
自自自自自自自自自自自自动动动动动动动动动动动动化化化化化化化化化化化化立立立立立立立立立立立立体体体体体体体体体体体体仓仓仓仓仓仓仓仓仓仓仓仓库库库库库库库库库库库库设设设设设设设设设设设设计计计计计计计计计计计计

主 编 刘昌祺
董 良

副主编 间野 勉（日）
曹西京
王栋生
刘 康

机 械 工 业 出 版 社



本书通过大量的图形、表格和实用的优化数据，系统深入地论述

了设计和建造自动化立体仓库的理论、方法、步骤、调试操作过程、

周边设备的选择、堆垛机设计以及货架力学计算等。

本书理论结合实际，实用性强，具有重要的指导意义和实用价

值。

本书为有关科研机构、设计院所的物流研究和管理人员使用，对

大专院校相关专业的师生也是一部重要参考书。

图书在版编目（悦陨孕）数据

自动化立体仓库设计辕刘昌祺，董良主编 郾—北京：机械工业出版
社，圆园园源郾缘
陨杂月晕苑 员员员 员源源远苑 愿

Ⅰ郾自援援援 Ⅱ郾①刘援援援②董援援援 Ⅲ郾仓库—建筑设计 Ⅳ郾栽哉圆源怨

中国版本图书馆 悦陨孕数据核字（圆园园源）第园源猿愿苑园号

机械工业出版社（北京市百万庄大街圆圆号 邮政编码员园园园猿苑）

责任编辑：曾 红 版式设计：冉晓华 责任校对：唐海燕

封面设计：陈 沛 责任印制：

印刷厂印刷·新华书店北京发行所发行

圆园园源年愿月第员版第员次印刷

员园园园皂皂伊员源园园皂皂月缘·员源郾苑缘印张·猿插页·缘苑缘千字

园园园员 册

定价： 元

凡购本书，如有缺页、倒页、脱页，由本社发行部调换

本社购书热线电话（园员园）远愿怨怨猿愿圆员、愿愿猿苑怨远源远
封面无防伪标均为盗版



编委会成员

主 编 刘昌祺 董 良

副主编 間野 勉（日） 曹西京

王栋生 刘 康

编 委 谢建国 胡志刚

付 铁 朱学新

张明中 刘明武

孙卫东

此为试读,需要完整PDF请访问: www.ertongbook.com



前 言

当前世界经济发展的两大趋势是全球化和市场化。集物流、信息

流和资金流于一身的物流配送中心，在全球化和市场化的时代里，进

一步促进了世界经济与贸易的发展。代表圆员世纪国际物流先进技术的
物流配送中心的特征是自动化、计算机化、信息化、网络化、智能化、

柔性化、电子商务化、标准化和社会化。自动化立体仓库在现代化的

物流配送中心中起到了重大的作用，可以说没有自动化立体仓库就没

有现代化的物流系统。在全球化和市场化的国际经济活动中，流通是

联系生产和消费的纽带。只有通过商品流通才能体现出商品的价值及

其使用价值，流通是国民经济运行的大动脉。自动化立体仓库加速了

商品流通，减少了商品损坏，降低了流通成本，节约了土地面积、人

力和财力。此外，它还提高了库存周转率、经营灵活性和工作效率。

它以最快速度、最低价格和最佳服务来满足用户需求，从而获得最大

利益。

我国加入宰栽韵之后，加速了工业化和现代化的建设，物流配送中
心和自动化立体仓库的需求量越来越大，它必将为国民经济的腾飞做

出巨大的贡献。

自动化立体仓库由计算机控制系统、高层货架、堆垛机、输送机

和周边机械等构成，它是现代化物流配送中心的关键设备系统。

本书作者是在国内外多年从事物流研究与实践的专家。本书是作

者在出版《物流配送中心设计》一书之后，为了进一步适应和促进我

国物流业的发展，推动我国物流现代化，满足广大读者需要，收集了

国内外大量的图书、文献和先进实用的技术资料，并结合多年物流工

程的实际经验编写而成的，可以说本书是《物流配送中心设计》一书

的重要且不可缺少的姐妹篇。

本书图文并茂，具有科学性、系统性、理论性、先进性和实用性。

书中所载大量的图形、表格和数据是工业发达国家物流企业实践经验



的总结，对物流工作者具有重要的指导意义和实用价值，对我国自动

化立体仓库的建设具有重要的借鉴作用。由于本书内容丰富实用，各

种图表的应用简单快捷，对于相关设计者定会取得事半功倍的效果。

本书共圆园章。第员章由王栋生编写，第圆、源、苑、员远章由董良编
写，第猿、员猿章由曹西京编写，第缘章由付铁编写，第 远章由朱学新
编写，第愿章由刘昌祺编写，第怨、员园章由刘康编写，第员员、员圆章由
张明中编写，第员源章由胡志刚和刘昌祺编写，第员缘章由胡志刚编写，
第员苑章由谢建国编写，第员愿章由刘昌祺和曹西京编写，第员怨章由董
良和刘昌祺编写，第圆园章由王栋生、刘昌祺和胡志刚编写。
随着国民经济的迅速发展，国家和地方政府特别重视物流这一新

兴产业，急需大量的物流专业人才。培养人才是当务之急，许多大专

院校都新设了物流工程和物流管理专业。本书可作为科研机构、设计

院所、物流企业相关人员以及大专院校物流专业师生的重要参考书。

在本书编写过程中，受到许多志士仁人和朋友的帮助，特别是太

原刚玉物流工程有限公司的众多专家给予了大力支持，在此深表谢意。

由于时间仓促，水平有限，书中不妥之处在所难免，敬请读者批

评指正。

Ⅴ前 言



Ⅰ



目 录

前言

第员章 物流系统概念 员⋯⋯⋯⋯⋯

员郾员 物流的重要性 员⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员郾圆 物流系统概论 圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员郾圆郾员 何谓物流系统 圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员郾圆郾圆 物流的基本内容 源⋯⋯⋯⋯⋯

员郾圆郾猿 物流的基本分类 远⋯⋯⋯⋯

员郾猿 物流系统合理化 愿⋯⋯⋯⋯⋯

员郾猿郾员 物流经营和管理 愿⋯⋯⋯⋯⋯

员郾猿郾圆 经营管理方法 怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员郾猿郾猿 物流系统的改善方法 员园⋯⋯

员郾源 物流系统的工作过程 员员⋯⋯

第圆章 自动化立体仓库的
基本知识 员猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾员 自动化立体仓库的
重要性 员猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾圆 自动化立体仓库的
发展 员源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾猿 自动化立体仓库的
分类和构成 员远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾猿郾员 自动化立体仓库的
分类 员远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾猿郾圆 自动化仓库的构成 圆园⋯⋯⋯

圆郾源 自动化立体仓库的土建及
相关工程设施 圆员⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾源郾员 厂房 圆员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾源郾圆 消防系统 圆圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾源郾猿 照明系统 圆圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾源郾源 通风及采暖系统 圆圆⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾源郾缘 动力系统 圆圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾源郾远 其他设施 圆猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾缘 自动化立体仓库的设计
程序 圆猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾远 堆垛机作业循环时间 圆源⋯⋯⋯

圆郾远郾员 平均单一作业循环
时间 圆源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾远郾圆 平均复合作业循环
时间 圆缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾苑 堆垛机基准出入库
能力 圆远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾愿 自动化立体仓库的空间
布置 圆远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆郾怨 自动化立体仓库的参数
选择 猿圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第猿章 自动化立体仓库的
规划设计 猿源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾员 物流和自动化立体
仓库 猿源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾圆 建立自动化立体
仓库的关键 猿源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾猿 托盘及装载单元 猿缘⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾源 在库管理 猿远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾源郾员 在库管理的目的 猿远⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾源郾圆 在库定义 猿远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾源郾猿 何谓在库管理 猿远⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾源郾源 在库管理检查项目 猿远⋯⋯⋯⋯

猿郾源郾缘 在库管理技术 猿苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾源郾远 在库管理费 猿苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾源郾苑 订货方式 猿苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯此为试读,需要完整PDF请访问: www.ertongbook.com



猿郾缘 粤月悦分析 猿苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾远 装卸合理化 猿愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾苑 自动化立体仓库系统
尺寸 源园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾苑郾员 用语 源园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾苑郾圆 货位和货物的关系 源员⋯⋯⋯⋯

猿郾苑郾猿 自动化立体仓库尺寸 源圆⋯⋯

猿郾愿 基本要求 源源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾愿郾员 装卸的基本数值 源源⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾愿郾圆 库内物流线路分类 源缘⋯⋯⋯⋯

猿郾愿郾猿 周期 源远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾愿郾源 装载计划和存储效率 源愿⋯⋯⋯

猿郾愿郾缘 自动化立体仓库和普通
平库的比较 源愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾愿郾远 现状分析和改良方法 源怨⋯⋯⋯

猿郾愿郾苑 机械和工程技术特点 缘猿⋯⋯⋯

猿郾怨 自动化立体仓库规划
步骤 缘源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾怨郾员 自动化立体仓库规划的
目的 缘源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾怨郾圆 规划步骤 缘缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

猿郾怨郾猿 简易整体式自动化立体
仓库的规划 缘缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第源章 自动化立体仓库系统
设计 缘苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

源郾员 概述 缘苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

源郾员郾员 数据分析 缘苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

源郾员郾圆 系统设计方法 远园⋯⋯⋯⋯⋯⋯

源郾员郾猿 做成系统规划图的
方法 远圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

源郾圆 系统设计 远源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

源郾圆郾员 与实际现场的整合性 远源⋯⋯⋯

源郾圆郾圆 承载不同货物的物流
机械 远缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

源郾圆郾猿 系统功能和经济性 远缘⋯⋯⋯⋯

源郾圆郾源 工作循环时间和维修 远缘⋯⋯⋯

源郾圆郾缘 各专业部门的合作 远苑⋯⋯⋯⋯

源郾圆郾远 系统设计提案书 远愿⋯⋯⋯⋯⋯

源郾猿 自动化立体仓库各部分的
名称及其技术参数 苑园⋯⋯⋯⋯

源郾猿郾员 分离式自动化立体
仓库 苑园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

源郾猿郾圆 整体式自动化立体
仓库 苑猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第缘章 构造设计 苑源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾员 建筑构造 苑源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾员郾员 概要 苑源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾员郾圆 建筑物钢材 苑源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾员郾猿 钢结构特点 苑缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾圆 载荷 苑远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾圆郾员 概要 苑远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾圆郾圆 固定载荷 苑远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾圆郾猿 装载载荷 苑远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾圆郾源 积雪载荷 苑苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾圆郾缘 风力载荷 苑苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾猿 结构分析法 苑愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾猿郾员 概要 苑愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾猿郾圆 应力分析方法 苑怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾源 抗震设计法 愿员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾源郾员 地震 愿员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾源郾圆 抗震设计历史 愿员⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾源郾猿 自动化立体仓库的
特殊性 愿圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾源郾源 新抗震设计法 愿圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾源郾缘 新旧设计方法的异同 愿猿⋯⋯⋯

缘郾缘 动态结构分析法 愿源⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾缘郾员 构造物的振动特性 愿源⋯⋯⋯⋯

缘郾缘郾圆 自由振动分析 愿缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾缘郾猿 采用地震响应光谱曲线
分析法 愿远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾缘郾源 直接用地震波的分析
方法 愿苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

Ⅶ目 录



缘郾缘郾缘 地震模拟运动形式的
选择 愿苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾远 货架构件设计 愿愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾远郾员 静态分析例 愿愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾远郾圆 动态分析例 愿怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾苑 仓库货场的柱间距设计 愿怨⋯⋯

缘郾苑郾员 从原材料的经济性考虑 愿怨⋯⋯

缘郾苑郾圆 从功能性和经济性考虑 怨园⋯⋯

缘郾苑郾猿 多层仓库和办公室的
柱间距 怨园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾苑郾源 车辆规格限制 怨园⋯⋯⋯⋯⋯⋯

缘郾愿 地面载重和地面磨损 怨员⋯⋯

第远章 堆垛机的设计 怨猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾员 概要 怨猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾员郾员 堆垛机的分类 怨猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾员郾圆 堆垛机的技术要求 怨猿⋯⋯⋯⋯

远郾圆 堆垛机的开动率 怨苑⋯⋯⋯⋯⋯

远郾猿 堆垛机结构计算 怨愿⋯⋯⋯⋯⋯

远郾源 货叉和电动机功率
计算 员园园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾缘 安全装置的设计 员园员⋯⋯⋯⋯⋯

远郾缘郾员 堆垛机的安全装置 员园员⋯⋯⋯

远郾缘郾圆 传感器配置与功能 员园猿⋯⋯⋯

远郾远 堆垛机的动作和运转
方法 员园远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾远郾员 概要 员园远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾远郾圆 运转准备 员园远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾远郾猿 自动运转方式 员园苑⋯⋯⋯⋯⋯

远郾远郾源 半自动运转 员员员⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾远郾缘 手动运转 员员圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾远郾远 作业终了 员员圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾远郾苑 安全装置 员员圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾远郾愿 注意事项 员员猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

远郾苑 堆垛机动态分析 员员猿⋯⋯⋯⋯⋯

远郾苑郾员 动态性能现状 员员猿⋯⋯⋯⋯⋯

远郾苑郾圆 提速动态分析 员员源⋯⋯⋯⋯⋯

远郾苑郾猿 动态性能改善措施 员员缘⋯⋯⋯

第苑章 货架设计 员员苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾员 货架的形式与材料 员员苑⋯⋯⋯

苑郾员郾员 货架的形式 员员苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾员郾圆 货架的材料 员员苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾员郾猿 货位的尺寸 员员愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾圆 货架的地面强度的计算
实例 员员怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾圆郾员 设计货架的基本参数
设定 员员怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾圆郾圆 货架充实率 员员怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾圆郾猿 载荷 员员怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾猿 力学计算案例 员圆员⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾猿郾员 计算由载荷加到货位和
支柱上的力 员圆员⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾猿郾圆 拉杆承受的水平力 员圆员⋯⋯⋯

苑郾猿郾猿 拉杆承受的拉力 员圆圆⋯⋯⋯⋯

苑郾猿郾源 连接板厚度 员圆圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯

苑郾猿郾缘 连接板的铆钉强度 员圆圆⋯⋯⋯

第愿章 电气控制设计 员圆远⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾员 控制技术的发展 员圆远⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾圆 程序控制 员圆远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾圆郾员 概要 员圆远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾圆郾圆 微型控制器 员圆苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾猿 控制方式 员圆怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾猿郾员 概要 员圆怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾猿郾圆 关于逆变控制 员圆怨⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾猿郾猿 通用孕悦（孕则燥早则葬皂皂葬遭造藻
悦燥灶贼则燥造造藻则） 员猿员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾源 堆垛机的控制技术 员猿圆⋯⋯⋯

愿郾源郾员 信号的收发方式 员猿圆⋯⋯⋯⋯

愿郾源郾圆 地址的检测方式 员猿远⋯⋯⋯⋯

愿郾源郾猿 地址（地址和层数）的
检测方法 员猿愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾缘 信息传递方法 员猿怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

Ⅷ 自动化立体仓库设计



愿郾缘郾员 标记阅读式（条形码） 员猿怨⋯
愿郾缘郾圆 声音输入方式 员源员⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾缘郾猿 工业电视形成曲线识别
方式 员源员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾缘郾源 色彩识别方式 员源员⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾缘郾缘 跟踪方式 员源员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾缘郾远 随行（藻泽糟燥则贼）存储
方式 员源圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾缘郾苑 固定代码方式 员源圆⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾远 移载小车的控制方式 员源猿⋯⋯

愿郾远郾员 随行（藻泽糟燥则贼）方式 员源猿⋯⋯⋯

愿郾远郾圆 跟踪方式 员源猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾苑 专家系统在自动化立体
仓库中的应用 员源猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾苑郾员 关于人工智能 员源源⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾苑郾圆 选择系统 员源远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾苑郾猿 专家系统 员源愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾愿 条型码在出入库管理
中的应用 员缘园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾愿郾员 概述 员缘园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾愿郾圆 系统作业管理 员缘员⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾愿郾猿 系统特点 员缘源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾愿郾源 系统模块 员缘源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

愿郾怨 进发货的条型码实时
管理系统 员缘源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第怨章 计算机的设计 员缘苑⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾员 信息化社会发展 员缘苑⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾圆 计算机应用 员缘愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾猿 计算机构成和特点 员缘怨⋯⋯⋯

怨郾源 计算机在线工作 员远园⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾缘 信息处理系统 员远园⋯⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾远 计算机系统构成 员远源⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾远郾员 系统构成方法 员远源⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾远郾圆 计算机的控制方式 员远源⋯⋯⋯

怨郾苑 上级计算机和控制计算机
的作用 员远源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾愿 计算机的堆垛机作业指令
传递方法 员远缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾怨 计算机系统作用 员远远⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾怨郾员 概要 员远远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾怨郾圆 在库管理 员远远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾怨郾猿 出入库管理 员远苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾怨郾源 堆垛机自动运转 员远愿⋯⋯⋯⋯

怨郾员园 微型计算机信息
系统 员远愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾员园郾员 标准软件系统 员远愿⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾员园郾圆 通用软件系统 员苑园⋯⋯⋯⋯⋯

怨郾员园郾猿 机房的要求 员苑员⋯⋯⋯⋯⋯

第员园章 主计算机和堆垛机的
通信 员苑圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾员 硬件说明 员苑圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾员郾员 主机 堆垛机（匀韵杂栽 栽悦）
间的控制构成 员苑圆⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾员郾圆 传送控制的基本内容 员苑圆⋯⋯

员园郾员郾猿 信号线 员苑圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾员郾源 传送信号的构成 员苑猿⋯⋯⋯⋯

员园郾圆 通信顺序 员苑猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾圆郾员 通信顺序 员苑猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾圆郾圆 序列号 员苑猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾圆郾猿 不良数据的处理 员苑源⋯⋯⋯⋯

员园郾圆郾源 当接收到宰粤悦运响应时
的处理 员苑源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾圆郾缘 当接收到与前次相同的
序列号时的处理 员苑缘⋯⋯⋯⋯

员园郾圆郾远 无响应信号的处理 员苑缘⋯⋯⋯

员园郾圆郾苑 当检测出传送异常时的
处理 员苑缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾圆郾愿 当接收到的文件中没有

杂栽载和耘栽载时的处理 员苑远⋯⋯

员园郾圆郾怨 对传送文件安排的注意
事项 员苑苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾猿 指令数据的安排 员苑苑⋯⋯⋯⋯

Ⅸ目 录



员园郾猿郾员 系统启动程序 员苑苑⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾猿郾圆 入库处理顺序 员苑愿⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾猿郾猿 出库处理程序 员苑愿⋯⋯⋯⋯⋯

员园郾猿郾源 位置移动处理程序 员苑怨⋯⋯⋯

员园郾猿郾缘 货位移动处理程序 员苑怨⋯⋯⋯

员园郾猿郾远 系统终止处理程序 员愿园⋯⋯⋯

员园郾猿郾苑 关于再启动后的匀韵杂栽的
处理 员愿员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第员员章 设计自动化立体仓库
系统的调查表 员愿圆⋯⋯⋯⋯⋯

员员郾员 存储物品特性 员愿圆⋯⋯⋯⋯⋯

员员郾圆 存储单位尺寸 员愿圆⋯⋯⋯⋯⋯

员员郾猿 仓库作业效率需求 员愿猿⋯⋯⋯

员员郾源 仓库规模 员愿猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员员郾缘 物流作业的模式 员愿源⋯⋯⋯⋯

员员郾远 控制方式需求 员愿缘⋯⋯⋯⋯⋯

员员郾苑 周边设备需求 员愿远⋯⋯⋯⋯⋯

员员郾愿 整体自动仓库基本设计
规划 员愿远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第员圆章 托盘式自动化仓库的
操作设计例 员愿愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员圆郾员 总体设计 员愿愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员圆郾员郾员 控制构成 员愿愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员圆郾员郾圆 机器大致配置 员愿怨⋯⋯⋯⋯⋯

员圆郾圆 启动顺序 员怨园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员圆郾圆郾员 正常启动顺序 员怨园⋯⋯⋯⋯⋯

员圆郾圆郾圆 启动时的异常 员怨员⋯⋯⋯⋯⋯

员圆郾圆郾猿 关于动作 员怨圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员圆郾圆郾源 手动操作 员怨源⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第员猿章 自动化立体仓库的
周边机械 员怨远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员 储存设备 员怨远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾员 托盘货架 员怨远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾圆 倍深式托盘货架 员怨苑⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾猿 驶入式货架 员怨愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾源 驶出式货架 员怨怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾缘 流动式货架 员怨怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾远 移动式货架 圆园园⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾苑 后推式货架 圆园园⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾愿 旋转式货架 圆园员⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾怨 轻形货架 圆园圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾员园 悬臂式货架 圆园猿⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾员员 堆叠式货架 圆园猿⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾员圆 积层式货架 圆园猿⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾员郾员猿 储存设备选用设计 圆园源⋯⋯

员猿郾圆 搬运设备 圆园缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾圆郾员 叉车系列分类 圆园缘⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾圆郾圆 步行式车辆 圆园缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾猿 输送设备 圆园苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾猿郾员 重力输送机 圆园苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾猿郾圆 动力输送机 圆员园⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾猿郾猿 圆带滚子输送装置
应用 圆员缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾猿郾源 空间输送机 圆员苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾猿郾缘 滚筒输送机的换向
装置 圆圆员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾猿郾远 滚筒输送机设计计算 圆圆缘⋯⋯

员猿郾源 分类 圆猿缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾源郾员 分类机构 圆猿缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾源郾圆 分类系统一览表 圆源员⋯⋯⋯⋯

员猿郾源郾猿 分类识别传感器 圆源员⋯⋯⋯⋯

员猿郾缘 托盘 圆源源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾缘郾员 托盘种类 圆源源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员猿郾缘郾圆 托盘各部名称与构造 圆源缘⋯⋯

员猿郾缘郾猿 托盘材料及强度 圆源缘⋯⋯⋯

第员源章 管理系统 圆源苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾员 信息管理系统 圆源苑⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾圆 信息系统管理软件的
概况 圆缘园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

Ⅹ 自动化立体仓库设计

此为试读,需要完整PDF请访问: www.ertongbook.com



员源郾猿 储位管理 圆缘员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾猿郾员 物流中心系统和储位
管理 圆缘员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾猿郾圆 储存要素分析 圆缘苑⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾猿郾猿 储区空间 圆缘怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾源 储位编码与货物编号 圆远缘⋯⋯

员源郾源郾员 储位编码 圆远缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾源郾圆 货物编号 圆远远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾源郾猿 储位编码与货物编号的
应用 圆远远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾缘 储位指派方式 圆远苑⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾缘郾员 人工指派法 圆远苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾缘郾圆 计算机辅助指派法
（需要调仓作业） 圆远苑⋯⋯⋯

员源郾缘郾猿 计算机全自动指派法
（不需要调仓作业） 圆远苑⋯⋯

员源郾远 储位管理中的控管
技术 圆远怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾远郾员 控管技术组成 圆远怨⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾远郾圆 条码自动识别技术 圆远怨⋯⋯⋯

员源郾远郾猿 监控技术在储位管理中的
应用 圆苑愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾苑 储位管理制度与考核 圆愿远⋯⋯

员源郾愿 在库管理和出入库管理
系统 圆愿愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾愿郾员 管理范围及管理方法 圆愿愿⋯⋯

员源郾愿郾圆 管理系统的软件和
硬件 圆愿怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员源郾愿郾猿 管理系统功能 圆愿怨⋯⋯⋯⋯

第员缘章 自动化立体仓库的
安全实验 圆怨缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员 自动化立体仓库的消防
要求 圆怨缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾圆 特殊形式仓库 圆怨缘⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾圆郾员 种类和适用范围 圆怨缘⋯⋯⋯⋯

员缘郾圆郾圆 应用 圆怨远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾猿 自动化立体仓库货架的
拉筋 圆怨苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾源 消防措施 圆怨苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾源郾员 货架式仓库的喷淋
设备 圆怨苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾源郾圆 货架仓库的顶棚
高度 圆怨苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾缘 关于堆垛机 圆怨苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾远 自动化立体仓库的
火灾实验 圆怨愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾远郾员 实验目的和经过 圆怨愿⋯⋯⋯⋯

员缘郾远郾圆 实验和货架要求 圆怨愿⋯⋯⋯⋯

员缘郾远郾猿 实验方法和测量项目 圆怨愿⋯⋯

员缘郾远郾源 实验结果 圆怨怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾苑 木制托盘实验 圆怨怨⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾愿 火灾引起倒塌现象 猿园园⋯⋯⋯

员缘郾怨 自动化立体仓库的
振动实验 猿园园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员园 轻型方钢管的焊接
耐力实验 猿园圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员园郾员 实验方法 猿园圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员园郾圆 破坏情况 猿园圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员员 堆垛机的自主检查 猿园猿⋯⋯

员缘郾员圆 自动化立体仓库
抗风压研究 猿园缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员猿 平托盘的安全试验 猿园愿⋯⋯

员缘郾员猿郾员 适用范围 猿园愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员猿郾圆 试验种类 猿园愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员猿郾猿 试验装置 猿园愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员猿郾源 供试品 猿园愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员猿郾缘 试验方法 猿园怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员猿郾远 试验报告 猿员员⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员缘郾员源 容器的安全试验 猿员员⋯⋯⋯

第员远章 安装与维修 猿员猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员远郾员 安装 猿员猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

Ⅺ目 录



员远郾员郾员 自动化立体仓库的
安装 猿员猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员远郾员郾圆 安全工作中防止环境
污染 猿员缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员远郾员郾猿 堆垛机的自动测量
装置 猿员苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员远郾员郾源 综合试车和负荷运转 猿员苑⋯⋯

员远郾圆 维修 猿圆园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员远郾圆郾员 维修 猿圆园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员远郾圆郾圆 故障诊断系统 猿圆圆⋯⋯⋯⋯⋯

员远郾圆郾猿 改良工程 猿圆猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第员苑章 自动化立体仓库系统的
寿命和经济计算 猿圆缘⋯⋯⋯

员苑郾员 使用寿命 猿圆缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾圆 产品寿命 猿圆苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾猿 物流维持管理 猿圆愿⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾源 物流系统的寿命成本 猿圆怨⋯⋯

员苑郾缘 经济计算 猿圆怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾缘郾员 购入价格 猿圆怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾缘郾圆 设备折旧费 猿圆怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾缘郾猿 运转费、税金和
保险费 猿猿园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾缘郾源 土地费用 猿猿园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾远 自动化立体仓库的投资
效益计算分析 猿猿园⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾远郾员 自动化立体仓库的分析
计算步骤 猿猿园⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾远郾圆 自动化立体仓库的最佳
设置数量 猿猿员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员苑郾远郾猿 建设自动化立体仓库的
经济性计算 猿猿圆⋯⋯⋯⋯⋯

第员愿章 自动化立体仓库货架
设计 猿猿源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾员 栽 员园园园型立体仓库货架
设计 猿猿源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾员郾员 货态要求 猿猿源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾员郾圆 货架 猿猿缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾员郾猿 货架层高度尺寸的计算
方法 猿猿缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾员郾源 自动化立体仓库货架与
建筑物距离 猿猿怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾员郾缘 堆垛机性能 猿猿怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾员郾远 颜色规格 猿源圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾员郾苑 机器构成 猿源猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾员郾愿 栽员园园园型单元货物与层
之间的关系 猿源猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆 栽 缘园型料箱式自动化
立体仓库设计 猿缘源⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆郾员 仓库结构和各部分
名称 猿缘源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆郾圆 仓库控制流程图 猿缘源⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆郾猿 仓库技术参数 猿缘缘⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆郾源 辊道输送机说明 猿缘缘⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆郾缘 仓库组件颜色的说明 猿缘远⋯⋯

员愿郾圆郾远 料箱尺寸 猿缘远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆郾苑 货架尺寸的计算方法 猿缘怨⋯⋯

员愿郾圆郾愿 堆垛机轨道和集电
轨道 猿远猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆郾怨 仓库的布局 猿远源⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆郾员园 电源和压缩空气 猿远缘⋯⋯⋯

员愿郾圆郾员员 作业循环时间 猿远苑⋯⋯⋯⋯

员愿郾圆郾员圆 货架高度表 猿远怨⋯⋯⋯⋯⋯

员愿郾猿 栽 员园园园型托盘式堆垛机
参数（日本标准） 猿苑员⋯⋯

第员怨章 栽 员园园园型托盘式立体
仓库操作过程例 猿苑怨⋯⋯⋯

员怨郾员 机器的构成 猿苑怨⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾员郾员 概要和术语说明 猿苑怨⋯⋯⋯⋯

员怨郾员郾圆 控制组成 猿愿员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾员郾猿 立体仓库平面图 猿愿员⋯⋯⋯⋯

员怨郾圆 各部件名称 猿愿圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯

Ⅻ 自动化立体仓库设计



员怨郾圆郾员 堆垛机地面控制盘 猿愿圆⋯⋯⋯

员怨郾圆郾圆 堆垛机机上控制盘 猿愿猿⋯⋯⋯

员怨郾圆郾猿 手动箱 猿愿猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾圆郾源 供电按钮功能 猿愿猿⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾猿 运转事项 猿愿源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾源 操作方法 猿愿缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾源郾员 联机运转启动方法 猿愿缘⋯⋯⋯

员怨郾源郾圆 脱机运转启动方法 猿愿远⋯⋯⋯

员怨郾源郾猿 脱机运转时的数据输入
方法 猿愿苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾源郾源 运转结束 猿怨员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾源郾缘 采用工作台的作业
方法 猿怨员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾源郾远 校准方法 猿怨愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾源郾苑 监视器功能 源园圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾缘 异常解除方法 源员员⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾缘郾员 异常发生时的处理 源员员⋯⋯⋯

员怨郾缘郾圆 有货启动的处理 源员猿⋯⋯⋯⋯

员怨郾缘郾猿 脱机运转没有出库品的
解除 源员源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾缘郾源 脱机运转有先入品的
异常解除 源员缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾缘郾缘 拣选错误的解除 源员远⋯⋯⋯⋯

员怨郾远 安全门 源员苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾远郾员 使用注意事项 源员苑⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾远郾圆 安全门（安全销）的
使用方法 源员苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾苑 传感器的配置和功能 源员愿⋯⋯

员怨郾愿 手动运转 源员愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾愿郾员 手动箱说明 源员愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯

员怨郾愿郾圆 手动操作启动方法 源圆园⋯⋯⋯

员怨郾愿郾猿 手动操作方法 源圆园⋯⋯⋯⋯

第圆园章 自动化立体仓库
案例 源圆源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾员 乳制品行业自动化立体
仓库 源圆源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾员郾员 特点 源圆源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾员郾圆 总体要求 源圆源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾员郾猿 总体设计 源圆源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾员郾源 计算机管理系统设计 源圆远⋯⋯

圆园郾员郾缘 堆垛机 源圆远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾员郾远 货架设计 源圆愿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾员郾苑 自动化立体仓库主要
作业物流关系 源圆愿⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾员郾愿 入出库能力计算 源圆愿⋯⋯⋯⋯

圆园郾员郾怨 安全保护装置 源圆愿⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾员郾员园 入出库输送机系统 源猿员⋯⋯

圆园郾员郾员员 平面图 源猿圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾圆 整体式自动化立体仓库
（库架合一）（一） 源猿圆⋯⋯⋯

圆园郾圆郾员 总体布局 源猿猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾圆郾圆 高层货架 源猿猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾圆郾猿 堆垛机 源猿猿⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾圆郾源 输送机、链条式手动
控制 源猿缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾猿 整体式自动化立体仓库
（库架合一）（二） 源猿缘⋯⋯⋯

圆园郾猿郾员 仓库结构形式 源猿缘⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾猿郾圆 设计要求 源猿缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾猿郾猿 区域分配 源猿远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾猿郾源 高层货架 源猿远⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾猿郾缘 有轨巷道堆垛机 源猿远⋯⋯⋯⋯

圆园郾猿郾远 计算机管理控制系统 源猿远⋯⋯

圆园郾猿郾苑 接地与防雷 源猿苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾猿郾愿 平面及流程图 源猿苑⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾源 重庆隆鑫摩托车事业部
自动化立体仓库 源猿愿⋯⋯⋯⋯

圆园郾源郾员 立体仓库特点 源猿怨⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾源郾圆 自动化立体仓库系统 源猿怨⋯⋯

圆园郾源郾猿 高层立体货架 源猿怨⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾源郾源 有轨巷道堆垛机 源猿怨⋯⋯⋯⋯

圆园郾源郾缘 出入库输送系统 源源员⋯⋯⋯⋯

圆园郾源郾远 计算机管理与控制
系统 源源员⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

目 录



圆园郾源郾苑 运行环境 源源圆⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾源郾愿 重庆隆鑫摩托车有限
公司自动化立体仓库

平面布置图 源源源⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾缘 西安制药厂自动化立体
仓库 源源源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾缘郾员 概况 源源源⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾缘郾圆 参数设计 源源缘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾缘郾猿 自动化立体仓库的系统
设计 源源苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾缘郾源 硬件系统 源源苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾缘郾缘 软件系统 源源苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾缘郾远 机械系统 源源苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

圆园郾缘郾苑 运转方法 源缘员⋯⋯⋯⋯⋯⋯

参考文献 源缘苑⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

 自动化立体仓库设计



第愿章 电气控制设计

愿郾员 控制技术的发展

原来在控制技术方面应用真空管和晶体管等组成的模拟控制系统。自 员怨缘缘
年开始逐步发展成用数字计算机实现数字控制。用数字计算机的控制系统时，可

以修改计算机的程序，使控制精确，应用范围广泛。

原来的控制方法集中控制一个系统，为此，需要大容量计算机，配线复杂，安

装和调试也较困难。随着微机的高性能化，把集中控制变成分散控制，配线成本大

幅度下降。用一条通信线可接多台计算机，特别是用光通信技术，配线极为简单，

可成为标准管理系统。对自动化立体仓库的控制已经计算机化了，用一台专用计算

机实现全盘管理，并采用数字化和悦砸栽监视器，降低了成本，提高了效率。

图愿 员 最简单的程序控制电路
匝杂—刀开关 杂月—控制按钮 运—电磁继电器 酝—感应电动机

愿郾圆 程序控制

愿郾圆郾员 概要
一般控制方法有手动控制和自动控制两种。自动控制又分为程序控制和反馈

控制两种。

所谓程序控制又叫顺序

控制，就是机械的各动作顺

序是按预先规定步骤依次运

动。通常把程序图叫作展开

接线图。图愿 员所示为最简
单的程序控制电路图。由图

可知，只要把刀开关 匝杂合
上就接通电源，再按控制按

钮 杂月，电磁继电器 运励磁，
则感应电动机酝起动。放开
控制按钮杂月，切断励磁，电
磁继电器运断开，则电动机
停止转动。



例如，自动化立体仓库的控制系统，在出入库台上有装载单元。搬运工具采

用输送机、堆垛机。要求把装载单元放入指定的货位，在控制线路中采用微型开

关和光电管来传输信息。动作顺序是输送机工作后，堆垛机才能运动。通过传感

器使输送机停止在指定位置后，堆垛机取走货物。这些机械的动作完全是按预先

设计的动作顺序实现的。这个控制的特征是：

员）从输入信号到输出信号都是按规定的顺序来传递控制命令的。
圆）当满足了某个条件之后将传递下一个信号。
猿）运动是自动进行的。
一般情况下，程序控制在各个阶段反复进行起动和停止的动作，所以也叫做

顺序控制方式。

所谓反馈控制，是将输出信号的一部分送回到输入端，与输入信号进行比

较，用比较的结果去进行系统的控制。在日常生活中常用的程序控制有自动洗衣

机、电饭锅、自动贩卖机、自动门、交通信号和电梯等。电熨斗、电气取暖炉、

电气冷藏车、空调和电视信号发生器等是采用反馈控制。实际上经常把程序控制

和反馈控制结合起来，使用效果较好。

随着计算机的发展，高性能微型计算机广泛用于自动化立体仓库的程序控制

中。

愿郾圆郾圆 微型控制器
为自动化立体仓库开发的专用控制印制电路板集成了许多功能。这种印制电

路板的微型计算机系统成为自动化立体仓库的堆垛机的专用控制装置。它既有普

通微型控制器的功能，又有信息处理和顺序控制的功能。这种微型控制器可装在

堆垛机的控制盘上和地面控制盘上。这个系统由程序电路、逻辑电路和运算电路

组成。其基本动作是把命令输入印制电路板中，通过 砸韵酝（砸藻葬凿韵灶造赠酝藻皂燥则赠）
只读存储器调出必要的程序，悦孕哉根据各检测器的信号发出驱动程序的命令。
砸粤酝记忆了现在地址，在接收命令时通知 悦孕哉计算出堆垛机行走距离。非常停
止的互锁回路是用继电器程序组成的。

（员）特长
员）以高性能愿位 悦孕哉为中心制成的大规模集成电路 蕴杂陨悦（蕴葬则早藻杂糟葬造藻陨灶贼藻鄄

早则葬贼蚤燥灶）可靠性很高。
圆）把悦孕哉存储器和程序块都集成在一块印制电路板上，大大减少了基板种

类和数量。

猿）为了避免噪声影响，电源线和信号线应采取必要措施，特别对于噪声大
的输入输出部分应置于悦孕哉以外的印制电路板上。
源）采用公共线，印制电路板可以在相应的地方插入，这样易于追加印制电

路板。

苑圆员第愿章 电气控制设计

此为试读,需要完整PDF请访问: www.ertongbook.com


