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气动缸控制装置

(57)摘要

气动打壳缸(1)的控制装置，所述控制装置

具有方向控制阀(9)和阀(11)，缸(1)竖直布置在

熔融金属的表面(M)的上方，缸(1)的配有锤头

(6)的杆(2)面对所述熔融金属的表面(M)布置，

所述控制装置具有缸(1)的杆(2,3,7)的机械锁

紧件(8)。
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1.一种由气动打壳缸(1)和气动打壳缸(1)的控制装置构成的系统，气动打壳缸具有连

接于活塞(3)的杆(2)，控制装置具有一方向控制阀(9)和一阀(11)，所述气动打壳缸(1)竖

直布置在熔融金属的表面(M)的上方，所述气动打壳缸(1)的配有锤头(6)的杆(2)面对所述

熔融金属的表面(M)布置，其特征在于，所述控制装置具有机械锁紧件(8)，所述机械锁紧件

用于将所述气动打壳缸(1)的杆(2)机械锁紧，从而允许将所述气动打壳缸的杆保持在高位

而无需使用气动能量，所述系统被构造成活塞(3)和杆(2)当到达上升期间的终点时略微超

过所述高位，以确保阀(11)完全翻转到一位置(11c)，从而致使气动打壳缸(1)的下腔与大

气相通，所述系统包括操纵装置(10)，开启操纵装置(10)使得通过向机械锁紧件(8)输入压

力将机械锁紧件(8)解锁，并使方向控制阀(9)的阀芯到一位置(9a)，从而能通过气动打壳

缸(1)的孔(5)使气动打壳缸(1)的上腔增压。

2.根据权利要求1所述的系统，其特征在于，所述机械锁紧件(8)具有锁栓(8a)，所述锁

栓适于同布置在指形件(7)上的止动件相配合，所述指形件与所述气动打壳缸(1)的杆(2)

连在一起。

3.根据权利要求2所述的系统，其特征在于，所述止动件是凹槽(7a)或凸肩。

4.根据权利要求2或3所述的系统，其特征在于，所述锁栓(8a)具有孔(8b)，所述指形件

(7)能进入所述锁栓的孔中。

5.根据权利要求1所述的系统，其特征在于，所述控制装置还具有配有机械传感器的阀

(11)。

6.根据权利要求5所述的系统，其特征在于，所述机械传感器是探头(11a)。

7.根据权利要求6所述的系统，其特征在于，所述探头(11a)与布置在销键(12)上的倾

斜表面(12a)相配合，所述销键适于同所述杆(2)相配合。

8.根据权利要求1所述的系统，其特征在于，所述控制装置集成在所述气动打壳缸(1)

的缸体中。

9.根据权利要求1所述的系统，其特征在于，所述控制装置允许使供给压力适配于为消

除阻力和提升所述气动打壳缸(1)、消除可能存在的应用摩擦力恰好所需的作用力。

10.根据权利要求1所述的系统，其特征在于，所述控制装置具有检测器，所述检测器通

过所述锤头(6)和所述熔融金属(M)之间的电接触来检测所述杆(2)的低位。

11.根据权利要求10所述的系统，其特征在于，所述锤头(6)和所述熔融金属(M)之间的

电接触产生的电信号致使所述机械锁紧件(8)返回锁紧位置。

12.根据权利要求11所述的系统，其特征在于，所述机械锁紧件(8)具有锁栓(8a)，所述

锁栓适于同布置在指形件(7)上的止动件相配合，所述指形件与所述气动打壳缸(1)的杆

(2)连在一起；并且，在锁紧位置，锁栓(8a)在弹簧(15)的作用下伸出。

13.根据权利要求1所述的系统，其特征在于，所述阀(11)的排放口具有流量限制器。

14.根据权利要求6所述的系统，其特征在于，活塞(3)被构造成在上升行程终点致动探

头(11a)以使阀(11)的阀芯向该阀的所述位置(11c)移动，从而致使气动打壳缸(1)的下腔

与大气相通。
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气动缸控制装置

[0001] 本申请是名称为“气动缸控制装置”、国际申请日为2010年7月19日、国际申请号为

PCT/IB2010/053276、国家申请号为201080032834.0的发明专利申请的分案申请。

技术领域

[0002] 本发明涉及气动缸控制装置。

[0003] 本发明的领域是用于制造业、尤其是铝冶炼工艺制造业的气动自动控制的领域。

[0004] 本发明涉及缸的控制装置，特别是打壳缸的控制装置。这种打壳缸用于钢铁冶金

工业设备和铝冶炼设备中，以便能够使在熔融金属表面形成的表面结壳破碎，因此打壳缸

用于在该表面结壳中形成洞孔，以允许掺入添加剂。按照所形成的表面结壳的厚度和刚度，

施加的作用力可能很大，当提升缸以“去除”粘住锤头的熔渣和残渣时同样如此，这需要使

用大尺寸的缸。如果形成的表面结壳不太厚或比较易碎，则不会达到最大破碎力或最大清

理力。因此，在这种情况下，将不必施加最大压力，较低的压力允许减少能耗，因而大量节省

能源。

背景技术

[0005] AU27128/84提出这种控制装置，其使用5/2(二位五通)方向控制阀、减压阀和3/2

(二位三通)阀，它们由工业程控器直接操纵。传感器可检测推压终点并将其通告自动控制

器。

[0006] 因此，使这种缸持久保持压力会导致极大消耗资源，在泄漏时尤其如此。

附图说明

[0007] 本发明尤其旨在提出一种用于控制缸的控制装置，其可实现节能，尤其是通过使

供给压力适配于为破碎表面结壳和提升缸同时清理锤头恰好所需要的作用力，来实现节

能。

[0008] 根据本发明，气动打壳缸控制装置具有一方向控制阀和一阀，缸竖直布置在熔融

金属表面的上方，缸的配有锤头的杆面对金属表面布置，其特征在于，所述控制装置具有机

械锁紧件，机械锁紧件用于将缸杆机械锁紧在高位，从而允许无需使用气动能量来保持缸

杆。

[0009] 机械锁紧件可具有锁栓，锁栓适于同布置在与缸杆相连在一起的指形件上的止动

件相配合。

[0010] 止动件可以是凹槽或凸肩。

[0011] 锁栓可具有孔，指形件可进入孔中。

[0012] 有利地，所述装置也具有配有机械传感器的阀。

[0013] 机械传感器可以是探头。

[0014] 探头可与布置在销键上的倾斜表面相配合，所述销键适于同杆相配合。

[0015] 更有利的是，所述装置集成在缸体中。

说　明　书 1/4 页

3

CN 106835198 B

3



[0016] 所述装置可允许使供给压力适配于为消除阻力和提升缸、消除可能存在的应用摩

擦力恰好所需的作用力。

[0017] 所述装置可具有检测器，检测器通过锤头和金属之间的电接触检测杆的低位。

[0018] 阀的排放口可具有流量限制器。

[0019] 附图说明

[0020] 在下面参照附图对一完全非限制性的优选实施方式的说明中，本发明的其它的特

征和优越性将体现出来。附图如下：

[0021] 图1是根据本发明的装置的元件的连接示意图；

[0022] 图2是根据本发明的一实施方式的缸的底部的仰视图；

[0023] 图3是沿图2中的III-III线的横剖面图，其示出根据本发明的锁紧装置的一实施

方式；

[0024] 图4是沿图2中的IV-IV线的横剖面图，其示出3/2阀及其机械触发指形件的根据本

发明的一实施方式；以及

[0025] 图5是图2的缸底部的透视图。

具体实施方式

[0026] 在下面对根据本发明的装置的一实施方式的整个说明中，相关术语如“上”、“下”、

“前”、“后”、“水平”和“竖直”是在与根据本发明的装置D相关联的缸竖直安装时进行理解

的，锤头在工作情形下朝下取向。

[0027] 控制装置示意地示于图1上。可看到缸1具有连接于活塞3的杆2。缸在下部分具有

孔4，在上部分具有孔5。杆2的下端连接于锤头6。活塞3的上部分具有设有凹槽7a的指形件

7。凹槽7a适于同锁栓8a相配合，锁栓8a由锁紧装置8的弹簧15驱动。

[0028] 锤头位于熔融金属表面M的上方。熔融金属表面M通过自动控制器A与操纵装置10

的控制部分进行电连接。

[0029] 控制装置还具有5/2型的方向控制阀9。在图1所示的阀芯处于位置9b的位置，来自

方向控制阀9的压力输送供给3/2阀11，而缸1的孔5连接于方向控制阀9的排放口。在方向控

制阀9的另一位置9a，压力输送供给孔5，孔4则被置于排放。

[0030] 阀11被示出处在这样的位置：其中阀芯处于位置11c，从而允许通过孔4使缸1的下

腔置于排放。

[0031] 方向控制阀9、锁紧装置8以及阀11由操纵装置10控制。因此，缸在高位处于静止状

态。

[0032] 操纵装置示于图1，其阀芯处于位置10b，在该位置，压力输入被阻止，而朝向锁紧

装置8、方向控制阀9和阀11的管被置于排放。在另一位置10a，朝向锁紧装置8、方向控制阀9

和阀11的管连接于压力进口。

[0033] 但是，阀11也可通过探头11a进行机械操纵。实际上，操纵装置10可使阀11的阀芯

下降，而探头11a通过与活塞3相接触能控制阀11的阀芯上升。

[0034] 在图1上，活塞3被示出处于上升行程终点，由此致动探头11a，从而使阀11的阀芯

向位置11c移动。在位置11c，孔4连接于阀11的排放口，源自方向控制阀9的压力被阻断。

[0035] 工作以下述方式进行。
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[0036] 在静止位置，在缸的腔中没有压力。因此开启操纵装置10和使其阀芯过渡到位置

10a会使得：

[0037] a)通过压力的输入和弹簧15的压缩将锁紧装置8解锁；这里，应当注意的是，所述

装置的尺寸被确定成使这种解锁优先进行，因此，集成在缸1的底部中的输送通道特别设计

以允许该优先工作。解锁致使杆2和锤头6在它们的自重作用下下降；

[0038] b)方向控制阀9的阀芯移换到位置9a，这可通过孔5使缸1的上腔增压。从缸1的排

放通过其阀芯移到位置11b的阀11进行，其通过方向控制阀9与大气连接；

[0039] c)在这种情况下，由于下腔仅承受大气压，而上腔中的压力非常小，杆2和锤头6因

此在压力下继续其下降。

[0040] 然后，当锤头6和熔融铝M接触时，与铝接触的缸如电接触器般运行。实际上，缸1被

实施成使在锤头6和缸的后底部之间具有电气通路。为此，使用未示出的金属支座，当锤头6

和铝M接触时，电信号可供给自动控制器A和引起操纵装置10断开及使该操纵装置移换到位

置10b。

[0041] 到位置10b的移换致使方向控制阀9的状态改变到位置9b和使锁紧装置8置于静

止。锁紧装置8因而返回锁紧位置，在该锁紧位置，锁栓8a在弹簧15的作用下伸出。阀11保持

在位置11b。

[0042] 因此，孔4通过阀11连接于方向控制阀9的供给部件。然后，杆2和锤头6开始其上

升。

[0043] 在这种情况下，由于缸的上腔仅承受弱压，因而下腔中的压力较小。在上行程终

点，指形件7的上部分因其形状使锁栓8a回退。这样允许使锁栓8a与凹槽7a配合和锁定缸的

杆。

[0044] 此外，活塞3引起探头11a回退。在上升期间到达高处时，活塞3和杆7略微超过锁栓

8a的触发器(enclenchement)，以确保阀11完全翻转到位置11c。这种状态改变致使打壳缸

的下腔与大气相通。

[0045] 然后，活塞3和杆7进行略微下降，以固接锁栓，锁栓的固接无撞击地进行，因为布

置在排放口上的流量限制器L避免活塞3的急剧下降直至凹槽7a挡靠上锁栓。

[0046] 系统保持无压稳定，且准备好进行下次操作。

[0047] 有利地，控制装置可集成于缸1。图2至5示出缸1的底部的一实施方式，该底部被改

变以接纳根据本发明的控制装置。

[0048] 在这种情况下，锁紧装置8和阀9的相应实施方式示于图3和4。

[0049] 在图3上可看到指形件7，指形件在布置于缸1的底部的槽座13中滑动地安装，指形

件在其上部分中具有允许使其固定在活塞3上的螺纹。指形件7的下部分具有用作止动件的

凸肩7b。

[0050] 锁栓8a实施成滑块的形式，其在第二槽座14中与指形件7的移动方向正交地被引

导平移，第二槽座14布置在缸1的底部中和实施成圆柱形盲孔的形式。

[0051] 弹簧15插置在槽座14的壁和锁栓8a之间，而槽座14由堵塞件16封闭。销17连接于

堵塞件16和在锁栓8a中滑动地安装，该销阻止锁栓8a转动。

[0052] 锁栓8a具有孔8b，指形件7可进入该孔中。孔8b具有适于同凸肩7b相配合的内唇部

8c。
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[0053] 在图4上可看到集成于缸1的底部中的阀11。阀11的阀芯20和探头11a在一槽座中

滑动地安装，该槽座布置在缸1的底部中和由堵塞件21封闭。这里，探头不与活塞3直接接

触。

[0054] 销键12安装在一槽座中，该槽座布置在缸1的底部中和由堵塞件19封闭，堵塞件19

具有允许销键12的一端部通过的孔。弹簧18在销键12上施加趋向于使销键12保持靠于堵塞

件19的作用力，以使得销键12的端部略微伸出堵塞件19。销键的移动是沿着与活塞3的移动

方向平行的轴线的平移运动。

[0055] 销键12具有倾斜表面12a，倾斜表面12a适于同探头11a的圆形端部相配合。这样，

当活塞3和销键12的端部接触和致使销键12回缩到其槽座中时，表面12a在探头11a上施加

作用力，从而引起阀11的阀芯20移动。

[0056] 因此，该机构可检测活塞3到达高位，因而导致阀11的状态改变和使活塞1的入口4

不受压。

[0057] 因此看到该装置的优越性，其可避免系统在工作阶段以外保持在压力下。为避免

压力的任何上升，缸1的排放口加大尺寸设计。同样，压力输入具有很小的流量，以避免驱动

腔中压力过大上升。这样，可用约7秒的时间达到满压。最大压力约为7巴。但是，当重新上升

时和根据锤头的污垢程度，该压力往往是不必要的。实际上，鉴于连接至杆的重量，1巴就足

以使缸重新上升。在下降阶段，只有如果抗表面结壳阻力需要才使压力升高。
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图1
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图2

图3
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图4

图5
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