气控制柜，直

线驱动模组，机架、直线导轨、伸缩电缸、末端皮带输送机构、中段皮带输送机构、前端窄带

输送机构、吸盘以及吸盘翻转装置。

[0005] 所述伸缩皮带输送机构与机架固定在一起，伸缩皮带输送机构能够进行Y方向移

动，当伸缩皮带机构进行Y方向移动时，机架也随之移动。伸缩皮带输送机构把货物从产线

或者仓库输送到末端皮带输送机构上。

[0006] 所述电气控制柜安装与机架上，控制设备进行装卸货，是整个设备的大脑。

[0007] 所述直线驱动模组，安装在机架上并连接末端皮带输送机构，为末端皮带输送机

构做X方向移动提供动力。

[0008] 所述机架与伸缩皮带输送机构固定在一起，机架上平面装有直线导轨和直线动力

模组。

[0009] 所述直线导轨安装与机架上表面，主要约束末端输送机构的移动方向。

[0010] 所述末端皮带输送机构把货物从伸缩皮带机构上接过来并输送给中端皮带输送

机构，末端皮带输送机构能够沿着直线导轨做X方向移动。

[0011] 所述伸缩电缸一头安装在末端皮带输送机构上，另一头安装在中端皮带输送机构

上，目的是通过伸缩运动调整中端输送机构的输送高度。

[0012] 所述中端皮带输送机构一端与末端皮带输送机构铰接，两者通过伸缩电缸进行转

动，另一端与前端窄带输送机构连接通过动力机构进行相对转动运动，中端皮带输送机构

把货物从末端皮带输送机构输送至前端窄带输送机构上。

[0013] 所述前端窄带输送机构，安装在中端皮带输送的一端，通过转动装置能够实现上

下摆动，以调整装卸时的角度，使货物更加平稳的进行取放。

[0014] 本发明的是一种全自动运行的，可靠的高效率的自动化装卸车设备，可实现对不
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同尺寸的箱式货车进行自动装卸车工作。

附图说明

[0015] 图1是本实用新型的示意图，

[0016] 图2是前端的局部放大示意图。

[0017] 1是伸缩皮带输送机构，2是电气控制柜，3是机架，4是末端皮带输送机构，5是伸缩

电缸，6是中端皮带输送机构，7是前端窄带输送机构，8是吸盘，9是转动装置，10是吸盘翻转

装置，11是货物，12是车辆。

具体实施方式

[0018] 下面结合附图对本发明的技术方案做进一步解释。

[0019] 如图1所示，一种全自动装卸车设备，在机架3一侧固定伸缩皮带输送机构1，伸缩

皮带输送机构1和机架3一起沿Y方向移动，机架3上面装有直线驱动模组，直线驱动模组连

接并驱动末端皮带输送机构4沿X方向移动，所述末端皮带输送机构4对接伸缩皮带机构1和

中端皮带输送机构6，中端皮带输送机构6另一端与前端窄带输送机构7连接，前端窄带输送

机构7上有码放货物的装置。

[0020] 所述码放货物的装置是吸盘8以及吸盘翻转装置10。

[0021] 电气控制柜2安装与机架3上，控制各个运动部件。

[0022] 直线导轨安装于机架上表面，约束末端输送机构4的移动方向。

[0023] 所述中端皮带输送机构6一端与末端皮带输送机构4铰接。

[0024] 伸缩电缸5一头安装在末端皮带输送机构4上，另一头安装在中端皮带输送机构6

上，通过伸缩运动调整中端输送机构6的输送高度。

[0025] 末端皮带输送机构4通过转动装置9能够实现上下摆动，调整装卸时的角度。

[0026] 整个设备可以在XYZ三个方向上移动，从而实现输送和码放货物。
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图1

图2
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