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传感器

智能传感器
助力开启无人码头时代

近 曰 ， 由振肀重工 （
ＺＰＭＣ

） 提供软硬件全ｇ装卸系统的全球首个第四代无人全 自 动化集装箱

码失——厦门远海 自 动化码头 ， 迎来首艘干线集装箱船
“

中远休斯顿号
”

。 此次远海 自 动化码头成

功接卸干线集装箱船 ， 标志着国 内首个 ＆ 动化码头成功通过首次
“

大考
”

， 其装卸系统 也在实战面

前经受住 了严峻考验 。

文 丨 广州市西克传感器有限公司

为全球第
一

批推 出 商 用 激光扫描ＫＨ ５ ３ 非接触式直线编 码器 由
一

个可检测绝对位置 。 阅读器最高 防护等级

１器 的 公 司 ，
Ｓ Ｉ Ｃ Ｋ 累 积 了 超过 ２０阅读器和感应标尺组成 ， 测量长度可达高达 Ｉ Ｐ６７

， 可抵御恶劣环境的 影响 （ 最

年激光扫描器的研发 、 生产及服务的丰 １ ７００ ｍ
。 阅读器位于感应标尺上方 ２ ５ ＿大的 工作温度范围 是 －

３ （ＴＣ ？ ＋ ７０
’

Ｃ
 ） ，

富经验 。 Ｓ ＩＣＫ 切实地理解港 口行业客户或 ５５ ｍｍ 。 借助 长距离测量路径上 由 永使用 寿命长 ， 非常适用于起重机 、 材料

的需求 在真实环境 中稳定工作的产磁体组成的感应标尺 ， 非接触式阅读器搬运 、 仓库和轨道车辆 。

品而非实验室样机 ， 因 此除 了保证基本可检测 绝对位置 。 由于磁体之 间 的距离Ｓ Ｉ ＣＫ 凭借多 年 的传感器研发生产

的测量性能 ， 大量的软硬件措施被用于具有唯
一

性 ，
ＫＨ５ ３ 编码器可借助这些距经验 ， 成为全球的港 口 行业信赖的传感

保障传感器在各类环境 ， 特别是恶劣的离确定绝对测量代码 ， 无需参考运行 即解决方案供应商 。
Ｚ ＰＭ Ｃ 在厦 门远华码

室外环境 中 的稳定性能 。 基于卓越的性

育ｇ ，Ｓ ＩＣＫ 激光扫描器成为港 口设备生产

商协会 （
Ｐ ＥＭ Ａ

） 组织的推荐激光扫描
 Ｊ

ｉｖ ｙ

能激光ｃ描器 ，
ｌＭ Ｓ ５ ｍ 配条 「适合室 夕卜

＃
＇

ＶＢ 胃

热功 能 （ 适合工作温度 －

３ ０Ｘ：
？ ＋ ５ ０Ｃ ） 。

 Ｊ ｖＡ
ｍ 时 ， ｆｔ ！純 备 内 部商賴 ｎ

＇

？ 处塊 电路
｜遍

了 扫描器在港 区室外环境下的稳定工作

‘

注 貪ｇ 。 图 １Ｚ ＰＭＣ 在厦 门远华码头选择了 Ｓ Ｉ Ｃ Ｋ 的传感器为 自动化码头的高效安全运作保驾护航

３ ６ＭＭ现代制造 ？
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除累积误差 。
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２ ． 使辦 ｍｓ 劣職适 用 ， 与
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１

： ：！￣＾＾／＊ ｌ Ｒ 机 系统啊 。
Ｋ Ｈ ５ ３Ｖｄ 忧 ； ，

，

：维护 ，

錄 动 的 港 机 ｈ 仍 能 Ｍ
ｆ麵 定 位置 ， 在

雨＃天气或 重 污环境也 不 影 响 使 用 ， 大
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生 产 力 和 生 产 效率 ， 完 全达 到

图 ２ 厦门远华码头使用 自动导航运载车
（
ａｇｖ

｝
实现全 自动化高速集装箱转运 彳辛 全 １

■

生高

港 口设备若发生碰撞事故不仅会导

头的 ３ 台 自 动化双小车岸桥 （
Ｓ Ｔ Ｓ

） 、
１ ６替代 驾 驶员 实现对集装箱轮廓 的识 别 。 致 巨大的设备人员损失 ， 同 时也会引 起

台 自 动化轨道 吊 （
ＡＲＭＧ

） 、
１ ８ 台 自 动并且 ， 这个识别过程在任何符合港 口 作港 口作业停顿 ， 而对于繁忙的港 口 而言 ，

导航运载车 （
ＡＧＶ

） 等设备 中 ， 选择了业规范的天气条件下 ， 都必须稳定可靠这意味着 巨大 的 经济损 失 。 另
一方面 ，

Ｓ ＩＣＫ 的传感器为 自动化码头的高效安全的工作 。 Ｓ ＩＣＫ 的 ＬＭ Ｓ ５ １ １ 激光扫描器可如果单纯为确保安全而设置过多 的安全

运作保驾护航 （ 图 １
） 。 远海 自 动化码头在 ８ ０ ｍ 的工作距离下 ， 将 １ ９ ０

°

的扫描裕量 ， 比如降低速度或增加安全距离也

的建设引领了 国 内集装箱码头 自 动化的区间 中 的轮廓值通过高速以太 网上传到会降低效率 ，
这和 自 动化码头的高效宗

革新潮流 ， 对全 国乃至全球集装箱码头上位机 。 并且 ， 通过采用特有的多次 回旨相悖 。

的发展进步具有里程碑式的意义 。 相 关波技术 ， 在雨雾雪等恶劣工况下都能稳Ｓ ＩＣＫＬＭ Ｓ ５ １ １ 激光扫描器能实现非

行业专家认为 自 动化码头将成为 中 国工定检测 。 根据激光扫描器获取的点云数接触式 的二维 区域检测 ， 最远检测距离

业 ４ ． ０ 和智能物流的领头羊 。据 ， 控制器可 以重构 出设备作业区域 的达到 ８ ０ｍ 。 防护 区域的形状可 以任意设

集装箱堆垛三维轮廓 ， 基于该信息港机置 ， 并且可 以 由上位机根据不 同 工况切

智能的全白动化码头系统设备得以实现 自动化的装卸任务 。换不 同 形状 。 避免 了单点式检测 的误报

此次远海 自 动化码头成功接卸干线 ／ 漏报 问题 。 为 自动化码头的设备防护提

集装箱船 ， 标志着 国 内首个 自 动化码头 精确定位的 ＳＴＳ ／Ｍ ＲＧ 小车定位 供了最佳的选择 。

成功通过首次
“

大考
”

， 其装卸系统也在在岸桥 吊和场桥 吊 中对 吊运小车位厦 门 远华码头使用 自 动导航运载车

实战面前经受住了严峻考验 。 远海 自 动置精准定位 中 ， 传统的方案是用 普通旋 （
Ａ ＧＶ

） 实现全 自 动化高速集装箱转运

化码头大部分功能如集装箱装卸 、 堆存转编码器 。 但是 ， 使用这类编码器设计 （ 图 ２
） 。 为确保 ＡＧＶ 在行进中 的安全性 ，

等 ， 均 由 中央控制 室计算机控制操作
一

的机械结构存在精度较低 ， 不可避免打必须让 ＡＧＶ 可靠 的检测 到 前进方 向上

系列 自 动化机械设备完成 ， 是真正意义滑 ， 经常需要工人手动归位 ， 在严酷环的 障碍物 。 同 时 由 于港 口 的复杂环境 ，

上的无人化全 自 动化码头系统 。 由此带境下性能降低等
一

系列 问题 。 在岸桥 吊当 ＡＧＶ 运行在狭窄巷道 中 ， 又不能产

来
一

个极大的挑 战 ： 对智 能识别 、 精确和场桥 吊上采 用 Ｓ Ｉ ＣＫ 直线 编码器解决生误报警信号 。 ＬＭ Ｓ ５ １ １ 可任意设置检

定位 、 作业安全等原来需要 由 操作人员方案 ， 能够确 定岸桥 吊和场桥 吊 的起重测 区域形状 ， 保障 了 ＡＧＶ 高速高效的

执行的工作 ， 现在全部需要 由智能传感机在运行过程 中 的绝对位置 ， 确保集装同时实现高安全性 。

器 自 动实现 ， 并且需要确保在港 口 恶劣箱的堆栈尽可能具有最小的偏差 ，
且能岸桥在作业时 ， 大梁升降及移动过

的工况下稳定 、 精确 、 实时的工作 。避免工人手动作业 ， 保障 了起重机的防程 中 ， 必须避免撞击到船舶本身 。 作为

在传统的港机设备 中 ， 需要 由 人工撞保护和 自 动化操作 。 直线绝对值型编自动化码头设备没有现场操作人员参与 ，

判断集装箱堆垛的形状 ， 驾驶小车到 准码器 ＫＨ ５ ３ 采用磁性工作原理 ， 是在严必须要 由 传感器检测 到 周 边 的 障碍物 。

确位置并放下 吊具装卸集装箱 。 对于 自酷环境和长距离精准定位应用 中 的理想ＬＭ Ｓ ５ １ １ 提供了８０ｍ 的非接触式检测距

动化码头 ， 自 动操作的
一

个必要条件在解决方案 。 其主要特点如下 ：离 ， 可 以完整的覆盖整个 ＳＴ Ｓ 大梁运动

于 ， 港机设备需要有
一

个智能的
“

眼睛
”

 １ ． 非接触式精准测量 ， 从根源上消方向 ， 实现可靠的防护 。 ｃｚａ
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