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一种自动化物品减震裹包机

(57)摘要

本发明公开一种自动化物品减震裹包机，包

括机架（10）、膜料传送系统、切割粘合系统、旋转

包裹系统、侧面封口系统和控制系统；运行时通

过步进电机（1）驱动摩擦滚轴（3）相对滚动来带

动气泡膜（2）向下输送；机械手臂（4）夹持膜料端

部从最上端随旋转圆盘（5）旋转270°停止运动，

此时即可放入被包装物品；机械手臂（4）继续随

旋转圆盘旋转450°，对被包装物品实现两层包

裹。这时电热丝（13）加热并向前运动直至将膜料

切断并粘合；机械手臂（4）松开，物品落入封口区

域；气缸（11）推动装订机（7），实现对两侧开口的

封订，至此完成对物品减震裹包的一次循环。本

发明具有结构简单，易于生产，减震包装，自动化

程度高的特点。
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1.一种自动化物品减震裹包机，其特征在于：包括机架、膜料传送系统、旋转包裹系统、

切割粘合系统、侧面封口系统、控制系统；所述的膜料传送系统由步进电机(1)与摩擦传送

轴(3)相连构成，位于机架的顶部；所述旋转包裹系统由自动夹持的机械手臂，步进电机(9)

通过皮带轮系(8)、(12)和旋转圆盘(5)驱动机械手臂(4)构成，所述机械手臂(4)固定在旋

转圆盘(5)上，可独立完成夹持动作，也可通过带传动完成旋转动作；所述切割粘合系统由

电热丝与进给部件构成，安装在膜料传送系统下方；所述的侧面封口系统由气缸(11)通过

连杆机构连接装订机(7)构成，位于机架底部两侧，旋转包裹系统下方；所述控制系统用于

控制和协调各个部分的机构的运动时序，由控制电路和控制面板组成，所述控制电路位于

机体内部，所述控制面板安装于机体表面。
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一种自动化物品减震裹包机

技术领域

[0001] 本发明涉及包装机械类领域，尤其是涉及一种自动化物品减震裹包机。本裹包机

的特点是结构简单，零件易得，装配简便，易于生产；裹包机成品能实现自动化批量包装包

裹，节省劳力和包装工时。

背景技术

[0002] 电商行业日渐发达，如何高效的将货物打包并发货成了当下最主要的一个问题。

现如今，几乎所有快递都由手工包装，费时费力，且包装效果不尽人意，因此必须设计该机

器实现自动包裹功能。

发明内容

[0003] 本发明的目的是提供一种自动化程度较高、方便快捷地对快递等物品进行减震包

装的自动化物品减震裹包机。

[0004] 本发明通过下列技术方案完成：一种自动化物品减震裹包机，其特征在于：包括机

架（10）、膜料传送系统、切割粘合系统、旋转包裹系统、侧面封口系统和控制系统；所述的膜

料传送系统位于机架（10）的顶部；所述切割粘合系统安装在膜料传送系统下方；所述旋转

包裹系统位于膜料传送系统下方；所述的侧面封口系统位于机架（10）底部两侧，旋转包裹

系统下方；所述控制系统由控制电路和操作面板组成，控制电路位于机体内部，控制版面安

装于机体表面。

[0005] 所述的膜料传送系统由步进电机（1）与摩擦传送轴（3）相连构成。

[0006] 所述旋转包裹系统由机械手臂（4）、步进电机（9）、皮带轮系（8）、（12）和旋转圆盘

（5）组成；所述机械手臂（4）可独立完成自动夹持动作，并固定在旋转圆盘（5）上；所述旋转

圆盘（5）由步进电机（9）和皮带轮系（8）、（12）带动，完成旋转动作。

[0007] 所述切割粘合系统由电热丝（13）与进给部件（6）构成。

[0008] 所述侧面封口系统由气缸（11）和装订机（7）构成。

[0009] 所述控制系统用于控制和协调各个部分的机构的运动时序。

[0010] 本发明具有如下技术效果：本发明用电机驱动滚轴，利用摩擦力来带动包装膜实

现膜料传送；两个机械手臂完成夹持膜动作，皮带传动带动圆盘运动，以此带动圆盘上夹持

有膜的机械手臂的旋转，实现对快递商品的包裹动作；进给的电热丝完成对膜的切割和粘

合，将包裹好的商品与膜材料分离；通过气动系统推动装订机实现对两侧开口的封订，完成

对物品的减震包装，自动化程度高、快捷方便，结构简单可靠、成本低、使用维护简单、绿色

环保。

附图说明

[0011] 图1是本发明自动化物品减震裹包机的立体图。

[0012] 图2是本发明自动化物品减震裹包机的俯视图。
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[0013] 图3是本发明自动化物品减震裹包机的侧视图。

具体实施方式

[0014] 以下结合附图，对本发明进行进一步详细说明。

[0015] 如图1，图2所示，一种自动化物品减震裹包机，其特征在于：包括机架（10）、膜料传

送系统、切割粘合系统、旋转包裹系统、侧面封口系统、控制系统；所述的膜料传送系统位于

机架（10）的顶部，由步进电机（1）与摩擦传送轴（3）相连构成；所述切割粘合系统安装在膜

料传送系统下方，由电热丝（13）与进给部件（6）构成；所述旋转包裹系统位于膜料传送系统

下方，由自动夹持的机械手臂（4），步进电机（9）、皮带轮系（8）、（12）和旋转圆盘（5）组成，其

中机械手臂（4）可独立完成夹持动作，并固定在旋转圆盘（5）上，旋转圆盘（5）由步进电机

（9）和皮带轮系（8）、（12）带动，完成旋转动作；所述的侧面封口系统位于机架（10）底部两

侧，旋转包裹系统下方，由气缸（11）推动装订机（7）构成；所述控制系统用于控制和协调各

个部分的机构的运动时序，由控制电路和操作面板组成，控制电路位于机体内部，控制版面

安装于机体表面。

[0016] 一种自动化物品减震裹包机，其循环过程如下：通过步进电机（1）驱动摩擦滚轴

（3）相对滚动来带动气泡膜料（2）向下输送；机械手臂（4）夹持膜料端部从最上端随旋转圆

盘（5）旋转270°停止运动，此时即可放入被包装物品；机械手臂（4）继续随旋转圆盘（5）旋转

450°，对被包装物品实现两层包裹；电热丝（13）加热并通过进给部件（6）向前运动将膜料切

断并粘合；机械手臂（4）松开，物品通过固定滑道落入封口区域；气缸（11）推动装订机（7），

实现对两侧开口的封订，至此完成对物品减震裹包的一次循环。

[0017] 本发明不局限于上述实施方式，任何人应得知在本发明的启示下做出的与本发明

具有相同或相近的技术方案，均落入本发明的保护范围之内。

[0018] 本发明未详细描述的技术、形状、构造部分均为公知技术。
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图1
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图2
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图3
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