


无人天车防摇摆系统必要性

天车无人防摇摆控制推广意义

天车应用情况变迁

手动与自动防摇摆控制对比

传统天车运行方式存在问题



1代(手动驾驶) 3代(天车 无人化)2代(库区自动化)

 驾驶方法: 2人1组工作
 工作人员      作用

地上站

天车 驾驶员 - 驾驶 天车

地面工作人员
- 管理产品储存位置

- 与天车驾驶员进行通讯

驾驶方法: 1人1组工作
 工作人员     作用

天车 驾驶员 - 驾驶 天车

地面工作人员 - 无需

 驾驶方法: Automation 驾驶
 工作人员      作用

天车 驾驶员 无需  PLC

地面工作人员 无需 MES, 地面站

优
点

缺
点

 通过手工作业确认产品储存位置
▪ 人为失误会导致发货失误
▪ 工作效率下降
▪ 地面工作人员安全隐患

无
 通过系统管理产品储存位置
 没有产生产品发货失误的可能性

 过度驾驶导致天车寿命缩短，
  维修费用增加
 产生休息时间导致产品入库/出库延迟

 通过稳定驾驶延长设备寿命
 不发生休息时间，可解除Peak负载
 有效利用库区空间

 每小时作业量过多时,需要优化天
车运行路线

地上站

MES
MES



· 3、天车吊装物品、
货物存在磕碰情况，
天车本体设备易损
坏；

· 4、天车运行效率
低下；

2、传统库区管理
需要的天车工、库
管人员较多；

·1、天车吊物行走
对人员安全有较大
威胁，多部天车行

走也存在碰撞风险；
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天车与吊具通过钢丝绳连接，实际运行中，会导致吊具的摇摆，严重影响运行安
全和作业效率，此问题为无人天车中的核心难点，我公司专门研究防摇摆控制，
完美解决此问题。防遥控制通过PLC控制系统、变频器控制系统、防遥摆控制器
组成。根据PLC控制系统传送的数据，防摇摆控制器计算出最佳速度模型，天车
PLC根据防摇摆控制器给出速度值控制变频器，从而控制天车平稳高效的运行。

启动 行进中 到达 特性

有人驾
驶

1.天车运行耗时较长；
2.缩短设备使用寿命；
3摆动降低安全性；

无人驾
驶

1.通过控制器控制行车速
度，保证吊具摆动角度
±0.5°以内；
2.实现快速稳钩，快速起、
放吊；




