
下盘相连
。

上盘又与电

动葫芦的挂板销轴可靠

地连接
,

下盘连接于抓

斗上方
。

整个导向装置

的外形尺寸不超过抓斗

的张开尺寸
,

以便靠近

池壁工作
。

当抓斗下降

时
,

导向管随之伸长
;

当抓斗上升时
,

导向管

随之缩短
; 当抓斗惯性

一

车鹭
覆拿到

,

图 3 导向管

图 2 抓斗导向装置

1
.

电动葫芦 2
.

导向管
3

.

抓斗 4
.

上盘 5
.

下盘

晃动时
,

导向管限制抓斗的晃动量在很小范围

内
。

司机可以方便地操作
,

不必担心碰坏池壁

或抓斗
,

工作效率大大提高
。

导向管一般布置四根
,

其 结 构 如 图 3 所

各段可伸缩的导向管均为无缝钢管
,

两端

有导向环
,

保证各段导向管的中心线在一

线上
。

导向环有两种 (图 4 )
,

外壁导 向环

图 4 导向环的设置
1

.

外壁导向环 2
.

导向管 3
.

内壁导向环

保证该段导向管在上一级导 向管内的余留支承

长度
。

内壁导向环为下一级导 向管提供导向轨

道
,

保证导 向管收缩时不至于缩进上一级导向

管内
。

整套导向装置制造工艺并不复杂
,

重量

也只有 1 3 0 k g 左右
,

实际使用效果很好
。

,

置工且不设条

.lt
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近年 日本自动化仓库的发展动向
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日本因受劳动力不足
、

地价上涨
、

工业 自

动化技术的发展等影响
,
要求不断提高仓库的

空间利用率
。

近年来又由于多品 种 小 批 量生

产
、

贮存及批发业务的迅速增长
,

使 自动化仓

库的销售市场急速增长
,

目前 自动化仓库的产

值已达 500 ~ 6 0川乙日元 (不包括土建投资 )
。

现根据日本产业机械工业会 (社 ) 的资料
,

对

其近年来发展动 向介绍如下
。

( l ) 自动化仓库的建设数量

19 8 4一 1 9 9 0年整体式
、

分离式和箱盒式 自

动化等仓库的建成座数及其堆垛起重机的产量

如图 l
、

图 2所示
,

整体式自动化仓库的建设数

量近年来基本持平
;
分离式 自动化仓库迅速增

长
, 1 9 9 0年比 19 8 9年增加 1 6 %

,

与之配套的堆

垛起重机的产量增加 31 % ;
箱盒式自动化仓库

也急速增长
,

19 9 0年比 19 8 9年增加5 7 %
,

其堆

5 0

3 0

ǎ倒è御报世牟份翎侣侧

、 城尸` 叮
5 8

击一
, 今 ~

.

6 3

1 98 4 19 8 5 19 8 6 19 87 1 9 8 8 19 8只 1 9 9 0

年份 (年 )

图 1 近年建成自动化仓库数

] — 合计建成自动化仓库数 O
、 十

、

△ 一一分

离式
、

整体式
、

箱盒式自动化仓库数

垛起重机产量增加 1 11 %
。

1 9 9 1 年 有 1 4 7 2座仓

库投产
,

其托盘货位容量为 1 01
.

3万 个
,

堆 澡

起重机 2 8 3 9台
。

一 2 8 一 《起 , 运翰机械》 19 , 3 ( 1 )



附表

匀0 0 0

2 60 0
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平均每座自动化仓库的规棋对比

}分离
}式库

整体
式库

2 2 0 0

1 8 0 0

1 4 0 0

每座仓库托盘货位 (个 Z座 )

每座仓库堆垛起重机数 (台 /座 )

每台堆垛起重机配托盘货位 (个 /台 )
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4
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(如à喇礼拓侧润毖琦

了
19 8 4 1 9 8 5 19 8 6

.

1 9 8 7
`

年份 (年 )

19 8 8 1 9 8 9

~ +
3 1 0

一
~十
一

1 9 9 0

ǎ侧è粼进劫

图 2 近年堆垛起重机产量

二习— 合计产量
O

、 十 、

△
— 分离式

、

整体式
、

箱盒式自动

化仓库用堆垛起重机产量

( 2 ) 自动化仓库的建设规模

1 98 4~ 1 9 9 0年建设整体式和分离式自动化

仓库的平均货位容量如图 3 所示
,

1 9 9 0年整体

式 自动化仓库与分离式的平均库存托盘货位数

量对比见附表
,

整体式自动化仓库的库存托盘

货位容量是分离式的 8倍
。

( 3 ) 使用领域

近年来各领域使用 自动化仓库的情况如图

4
、

图 5 所示
。

由于企业生产现代化
,

生产线

的 自动化
,

分离式自动化仓库在生产车间的应

用推广较快
,

近几年在商品仓库的应用也有明

显增长
,

如 19 8 7年生产车间用分离式自动化仓

库是商品仓库的 3 倍
,

到 1 9 9 0年生产车间仓库

的用量仅为商品仓库 的 1
.

15 倍
。

从 图 5 可看

1 9 a 4 19 8 5 19 8后 1 98 7 19 8 8 1 9 8 9 19 9 0

年份 (年 )

图 4 各领域使用分离式自动化仓库情况

O

甲—
生产车间仓库

一一其它仓库
△
— 商品仓库

1 9 8 4

图 5

19 8 5 19 8 6 1 9 8 7 1 9 8 8 19 8 9 1 9 9 0

年份 (年 )

各领域使用整体式自动化仓库情况

△
-

— 商品仓库 O— 生 产 车 间 仓库
又

— 其它仓库

40招
一

` ’

一 勇) 通̀ /
挑

、卿声缪~
斌

盟生绍生少乳男址吕纷扩替

洲3006洲1000
刁à彭母权栩狱

2 9 5 4 i g s s j g s 6 1 9 8 7 2。乙5 1 9 8 9
.

年份 (年 )
1 9 9 0

图 3 整体式
、

分离式自动化仓库的平均货

位容量
、

0
一

整体式
、

分离式自动化仓库 平 均

库存托盘货位数

出
,

整体式 自动化仓库是以商品 仓库 使用为

主
。

( 4 ) 堆垛起重机的控制方式

堆垛起重机控制方式的发展情况如图 6 所

示
,

原 自动控制是以设定器装在堆垛起重机上

为主
,

发展到 1 9 8 8年被远距离自动控制方式替

代
。

计算机全自动控制方式逐年增多
,

至 19 9 0

年已占总数的 57 %
,

这是因为计算机硬件不断

降价
,

企业信息网络化的原因
。

计算机全 自动

控制方式在整体式自动化 仓库 中的应 用约占

9 0%
。

( 5 ) 各行业使用情况

图 7 是 1 9 8 6年和 19 9 0年 自动化仓库在不同

行业 中的应用实况
,

按其使用数量 多 少 顺 序

《起盆运输机械》 19 9 3 ( 1 ) 一 2 9 一
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1 98 5 1 9 8 6 19 8 7 19 8 8 1 98 9 1 9 9 0
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堆垛起重机控制方式的发展
r- 补沂一下三润一戈歹冲一

叮毛仁 公
_

)

姗郎

O 一

一计算机全自动控制 △— 机上设

定器 自动控制 +

— 远距离自动控制
口—

一

手动控制

图 8 各规格堆垛起重机在自动化仓库中的

应用量

1
、

2
、

3
、
魂

、
5

.

分别为 0
.

5 ~I t、

小

于0
.

5 t、

1 ~1
.

5 t、

大于 Z t、
1

.

5 ~Z t堆垛

起重机的应用台数

图 7 各行业使用自动化仓库情况 (外圆为
1 9 9。年

,

内圆为 1 9 8 6 年
,

括号内为座数 )

1
一般机械制造业

2
.

电气设备制造业 3
.

化学工业 4
.

非金属制造业 6
.

其它制造业
6

.

食品制造业 7
.

批发业 8
.

运输机械制造

业 9
.

精密器具制造业 10
.

汽车 部件制造

业 1 1
.

其它

为
:

一般机械制造业
、

电气设备制造业和化学

工业
,

其它行业的使用增长情况为
:

代理商和

百货店 4 座* 33 座
,

金融业 7 座* 41 座等
。

( 6 ) 各种规格堆垛起重机的使用情况

图 8 是各种规格堆垛起重机的使用情况
,

起重能力为 0
.

5 ~ I t 堆垛起重机使用量最多
,

约为总数的 50 %
,

o
.

s t 以下的约为 3 0%
,

1 9 9 0

年以后 Z t 以上的堆垛起重机有增长的趋势
。

1 9 9 1年比 1 9 8 9年增加 3 0 %
。

箱盒式自动化仓库

用堆垛起重机的起重量一般较轻
,

但也有向大

起重量发展的趋势
。

(上接第 n 页 )

这次会议将在 国际范围 内全 面交流现代物流技术与装备的现状
、

发展趋势与最新技术成就
,

是我国科技工作者与各 国 同行学者
、

工程师结识和技术交 流的好机会
。

会议的主题
:

促进物流系统合理化和物流技术与装备现代化
,

提高效率
、

质量和效益
。

征集论文的 范围
:

现代物流技术与装备的现状和发展趋势
、

物流学的理论和实践
、

物料极运

系统分析和布兰规划设计
、

起重机械
、

运输机械
、

工业 车辆
、

自动导向车系统
、

自动化仓储和配

送 中心
、

集装箱和托盘
、

管道输送
、

机器人 和 机 械 手
、

自动化和 控制系统等 , 其中包括创新设

计
、

C A D
、

仿真
、

监担
、

人机系统
、

自动 出入库系统
、

自动分 检
、

条形码等应用技术和管理经验
。

欢迎国 内外科技工作者报送论文和参加会议
。

报送论文请先报送论文摘要 ( 4 0 0字
,

中 英文

均可 )
,

时间
:

从现在开始至 l 的 3年 12 月 15 日截止
。

准备报送论文或雷进一步了解详情者请与中国

机械工程学会联系
。

地址
:
北京市三里河 中国机械工程学会 联系人

:
胡传映 电话

:
3 2 9 5 3 1 8 的约

:
1 0 0 823
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