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研制堆高机门架维保多功能平台
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摘  要：本文讲述了为解决堆高机门架、链条、油缸等部位在维保过程中存在的动态作业、人机交叉及维保劳动强度大的实

际情况，设计制作专用维保平台的过程，该平台结合了车间的结构特点，将工作流程进行改变，全面降低了作业安全风险和

作业人员的劳动强度。
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引言 1

集装箱堆高机门架的维护保养工作是叉车的重要组成部

分，堆高机门架维保作业属于高危作业，其存在人机交叉、

动态作业等安全风险，同时作业过程中因作业方式的适应性

差，导致劳动强度加大，人员维保效率很低。所以如何解决

这两个问题是当前的重中之重[1]。

1  堆高机门架检修当前存在的问题

1.1  作业面是动态的

平台制作前，我们都使用打锁吊笼进行检修作业，在

配合作业过程中，打锁吊笼仅仅依靠四个锁孔与堆高机吊具

相连接，其作业面的稳定性差，作业人员容易站立不稳。同

时，作业过程中为了达到维保要求，需不断调整作业面，而

作业面调整需辅助作业车辆不断做动作，调整过程中轨迹不

完全受控，零部件和工具在吊笼移动过程中容易发生滚动，

需提前做好固定。动态的作业面造成了作业过程中人员磕碰

的安全风险[2]。

1.2  劳动强度大、人员占用多

作业过程中为了确保作业的安全性，整个作业过程需要

4-6人进行配合，并需要隔离出二台设备和辅助作业车辆运

行轨迹的场地。同时作业过程中因为检修部位的不同，其角

度、高度也存在差异，而维修人员的站位不能时刻满足作业

需要，导致劳动强度的加大及作业效率的降低。

1.3  作业环境复杂

集装箱堆高机由于其结构特点的存在，在使用打锁吊

笼和集装箱堆高机配合作业过程中人机交叉、作业面交叉

等安全问题就不可避免的产生。同时作业过程中对于人员

之间的配合、人机之间的配合要求都非常的高，稍有不注

意就会产生严重的安全隐患，作业人员、配合机械多及配

合要求高等诸多因素结合在一起，导致了作业环境的复杂

性大大增加[3]。

2  原因分析

2.1  安全风险高
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造成门架维保风险高的主要原因是作业面动态，人员

及机械都存在极大的不稳定性，易发生站立不稳和工属具

滚动伤人；作业过程存在人机交叉、作业面交叉等风险因

素。如果制作维保平台，就可以将作业面进行固定；不使

用车辆配合作业，消除人机交叉和作业面交叉，就可以消

除安全风险。

2.2  劳动强度高

造成维修人员劳动强度高的主要原因是，由于其作业

面的不稳定性，作业人员需不断控制自身平衡，间接增加了

劳动强度；作业需要人员较多，疲劳强度大；受限于机械调

整的局限性，无法达到最佳的维修位置，进而增加了劳动强

度，降低了作业效率。如果制作维保平台，作业面稳定，降

低劳动强度；可以减少维修工作人员，适当延伸作业平面，

保证人员处于最佳维修位置，降低劳动强度[4]。

3  提出方案

针对堆高机维保多功能平台的设计需要，逐一分析,并

结合实际工作中对平台稳定性、灵活性、适配性、安全性要

求和制作成本控制，选出最优办法。（1）平台采用起升与

分层结合式该样式的平台结合固定式和活动式两种方式的优

点，在确保稳定性的前提下可在需要的范围内实现高度的随

意调节，满足维保过程中灵活方便的需要。（2）平台使用

过程中需要增加相应的辅助机械来减轻工作人员的劳动强

度，根据日常使用频次和需要搬运的物料，选用悬臂吊车作

为辅助机械，其灵活性高，加固底座后就可安装在平台任意

位置，适配性好，满足我们的设计需要；（3）综合成本和

需求，决定将平台的登梯方式设计为斜梯式，该方式制作成

本相对较低，并且能够满足作业人员登梯时安全的需要。根

据我们对平台样式、辅助机械、登梯方式的选择，最终确定

了堆高机维保多功能平台的制作方案[5]。

4  平台制作

首先根据制作方案和车间安装位置确定了平台的实际

尺寸，并用电脑绘制了结构图。按照图纸的设计确定材料

及配件的规格型号并提报材料采购计划，在材料和零部件

到位以后，根据框架分体图下料、焊接、制作框架，完成

三层框架和楼梯的制作安装。按照设计思路，进行升降平

台的制作、调试工作。在框架完成后，将举升平台和旋臂
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吊车安装到位，并将电气线路和气管、油管参照安装位置

和实际要求安装到位，用一个月的时间安全、高效的完成

了全部制作任务[6]。

5  效果检验

平台制作完成后，为了全面检验平台的实际使用效果，

安排两台科尼空叉进行链条的更换作业，并进行试验比较，

比较结果如下。

表1  平台使用效果对比表

车号
作业
方式

时间
作业
人数

辅助机械
使用数量

作业后感觉 结论

EF015
未用
平台

3.5小时 5人 2
手腕、腰部

有不适感
人员
劳累

EF016
使用
平台

1小时 2人 0
无不

适感

人员
轻松

通过实验对比可以发现使用平台后，全面消除叉车、打

锁吊笼动态配合作业过程中产生的交叉作业的风险，变动态

配合为静态维修，消除了高空作业及配合过程中产生的安全

隐患，安全性大大提高，作业过程中机械与作业人员始终处

于最佳维修位置，降低了劳动强度，大大提高了作业效率。

图：堆高机

为了更好地验证平台的性能，通过2个月的时间，进行

了门架维保作业32次，通过作业可以发现该平台具有以下

优点。

5.1  消除门架维保安全风险

平台可满足目前所有集装箱堆高机高空维修、保养、检

查的需要，利用平台完成维保作业全面消除堆高机、打锁吊

笼动态配合作业过程中产生的交叉作业的风险，变动态配合

为静态维修，人员不需要探出身子进行维修作业，避免了零

部件发生滚动的风险。彻底消除了维保作业安全风险。

表2  平台使用后安全风险分析表

风险点
是否
消除

结论 评价

人机配合 是
平台不需要机械配合，消

除人机配合风险
风险消除

作业面交叉 是
平台下方不需要配合人

员，消除作业面交叉风险
风险消除

续表：

风险点
是否
消除

结论 评价

探出身子作业 是
平台作业面有延伸，消除

维修风险
风险消除

零部件滚动 是
平台作业面固定，不存在

零部件滚动现象
风险消除

5.2  降低维修人员劳动强度

造成维修人员强度高的主要原因是工作时间长、零部件

沉重、工作位置不合适，人员占用多造成的。使用平台能缩

短工作时长，通过平台进行门架链条润滑作业，完成门架链

条润滑工作所用时间为10分钟，比我们以前的平均50分钟大

大缩短。

旋臂吊车可以解决零部件沉重难以搬运的现象；升降

平台能保证正确的工作面，方便维修人员找到最佳的维修位

置，灵活性高，同时也便于人员与辅助机械之间的配合，并

且单人就可以进行作业，大大降低了维修人员的劳动强度。

表3  平台使用后劳动强度分析表

影响因素 平台作业情况 结论 评价

工作时间长
经考察和实验操
作发现时间缩短

10分钟 < 50
分钟

劳动强度降低

位置不合适
升降平台可确保

最佳维修位置
精准定位 劳动强度降低

零部件沉重
旋臂吊车搬运零

部件
轻松搬运 劳动强度降低

人员占用多
单人可以进行维

保作业
人员占用少 劳动强度降低

6  总结

（1）经过一段时间的使用，该平台可满足目前所有集

叉高空维修、保养、检查的需要，全面消除叉车、打锁吊笼

动态配合作业过程中产生的交叉作业的风险，变动态配合为

静态维修；（2）在大大缩小维修场地，节省机械配合的前

提下，大幅降低了维修人员的劳动强度；（3）作业过程中

机械与作业人员始终处于最佳维修位置，大大提高了作业

效率；（4）各个位置的检查更加到位，真正做到无死角检

修；（5）消除了高空作业及配合过程中产生的安全隐患，

安全性大大提高。
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