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本发明涉及一种食用菌智能套袋机，包括机

架，所述机架上沿物料输送方向依次设置有制袋

机构、升降张口机构、撑袋机构、升降接包机构、

二次热封口机构和输送机构；所述制袋机构包括

送料滚筒、导向滚筒、送膜滚筒、一次热封机构和

切刀；所述升降张口机构设置在切刀出口位置，

其包括第一升降机构和设置在升降机构上的上、

下吸盘；所述撑袋机构包括一横向移动机构和设

置该移动机构上的能开合的两块弧形撑板；所述

下吸盘升至最高点时与切刀出口平齐，上下吸盘

降至最低点时与两撑板的中心相对接。本装置结

构简单，使用方便。
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1.一种食用菌智能套袋机，其特征在于：包括机架，所述机架上沿物料输送方向依次设

置有制袋机构、升降张口机构、撑袋机构、升降接包机构、二次热封口机构和输送机构；所述

制袋机构包括送料滚筒、导向滚筒、送膜滚筒、一次热封机构和切刀；所述升降张口机构设

置在切刀出口位置，其包括第一升降机构和设置在升降机构上的上、下吸盘；所述撑袋机构

包括一横向移动机构和设置该移动机构上的能开合的两块弧形撑板；所述下吸盘升至最高

点时与切刀出口平齐，上下吸盘降至最低点时与两撑板的中心相对接，以使撑板沿横向移

动机构移动至内端部时插入上下吸盘之间；所述升降接包机构包括第二升降机构和设置在

升降机构上能转动合拢张开的两块弧形托板，所述托板升至最高点时与撑袋机构平齐，降

至最低点时与二次封口机构平齐，所述二次封口机构设置在撑袋机构下方，所述输送机构

设置在升降接包机构下方并将托板张开落下的菌包输送走；所述撑袋机构包括一设置在横

向移动机构上的箱体，所述箱体内上端设置有上导轨，内下端设置有下导轨，所述上、下导

轨上分别设置有沿导轨移动的上、下齿条，所述箱体外设置有一伺服马达，所述伺服马达的

输出端设置有一位于箱体内的中心齿轮，所述中心齿轮与上、下齿条均啮合，所述上齿条上

设置有同步运动并穿出箱体的第一机械臂，所述下齿条上设置有同步运动并穿出箱体的第

二机械臂，两弧形撑板分别相对的设置在第一、第二机械臂的端部上，以使伺服马达正转

时，两撑板相向运动，伺服马达反转时，两撑板反向运动。

2.根据权利要求1所述的食用菌智能套袋机，其特征在于：所述第一升降机构包括第一

气缸和被该气缸驱使上下移动的缸座，所述下吸盘设置在缸座上，所述下吸盘上设置有辅

助气缸，所述上吸盘设置在辅助气缸上并随该气缸上下移动。

3.根据权利要求2所述的食用菌智能套袋机，其特征在于：所述上、下吸盘均与一设置

在机架上的负压风机相连通。

4.根据权利要求1所述的食用菌智能套袋机，其特征在于：所述第一、第二机械臂上还

均设置有一固定气缸，所述固定气缸的活塞杆端部设置有压向撑板背面的压板。

5.根据权利要求1所述的食用菌智能套袋机，其特征在于：所述横向移动机构包括导向

杆和驱动气缸，所述箱体在驱动气缸的作用下沿导向杆往复运动。

6.根据权利要求1所述的食用菌智能套袋机，其特征在于：所述第二升降机构底部设置

有支撑板，所述支撑板前面上铰接有两相啮合的齿轮，两托板分别固设在两齿轮上并随之

同步转动，所述支撑板背面设置有驱动一齿轮转动的摆动气缸。

7.根据权利要求6所述的食用菌智能套袋机，其特征在于：所述第二升降机构包括升降

气缸和导向柱，所述支撑板上设置有套设在导向柱上的直线轴承。

8.根据权利要求6所述的食用菌智能套袋机，其特征在于：所述托板的端面为90°圆弧。

9.根据权利要求1所述的食用菌智能套袋机，其特征在于：所述输送机构包括一传送

带。
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食用菌智能套袋机

技术领域

[0001] 本发明涉及一种食用菌智能套袋机。

背景技术

[0002] 目前食用菌的菌包已经实现了培养基自动套袋的机械化作业，但为了给菌包保

湿，需要对打孔后的菌包进行二次套袋，将装有培养基的菌包再次套进一个菌袋内，然后进

行封口作业；如果采用人工作业，效率及其低下，因此需要开发一款可以自动进行二次套袋

的装置。

发明内容

[0003] 本发明针对上述现有技术存在的问题做出改进，即本发明所要解决的技术问题是

提供一种食用菌智能套袋机，能够快速自动实现对菌包进行二次套袋作业。

[0004] 为了解决上述技术问题，本发明的技术方案是：一种食用菌智能套袋机，包括机

架，所述机架上沿物料输送方向依次设置有制袋机构、升降张口机构、撑袋机构、升降接包

机构、二次热封口机构和输送机构；所述制袋机构包括送料滚筒、导向滚筒、送膜滚筒、一次

热封机构和切刀；所述升降张口机构设置在切刀出口位置，其包括第一升降机构和设置在

升降机构上的上、下吸盘；所述撑袋机构包括一横向移动机构和设置该移动机构上的能开

合的两块弧形撑板；所述下吸盘升至最高点时与切刀出口平齐，上下吸盘降至最低点时与

两撑板的中心相对接，以使撑板沿横向移动机构移动至内端部时插入上下吸盘之间；所述

升降接包机构包括第二升降机构和设置在升降机构上能转动合拢张开的两块弧形托板，所

述托板升至最高点时与撑袋机构平齐，降至最低点时与二次封口机构平齐，所述二次封口

机构设置在撑袋机构下方，所述输送机构设置在升降接包机构下方并将托板张开落下的菌

包输送走。

[0005] 进一步的，所述第一升降机构包括第一气缸和被该气缸驱使上下移动的缸座，所

述下吸盘设置在缸座上，所述下吸盘上设置有辅助气缸，所述上吸盘设置在辅助气缸上并

随该气缸上下移动。

[0006] 进一步的，所述上、下吸盘均与一设置在机架上的负压风机相连通。

[0007] 进一步的，所述撑袋机构包括一设置在横向移动机构上的箱体，所述箱体内上端

设置有上导轨，内下端设置有下导轨，所述上、下导轨上分别设置有沿导轨移动的上、下齿

条，所述箱体外设置有一伺服马达，所述伺服马达的输出端设置有一位于箱体内的中心齿

轮，所述中心齿轮与上、下齿条均啮合，所述上齿条上设置有同步运动并穿出箱体的第一机

械臂，所述下齿条上设置有同步运动并穿出箱体的第二机械臂，两弧形撑板分别相对的设

置在第一、第二机械臂的端部上，以使伺服马达正转时，两撑板相向运动，伺服马达反转时，

两撑板反向运动。

[0008] 进一步的，所述第一、第二机械臂上还均设置有一固定气缸，所述固定气缸的活塞

杆端部设置有压向撑板背面的压板。
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[0009] 进一步的，所述横向移动机构包括导向杆和驱动气缸，所述箱体在驱动气缸的作

用下沿导向杆往复运动。

[0010] 进一步的，所述伺服马达的输出端处还设置有精密行星减速机。

[0011] 进一步的，所述第二升降机构底部设置有支撑板，所述支撑板前面上铰接有两相

啮合的齿轮，两托板分别固设在两齿轮上并随之同步转动，所述支撑板背面设置有驱动一

齿轮转动的摆动气缸。

[0012] 进一步的，所述第二升降机构包括升降气缸和导向柱，所述支撑板上设置有套设

在导向柱上的直线轴承。

[0013] 进一步的，所述托板的端面为90°圆弧。

[0014] 进一步的，所述摆动气缸的转动角度为0~180°。

[0015] 进一步的，所述导向柱和直线轴承的数量均为两个。

[0016] 进一步的，所述输送机构包括一传送带。

[0017] 与现有技术相比，本发明具有以下有益效果：本装置能够实现自动制袋，并将打孔

好的菌包送入该套袋内并封口，实现了菌包的自动二次套袋作业，结构简单，使用方便，节

约了人力物力，提高生产效率。

[0018] 下面结合附图和具体实施方式对本发明做进一步详细的说明。

附图说明

[0019] 图1为本发明实施例的构造示意主视图。

[0020] 图2为本发明实施例的构造示意侧视图。

[0021] 图3为本发明实施例中制袋机构的构造示意图。

[0022] 图4为本发明实施例中升降张口机构的构造示意图。

[0023] 图5为本发明实施例中撑袋机构的构造示意主视图。

[0024] 图6为本发明实施例中撑袋机构的构造示意侧视图。

[0025] 图7为本发明实施例中升降接包机构的构造示意主视图。

[0026] 图8为本发明实施例中升降接包机构的构造示意侧视图。

[0027] 图9为本发明实施例中二次热封口机构的构造示意图。

[0028] 图中：1-机架，11-负压风机，12-升降支脚，13-万向转轮，2-制袋机构，21-送料滚

筒，22-导向滚筒，23-送膜滚筒，24-一次热封机构，25-切刀，3-升降张口机构，31-第一气

缸，32-缸座，33-下吸盘，34-上吸盘，35-辅助气缸，36-风管，4-撑袋机构，40-横向移动机

构，401-导向杆，41-箱体，411-伺服马达，42-上导轨，43-上齿条，44-下齿条，45-中心齿轮，

46-第一机械臂，47-第二机械臂，48-撑板，49-固定气缸，5-升降接包机构，51-升降气缸，

52-导向柱，53-直线轴承，54-支撑板，55-齿轮，56-托板，57-摆动气缸，6-二次热封口机构，

7-输送机构。

具体实施方式

[0029] 实施例一：如图1~9所示，一种食用菌智能套袋机，包括机架1，所述机架上沿物料

输送方向依次设置有制袋机构2、升降张口机构3、撑袋机构4、升降接包机构5、二次热封口

机构6和输送机构7；所述制袋机构包括送料滚筒21、导向滚筒22、送膜滚筒23、一次热封机
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构24和切刀25；所述升降张口机构设置在切刀出口位置，其包括第一升降机构和设置在升

降机构上的上、下吸盘；所述撑袋机构包括一横向移动机构和设置该移动机构上的能开合

的两块弧形撑板48；所述下吸盘升至最高点时与切刀出口平齐，上下吸盘降至最低点时与

两撑板的中心相对接，以使撑板沿横向移动机构移动至内端部时插入上下吸盘之间；所述

升降接包机构包括第二升降机构和设置在升降机构上能转动合拢张开的两块弧形托板，所

述托板升至最高点时与撑袋机构平齐，降至最低点时与二次封口机构平齐，所述二次封口

机构设置在撑袋机构下方，所述输送机构设置在升降接包机构下方并将托板张开落下的菌

包输送走。

[0030] 本实施例中，所述第一升降机构包括第一气缸31和被该气缸驱使上下移动的缸座

32，所述下吸盘33设置在缸座上，所述下吸盘上设置有辅助气缸35，所述上吸盘34设置在辅

助气缸上并随该气缸上下移动。

[0031] 本实施例中，所述上、下吸盘均分别通过风管36与一设置在机架上的负压风机11

相连通。

[0032] 本实施例中，所述撑袋机构包括一设置在横向移动机构40上的箱体41，所述箱体

内上端设置有上导轨42，内下端设置有下导轨，所述上、下导轨上分别设置有沿导轨移动的

上、下齿条，所述箱体外设置有一伺服马达411，所述伺服马达的输出端设置有一位于箱体

内的中心齿轮45，所述中心齿轮与上、下齿条均啮合，所述上齿条43上设置有同步运动并穿

出箱体的第一机械臂46，所述下齿条44上设置有同步运动并穿出箱体的第二机械臂47，两

弧形撑板48分别相对的设置在第一、第二机械臂的端部上，以使伺服马达正转时，两撑板相

向运动，伺服马达反转时，两撑板反向运动。

[0033] 本实施例中，所述第一、第二机械臂上还均设置有一固定气缸49，所述固定气缸的

活塞杆端部设置有压向撑板背面的压板。

[0034] 本实施例中，所述横向移动机构包括导向杆401和驱动气缸，所述箱体在驱动气缸

的作用下沿导向杆往复运动。

[0035] 本实施例中，所述伺服马达的输出端处还设置有精密行星减速机。

[0036] 本实施例中，所述第二升降机构底部设置有支撑板54，所述支撑板前面上铰接有

两相啮合的齿轮55，两托板56分别固设在两齿轮上并随之同步转动，所述支撑板背面设置

有驱动一齿轮转动的摆动气缸57。

[0037] 本实施例中，所述第二升降机构包括升降气缸51和导向柱52，所述支撑板上设置

有套设在导向柱上的直线轴承53。

[0038] 本实施例中，所述托板的端面为90°圆弧。

[0039] 本实施例中，所述摆动气缸的转动角度为0~180°。

[0040] 本实施例中，所述导向柱和直线轴承的数量均为两个。

[0041] 本实施例中，所述输送机构包括一传送带。

[0042] 本实施例中，所述机架底部设置有带制动的万向转轮13和升降支脚12。

[0043] 使用时，筒状的塑料套缠绕在送料滚筒21上，塑料套依次绕过导向滚筒22后进入

送膜滚筒23，两个送膜滚筒在驱动机构的驱使下转动，将塑料套往一次热封机构和切刀方

向输送，此时下吸盘位于切刀出口处，一次热封机构先对塑料套一端热封口，当输送至预定

长度后，切刀将塑料套切断，上吸盘下降，开启负压风机，上、下吸盘分别吸住塑料袋口上下
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端，上吸盘上升将塑料袋口张开；然后升降张口机构下降至撑袋机构等高处，升降接包机构

的托板升至撑袋机构等高处，箱体沿横向移动机构移动，两撑板先合拢，然后两撑板插入袋

口将袋口撑开，箱体复位，上下吸盘复位；固定气缸将压板推出压在撑板背部将袋口压紧，

通过一送料装置将菌包送入套袋内，装有菌包的套袋落在托板上，菌包完全进入套袋内后，

松开固定气缸，合拢撑板，升降接包机构的托板下降至二次热封口机构等高处，套袋的袋口

自动落入二次热封口机构内进行热封口作业，待封口完毕后，二次热封口机构张开，托板在

摆动气缸作业下转动张开，套袋和菌包落入下方的传送带被输送走。

[0044] 以上所述仅为本发明的较佳实施例，凡依本发明申请专利范围所做的均等变化与

修饰，皆应属本发明的涵盖范围。
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