
湖南省大学生研究性学习和创新性实验计划
项　 目　 申　 报　 表
	项目名称: 物流运输车用滚筒式自卸装置

	学校名称
	中南林业科技大学

	学生姓名
	学 号
	专      业
	性 别
	入学年份
	联系电话

	侯欣竹
	20131039
	森林工程
	女
	2013
	18390951625

	付英东
	20131035
	森林工程
	男
	2013
	15580905200

	高卓越
	20131036
	森林工程
	男
	2013
	  18390938700

	李惟轩
	20131042
	森林工程
	男
	2013
	  15607484231

	陈冠豪
	 20131028
	森林工程
	男
	2013
	  18390901687

	指导教师
	魏占国
	职称
	副 教 授

	项目所属一级学科
	机械工程
	项目科类(理科/文科)
	理科

	学生曾经参与科研的情况

课题组成员都是森林工程专业比较优秀的大二、大三学生，已完成了《理论力学》、《材料力学》、《结构力学》、《机械原理》、《机械设计》、《工程机械液压与液力传动》、《内燃机构造与原理》、《工程机械底盘学》、《单片机原理与应用》、《金属结构》、《机械工程控制基础》、《起重运输与工程机械》、《信号系统控制》等专业基础课程及实验课程，有一定的理论基础和科学实践经历。

其中陈冠豪同学学习成绩优异在2013-2014学年获得过国家励志奖学金，2014-2015学年获得校级乙等奖学金；曾担任野生动植物保护协会综合办公室负责人，多次带队参加学校组织的观鸟护鸟冬令营，有较强的组织能力和沟通协调能力；同时在课余时间自学SolidWorks、UG等高级工程绘图软件，有较强的绘图仿真能力。付英东同学在2013-2014学年获得校级乙等奖学金，2014-2015学年获得校级甲等奖学金，

校级三好学生等称号，成绩排名专业前三，曾担任2014级森林工程专业代理班主任，学生会部长，有较强的组织和沟通能力，主要负责对该项目的结构进行优化设计。高卓越同学曾获得国家励志奖学金，校级丙等奖学金等，自学C++，Virtools等编程、3D虚拟现实编辑软件，主要负责该项目的自动控制系统。李惟轩同学曾获校级丙等奖学金，从大一开始进行雅思的学习，英语较好，主要负责外文文献资料的查找，翻译，借鉴。侯欣竹对机械设计研究有一定的基础，成绩名列前茅，尤其是工程控制，内燃机等专业课程成绩突出，且利用课余时间学习掌握了多种制图软件及控制技术。大一大二期间任职班级副班长，在学校科技创新协会及读书者协会任团支书，参与策划组织多项集体活动，有较强的科研，组织和沟通能力。


	指导教师承担科研课题情况

1)主持湖南省科学技术厅科技计划项目“林木联合采育机机械臂运动特性分析与控制研究”（项目编号：2013RS4049，起止时间2013年1月-2014年12月，专项经费3万元）

2)主持湖南省教育厅科学研究项目重点项目“木塑托盘非线性力学性能分析及破损机理研究”（项目编号13A127，起止时间：2013年9月-2016年8月，专项经费3万元）。

3)主持2013年度湖南省地方标准制修订项目“木塑托盘制造及应用规范”（项目编号：2013 369-37，起止时间：2014年-2015年）。

4）主持中南林业科技大学引进高层次人才基金项目“林木联合采育机机械臂运动特性分析与控制研究”（项目编号：11C909，2012年1-2014年12月，引进高层次人才基金经费6万元）。

5）主持中南林业科技大学校青年基金重点项目课题研究，项目名称：林木联合采育机作业稳定性研究（11010A），校青年基金专项拨款1.5万元，起止时间：2012年1月-2014年12月。

6）参与国家林业局“948”项目“木塑托盘制造新技术引进”（项目编号：2012-4-26，2012年1月至2014年12月，国家林业局专项经费50万，）排名第3。

7)参与国家自然科学基金项目“基于空间映射布点模式的高维代理模型构造方法研究及其在车身耐撞性优化中的应用（项目编号：11302266，国家自然科学基金委经费24万）排名第2。

8）参与国家林业公益项目“人工林抚育关键技术装备的研发”（项目编号：201104007-3，国家林业局及财政部专项经费94万）排名第11。


	项目研究和实验的目的、内容和要解决的主要问题

近年来，随着我国高速公路与铁路系统的快速发展，物流运输网络正在逐步

形成与完善；与此同时，随着互联网+时代的到来，O2O 营销模式正走向快速发展

的道路，线下商品在互联网上的交易量飞速增长，导致了物流企业的货物吞吐量

正在逐年增加，随着全球经济化进程的推进，全球的现代物流业迅猛发展，其发

展程度已经成为衡量一个国家现代化程度和综合国力的重要指标值之一。 

物流装备是我国现代物流体系的重要组成部分，能够从基础设施与硬件上根

本转变物流的运营方式，推进整个物流行业协调前进。目前物流装备在公路、铁

路、海运运输中都在向集装箱化运输和机械化装卸方向发展。随着我国物流企业

经营方式与理念的转变，同时基于土地、人力等经营成本的不断提高，物流企业

更加需要降低运营成本、提升生产经营效率、减轻工作人员的劳动强度。现代物

流业对于物流装备的自动化、信息化等方面的需求急剧攀升。 

经过本组实地的调查研究发现，我国现代物流业在装卸设备这一领域的基础

设施亟待改善。国内小型快递运输车辆装卸货物的方式多为人工暴力分拣，暂时

没有实现装卸的自动化。为提高工作效率，降低工人的劳动强度，避免部分工人

暴力分拣现象，研究和开发内置传送带的自装卸物流运输车具有一定的理论意义

和重要的实用价值。


	国内外研究现状和发展动态

（一）国内物流运输车自卸装置研究现状与发展动态 

物流市场需求为物流装备的发展提供了广阔空间。我国现代物流企业正在面

临转型升级，借助现代化的物流装备可以减少劳动力数量和强度、提升物流运输

效率、提高企业的管理水平。同时物流装备正朝着自动化、信息化、智能化的方

向发展。 

目前，我国对于物流自卸装置的研究主要集中于自卸车、自卸船等方面，自

卸装置所适用的领域主要是为矿物、煤炭、海运集装箱等货物的自动卸载。物流

自卸装置在快递小商品运输的应用上基本处于空白状态。据了解，现阶段国内有经过改装的类似登车桥设备的外置辅助履带式自卸升降台，俗称卸货输送带，可以用于一

些特定场合，但使用范围仍受到限制，且需人工辅助。 

近年来，我国自卸车的研制得到了进一步的发展。早在 2010 年 7 月 20 日，

15 辆东风巨龙 EQ3501QX 宽体工程自卸车投入使用。这是东风新汽首次小批量投

放的宽体工程自卸车新产品。不久前中国重汽推出矿山兄弟---豪沃(HOWO)矿山

王和 HOWO 矿山霸王豪沃 371 马力的宽体工程自卸车，这 2 款巨无霸卡车工作效

率高，运输能力强，为用户带来非常可观的经济效益。 

另外，在车辆运输方面，大型货车现在多会加装液压装卸尾板，便于货物的

无损装卸和人工省力。有些公司甚至开发了伸缩卸货平台来节省运输过程中的人

力成本。 

在林产木材卸货方面，国内引进沃尔沃 Volvo L150E 型木材卸货机，并根据

我国林产木材多杉木，松木，香樟木，榆木的木材特点，自主研发并将卸货机改

装成符合我国木材情况的新型木材卸货机，在木材装载，木材运输及木材卸货等

方面都表现突出。减小了木材在运输过程中的损耗，提高了效率与经济效益。 

另外，通过小组调查，我们得知，在国内大型物流集散中心，依靠超长距离

的外置传送带对物流商品进行输送和分拣，在一定程度上提高了转运效率。然而

在小型的物流集散地，商品的卸载和装载依旧靠人力的搬运，物流装卸设备简陋，

需要大量的人力，同时劳动强度大，易造成暴力分拣，货物丢失等一系列的问题。、 

(二) 国外物流运输车自卸装置研究现状与发展动态 

国外科技较我国发展更为迅猛，在自卸装置研究方面取得了更先进的成就，

例如世界上最大的生产纸和纸板的公司斯道拉·恩索采用特种拖车进行纸管以及

纸板的装卸。该特种拖车利用液压缓降原理，将车厢与底板分两步分别降低直至

底板接触地面，之后由员工操作，将车辆直接开走留下底板与底板上的货物实现

卸货。 

更高科技的公司开发出了适合于特定工作条件下的机械卸货手臂，能真实模

拟人类的搬运过程，并且能更高效和安全的将货物卸下。
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	本项目学生有关的研究积累和已取得的成绩

课题组成员都是森林工程专业的大二、大三学生，已完成了《理论力学》、《材料力学》、《结构力学》、《机械原理》、《机械设计》、《工程机械液压与液力传动》、《内燃机构造与原理》、《工程机械底盘学》、《单片机原理与应用》、《金属结构》、《机械工程控制基础》、《起重运输与工程机械》、《信号系统控制》等专业基础课程及实验课程。课题组成员学习成绩优良，且善于独立思考，在指导老师指导下，具备了一定林业工程机械方面相关知识，培养了机械装备研发的创新意识、研究探索精神和基本的科研素质与能力。

指导教师在参加“十一五”国家科技支撑计划资助项目（项目编号2006BAD11A15）“多功能林木采育作业关键技术装备研究与开发”从事林木联合采育机底盘与整车总体布置研制与调试工作，完成了WCFJ30-I和WCFJ20X-II两型林木联合采育机底盘与整机总体设计，建立了两型林木联合采育机虚拟样机并在计算机仿真环境下验证了总体设计方案的可行性，全程参与了国内首辆林木联合采育机工厂试制过程，测试并修正林木联合采育机底盘的行驶稳定性与作业安全性及林区作业测试试验，有一定的机械设计、工程车辆底盘设计与研究的能力和经验积累，能够熟练深入地应用计算机虚拟仿真技术进行装备设计与分析。



	项目的创新点和特色

目前物流行业在卸货领域内，中小型物流点均采用的是人工卸货法，该方法存在卸货慢，效率低，暴力分拣，人工成本高等弊端。在本次创新性研究中，我们的研究对象是中型物流运输货车。研究内容是对物流运输货车车厢进行设计。通过机械加工设计出等比实物模型，并实施模拟。研究学习液压系统控制及电动及自动控制装置，让履带及自动挡板能正常且准确的工作，实现中型物流货车自动卸货的要求，解决目前人工卸货存在的问题。

针对上述提出的研究方向，对于中型物流货车自动卸货装置提出以下几点创新性研究方案：

第一，将履带固定在货车厢底部，利用履带与货物之间的摩擦直接将货物运出车厢，全程不需人工搬运货物或传送带装置。
    第二，为避免上层货物在卸货过程中倾倒，上层自动挡板会根据上层货物的大小及形状自动调节角度及长度，以最合适的角度挡住上层货物防止其坠落，让下层货物优先卸载。
    第三，双轨电控自动伸缩挡板利用可伸缩变换长度的挡板在两轨道间的不平行滑动实现角度和高低的调节，从而对不同高度的货物进行一定程度的引流，让货物无碰撞的从下部履带顺利滑出。



	项目的技术路线及预期成果

（一）设计路线：本装置由两部分创新设计组成，分别为底板滚筒机构和可调伸缩挡板机构。同时，在设计图纸和模拟仿真完成以后，我们会实地市场调研找寻现有的、可行的机械装置零部件解决动力系统和传动装置的安装，然后根据最终尺寸再定下总的实物概念模型。
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图1 技术路线图

（二）预期成果：拟在制定时间内结合专业知识完成自卸车的图纸设计及模拟仿真结果，在实际合理、可行的基础上组装并调试实物概念模型并成功使其运行，达到预期所要求的各项运动功能，完成样品1件。预计在设计阶段内在机械创新类杂志上发表专项论文1篇。拟在该过程中查找资料以团队名义自主申请该门类所属的国家专利1项。



	年度目标和工作内容（分年度写）

 2016.03—2016.04 ： 搜集相关资料，深入了解现代物流与互联网云计算，大数据，及工程机械设计原理之间的联系，了解到现代快递行业的最大经费损耗来源于“最后一公里”。基于这一现实提出项目设计内容-----物流车自卸装置。前往湖南省长沙市圆通快递转运中心进行市场调研，并通过调查问卷的形式充分了解普通快递员对现代物流的看法，根据调研与调查结果了解到卸货缓慢是现代快递的一个普遍弊端，确定了本项目的正确性与可行性。

 2016.05—2016.07 ： 进一步搜集相关资料并进行项目设计理论研究。着重研究工程机械设计原理，有限元分析原理，液压伺服控制技术的控制原理，履制传送带的构造及动力原理，传感器应用原理。确定本装置的组成包括-----安装在车厢底面的传输履带，安装在车厢上部的挡板装置，自动开闭的后车门以及动力装置。利用Solidworks软件进行图纸绘制与模型建立，根据相关动力学方程的相关参数对模型进行仿真研究，并在此基础上进行运动控制的轨迹规划。

 2016.07—2016.08 ：申请实用创新型专利。在机械创新类杂志发表专项论文。

 2016.09—2016.12 ：制作物流车自卸装置模型。利用市场采购的钢板，履带，电机，传感器等零件自行组装成等比例实物模型，完全模拟中型物流货车大小与工况，并将模型的仿真效果一一实现。

 2017.01—2017.02 ：对实物模型进行调试，解决了实物模型动力匮乏，挡板卡死，履带摩擦力不足等仿真实验中未曾遇到过的实际问题。并在多次调试后确定了装置的安全性与实用性。



	指导教师意见

签字：                   日期：


注：本表栏空不够可另附纸张
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