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高速重载双驱型轨道物流小车系统结构设计
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摘　 要:智能化的轨道物流传输系统正逐渐被应用于现代化的综合性医院中ꎬ现有的轨道物流

小车行驶速度低、载重量不足ꎮ 为了应对日益增长的物流压力ꎬ设计了一种高速重载双驱型轨

道物流小车ꎮ 该小车改变了原有的物流小车单电动机驱动模式ꎬ采用两台无刷直流电动机并

行驱动ꎬ并通过特别设计的隐形摩擦驱动机构进一步提升了爬坡能力ꎮ 针对并行双驱结构、隐
形摩擦驱动结构、类剪刀式前后车架支撑结构以及周向定位装置等主要车体结构进行了详细

的介绍ꎮ 试验表明ꎬ该小车最大载重量达 ４０ ｋｇꎻ在载重 ２０ ｋｇ 的情况下ꎬ平直路段最大运行速

度达到 １.５ ｍ / ｓꎬ６０°斜坡最大爬升速度为 ０.８ ｍ / ｓꎬ车辆自重系数小且运行平稳可靠ꎮ
关键词:轨道物流ꎻ重载型轨道物流小车ꎻ双电动机驱动ꎻ周向定位装置

中图分类号:ＴＰ２７１ꎻ ＴＨ１６５＋ .１　 　 文献标志码:Ａ　 　 文章编号:１６７１￣５２７６(２０１９)０５￣００４３￣０５

Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ Ｄｅｓｉｇｎ ｏｆ Ｈｉｇｈ－ｓｐｅｅｄ Ｈｅａｖｙ－ｌｏａｄ Ｄｕａｌ－ｄｒｉｖｅ Ｒａｉｌ Ｌｏｇｉｓｔｉｃｓ Ｖｅｈｉｃｌｅ Ｓｙｓｔｅｍ
ＹＵＡＮ Ｑｉｈｕꎬ ＬＵＯ Ｆｕｙｕａｎꎬ ＺＡＮＧ Ｔｉｅｇａｎｇ

(Ｃｏｌｌｅｇｅ ｏｆ Ｍｅｃｈａｎｉｃ ａｎｄ Ｅｌｅｃｔｒｉｃ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇꎬ Ｎａｎｊｉｎｇ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ ｏｆ Ａｅｒｏｎａｕｔｉｃｓ ａｎｄ Ａｓｔｒｏｎａｕｔｉｃｓꎬ Ｎａｎｊｉｎｇ ２１００１６ꎬ Ｃｈｉｎａ)
Ａｂｓｔｒａｃｔ:Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ ｒａｉｌ ｌｏｇｉｓｔｉｃｓ ｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎ ｓｙｓｔｅｍ ｉｓ ｇｒａｄｕａｌｌｙ ａｐｐｌｉｅｄ ｔｏ ｍｏｄｅｒｎ ｇｅｎｅｒａｌ ｈｏｓｐｉｔａｌ. Ｌｏｗ ｄｒｉｖｉｎｇ ｓｐｅｅｄ ａｎｄ ｉｎｓｕｆｆｉ￣
ｃｉｅｎｔ ｌｏａｄ ｅｘｉｓｔ ｉｎ ｔｈｅ ｃｕｒｒｅｎｔ ｒａｉｌ ｌｏｇｉｓｔｉｃｓ ｖｅｈｉｃｌｅｓ. Ｔｏ ｍｅｅｔ ｔｈｅ ｎｅｅｄｓ ｏｆ ｔｈｅ ｇｒｏｗｉｎｇ ｌｏｇｉｓｔｉｃｓꎬ ａ ｈｉｇｈ ｓｐｅｅｄ ｈｅａｖｙ ｌｏａｄ ｄｕａｌ－ｄｒｉｖｅ
ｒａｉｌ ｌｏｇｉｓｔｉｃｓ ｖｅｈｉｃｌｅ ｉｓ ｄｅｓｉｇｎｅｄ. Ｔｈｉｓ ｖｅｈｉｃｌｅ ｉｓ ｅｑｕｉｐｐｅｄ ｗｉｔｈ ｔｗｏ ｂｒｕｓｈｌｅｓｓ ＤＣ ｍｏｔｏｒｓ. Ｉｎ ａｄｄｉｔｉｏｎꎬ ｉｔｓ ｃｌｉｍｂｉｎｇ ａｂｉｌｉｔｙ ｉｓ ｅｎｈａｎｃｅｄ
ｂｙ ｔｈｅ ｓｐｅｃｉａｌｌｙ ｄｅｓｉｇｎｅｄ ｈｉｄｄｅｎ ｆｒｉｃｔｉｏｎ ｄｒｉｖｅ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ. Ｔｈｅ ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ ｄｅｓｉｇｎ ｏｆ ｔｈｅ ｍａｉｎ ｂｏｄｙꎬ ｉｎｃｌｕｄｉｎｇ ｄｕａｌ－ｄｒｉｖｅꎬ ｈｉｄｄｅｎ ｆｒｉｃ￣
ｔｉｏｎ ｄｒｉｖｅꎬ ｓｃｉｓｓｏｒ－ｌｉｋｅ ｆｒｏｎｔ ａｎｄ ｒｅａｒ ｓｕｐｐｏｒｔ ｆｒａｍｅｗｏｒｋ ａｎｄ ｐｅｒｉｐｈｅｒａｌ ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ ｄｅｖｉｃｅꎬ ｉｓ ｉｎｔｒｏｄｕｃｅｄ ｉｎ ｄｅｔａｉｌ. Ｔｈｅ ｒｅｓｕｌｔｓ ｏｆ ｔｈｅ
ｔｅｓｔｓ ｓｈｏｗ ｔｈａｔ ｍａｘｉｍｕｍ ｌｏａｄ ｏｆ ｔｈｅ ｄｅｓｉｇｎｅｄ ｖｅｈｉｃｌｅ ｉｓ ４０ ｋｉｌｏｇｒａｍｓꎬ ｉｔｓ ｍａｘｉｍｕｍ ｓｔｒａｉｇｈｔ ｆｏｒｗａｒｄ ｒｕｎｎｉｎｇ ｓｐｅｅｄ ｉｓ １.５ ｍ/ ｓ ａｎｄ
ｔｈｅ ｍａｘｉｍｕｍ ｃｌｉｍｂｉｎｇ ｓｐｅｅｄ ａｔ ６０－ｄｅｇｒｅｅ ｓｌｏｐｅ ａｎｇｌｅｓ ｉｓ ０.８ ｍ/ ｓ ｗｈｅｎ ｉｔ ｉｓ ｌｏａｄｅｄ ｗｉｔｈ ２０ ｋｉｌｏｇｒａｍｓ ｇｏｏｄｓ. Ｔｈｅ ｄｅｓｉｇｎｅｄ ｖｅｈｉｃｌｅ
ｉｓ ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃ ｏｆ ｌｉｇｈｔ ｄｅａｄ－ｗｅｉｇｈｔ ａｎｄ ｓｍｏｏｔｈ ａｎｄ ｒｅｌｉａｂｌｅ ｒｕｎｎｉｎｇ.
Ｋｅｙｗｏｒｄｓ:ｒａｉｌ ｌｏｇｉｓｔｉｃｓ ｖｅｈｉｃｌｅꎻ ｈｅａｖｙ ｌｏａｄ ｖｅｈｉｃｌｅꎻ ｄｕａｌ ｍｏｔｏｒｓ ｄｒｉｖｅꎻ ｐｅｒｉｐｈｅｒａｌ ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ ｄｅｖｉｃｅ

０　 引言

轨道式物流传输系统是指在计算机控制下ꎬ利用智能

化物流小车在专用轨道上运输物品的系统[１] ꎮ 轨道物流

小车是轨道式物流传输系统的核心ꎬ是传输系统不可缺少

的运载工具ꎬ其运行效率直接影响物流系统的工作效率ꎮ
传统的物流小车通常采用单电动机驱动模式ꎬ速度和载重

性能均受到电动机功率的制约ꎮ 本文设计的物流小车采

用两台无刷直流电动机并行驱动ꎬ从而能够满足高速重载

的物流运输需求ꎮ

１　 物流小车结构介绍

图 １ 所示为本文所设计的物流小车的机械系统结构ꎮ
小车由取电装置、驱动装置、车架支撑装置及周向定

位装置等主要部分组成ꎮ 为防止小车在运行过程中发生
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１—取电器ꎻ２—滑触供电轨道ꎻ３—运行轨道ꎻ４—前车架装配ꎻ
５—车箱支撑板ꎻ６—后车架装配ꎻ７—隐形轨道ꎮ

图 １　 轨道物流小车系统

脱轨、掉轨现象ꎬ轨道系统被设计为内嵌式结构ꎮ 小车供

电采用导电性能好、便于拆卸及安全可靠的专业滑触线供

电方式ꎮ 沿着轨道平行铺设了 ２ 条滑触轨道用于给物流

小车供电ꎬ电源选择 ３６ Ｖ 直流电ꎮ 在小车上设计了取电
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装置ꎬ核心部分由 ４ 个集电器(碳刷)组成ꎬ随小车一起运

动ꎬ为小车提供持续、安全和稳定的电力供应ꎮ

２　 并行双驱结构

驱动装置是物流小车运动的核心ꎬ本设计驱动部分采

用轮式结构ꎮ 原有的物流小车为单一驱动模式ꎬ后车架在

小车中只起到支撑作用ꎮ 运行时ꎬ小车所需的功率为:

ＰＭ ＝
Ｖｍａｘｍｇｆｒ
１ ０００η

(１)

式中:ＰＭ 为小车驱动装置的总功率ꎬｋＷꎻＶｍａｘ为小车可达

到的最大速度ꎬｍ / ｓꎻｍ 为小车及负载总质量ꎬｋｇꎻｆｒ 为小车

与轨道间摩擦系数ꎻη 为传动系统效率ꎮ
电动机的输出转矩与电动机驱动力之间的关系为:

Ｔ＝
ＦＥＲ
η

(２)

式中:Ｔ 为电动机输出转矩ꎬＮ􀅰ｍꎻＦＥ 为小车的驱动力ꎬ
ＮꎻＲ 为驱动轮半径ꎬｍꎮ

原有的物流小车电动机功率为 ０.３５ ｋＷꎬ小车自重

８.０２ ｋｇꎬ负载 ３０ ｋｇ 时ꎬｍ ＝ ３８.０２ ｋｇꎬη ＝ ０.９ꎬｆｒ ＝ １ꎬ代入式

(１)得到小车的理论最大运行速度(Ｖｍａｘ１)为:

Ｖｍａｘ１ ＝
ＰＭ􀅰１ ０００􀅰η

ｍｇｆｒ
＝ ０.３５×１ ０００×０.９

３８.０２×９.８×１
＝ ０.８５ (３)

车体驱动力为:

ＦＥ ＝
Ｔη
Ｒ

＝ ２２×０.９
０.０７

＝ ２８２.９ (４)

因此小车的理论最大运行速度为 ０.８５ｍ / ｓꎬ当电动机

以 ２２ Ｎ􀅰ｍ 的输出转矩运行时将产生 ２８２.９ Ｎ 的驱动力ꎬ
去除自重ꎬ可承受最大负载仅为 ２０.８５ ｋｇꎮ 为了设计满足

性能要求的车体结构ꎬ需要对驱动部分进行计算分析ꎬ功
率过大会增加不必要的能量损失ꎬ功率过小则会导致严重

的动力不足ꎬ长时间运行会对电动机造成致命的损耗ꎮ 通

常选取电动机功率时要大于计算出的最大工作功率ꎬ这样

才会最大限度满足物流小车的性能指标ꎬ根据小车所要达

到的性能指标ꎬ将相关数值带入式(１)ꎬ取 Ｖｍａｘ ＝ １.５ｍ / ｓꎬ
车体额定运行时最大负载 ｍ＝ ３０ ｋｇꎬη＝ ０.９ꎬ ｆｒ ＝ １ꎬ得到:

ＰＭ ＝
Ｖｍａｘｍｇｆｒ
１ ０００η

＝ １.５×４０×９.８×１
１ ０００×０.９

＝ ０.６５ (５)

当小车及负载总质量为 ４０ ｋｇ 时ꎬ若维持在 １.５ｍ / ｓ 运
行时小车驱动装置总功率需>０.６５ ｋＷꎮ 为了提高小车的

功率ꎬ本设计采用并行双驱结构ꎬ重新设计了后车架结构ꎬ
在后车架同样增加了驱动装置ꎬ形成图 ２ 中的对称式车架

分布模式ꎬ前、后车架区别在于后车架多了取电装置ꎮ
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图 ２　 对称式车架支撑结构

为了使结构简单和控制方便ꎬ两个驱动单元选择同样

型号的电动机ꎬ每台电动机功率均为 ０.３５ ｋＷꎬ总功率为

０.７ ｋＷꎬ克服了前、后车架受力不均的现象ꎮ 常见的驱动

电动机有直流电动机、交流异步电动机、永磁同步电动机

和开关磁阻电动机等多种类型[２] ꎬ本文选用直流无刷轮

毂电动机ꎮ 所谓轮毂电动机ꎬ就是将直流电动机直接安装

在驱动车轮(轮毂)里边ꎬ有内转子和外转子两种主要结

构形式ꎬ内转子结构需选用高速电动机并安装减速装置以

降低车速ꎬ外转子结构为直接驱动式ꎬ其省略了传动装置ꎬ
节省了车身空间[３] ꎮ

增加了 １ 台轮毂电动机之后ꎬ小车的总功率(ＰＭ)为
０.７ ｋＷꎬ自重为 １１. ２２ ｋｇꎬ载重 ３０ ｋｇ 时ꎬ总质量 (ｍ) 为

４１.２２ ｋｇꎬ代入式 ( １) 得车体理论水平最大运行速度

(Ｖｍａｘ２)为:

Ｖｍａｘ２ ＝
ＰＭ􀅰１ ０００􀅰η

ｍｇｆｒ
＝ ０.７×１ ０００×０.９

４１.２２×９.８×１
＝ １.５６ (６)

车体驱动力为:

ＦＥ ＝ ２􀅰Ｔη
Ｒ

＝ ２×２２
×０.９

０.０７
＝ ５６５.７ (７)

去除车身自重后最大负载可达 ４６.５０ ｋｇꎬ由此可见ꎬ
当改为双驱结构后ꎬ虽然增加了自重ꎬ但小车速度和载重

性能均得到了有效的改善ꎬ单驱和双驱模式下的车体速度

和载重情况对比如表 １ 所示ꎮ

表 １　 单驱与双驱模式对比

项目名称
模式

单驱 双驱

理论最大水平速度 / (ｍ / ｓ) ０.８５ １.５６

车体自重 / ｋｇ ８.０２ １１.２２

理论最大负载 / ｋｇ ２０.８５ ４６.５０

车体总功率 / ｋＷ ０.３５ ０.７０

车体驱动力 / Ｎ ２８２.９０ ５６５.７０

　 　 轮毂电动机的轮毂采用钢制材料制成ꎬ在轮毂外圆套

上了厚度为 １０ｍｍ 的聚氨酯实心轮胎起到保护作用同时

增加小车与轨道的摩擦力ꎮ 加上轮毂电动机的直径后驱

动轮的直径为 １４０ｍｍꎬ小车运行速度与电动机转速之间

的关系为:

ＶＭ ＝
ｎＭ􀅰π􀅰Ｄ

６０
(８)

式中:ｎＭ 为电动机最大转速ꎬｒ / ｍｉｎꎻＤ 为驱动轮直径ꎬｍꎻ
ＶＭ 为额定最大水平运行速度ꎬｍ / ｓꎮ

将小车驱动装置参数代入式(８)得到小车的最大理

论速度为:

ＶＭ ＝
ｎＭ􀅰π􀅰Ｄ

６０
＝ ２１０×３.１４×０.１４

６０
≈１.５４ (９)

达到了小车的水平运行速度指标ꎮ 图 ３ 为轨道物流小车的

运行试验轨道ꎬ由直轨、水平弯轨、竖直弯轨、隐形轨道和滑

触供电轨道组成ꎬ分上下两层ꎬ用于完成小车性能测试ꎮ
本设计的竖直弯轨尺寸如图 ４ 所示ꎬ长度为２.１３ ｍꎬ

高度为 １.６１ｍꎬ最大倾角为 ６０°ꎮ 小车在坡道上时ꎬ仅依靠
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图 ３　 试验轨道
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图 ４　 竖直弯轨尺寸

驱动轮和轨道表面间滚动摩擦无法保证小车在坡道上顺

利运行ꎬ负载过大时小车将会打滑ꎬ由于电动机过流保护

自动断电甚至导致小车坠落摔坏[４] ꎮ 小车上坡受力情况

如图 ５ 所示ꎮ
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图 ５　 上坡时车体受力情况

小车若要平稳地在坡道上行驶ꎬ需满足:
ＦＥ≥ｍｇｓｉｎθ＋μｍｇｃｏｓθ＋ＦＺ (１０)

式中:θ 为坡道倾角ꎻμ 为聚氨酯驱动轮的滚动摩擦系数ꎻ
ｍ 为小车及负载重力之和ꎻＦＺ 为坡度阻力及其余阻力之

和ꎮ
将式(２)中的 ＦＥ 代入式(１０)ꎬ得到:

Ｔη
Ｒ

≥ｍｇｓｉｎθ＋μｍｇｃｏｓθ＋ＦＺ (１１)

在式(１１)中ꎬ除驱动轮半径(Ｒ)之外其余参数均为定

值ꎬ驱动轮半径(Ｒ)与小车驱动力(ＦＥ )成反比ꎮ 为了让

小车在坡道上平稳运行ꎬ本文重新设计了电动机的轮毂结

构ꎬ在轮毂的左右两侧均设置了三角花槽结构ꎬ并均匀布

置了 ３ 个螺纹孔ꎬ用于安装隐形轨齿轮ꎬ齿轮的齿根圆直

径为 ０.０７ｍꎬ如图 ６ 所示ꎮ

 
L�EUE

L�EUE 6"GE6

图 ６　 驱动轮和齿轮结构

小车在水平轨道上运行时如图 ７ａ)所示ꎬ依靠驱动轮

与直轨下表面接触向前运动ꎮ 增加隐形轨齿轮之后小车

在坡道上运行时如图 ７ｂ)所示ꎮ 可以看出ꎬ当在坡道上行

驶时驱动力产生于隐形轨齿轮和聚氨酯材料制成的隐形

轨道之间的摩擦ꎬ隐形轨齿轮和隐形轨道一起构成了隐形

摩擦驱动机构ꎬ有效地避免小车在坡道上出现下滑的现

象ꎮ 但过尖的齿顶会造成聚氨酯条的磨损和断裂ꎬ因此加

工时齿轮顶端需要进行磨圆处理ꎮ
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图 ７　 小车运行情况

这样ꎬ式(２)中驱动半径(Ｒ)由原来的 ０.０７ｍ 减至

０.０３５ ｍꎬ故总驱动力(ＦＥ)是原来的 ２ 倍ꎬ小车运行平稳

性大大提升ꎮ

３　 类剪刀式车架支撑装置
车架是物流小车的重要支撑部件ꎬ支撑了车箱和负载

的全部质量ꎬ并且还为其他装置提供了合适的安装位置ꎮ
本文设计的后车架结构如图 ８ 所示ꎬ其由厚度为 ４ｍｍ

且形状不一的板材组成ꎮ 主体部分先采用激光切割技术制
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１—用于安装被动车轮ꎻ２—用于安装周向定位装置ꎻ
３—用于安装取电装置ꎻ４—用于安装小车连接轴承座ꎻ

５—用于固定模具弹簧ꎻ６—用于安装驱动连杆ꎮ
图 ８　 后车架功能图

作加工ꎬ接着使用钣金工艺将车架折弯成所需形状ꎮ 折弯

半径不宜过小ꎬ否则会产生裂缝甚至断裂[５]ꎮ 板材之间采

用焊接工艺连接ꎬ焊接时要针对不同的情况采用合适的焊

接方法ꎬ否则会对小车质量和使用性能产生影响[６]ꎮ
本文设计了驱动连杆装置用于为驱动轮提供安装位

置ꎬ驱动轮轴嵌入在驱动连杆的卡槽里ꎬ这样的设计便于

安装和拆卸ꎬ如图 ９ 所示ꎮ

+#���
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图 ９　 驱动连杆

车架支撑装置装配如图 １０ 所示ꎮ 为了增加在竖直方

向上的运动自由度约束从而提高运行安全性并增大摩擦

力ꎬ在驱动轮的两边增加了一套被动车轮ꎮ 小车运行时被

动车轮与轨道的上表面相接触ꎬ旋转方向与驱动轮相反ꎮ

1

2

3

4

5

１—被动车轮ꎻ２—驱动轮ꎻ３—后车架ꎻ４—模具弹簧ꎻ５—驱动连杆ꎮ
图 １０　 车架支撑装配图

由驱动连杆、车架和模具弹簧构成了类剪刀式车架支

撑装置ꎬ保证在小车运行时ꎬ驱动装置可以紧紧地贴合轨

道表面ꎮ 驱动连杆与车架通过活动件连接ꎬ活动件类似于

剪刀的刀轴ꎬ驱动连杆和车架可以随活动件转动ꎮ 模具弹

簧由车架和驱动连杆共同约束ꎬ模具弹簧具有较大的弹

力、高的可靠性和低廉的价格ꎬ截面形状选择为矩形[７] ꎮ
在固定模具弹簧的位置ꎬ有 １ 个调节机构ꎬ其由 １ 个螺母

和 １ 个螺栓构成ꎬ螺母与驱动连杆焊接在一起ꎮ 可以根据

弹簧压力效果用旋转螺栓来调节模具弹簧的压缩量ꎬ从而

控制弹簧产生的压力ꎮ
图 １１ 为支撑装置的原理图ꎬ小车运行时弹簧处于压

缩状态ꎬ将产生弹力 Ｔ１ 和 Ｔ２ꎬ使驱动连杆和车架上下分

开ꎬ其中 Ｔ１ ＝ Ｔ２ꎮ 对弹力 Ｔ１ 和 Ｔ２ 进行分解ꎬ由此产生垂

直于力臂方向的力 Ｔ'１ 和 Ｔ'２ꎮ 由于车轮与车架连接在一

起ꎬ驱动轮与驱动连杆连接在一起ꎬ而车架又与驱动连杆

通过活动件连接在一起ꎬ于是在驱动轮和车轮的另一端将

受到同等大小的力 Ｔ'１ 和 Ｔ'２ꎮ 其中 Ｔ'１ 将对驱动轮产生

一个方向向下的作用力ꎬＴ'２ 产生的垂直向上的分力 Ｔ'２ ２

将对车轮产生一个向上的作用力ꎬ于是驱动轮将被压在轨

道下底面ꎬ车轮将被压在轨道上底面ꎮ
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图 １１　 车架支撑结构原理图

在设计时ꎬ为车架支撑装置设置一定的预压量ꎬ不仅

可以让弹簧在工作中处于合适的弹性伸缩区间ꎬ还能有效

地延长模具弹簧的使用寿命ꎮ

４　 周向定位装置

小车在轨道上运行时ꎬ需要避免小车出现左右偏移的

情况ꎬ使小车运行在轨道的中间位置ꎬ如图 １２ａ)所示ꎬ但
由于运行过程中小车受力不平衡ꎬ小车会出现左右偏移的

情况ꎬ如图 １２ｂ)所示ꎬ这将严重破坏车体结构ꎬ造成运行

事故ꎮ

�

a)�!�F>������������b)�M!�F>���

图 １２　 小车在轨运行情况

可见ꎬ周向定位装置是车体顺利运行的保障ꎮ 由于采

用内嵌式轨道结构ꎬ周向定位装置的设计如图 １３ 所示ꎮ

图 １３　 周向定位装置
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其核心部分为 ２ 个工字型的槽轮装置ꎬ前后各 ２ 个ꎮ 这样

可以将轨道的上边沿卡在槽轮中间ꎬ防止小车出现脱轨现

象ꎮ 槽轮的材料为尼龙ꎬ其具有很高的机械强度ꎬ耐热且

耐磨损ꎬ可以很好地应对槽轮与轨道边沿之间的摩擦ꎮ
图 １４ 为周向定位装置的结构简图ꎬ槽轮固定于槽轮

支架上ꎬ支架轴穿入与车架相连的直线轴承座内部ꎮ 支架

轴可以在直线轴承内左右移动ꎬ轴承座另一边是封闭的ꎬ
且内部放置一压缩弹簧ꎬ时刻将槽轮机构按压在轨道的边

缘ꎮ 因此ꎬ小车左右偏移的情况得到改善ꎬ避免了车架直

接和轨道接触ꎮ 周向定位装置通过活动件固定于车架上ꎬ
使其可以上下浮动ꎬ增强了灵活性ꎮ
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图 １４　 周向定位装置结构简图

５　 试验与分析

５.１　 水平速度测试

本研究设计的物流小车的额定负载为 ２０ ~ ３０ ｋｇꎬ在
额定负载的情况下ꎬ正常速度为 １ｍ / ｓꎬ最大速度可达

１.５ ｍ / ｓꎮ 在进行速度测试时是针对额定负载的情况ꎬ在
车箱内部分别放置 ２０ ｋｇ 和 ３０ ｋｇ 的负载ꎮ 利用轨道系统

的水平段轨道进行测试ꎬ水平段轨道的长度为 ５ｍꎬ利用

秒表记录运行时间ꎮ 当车体运行至水平段轨道时开始计

时ꎬ离开轨道时停止计时ꎬ使用这种方法连续测试 １０ 次ꎬ
得出如表 ２ 所示的记录数据ꎮ

表 ２　 水平速度测试结果

测试序号
负载 ２０ ｋｇ 负载 ３０ ｋｇ

用时 / ｓ 速度 / (ｍ / ｓ) 用时 / ｓ 速度 / (ｍ / ｓ)

１ ３.２５ １.５４ ３.３３ １.５０

２ ３.２７ １.５３ ３.３５ １.４９

３ ３.２７ １.５３ ３.３５ １.４９

４ ３.３０ １.５２ ３.３６ １.４９

５ ３.２８ １.５２ ３.３２ １.５１

６ ３.２８ １.５２ ３.３３ １.５０

７ ３.２６ １.５３ ３.３３ １.５０

８ ３.２７ １.５３ ３.３４ １.５０

９ ３.２７ １.５３ ３.３５ １.４９

１０ ３.２６ １.５３ ３.３３ １.５０

　 　 由表 ２ 测试数据算得ꎬ负载 ２０ ｋｇ 时平均最大速度为

１.５３ ｍ / ｓꎬ负载 ３０ ｋｇ 时平均最大速度为 １.５０ ｍ / ｓꎬ由此可

知小车在运行过程中速度会受到负载大小的影响ꎬ但影响

程度不大ꎮ 在额定状态下ꎬ小车处于最大负载时的速度满

足小车速度性能指标ꎬ测试中发现ꎬ输入电压直接影响小

车运行速度ꎬ若提高输入电压ꎬ运行速度也将得到提升ꎮ

５.２　 爬升速度测试

同样是额定负载状态下ꎬ与水平测试方法相同ꎬ分别

测试 ２０ ｋｇ 和 ３０ ｋｇ 负载状态下车的爬升速度ꎬ得到如表 ３
所示数据ꎮ

表 ３　 爬升速度测试结果

测试序号
负载 ２０ ｋｇ 负载 ３０ ｋｇ

用时 / ｓ 速度 / (ｍ / ｓ) 用时 / ｓ 速度 / (ｍ / ｓ)

１ ４.９１ ０.７９ ５.８８ ０.６６

２ ４.９２ ０.７９ ５.８４ ０.６７

３ ４.８７ ０.８０ ５.８８ ０.６６

４ ４.９１ ０.７９ ５.８８ ０.６７

５ ４.８８ ０.８０ ５.８６ ０.６７

６ ４.８８ ０.８０ ５.８９ ０.６６

７ ４.９１ ０.７９ ５.８８ ０.６６

８ ４.９１ ０.７９ ５.８７ ０.６６

９ ４.９１ ０.７９ ５.８８ ０.６６

１０ ４.９２ ０.７９ ５.８９ ０.６６

　 　 由表 ３ 测试数据算得ꎬ负载 ２０ ｋｇ 时平均最大速度为

０.８０ ｍ/ ｓꎬ负载 ３０ ｋｇ 时平均最大速度为 ０.６６ｍ / ｓꎬ由此可知

小车在爬升运行过程中速度会受到负载较大影响ꎮ 在额定

状态下ꎬ最大负载时爬升速度满足小车速度性能指标ꎮ

５.３　 载重性能测试

小车的载重性能测试主要是针对爬升情况ꎬ本测试分

别记录了载重从 ０ ｋｇ ~ ５０ ｋｇ 的运行速度ꎬ测试结果如图

１５ 所示ꎮ
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图 １５　 载重速度曲线

可见空载时ꎬ小车爬升速度为 ０.９２ ｍ / ｓꎬ随着载重增

加ꎬ小车的速度随之降低ꎮ 当载重 ４０ ｋｇ 时ꎬ小车的速度为

０.４７ ｍ / ｓꎬ几乎为空载时的 １ / ２ꎬ满足小车设计的最大载重

要求ꎮ 当载重继续增加到 ５０ ｋｇ 时ꎬ速度已经为 ０ꎬ表示小

车已经无法继续运行ꎮ

５.４　 运行安全测试

除了进行速度测试和载重性能测试ꎬ还需要对运行安

全性进行测试ꎬ以避免小车在运行过程(如转弯、轨道连

接处)中出现脱轨或侧翻等运行事故ꎮ 本测试用视频记

录了 ３０ ｋｇ 下小车在实验轨道上运行情况ꎬ并重点观察了

(下转第 ７０ 页)
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