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公开了一种用于自动平地机的自动互锁系

统。该自动互锁系统可包括一个或多个处理器。

该一个或多个处理器能够基于自动平地机的一

个或多个操作参数来确定自动平地机的操作模

式。该一个或多个处理器能够基于操作模式确定

用于自动平地机的互锁装置配置。该一个或多个

处理器能够基于互锁装置配置选择性地激活或

停用自动平地机的一个或多个互锁装置。
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1.一种用于机器的自动互锁系统，包括：

一个或多个处理器，所述一个或多个处理器配置成：

基于所述机器的一个或多个操作参数来确定所述机器的操作模式是所述机器的多个

模式中的第一模式；

基于确定所述操作模式是所述第一模式来确定所述机器的第一互锁装置配置，

其中所述第一互锁装置配置不同于所述机器的对应于所述多个模式中的第二模式的

第二互锁装置配置；以及

基于确定所述第一互锁装置配置选择性地激活或停用所述机器的一个或多个互锁装

置。

2.根据权利要求1所述的用于机器的自动互锁系统，其中当选择性地激活或停用所述

机器的所述一个或多个互锁装置时，所述一个或多个互锁装置配置成：

基于所述第一互锁装置配置激活所述机器的所述一个或多个互锁装置。

3.根据权利要求1所述的用于机器的自动互锁系统，其中当选择性地激活或停用所述

机器的所述一个或多个互锁装置时，所述一个或多个互锁装置配置成：

基于所述第一互锁装置配置停用所述机器的所述一个或多个互锁装置。

4.根据权利要求1至3中任一项所述的用于所述机器的自动互锁系统，其中所述第一模

式是铲土模式、松土模式或行驶模式之一。

5.一种由机器的互锁控制系统执行的方法，包括：

获得识别所述机器的一组操作参数的传感器数据；

基于所述机器的所述一组操作参数来确定所述机器的操作模式是所述机器的多个模

式中的第一模式；以及

控制所述机器的一组互锁装置，以基于确定所述操作模式是所述第一模式来禁止访问

所述机器的一个或多个功能，

其中，与当所述操作模式是所述多个模式中的第二模式时相比，当所述操作模式是所

述第一模式时所述一组互锁装置被以不同的方式控制。

6.根据权利要求5所述的方法，其中所述传感器数据包括识别以下中的至少一者的传

感器数据：档位参数、速度参数、铲板状态参数、松土机状态参数、铲板倾斜参数、铲板侧移

参数、转盘侧移参数，转盘旋转参数或载荷参数。

7.根据权利要求5至6中任一项所述的方法，其中控制所述一组互锁装置包括控制以下

中的至少一者：前进档限制装置、机器速度限制装置、倒档锁定装置、松土机下降锁定装置、

转盘侧移锁定装置、铲板侧移锁定装置、转盘旋转锁定装置、铲板倾斜锁定装置、铲板下降

锁定装置、铰接件下降锁定装置或自动差速器锁定装置。

8.根据权利要求5至6中任一项所述的方法，其中所述机器是自动平地机。

9.根据权利要求5至6中任一项所述的方法，其中控制所述一组互锁装置包括：

控制所述一组互锁装置以禁止所述机器在松土的同时进行铰接、在达到阈值速度的同

时进行铲土、在阈值速度下进行松土、在反向行驶的同时进行松土、在反向行驶的同时进行

铲土、在阈值载荷下旋转所述机器的转盘或者在没有启用差速器锁的情况下进行松土。

10.根据权利要求5至6中任一项所述的方法，还包括：

确定所述机器操作者的特征；以及
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其中控制所述一组互锁装置包括：

基于确定所述操作模式是所述第一模式以及基于所述机器的所述操作者的特征来控

制所述一组互锁装置。
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自动互锁系统

技术领域

[0001] 本发明总体上涉及一种自动平地机，且更具体地涉及一种自动互锁系统。

背景技术

[0002] 自动平地机可以包括耦合到动力源的传动装置，诸如内燃发动机或电动机，以使

得自动平地机能够重新定位和/或在各位置之间行驶。另外，自动平地机可包括一个或多个

器具以执行一个或多个功能。例如，自动平地机可以包括用于执行松土功能的松土机器具、

用于执行铲土功能的铲板器具等。

[0003] 缺乏经验的操作者可能通过试图同时接合(或意外地接合)自动平地机的多个不

同功能或者通过在不正确的操作条件下接合自动平地机的功能而对自动平地机造成损坏。

例如，在使用松土机器具进行松土的同时进行铰接自动平地机的铰接接头可能导致松土机

托架、成组的松土机柄、机架、铰接接头、成组的铰接汽缸等的过早磨损。类似地，当自动平

地机以阈值速度在各位置之间移动的同时进行铲土或松土可能导致对成组的切削刃、拉

杆、机架，动力传动系、松土机组件等的过早磨损。类似地，当自动平地机反向移动的同时进

行铲土或松土可能导致松土机组件、拉杆等的损坏。类似地，在没有接合差速器锁的情况下

进行松土可能导致轮胎打滑，这可能导致动力传动系的过早磨损。类似地，当在自动平地机

上设置阈值载荷时使转盘驱动器能够旋转可能导致转盘马达的损坏。在2002年8月20日授

予Gulet的美国专利号6,435,053(“'053专利”)中公开了一种禁止接合机器功能的尝试。具

体地，'053专利公开了一种致动装置，其包括致动构件、锁定装置、移动托架和可以使托架

自由运动的互锁装置。'053专利中公开的互锁装置使用机械限定的托架操作位置指示，以

防止锁定杆进入可以激活致动构件的位置，从而锁定机器的功能。

[0004] 然而，可能存在可能影响是否要为机器激活互锁装置的附加因素或参数，诸如机

器的档位、机器的速度、机器的器具的状态、机器的器具的特征、机器的模式、机器操作者的

技能水平等。本发明的自动互锁系统解决了上述一个或多个问题和/或本领域的其他问题。

发明内容

[0005] 在一个方面，本发明涉及用于自动平地机的自动互锁系统。用于自动平地机的自

动互锁系统可包括一个或多个处理器。一个或多个处理器可以基于自动平地机的一个或多

个操作参数确定用于自动平地机的操作模式。一个或多个处理器可以基于操作模式确定用

于自动平地机的互锁装置配置。一个或多个处理器可以基于互锁装置配置选择性地激活或

停用自动平地机的一个或多个互锁装置。

[0006] 在另一方面，本发明涉及一种由机器的互锁装置控制系统执行的方法。该方法可

以包括获得识别机器的成组的操作参数的传感器数据。该方法可以包括基于机器的该组操

作参数确定机器的操作模式。该方法可以包括控制机器的成组的互锁装置以基于机器的操

作模式禁止访问机器的一个或多个功能。

[0007] 在又一方面，本发明涉及一种机器。该机器可包括发动机、传动装置、一个或多个
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传感器以及一个或多个器具。该机器可包括至少一个控制器、致动器或者指示器，至少一个

控制器能够控制实施一个或多个器具、致动器能够控制实施一个或多个器具、指示器能够

提供实施关于一个或多个器具的信息。该机器可包括互锁控制系统。互锁控制系统能够从

一个或多个传感器接收关于发动机、传动装置或一个或多个器具中的至少一者的信息。互

锁控制系统能够基于该信息确定该机器的操作模式。互锁控制系统能够基于该机器的操作

模式确定互锁装置配置。互锁控制系统能够基于互锁装置配置选择性地激活或停用控制

器、致动器或指示器中的至少一者。

附图说明

[0008] 图1是包括自动互锁系统的示例性机器的示图。

[0009] 图2是可以与图1的机器一起使用的示例性自动互锁系统的示图。

[0010] 图3是用于基于机器的操作模式用于自动锁定机器的一个或多个功能的示例性过

程的流程图。

具体实施方式

[0011] 本发明涉及自动互锁系统。自动互锁系统对于利用这种自动互锁系统的任何机器

具有广泛应用性。术语“机器”可以指执行与工业相联的操作的任何机器，诸如采矿、建筑、

农业、运输或任何其他工业。作为一些示例，该机器可以是车辆、挖掘装载机、冷铣刨机、轮

式装载机、压实机、伐木归堆机、林业机械、传送装置、收割机、挖掘机，工业装载机、钳式装

载机、物料搬运机、自动平地机、铺管机、路料复拌机、滑移装载机、集材机、伸缩臂叉车、拖

拉机、推土机、拖拉机铲运机或其他铺路或地下采矿装备。此外，一个或多个器具可以连接

到机器并且由自动互锁系统控制。

[0012] 图1是包括自动互锁控制系统200的示例性机器100的示意图。机器100被示出为自

动平地机，但是可以包括任何类型的机器，该机器包括能够基于机器100的模式激活和/或

停用一个或多个互锁装置的自动互锁系统。如图所示，机器100可具有支撑操作者站104的

机架102、动力系统106、驱动系统108、第一器具110和第二器具112。操作者站104可包括用

于经由动力系统106操作机器100的操作者控制器114。图示的操作者站104能够限定内部舱

室116，操作者控制器114容纳在该内部舱室116中并且可经由门118进入。

[0013] 动力系统106能够向机器100提供动力。动力系统106可以与操作者站104可操作地

布置在一起，以从操作者站104中的操作者控制器114接收控制信号。附加地或另选地，动力

系统106可以与驱动系统108和/或器具110和/或器具112可操作地布置在一起，以根据从操

作者控制器114接收到的控制信号选择性地操作驱动系统108和/或器具110和/或器具112。

动力系统106可以提供用于驱动系统108的推进和/或器具110和/或器具112的操作的操作

动力。动力系统106可包括发动机120和传动装置122。

[0014] 驱动系统108可以与动力系统106可操作地布置在一起，以经由来自操作者控制器

114的控制信号选择性地推进机器100。驱动系统108可包括多个地面接合构件，诸如如图所

示的车轮124，其可通过轮轴、驱动轴和/或其他部件可移动地连接到机架102。在一些实施

方式中，驱动系统108可以以履带驱动系统、车轮驱动系统或能够推进机器100的任何其他

类型的驱动系统的形式提供。

说　明　书 2/6 页

5

CN 110616768 B

5



[0015] 器具110和/或器具112可以与动力系统106可操作地布置在一起，使得器具110和/

或器具112可以通过从操作者控制器114传输到动力系统106的控制信号选择性地运动。图

示的器具110是松土机。图示的器具112是铲板。其他实施例可包括用于各种任务的任何其

他合适的器具，包括例如推土、刷涂、压实、平整、提升、装载、耕作等。示例性器具包括推土

机、螺旋钻、铲斗、破碎机/锤、刷子、压实机、切割器、叉形提升设备、平地机钻头和端部钻

头、抓斗等。

[0016] 机架102的后部可包括发动机120和传动装置122。发动机120可以是适合于使用机

器100执行作业的任何类型的发动机，诸如内燃发动机、柴油发动机、汽油发动机、气态燃料

动力发动机等。传动装置122可以将动力从发动机120传递到驱动系统108和/或器具110和/

或器具112。传动装置122可以提供多个变速比，其使得机器100能够经由驱动系统108以相

对宽范围的速度和/或条件行驶，和/或其使得能够使用器具110和/或器具112来执行作业。

[0017] 在一些实施方式中，传动装置122可以提供方向换档能力(例如，梭式换档等)，其

允许操作者使用操作者控制器114来命令机器方向反转，诸如通过换档杆并且无需按压制

动器或加速器。方向转换能力可允许操作者命令机器100从特定速度的特定方向行驶转移

到相同速度的相反方向(例如，在机器100减速并反转方向之后)。在一些实施方式中，发动

机120和/或传动装置122可以耦接到控制模块126(诸如识别和/或控制发动机120的速度的

传动装置控制模块、发动机控制模块等)、传动装置122的档位等。在一些实施方式中，控制

模块126可以接收命令，诸如从操作者控制器114接收命令以控制发动机120和/或传动装置

122。在一些实施方式中，控制模块126可以提供识别发动机120和/或传动装置122的状态的

信息。

[0018] 在一些实施方式中，机器100可包括传感器128和传感器130。例如，传感器128可以

是用于器具110的传感器，并且可以采用松土机深度传感器、旋转传感器等的形式。附加地

或替代地，传感器130可以是用于器具112的传感器，并且可以采用地面传感器中的铲板、压

力传感器等的形式。在一些实施方式中，传感器128和传感器130可以提供信息给器具控制

模块132，该器具控制模块132可以控制器具110和/或器具112。在这种情况下，器具控制模

块132可以从操作者控制器114和控制器具110和/或控制器具112接收指令。在一些实施方

式中，器具控制模块132可以从互锁控制系统200接收指令，该互锁控制系统200可以自动锁

定器具110和/或器具112、发动机120、传动装置122等的一个或多个功能。

[0019] 如上所述，提供图1作为示例。其他示例也是可行的，并且可以与结合图1所述的不

同。

[0020] 图2是示例性自动互锁控制系统200和可以与互锁控制系统200交互的相关部件的

图。

[0021] 互锁控制系统200包括一个或多个处理器202(例如，微处理器、微控制器、现场可

编程门阵列(FPGA)、专用集成电路(ASIC)等)和存储器204(例如，只读存储器(ROM)、随机存

取存储器(RAM)等)。在一些实施方式中，互锁控制系统200可以是机器100的电子控制单元。

处理器202可以执行一个或多个指令和/或命令以控制机器100的一个或多个部件，诸如自

动激活一个或多个非活动的功能或者停用例如器具110和/或器具112的一个或多个活动功

能。存储器204可以存储用于由处理器202执行的程序代码和/或用于存储与处理器202执行

这样的程序代码有关的数据。
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[0022] 互锁控制系统200可以从机器100的各种部件接收一个或多个输入端信号，可以对

一个或多个输入端信号进行操作以生成一个或多个输出端信号(例如，通过使用输入端信

号作为程序的输入端来执行程序)，可以将一个或多个输出端信号输出到机器100的各个部

件。例如，互锁控制系统200可以电连接(例如，经由有线或无线连接)到一个或多个传感器

206(例如，其可以对应于传感器128和/或传感器130)、一个或多个互锁装置208(例如，其可

以对应于操作者控制器114、器具控制模块132等)、一个或多个指示器210(例如，其可以对

应于操作者控制器114)等，并且可以从传感器206接收输入端、互锁装置208和/或指示器

210。

[0023] 传感器206包括成组的传感器设备，其提供关于机器100的状态的信息。例如，传感

器206可包括地面中的铲板传感器、压力传感器、松土机深度传感器、旋转传感器、档位传感

器、速度传感器、铲板倾斜传感器、铲板侧移传感器、转盘侧移传感器、转盘旋转传感器、载

荷传感器等。例如，载荷传感器可以提供输出端，互锁控制系统200可以利用该输出端确定

载荷(例如，基于发动机扭矩测量结果、发动机转速测量结果、机器速度测量结果、传动装置

档位测量结果等确定的拉杆载荷)。在这种情况下，基于满足阈值的载荷，互锁控制系统200

可以禁用转盘旋转或减少转盘旋转以避免损坏转盘驱动器。在一些实施方式中，传感器206

可以基于特定触发执行传感器测量，诸如基于从互锁控制系统200接收指令，基于时间阈值

的到期等。在一些实施方式中，传感器206可以连续地(例如，实时地或接近实时地)执行传

感器测量。在这种情况下，互锁控制系统200可以以小于阈值的采样时间操作，以确定机器

100的操作模式并激活或停用机器100的一个或多个互锁装置208。

[0024] 互锁装置208包括控制机器100的部件的成组的控制设备(例如，控制器、致动器

等)。例如，互锁装置208可以控制器具110和/或器具112、发动机120、传动装置122等。在一

些实施方式中，互锁装置208可包括前进档限制器、机器速度限制器、倒档锁定装置、松土机

下降锁定装置、转盘侧移锁定装置、铲板侧移锁定装置、转盘旋转锁定装置、铲板倾斜锁定

装置、铲板下降锁定装置、铰接件锁定装置、铰接件下降锁定装置、自动差速器锁定装置、阈

值前进档锁定装置等。在一些实施方式中，互锁装置208可以是多器具锁定(例如，当控制第

一器具功能的同时锁定第二器具功能的操作者控制器114的元件)。在一些实施方案中，互

锁装置208可与成组的离散状态相联。例如，对于松土机下降锁定装置，互锁装置208可以与

松土机器具不可移动的启用状态和松土机器具可移动的禁用状态相联。

[0025] 指示器210包括成组的通信设备，以提供关于互锁控制系统200的状态的信息。例

如，指示器210可以是成组的发光二极管，以提供指示是否激活一个或多个互锁装置208以

锁定特定功能的信息。附加地或替代地，指示器210可以是机器100的用户界面，其提供关于

一个或多个功能的状态的信息，且提供一个或多个警报等。

[0026] 图3是用于机器的自动互锁控制的示例性过程300的流程图。在一些实施方式中，

过程300可以由互锁控制系统200执行。

[0027] 如图3所示，过程300可以包括基于机器的一个或多个操作参数确定机器的操作模

式(块310)。例如，互锁控制系统200(例如，使用处理器202和/或存储在存储器204中的一个

或多个规则)可以基于机器的一个或多个操作参数确定机器(例如，机器100)的操作模式。

在一些实施方式中，互锁控制系统200可以从传感器206获得识别该组操作参数的传感器数

据。例如，互锁控制系统200可以获得识别档位参数、速度参数、铲板状态参数、松土机状态
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参数、铲板倾斜参数、铲板侧移参数、转盘侧移参数、转盘旋转参数、载荷参数等的传感器数

据，并且可以确定机器的模式是铲土模式、松土模式、行驶模式等。

[0028] 如图3中进一步所示，过程300可以包括基于操作模式确定机器的互锁装置配置

(块320)。例如，互锁控制系统200(例如，使用处理器202和/或存储在存储器204中的一个或

多个规则)可以基于操作模式来确定用于机器的互锁装置配置。互锁装置配置可以是使用

例如互锁装置208来锁定一个或多个功能。在一些实施方式中，互锁控制系统200可以基于

识别机器的操作者的信息来确定互锁装置配置。例如，基于经由用户输入端(例如，操作者

控制器114)或经由到存储操作者信息的数据结构的网络连接接收指示操作者经验水平的

信息，互锁控制系统200可确定第一互锁装置配置。相反，对于与另一经验水平相联的另一

操作者，互锁控制系统200可确定第二互锁装置配置，其比第一互锁装置配置限流性更小。

以这种方式，互锁控制系统200可以差动地应用自动互锁以减少由缺乏经验的操作者引起

的损坏，但是由经验丰富的操作者实现机器100的复杂利用。

[0029] 在一些实施方式中，互锁控制系统200可以基于操作模式来确定激活机器100的一

个或多个互锁装置208。在这种情况下，互锁控制系统200可确定哪些互锁装置208向其提供

停用功能的指令。附加地或替代地，互锁控制系统200可以确定互锁装置208的状态以停用

该功能或者该互锁装置的不允许的一系列状态。作为另一个示例，互锁控制系统200可以基

于操作模式来确定停用机器100的一个或多个互锁装置208。在这种情况下，互锁控制系统

200可确定哪些互锁208向其提供激活功能的指令。附加地或替代地，互锁控制系统200可以

确定互锁装置208的状态以激活互锁装置208允许的功能或一系列状态。

[0030] 如图3中进一步所示，过程300可以包括基于互锁装置配置选择性地激活或停用机

器的一个或多个互锁装置(块330)。例如，互锁控制系统200(例如，使用处理器202和/或存

储在存储器204中的一个或多个规则)可以基于互锁装置配置选择性地激活或停用机器的

一个或多个互锁装置。在一些实施方式中，互锁控制系统200可以基于机器的操作模式将指

令发送到互锁装置208以激活或停用互锁装置208。在一些实施方式中，互锁控制系统200可

以使指示器210基于将指令发送到互锁装置208以激活或停用互锁装置208来指示互锁装置

208的状态。以这种方式，互锁控制系统200控制互锁装置208而无需机器100的操作者的干

预。

[0031] 尽管图3示出了过程300的示例性块，但是在一些实施方式中，过程300可以包括附

加块、更少块、不同块或者与图3中描绘的块不同布置的块。附加地或替代地，可以并行执行

过程300的两个或更多个块。工业实用性

[0032] 互锁控制系统200可与允许操作者与操作者控制器114交互以利用机器100的功能

的任何机器100一起使用。在机器100的操作期间，基于机器100的操作模式使用互锁控制系

统200自动锁定一个或多个功能。例如，互锁控制系统200可基于传感器130确定操作模式为

铲土模式，该传感器130指示器具112(例如，铲板)接合(例如，铲板接合在地面中)。在这种

情况下，互锁控制系统200可以锁定倒档功能，松土机下降功能等。附加地或替代地，互锁控

制系统200可以应用前进档限制以将传动装置122限制到小于阈值档位(例如，小于第4档)

或机器速度限制以将发动机120限制到小于阈值速度。附加地或替代地，互锁控制系统200

可以将操作者控制器114限制为控制机器100的单个器具。附加地或替代地，基于确定操作

模式为铲土模式，互锁控制系统200可以启用成组的传动装置122的档位(例如，第一档位至
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第三档位)，启用铲板功能和转盘功能(非同时地)等。以这种方式，互锁控制系统200避免大

于阈值速度的铲土和/或反向铲土，从而减少对机器100的磨损和/或损坏。

[0033] 附加地或替代地，互锁控制系统200可以基于传感器128确定操作模式为松土模

式，该传感器128指示器具110(例如，松土机)接合(例如，松土机的齿被设置在地面中)。在

这种情况下，互锁控制系统200可以锁定倒档功能、铲板下降功能、铰接功能等。附加地或替

代地，互锁控制系统200可以将传动装置122限制为小于阈值档位(例如，小于第2档(前进

档))。附加地或替代地，基于确定操作模式是松土模式，互锁控制系统200可以激活小于阈

值档位(例如，第一档位)，并且可以启用自动差速器锁功能。以这种方式，互锁控制系统200

避免在大于阈值速度下进行松土、反向松土、在松土同时进行铰接，在没有差速器锁的情况

下松土、在阈值载荷下旋转转盘等，从而减少对机器100的磨损和/或损坏。

[0034] 附加地或替代地，互锁控制系统200可以基于速度阈值(例如，机器100的速度大于

例如每小时9千米)、档位阈值(例如，传动装置122的档位大于第四档(前进档))来确定操作

模式为行驶模式等。在这种情况下，互锁控制系统200可以锁定铲板下降功能、松土机下降

功能、铰接功能等。附加地或替代地，互锁控制系统200可以基于确定操作模式是行驶模式，

启用传动装置122的每个档位、车轮倾斜功能、铲板侧移功能、铲板倾斜功能、转盘旋转功

能、拉杆中心移位功能等。附加地或替代地，互锁控制系统200可以使铰接功能设定到中间

位置。以这种方式，互锁控制系统200在以阈值速度移动或反向移动的同时避免进行松土

和/或铲土，从而避免机器100的磨损和/或损坏。

[0035] 因此，基于机器100的操作模式的自动确定来自动锁定机器100的功能可以降低机

器100的磨损和/或损坏的可能性，特别是当机器100由缺乏经验的操作者操作时。

[0036] 如本文所用的，冠词“某个(a)”和“某个(an)”旨在包括一个或多个项目，并且可以

与“一个或多个”互换使用。此外，如本文所用的，术语“具有”、“具备”、“有”等旨在指开放式

术语。此外，短语“基于”旨在表示“至少部分地基于”。

[0037] 前述公开内容提供了图示和说明，但并非旨在彻底无遗漏的或将实施方式限制为

本发明所公开的精确形式。鉴于以上公开内容的修改和变型是可行的，或者可从实施方式

的实施中获得。旨在将说明书仅视为示例性的，本发明真正的保护范围可以由后附权利要

求书及按等同原则明确。尽管在权利要求书中陈述和/或在说明书中公开了这些特征的特

定组合，但是这些组合并不旨在限制本发明可能的实现方式。尽管下文列出的每个从属权

利要求可以直接仅依赖于一个权利要求，但是本发明可能的实现方式包括每个从属权利要

求与权利要求集中的每个其他权利要求的组合。
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