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一种广泛适用于各种场合的立体停车装置
邓  禹

（中国地质大学 湖北  武汉  430074）

［摘 要］ 随着我国城市经济和汽车工业的迅速发展，拥有私家车的家庭越来越多，而与此相对应的是城市停车困难的现状。停车问题是
城市在发展过程中出现的静态交通（车辆停放状态）问题，静态交通是相对于动态交通（车辆行驶状态）而存在的一种交通形态，二者相互联

系，互相影响。停车设施是城市静态交通的主要内容，随着城市的不断发展，各种车辆的不断增加，对停车设施的需求也在不断增加，如果两

者之间失去平衡，城市里就会出现停车难的一系列问题。对此提出一种可以高效停车的机械剪叉式立体车装置，成本低，安全性能高，可节约

停车占地面积以及适用于各种场合等。

［关键词］ 剪叉式立体停车装置；成本低；安全性高；节约占地面积；各种停车场合；高效停车；

一、立体停车场发展现状

作为现代大都市的标志，立体建筑和立体交通都有了显著发

展，立体停车已成为人们的共识。目前我国经济正处在高速发展

时期，停车产业市场前景广阔。机械式立体车库置还能与地面停

车场、地下车停车楼组合实施，是解决城市停车难有效手段。我

国许多城市已开始大力发展机械式立体停车产业。机械车库与传

统的自然地下车库相比，在多方面都显示出优越性。使地面的使

用率提高 80％—90％，可以有效地节省有限的土地资源，并节省

土建开发成本。目前市场上也已经有许多不用种类的立体停车装

置出现，也改善了城市停车难题。鉴于此，在现有的立体停车装

置基础上提出一种剪叉式立体停车装置。

二、方案设计

（一）装置组成部分：停车框架和升降机构，所述停车框架设

有多个停车层，每一所述停车层设有一个或两个底板，每一所述

底板上设有停车板和横移机构，所述横移机构包括横移丝杆、横

移电机、两横移导轨，两横移导轨滑块和勾车板，所述横移机构

用于将所述停车板平稳的移动到所述升降机构的承重台上，所述

升降机构用于将所述停车板移动到指定所述停车层。

（二）具体实施方式

如图 1所示，一种剪叉式立体停车装置，包括 :停车框架 10

和升降机构 15。

所述停车框架 10 为采用铝型杆件拼接制成的长方体框架，停

车框架 10 设有多个停车层，每一所述停车层设有一个或两个底板

13，本实施例中，每一停车层设有两个底板 13。

所述每一所述底板 13 上方设有停车板 1 和横移机构，底板

13 和停车板 1均为矩形板，底板 13 上方设有防护栏，所述防护

栏为长方体护栏，停车板 1一侧设有锁孔 26，且停车板 1下侧两

端设有支撑梁，支撑梁使停车板 1水平放置时，停车板 1中部与

水平面留有缝隙。

所述横移机构包括横移丝杆 4、横移电机 7、两横移导轨 2、

两横移导轨滑块 14 和勾车板 12，横移丝杆 14 固定于横移丝杆支

架 6上，横移电机 7固定于横移电机支架 8上，每一横移导轨 2

固定于所述横移导轨支架 9上，横移丝杆支架 6、横移电机支架 8

和两横移导轨支架 9均固定于底板 13 上，两横移导轨 7平行设置，

每一横移导轨滑块 14 套设于一横移导轨 7上，且二者滑动连接，

两横移导轨滑块 14 上部固定连接固定板 11，固定板 11 上部连接

勾车板 12，勾车板上设有突出部 27，勾车板 12 通过两横移导轨

滑块 14 可沿着两横移导轨 2滑动。

如图 2和 3所示，本实施例中所述突出部 27 为矩形块，本实

施例中所述锁孔 26 为矩形孔，锁孔 26 长度、宽度和深度均略大

于所述突出部的长度、宽度和高度。

当横移电机 7驱动横移丝杆 6转动，横移丝杆 6带动固定在

横移导轨滑块 14 上的固定板 11 在横移导轨滑块上滑动，从而带

动固定在固定板 18 上的勾车板 12 横向移动，勾车板 12 可通过

停车板 1下侧的缝隙移动到停车板 1下侧，且突出部 27 和锁孔

26 上下相对，升降机构 15 下降一端距离可使突出部 27 卡入锁孔

26，且使停车板 1支撑于所述勾车板 12 上并可随勾车板 12 移动。

如图 4所示，所述升降机构 15 与每一底板 13 相邻设置，本

实施例中升降机构 15 设置于停车框架 10 的中部，且每一停车层

的两所述底板 13 分别设置于升降机构 15 的两侧，升降机构 15 包

括升降支条组件、底座 20 和承重架，底座上设有驱动组件、升降

丝杆 5、升降滑块 29 和两升降导轨 19，本实施例中驱动组件包括

升降电机 19 和减速器 24，升降电机 23 与减速器 24 连接，减速

器 24 输出轴连接联轴器 22，联轴器 22 连接升降丝杆 5，两升降

导轨 19 平行设置于升降丝杆 5的两侧，升降滑块 29 两端分别套

设于两升降导轨 19 上且可滑动底座中部设有横杆 28，横杆 28 一

侧垂直连接两弹簧的一端，两弹簧 21 的另一端垂直连接升降滑块

29。升降支条组件上部连接承重架、下部连接升降滑块 29。

所述升降支条组件为可折叠支架，包括八根升降支条 16，所

有升降支条 16 分为相同的两组，每组四根升降支条 16，包括上

部的两升降支条 16 和下部的两升降支条 16，且上部的两升降支

条 16 交叉设置且铰接为 X形，下部的两升降支条 16 也交叉设置

且铰接为 X形，上部的两升降支条 16 下端分别和下部的两升降支

条 16 上端铰接，上部的两升降支条上端分别连接承重架两端，下

部的两升降支条 16 的下端分别铰接于铰支座 25 和一升降滑块上，

所述铰支座设置在底座 20 的一端，承重架包括两工字钢 17 和三

固定杆 18，两工字钢 17 和两固定杆 18 围成矩形，另一所述固定

杆设置于该矩形中部，承重架用于承载停车板 1，停车板 1承载

在所述承重架上时，停车板 1中部和承重架之间留有缝隙，供勾

车板 12 上突出部 27 通过。

当升降电机 23 驱动升降丝杆 5转动使升降滑块 29 滑动，从

而使升降支条组件的连接升降滑块的两根升降支条 16 下端沿升降

导轨 19 移动，实现升降支条组件整体纵向拉伸或压缩，从而带动

承重架上升或下降。

该剪叉式立体停车装置还包括 PLC 控制系统，所述 PLC 控制

系统通过控制每一所述底板 13 上的横移电机 7和升降电机 23 转

动，实现横移机构和升降机构 15 运动。

如图 6所示，以 4号停车位（指定底板）为例，取停车流程

如下：

取车流程：升降机构 15 上升至二层位置，横移机构横移停车

板1至升降机构15的承重架上，升降机构15再往上升高一段距离，

本实施例中为 5cm，使勾车板 12 退出停车板 1上的锁孔 26，横移

机构回缩至原处，升降机构 15 承载停车板 1及停在停车板 1上车

辆，下降到一层位置，完成取车。

停车流程：升降机构 15 上升至二层位置，横移机构横移停车

板 1至承重架 15，升降机构 15 再往上升高 5cm，使勾车板 12 退

出停车板 1上的锁孔 26，横移机构回缩至原处，升降机构 15 承

载停车板 1下降到一层位置，车辆行驶至停车板 1上，升降机构

15 承载停车板 1及停车板 1上的车辆再次上升至二层位置，并再

升高 5cm，横移机构带动勾车板 12 横移到停车板 1下侧，升降机

构下降 5cm，勾车板 12 上突出部 27 卡入锁孔，并承载所述停车

板 1及车辆至的底板 13 处，完成停车。

三、方案可行性

该方案能有效的对车库进行立体扩容，可利用各种场合的闲

暇位置来建设停车位，可以大幅度提升停车位的数量，同时利用

PLC 控制停取车流程，简化停取车过程，使用方便快捷，并且停

取车过程安全可靠、效率高，应用场合广泛，系统灵敏可靠，设

备安全耐用，布局合理，自动化设计，车辆出入快速，提高档次

和效率提供优质、安全、自动的泊车服务。节约管理人员的费用

支出，提高工作效率和经济效益。
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图一 整体结构示意图�

图 2 为图 1中停车板 1结构示意图�

图 3 为图 1中勾车板示 12 结构示意图

图 4 为图 1中升降机构 15 结构示意图

图中：1- 停车板，2- 横移导轨，3- 防护栏，4- 横移丝杆，5-

升降丝杆，6- 横移丝杆支架，7- 横移电机，8- 横移电机支架，9-

横移导轨支架，10- 停车框架，11- 固定板，12- 勾车板，13- 底

板，14- 横移导轨滑块，15- 升降机构，16- 升降枝条，17- 工字

钢，18- 固定杆，19- 升降导轨，20- 底座，21- 弹簧，22- 联轴器，

23- 升降电机，24- 减速机，25- 铰支座，26- 锁孔，27- 突出部，

28- 横杆，29- 升降滑块。
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从而培养学生的计算思维。

4. 调整代码难度。

2017 版新课标在必修模块中提出的内容要求是：学生掌握一

门程序设计语言的基本知识，使用程序设计语言实现简单算法；

通过解决实际问题，体验程序设计的基本流程，感受算法效率，

掌握程序调试和运行的方法。在程序设计教学中，代码是实现算法，

最终解决问题的方式。也可以说，代码是人和计算机沟通的方式。

我们需要遵循程序设计语言的语法规则，计算机才能执行相关指

令。对高中生而言，首先需要识记一些基本的函数和语法，比如

Python 语言中的 print，这些函数相对简单，学生用两次就能掌握。

还有一些相对复杂一些的语句，比如 for 语句，if elif 语句等，

学生容易出错。个人认为，教师可以根据课堂情况，灵活运用一

些策略来调整相应的代码书写的难度。

教师提供代码，但是一些关键的参数由学生来修改或填写。

这种情况侧重于学生对于代码的理解，而降低很多语法难度，学

生关注的重点会放在参数设置导致不同的运行结果上面。

教师提供相似代码，由学生仿写。这种策略相当于给学生提

供了案例支架，也降低了难度。

学生自主写代码，教师只提供一些语法帮助文档，学生可以

去查看。这种情况难度相对较高，老师可以组织小组合作，互相

帮助，也可以由教师巡视，单独辅导。

四、研究小结

计算思维是高中信息技术核心素养培养的核心议题，通过有

效的教学设计，采取恰当的教学策略，将计算思维贯穿于教育教

学活动的全过程，将是广大信息技术教师进一步探讨的热点议题。
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