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巷道式堆垛机是立体仓库中用于搬运和存取
货物的主要设备。是随立体仓库的使用而发
展起来的专用起重机。 

巷道式堆垛机的主要用途是在高层货架的巷
道内来回穿梭运行，将位于巷道口的货物存
入货格；或者，取出货格内的货物运送到巷
道口。 



    2.巷道式堆垛机的由来 



 



（1）自重很大，必须用比较坚固的建筑结构支撑； 

（2）在仓库的顶部与货架之间要有很大的净空； 

（3）堆垛机的通道宽度大，作业范围要受大梁的跨度限制。 



无轨堆垛机（高架叉车） 

        

    无轨巷道堆垛机又称为高架

叉车，是一种变形叉车。其机

动性比巷道式堆垛机好。无轨

巷道式堆垛机可分为上人式和

不上人式两种，驾驶舱随门架

同时上升称为上人式，优点是

在任何高度都可以保持水平操

作视线，保证最佳视野以提高

操作安全性。同时由于操作者

可以触及货架任何位置的货物，

故可以同时用于拣货及盘点作

业 。 



无轨堆垛机  

起重能力：1000㎏ 

堆高：5-12米 

E:/教学/课件汇总/仓储技术和设备/张晓川/分章PPT/inter02.avi


（1）有轨巷道式堆垛机采用钢轮在钢轨上运行，无

轨堆垛机采用轮胎，因此轮压不同时会产生不同的

变形量； 

 

（2）有轨堆垛机采用立柱，无轨堆垛机采用多级门

架，货叉在水平和垂直方向上的定位精度不同。 







二、巷道式堆垛机的特点 

1、整机结构高而窄。采用有轨巷道式堆垛机的

高架仓库货架很高，而货架巷道非常狭窄，堆

垛机的宽度一般只与所搬运的单元货物的宽度

相等。 

2、结构的刚度和精度要求高。堆垛机的金属结

构设计除需满足强度要求外，结构的刚度和精

度。制动时，机架顶端水平位移一般要求不超

过20mm，结构振动衰减时间要短。载货台在立

柱上的升降导轨的不垂直度一般要求不超过3～

5mm。 



3、取物装置复杂。堆垛机配备有特殊的取物装置，
常用的有伸缩货叉、伸缩平板，工作时，能对两侧货
架作业，存取货物。 

 

4、堆垛机的电力拖动系统要同时满足快速、平稳和
准确三个方面的要求。 

 

 

 

 

 

  

5、安全要求高。必须配备齐全的安全装置，并在电
器控制上采取一系列连锁和保护措施。 

  



三、有轨巷道式堆垛机的分类 

1. 按支承方式分 

地面支承式堆垛机： 

悬挂式堆垛机 ： 

行走轨道铺设于地面上，上部导轮

用来防倾倒或摆动。 

 

其行走机构安装在堆垛机门架的

上部，地面上也铺设有导轨。 

 
 



   2、按结构形式分 

          单立柱堆垛机    双立柱堆垛机 

 自重轻 刚度差 起重量2t以下 刚度好、速度快 起重量可达5t 



2.5  有轨巷道堆垛机—种类及特点 



2.5  有轨巷道堆垛机—种类及特点 

双立柱堆垛机简图.doc


3、按作业方式分           

（1）单元式堆垛机   是对托盘单元进行出入库作业的堆垛机。 

（2）拣选式堆垛机   是由操作人员向（或从）货格内的托盘（或

货箱）中存入（或取出）少量货物，进行出入库作业的堆垛机。这

种堆垛机的特点是没有货叉。 

（3）拣选－单元混合式堆垛机   具有单元式与拣选式综合功能的

堆垛机。其载货台上既有货叉装置，又有司机室，可以满足两种作

业方式的要求。 



四、 有轨巷道堆垛机的结构组成 

         巷道式堆垛机由起升机构、运行机构、载货台及取

货装置、机架以及电器部分组成。 

起升机构 

       一、升降机构 

        是使载货台垂直运动的机构。一般由电动机、

制动器、减速机、滚筒或轮以及柔性件组成。常用

的柔性件有钢丝绳和起重链两种。除了一般的齿轮

减速机外，由于需要比较大的速比，因而采用蜗轮

蜗杆减速机和行星减速机的也不少。起重链传动装

置多数装在上部，常配有平衡重块，以减小提升功

率。为了使起升机构结构紧凑，常常使用带制动器

的电机。 



双
立
柱
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巷道式堆垛机的结构 



起升机构 

行走机构 

2.5  有轨巷道堆垛机—基本构造及工作原理 



机架 

载货台及货叉 

2.5  有轨巷道堆垛机—基本构造及工作原理 



控制系统 

滑触线 

通讯装置 

检测装置 

缓冲垫 

2.5  有轨巷道堆垛机—基本构造及工作原理 



 

    货物单元承接装置通

过钢丝绳或链条与起升机

构联接。载货台可沿着立

柱导轨上下升降。取货装

置安装在载货台上，有司

机室的堆垛机，司机室一

般也在载货台上。 

 



    运行机构是堆垛机水平运行的驱动装置。一般由电动机、
联轴器、制动器、减速箱和行走车轮组成。行走轮结构分有
轮缘和无轮缘两种结构，有轮缘的车轮，当堆垛机货叉作业
时，会对车轮产生啃轨力。所以为防止啃轨现象，多采用无
轮缘车轮，并在下横梁底部安装侧面导向轮。  

二、运行机构 



三、载货台及取物装置  

取物装置：根据托盘的形状，单元货物的尺寸与重量
等。目前已设计出了各种取货装置，包括人力取货，
采用电磁或真空吸盘的存取装置，利用动力输送机的
存取装置，利用机械手的取货装置以及最普遍的伸缩
货叉装置等，而最常用的是伸缩货叉取货装置。 



 

 

        货叉装置是堆垛机存取货物的执行机构，装设在堆垛机载货台上。

货叉可以横向伸缩，以便向两侧货格送入（或取出）货物。货叉根据
其叉子的数量不同，可分为单叉货叉、双叉货叉和多叉货叉。最常见
的是前两种，多叉货叉多用于特长货物的堆垛。 

    货叉一般采用三级直线差动式伸缩货叉，由上叉、中叉、下叉
（固定叉）及起导向作用的滚针轴承等组成，以减少巷道的宽度，且
使之具有足够的伸缩行程。货叉的动作包括伸叉、微起升（或微下
降），收叉三个动作，货叉伸出（或收回）动作时，其速度也为双档
变速。货叉伸缩速度一般为15m／min以下，高的可达 30m／min，
在超过 10m／min时需配备慢速挡，在启动和制动时用。  



伸缩货叉的结构形式主要有两种：齿轮齿条及链传动。 

 

  

这两种传动方式各有其优缺点：齿轮传动的传动精度较高， 
定位准确，但是齿轮传动方式的齿条加工困难，装配精度 
要求很高；而链传动方式虽然精度不高，但加工装配都比 
较容易。  



四、机架：(金属结构) 

      是堆垛机的主要承载构件，可分为单立柱和双立柱

两种结构类型。一般都是由立柱、上横梁和下横梁三大部

分组成。 

      当堆垛机启动、停止及加减速运行时会产生惯性力，

使立柱在巷道的纵向发生挠曲，整个金属结构成为振动体，

其上部的振动较大。同样，在巷道的垂直方向，立柱由于

货叉作业时的弯矩作用而产生弯曲，使叉端挠度增大。当

柱端振动和货叉前端的挠度超过极限值时，就成为堆垛机

自动定位的障碍，所以堆垛机的金属结构应具有足够的强

度和刚度。  



安全保护装置与措施  

一、运行保护  

1. 在运行和升降方向，距终端开关一定距离处设强迫减速开
关，以确保及时减速。 

2. 货叉伸缩机构只有在堆垛机运行机构不工作和起升机构亦
不工作时，才能启动。反过来，如果货叉已离开中央位置，
堆垛机运行机构便不能启动，而起升机构只能以慢速工作。 

二、钢丝绳过载和松弛保护  

      当载货台上承受载荷超过最大或最小允许值时，通过钢
丝绳的拉力大小，调节装置中的弹簧产生不同行程，从而切
断起升装置电机回路电源，使装置及时停止运转。 



三、钢丝绳断绳保护  

           断绳保护装置是由螺杆、压缩弹簧、左右安全钳及
连杆机构等组成 。一旦当钢丝绳断裂 ，使断绳保护装置
夹紧在起升导轨上，从而保证载货台在断绳时不致坠落。 

 

四、下降超速保护  

           不论什么原因，一旦载货台下降发生超速现象时，

此保护装置立刻将载货台夹住。  

 



五、其它保护装置和措施  

1. 货格虚实探测装置。在入库作业中，货叉将货

物单元送入货格之前，先用一个机械的或者光电
的探测装置检查一下该货格内有无货物。如果无
货，则伸出货叉将货物存入货格，如果已有货，
则报警停止进行后续的运作。 

2. 空出库检测。在出库作业中货叉伸进货格完成

取货动作之后，如果在货位上检测不到有货物存
在，则报警。 

3. 伸叉受堵保护。货叉伸出受堵时，伸缩机构传

动系统中装设的安全离合器打滑进行保护。如果
延续一定时间后，货叉尚未伸到头，即报警。 



 

4. 货物位置和外形检测。如果货物单元在载货

台上位置偏差超过一定限度，或者倒塌变形，
检测装置便报警，堆垛机不能继续工作。 

5. 堆垛机停准后才能伸货叉。 

6. 货叉在货格内作微升降时，用检测开关限制

微升降行程或限制其动作时间，以防止货叉微
升降过度，损坏货物、机构或货架。 



电气控制系统 
一、控制方式 

       1. 手动控制方式 

    用于出入库频率不高，规模不大的仓库。 

         2. 半自动控制方式  

        这种控制方式，其控制设备除手动操纵器外，一般还设有
简单的继电器逻辑控制装置。除自动停准功能外，还能自动换
速、自动认址、自动完成货叉伸缩存取货物的功能，适用于出
入库比较频繁，规模不大的仓库。 

         3. 全自动控制方式  

         在机上便于地面操作的部位装有设定器，操作人员站在巷
道口的地面，通过机上设定器，设定出入库作业方式和地址等
数据。适用于出、入频率高，堆垛机台数不多且未配置输送机
的中小规模（货位一般不超过2000个）仓库。  



4. 远距离集中控制方式  

    设定器安装在地面集中控制室内。操作者通过设定

器设定出入库地址和作业方式，并输入到地面或机上的

控制装置（多为计算机）中，经过计算和判断，发出堆

垛机运行的控制命令，实现堆垛机的远距离集中控制。

这种方式适用于出入库频繁，规模比较大，有多台堆垛

机和输送机，仓库容量（货格数在2000个以上）较大的

仓库，特别是低温、黑暗、有害等特殊环境的仓库。可

以节省人力，改善劳动条件，提高仓库作业效率，但初

始投资和维护费用较高。  



二、自动认址和定位  

       自动控制的堆垛机必须具有自动认址系统。自动认址
系统可分为数字式和非数字式两大类，而数字式认址又可
分为相对数字认址系统和绝对数字认址系统 

1. 相对数字认址系统 

        每个货格有一个列号和一个层号。当操作人员输入货
格地址时，计数器里就记下了目的地址的列数和层数。从
中减去堆垛机在接受这个作业命令时所处位置的列数和层
数后，其差值就分别代表堆垛机从目前所处位置走到目的
地址需沿巷道纵长方向经过的列数和沿垂直方向经过的层
数。堆垛机沿巷道运行时，每经过1个货列就计1个数。计
够了一定的数（离目的地的距离）就减速，到达了目的地
就停止。在货台升降时，也用同样的方法认址。 



 

  2. 绝对数字认址系统  

         每一个货位的列数和层数分别用编码表示。堆

垛机运行时就用相应的检测装置，对标号牌进行读数，

检测所在的实际地址，然后送入地址运算程序与目的

地址比较。当其差值为一定数值时即进行减速，差值

为零时，发出机构停止的信号。 

  3. 非数字式认址系统  

        在每个货格前装一个发号元件（如干簧管）。当

堆垛机来到目的地址前时，磁场使堆垛机上的检测元

件动作，堆垛机即能确认已到了目的地址。  


