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纱桶自动包装系统设计
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(南京机电职业技术学院ꎬ江苏 南京 ２１１１３５)

摘　 要:纱桶包装是纺织生产过程中必备的环节ꎬ纱桶自动包装系统是运用自动化技术与信息

技术设计的ꎬ是一种自动化高稳定的生产设备ꎮ 系统包含纱桶输送装置、纱桶翻转装置、纱桶

装袋装置、纱桶转送装置和纱桶称重贴标装置ꎮ 整条生产线有 ７ 台输送电机ꎬ配置了人机交互

界面ꎬ操作便捷ꎬ有效降低了生产成本ꎬ提高了纱桶包装的效率ꎮ
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０　 引言
纱桶是纺织行业的基础原料ꎬ目前不少企业仍采用人

工包装的方式对纱桶进行包装ꎬ此种包装方式效率低下且

人工成本较高[１] ꎮ 为提高纱桶包装的自动化程度和包装

效率ꎬ设计一种纱桶自动包装系统ꎬ不仅确保全部环节的

自动化ꎬ并实现在触摸屏上进行每个装置的控制ꎮ 整条生

产系统只需要配备一名操作人员ꎬ提高了纱桶包装的效

率ꎬ降低了生产成本ꎮ

１　 纱桶自动包装系统设计

纱桶自动包装线包括:控制器、纱桶输送装置、纱桶翻

转装置、纱桶装袋装置、纱桶转送装置和纱桶称重贴标装

置ꎬ如图 １ 所示ꎮ 纱桶输送装置用于将纱桶输送至输送带

上ꎻ纱桶翻转装置用于纱桶的正反翻转ꎻ控制器用于控制

纱桶正反间隔的设置ꎬ纱桶转送装置用于将待包装的纱桶

转送至纱桶称重贴标装置ꎮ
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图 １　 纱桶自动包装系统整体设计

２　 输送电机
整线共有 ７台输送电机ꎮ 采用微型调速电机ꎬ配备一个

调速盒ꎬ就近安装在皮带的支腿上ꎬ便于操作ꎮ 除最末段采用

三相 ３８０Ｖ 电机外ꎬ其余电机都是使用单相 ２２０Ｖ 电机ꎮ 因为

工艺需要ꎬ部分电机使用调速器来匹配输送速度ꎮ 控制柜内

单相电机的接线方式一致ꎬ如图 ２所示ꎮ
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图 ２　 单相电机的接线图

３　 纱桶翻转装置

纱筒的形状一般为宝塔型ꎬ为减少包装空间ꎬ保证包

装的一致性ꎬ需要将纱桶自动调整至统一的“直径较小的

一端朝上ꎬ直径大的一端朝下”ꎬ便于堆叠放置ꎬ以节省存

储空间ꎮ 纱桶翻转装置包括支撑平台、翻转检测装置和翻

转机构ꎬ如图 ３ 所示ꎮ 翻转检测装置设置在支撑平台的前
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侧ꎬ其检测装置为 ＣＣＤ 摄像头ꎮ 通过 ＣＣＤ 摄像头测量遮

光边到底边的距离以确定纱桶的放置方向ꎬ以判断是否需

要进行翻转ꎮ 纱桶需要翻转时ꎬ通过升降平台将需要进行

翻转的纱桶提升至进行翻转的工位ꎬ夹持机构对纱桶进行

夹紧ꎬ从动轮的转动带动驱动气缸的转动ꎬ从而带动固定

板的转动ꎬ实现翻转动作ꎮ 纱桶翻转装置结构图如图 ３、
图 ４ 所示ꎮ
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图 ３　 纱桶翻转装置结构图
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图 ４　 翻转机构的结构图

４　 纱桶装袋装置

纱桶装袋装置包括撑袋口机构、纱桶装袋机构和缝纫

机构ꎮ 撑袋口机构用于将纱桶包装撑开ꎬ纱桶装袋机构用

于将纱桶放入纱桶包装袋ꎬ缝纫机构用于将纱桶包装袋进

行封口[２] ꎮ 实现撑袋动作由 ５ 组气缸来实现ꎬ分别为涨袋

伸出缸、涨袋缸、成形下压缸、成形上托缸和阻挡缸ꎮ 套袋

光电开关安装在接近阻挡缸动作的位置ꎬ通过检测到位的

延时来判定是否到位ꎬ减少了袋边变形的误检测ꎮ 通过涨

袋缸将袋口整理平整后ꎬ下压和上托缸将袋口送至缝纫机

入口的高度位置ꎬ此时涨袋缸缩回ꎬ直至缝纫机工作完毕

再恢复初始状态ꎮ

５　 纱桶称重贴标装置

称重和贴标装置采用第三方集成设备ꎬ自动运行时需

要通过交互信号触发进行工作ꎮ 自动运行时的流程为:自
动运行ꎻ皮带线运转—光电开关检测包装袋到位ꎻ皮带线

停止—给出称重启动信号—延时后给出贴标启动信号—
再延时后皮带线继续运转ꎻ直至输送完毕ꎮ 打包机接收到

启动信号时ꎬ自带的输送电机运转ꎬ再通过设置的 ３ 个光

电开关触发 ３ 次打包动作ꎬ通过调整 ３ 个光电开关的安装

位置实现打包姿态的调整ꎮ

６　 人机交互
系统配置人机交互界面ꎬ使用者可以直观查看每区域

所处的运行状态[３] ꎮ 设备上电后ꎬ进入操作页面ꎬ如图 ５
所示ꎮ 人机交互界面显示整机的运行状态ꎬ设备分为 ５ 个

控制区域ꎬ每个区域可以在触摸屏上进行独立的自动运行

或手动操作ꎬ便于调试和维护操作ꎮ
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图 ５　 人机交互页面

该纱桶自动包装系统基于生产任务需求ꎬ改变纺纱生产

线末端的生产现状ꎬ推进纺纱生产设备自动化进程ꎮ 与人工

包装相比较ꎬ减轻了工人劳动强度ꎬ具有较好的应用前景[４]ꎮ
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