湖南省大学生研究性学习和创新性实验计划

项  目  结  题  报  告

项目名称：   遥控智能装卸机的研制                   

项目编号：   湘教通[2016]96号-595                      

学生姓名： 吴韶飞 徐东栋 莫裘 郭宗明                

所在学校和院系：  邵阳学院机械与能源工程系                     

项目实施时间：   2016年4月至2017年4月               
指导教师:           陈志刚                       

联系电话:          13973950122                       

填表日期：      2017年4月16日                  
湖 南 省 教 育 厅

2017年制

一、基本情况
	项目名称
	遥控智能装卸机的研制

	立项时间
	2016年4月
	完成时间
	2017年4月   

	项
目
主
要
研
究
人
员
	序号
	姓  名
	学号
	专业班级
	所在院（系）
	项目中的
分    工

	
	1
	吴韶飞
	1341102093
	能源与动力工程热工班
	机械与能源工程系
	机构设计与建模

	
	2
	徐东栋
	1341102024
	能源与动力工程热工班
	机械与能源工程系
	零件加工与装配

	
	3
	莫裘
	1341102030
	能源与动力工程热工班
	机械与能源工程系
	电路设计与调试

	
	4
	郭宗明
	1441101008
	机械设计制造及自动化机电班
	机械与能源工程系
	资料收集与

视频编制


二、研究成果简介
	项目研究的目的、意义；研究成果的主要内容、重要观点或对策建议；成果的创新特色、实践意义和社会影响；研究成果和研究方法的特色。限定在2000字以内。
1、项目研究的目的和意义：

近年来，随着全球经济的快速增长及快递物流业的蓬勃发展，企业对物流领域中存在的“第三利润源泉”（Third Profit Source）有了更加深刻的认识。优化企业物流管理、提高物流效率、降低物流成本、改善物流条件、减少货物损伤、保证物流质量已然成为企业及客户最为强烈的愿望，在快递服务行业以及电子商务领域中产生了大规模的物流服务需求。然而，现阶段在长厢式货车装卸货物的过程中存在诸多问题：

    （1）由于载货汽车的货箱尺寸各不相同，快递行业中对厢式货车快递件的装卸仍需依靠快递员往返搬运完成，从而造成人力资源的浪费与大量的体力消耗；

（2）当快递件数量较多且质量较轻时，快递员为节省装卸时间，提高装卸效率，导致野蛮装卸现象层出不穷，使得快递件受损甚至破坏；

（3）在大型装卸中心通常使用重型装卸设备以实现货物装卸，因其设备庞大、操作复杂、成本高，适用性不强等缺点，使得装卸效率降低、总成本增加。

本项目“遥控智能装卸机的研制”旨在解决物流中心在短时间内装卸大量货物时，面对的高劳动强度、低装卸效率及野蛮装卸等问题。它不仅可以配备在各种物流中心，用于对厢式货车快递件的装卸；也可以配备于各快递站点，将其完全水平放置作为普通传送机输送快递件使用。其较高的装卸效率，使物流中心缩短验货时间，改善物流条件、保证货物免遭损伤；较低的劳动强度，使快递件的搬运成本降低、优化快递点对快递件的管理。

2、研究成果的主要内容：
    “遥控智能装卸机”作为一款货物装卸传送装置，属于运载机械领域，解决了现有技术中存在的散件货物的搬运成本高、浪费人力以及装卸货物过程中易损伤的技术问题；设备包括机座、电路控制系统、遥控控制系统、自动跟随系统、整体升降平台、四杆机构可调斜面、储带机构伸缩平面、多段一体传送带和手动按钮控制器；调速器位于直流电源上侧，直流电源与机座固定连接；整体升降平台、四杆机构可调斜面和储带机构伸缩平面依次固定连接，采用电动推杆提供动力；直流电源为多段一体传送带提供动力；自动跟随系统位于储带机构伸缩平面的前方，且与承载平台固定连接；在物流中转站，工作人员可利用本装置伸入长厢式货车内部装卸散件货物，从而减轻工作人员的劳动强度，提高其工作效率。

3、研究成果的创新特色：

   （1）斜面升降装卸平台根据平行四边形铰链四杆机构性质设计，可适应不同车厢内高度的装卸场合，同时保证操作端的高度要求；

   （2）利用抽屉式储带机构设计的传送带伸缩平面，实现了设备对厢式货车（特别是长厢式货车）内不同水平距离的货物装卸，同时保证传送带张紧力一致；

   （3）利用模块化设计，实现了单台电机驱动复杂装卸机构的整机复合运动，并且使货物在传送带上的速度保持一致；

   （4）巧妙设计整体升降与传送带升降相结合，实现了传送带两端高度的可调性；

   （5）以超声波与无线通信及单片机控制技术为基础，实现了设备远程遥控与自适应装卸距离的智能化控制。

4、实践意义和社会影响：

    “遥控智能装卸机”不仅可以配备在各种物流中心，用于对厢式货车（特别是长厢式货车）快递件的装卸；也可以配备于各快递站点，作为普通传送机使用；还可以应用到大宗货物的装卸，广泛应用于机场、码头等货物集中地。可以有效解决目前快递行业存在劳动强度大、装卸效率低、装卸过程野蛮等问题。

此设备制造容易、使用方便，单件制作成本较低，批量化生产后成本还可显著降低，整机性能可逐步提高，具有广阔的应用前景及市场潜力。

研究成果和研究方法的特色：

以往的项目研究主要是注重项目的创新，而往往忽略了实用性，使推广价值受限，实验改进等研究进展缓慢；本项目的研究注重解决社会急需突破的快递件装卸难题，在项目中融入学科知识，巧妙设计运动机构，满足快递件高效和稳定的装卸要求，在突出实用性的基础上追求更多创新设计。本项目以现有成熟技术与智能控制平台为基础，基于自身创新性机构设计与不断调试改进，实现了机械、电子、通信、遥感等各项技术的融合再创造，保证了项目的实用性、可靠性与低成本。

该项目的研究巧妙地将机械自动化控制技术代替繁重的体力劳动，实现连续装卸货物，能切实提高货物的装卸效率，具有结构紧凑、实用性强、操作简便等特点。


    三、项目研究总结报告
	预定计划执行情况，项目研究和实践情况，研究工作中取得的主要成绩和收获，研究工作有哪些不足，有哪些问题尚需深入研究，研究工作中的困难、问题和建议。（字数不限，可加页面）

  1、预定计划执行情况和实践情况：

   （1）2016年3月15日~2016年5月31日：完成“遥控智能装卸机的研制”整体方案的三维初步建模，确定各子项目的初步设计方案，小组成员对各子项目研究与改进进行分工与负责；

   （2）2016年6月1日~2016年7月31日：完成各子项目设计工作，采购所需标准件，确定制造流程与加工工艺，对相关材料进行预处理、预加工；

   （3）2016年8月1日~2016年10月31日：完成各子项目材料加工及装配工作，对各子项目进行测试并记录数据，通过改进优化设计与更换材料种类以达到设计要求；

   （4）2016年11月1日~2017年2月20日：完成各子项目样机改进，试验各项数据已达到设计要求，调试完毕，运行稳定；

   （5）2017年2月21日~2017年3月15日：完成整机组装调试，记录各项数据，整机系统达到设计要求，运行稳定，工作可靠；

   （6）2017年3月16日~2017年4月15日：整理材料数据，准备结题。

2、研究工作中取得的主要成绩和收获：

  1、开发了一款具有完全自主知识产权的遥控智能装卸机一台；
  2、荣获湖南省第七届大学生机械创新设计大赛一等奖；

  3、荣获第七届全国大学生机械创新设计大赛二等奖；

  4、2016年11月30日已授权实用新型专利（申请号：201620701150.X）；

  5、2016年8月31日申请发明专利进入实质审查阶段（申请号：201610523291.1）。

3、研究工作中存在的不足、困难、问题和建议：

   （1）滑轨与导条连接选取问题

方案一：通过在铝型材支撑杆上固定直槽连接对接条，实现左端整体平台的上下升降；中点位置固定有电动推杆，作用其上方的定位杆，推动联接滑轨外侧的整体平台上下运动，从而可根据装卸要求调整平台高度，达到快递员最佳装卸的舒适效果。根据电动推杆行程、导条最大伸长量与快递员的装卸习惯，我们团队经过大量市场调查与数据分析及精确计算，最终选择出了合适行程的推杆与定位杆的最佳安装位置。

方案二：经过大量的实验与计算，方案一完全可以满足工作要求，但存在摩擦阻力过大的问题，调试期间我们发现，纯滑动摩擦运动使型材表面发热甚至变形。原因在于设备斜面支撑推杆作用在整体升降平台支撑杆的强大倾覆力（每根支撑杆最大约受到1250N的水平力，详见理论计算部分），使得型材与导条受力过大产生变形。基于以上分析，我们团队决定采用滑轨联接，将原有的滑动摩擦改成滚动摩擦，这样可以大幅度减小因摩擦生热带来的磨损问题，并使升降过程更加顺畅，大大降低了机械噪音。同时为了保证设备的稳定性，在轨道间布置防止前后晃动的固定杆，这样可以减少导轨因晃动而产生变形。

综上所述，方案一因滑动摩擦产生大量热量对材料有严重磨损与变形以及产生不正常的机械噪音；方案二利用滑轨能够保证工作过程的顺畅与安全，虽然成本较方案一稍高，但是批量化生产可以降低成本，从安全和经济角度综合考虑，我们团队决定采用方案二应用于本项目中。

前端电动推杆数量与布置位置选取问题

    方案一：在中间伸缩体右下方安装竖直固定条支撑杆，利用下层传送带左端下方的支撑杆，在两者之间水平安装电动推杆；同时，由于推杆布置位置下移，皮带将不会受到推杆干涉。

    方案二：在伸缩体两端的铝型材导轨两侧分别布置电动推杆，通过同时控制电动推杆的启闭来实现储带机构的伸缩。在经过大量调试和优化计算后，我们团队发现两根推杆同时工作时，同步性不强，导致该机构运动不正常，造成型材产生严重变形。

综上所述，方案一需要在伸长端下安装固定件，从而造成有效承载重量减少，设计美观且节约成本；方案二使用两根电动推杆同步作用完成伸缩，造成了成本的大幅度增加，并且在实验过程中由于两推杆无法做到完全同步，以至于伸缩机构产生剧烈晃动，而两种方案装配难度相当。为了保持设备稳定性并增加装配与维修的简便性。经团队成员们综合考虑和反复调试后，决定采用方案一。

零件加工和装配经验不足

     在前期工作中，由于受到加工设备与加工水平的限制，导致部分零件加工精度不够、磨损滑丝及报废。针对这种情况，项目组成员通过补充备用件、请教加工师傅、查阅相关书籍和模拟整机装配过程等途径，旨在优化加工精度和装配效果，在精密零件的加工过程中，我们采用了线切割技术，经多次调试实验后，改进的设备性能得到了较大提升，在整个过程中，项目组成员的加工和装配能力也得到了很好的锻炼，收获丰硕。




四、经费使用情况
	经费合计 15000 元，其中，学校资助 0  元，其他经费  0 元。

	经费支出情况：

    项目前期调研费：1000元。

元器件费用：5000元。

资料书籍费：800元。

专利申请费用：5400元。

手控、遥控、自动感应开发费用：2000元。

其他费用：800元。

总共经费支出1.5万元。


五、指导教师及学院（系）审核意见
	项目指导教师对结题的意见，包括对项目研究工作和研究成果的评价等。
     该项目按期达到了预设研究目标，开发遥控智能装卸机一台；获得了第七届全国大学生机械创新设计大赛二等奖及湖南赛区一等奖；实用新型专利已授权，发明专利已公开，同意结题！                                                        

                                 负责人签章：
                                                          年   月    日

	项目主持人所在学院（系）对结题的意见，包括对项目研究工作和研究成果的评价等。
    该项目按期完成了研究任务，达到了预期目标，研究方法新颖独特，研究成果丰硕，同意结题！

                                 负责人签章：

                                                          年    月   日


六、学校结题审核意见
	学校对项目研究的任务、目标、方法和研究成果水平等进行评价，是否结题。
     该项目按要求如期完成了研究任务，研究成果突出，达到了预期目标，同意结题。

  2017年4月20日 


附件3

湖南省大学生研究性学习和创新性实验计划

项目结题登记表

	学校名称
	项目名称
	学生姓名
	导师姓名
	立项年份

	邵阳学院
	遥控智能装卸机的研制
	吴韶飞、徐东栋、莫裘、郭宗明
	陈志刚
	2016

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	


附件4

大学生研究性学习和创新性实验计划实施情况及成果统计表
	项目名称
	立项时间
	项目级别
	项目学生

获得研究成果
	项目学生

学科竞赛获奖

	
	
	
	发表论文
	授权专利
	制作科技作品
	省级

竞赛
	全国

竞赛

	遥控智能装卸机的研制
	2016年4月至2017年4月
	省级
	0
	1
	1
	1
	1

	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	


                                                            指导老师（签名）：
