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一种高精度转盘式旋盖机

(57)摘要

本实用新型公开了一种高精度转盘式旋盖

机，包括液压升降机构、旋盖机构和工作台，还包

括转盘、步进电机、PLC控制器和信号转换器，所

述转盘设置在工作台上，所述转盘连接着步进电

机，所述PLC控制器连接着步进电机，所述转盘上

以转盘的圆心为基点，径向对称设置有若干用于

放置瓶器的凹槽，所述工作台上位于旋盖机构正

下方处设置有信号接收器，所述转盘的底部位于

凹槽的正下方处均设置有信号发射器，所述信号

转换器分别连接着信号接收器和PLC控制器。本

实用新型通过转盘的转动，使得旋盖机构能够持

续、稳定的进行有效的旋盖作业，每次旋盖操作

的间隔时间得到有效减少，从而提高了整体的旋

盖效率。
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1.一种高精度转盘式旋盖机，包括液压升降机构、旋盖机构和工作台，其特征在于：还

包括转盘、步进电机、PLC控制器和信号转换器，所述转盘设置在工作台上，所述转盘连接着

步进电机，所述PLC控制器连接着步进电机，所述转盘上以转盘的圆心为基点，径向对称设

置有若干用于放置瓶器的凹槽，所述工作台上位于旋盖机构正下方处设置有信号接收器，

所述转盘的底部位于凹槽的正下方处均设置有信号发射器，所述信号转换器分别连接着信

号接收器和PLC控制器。

2.根据权利要求1所述的一种高精度转盘式旋盖机，其特征在于：所述凹槽内设置有橡

胶弹性层。

3.根据权利要求1所述的一种高精度转盘式旋盖机，其特征在于：所述步进电机位于工

作台内部，所述步进电机的转头连接着转盘。

4.根据权利要求3所述的一种高精度转盘式旋盖机，其特征在于：所述转盘悬空于工作

台上。

5.根据权利要求1所述的一种高精度转盘式旋盖机，其特征在于：所述工作台上设置有

用于设定和控制PLC控制器的控制面板。

6.根据权利要求1所述的一种高精度转盘式旋盖机，其特征在于：所述工作台上位于旋

盖机构的相对侧面的两端均设置有瓶架平台。

7.根据权利要求1所述的一种高精度转盘式旋盖机，其特征在于：所述信号发射器嵌入

固定在转盘的底部。
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一种高精度转盘式旋盖机

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种旋盖机，具体涉及一种高精度转盘式旋盖机。

背景技术

[0002] 旋盖机是将瓶盖旋动安装在瓶口上的装置，现有的旋盖机分为自动式旋盖机和半

自动式旋盖机，自动式旋盖机是靠输送机构将瓶子一个个输送至旋盖机构的下方指定位

置，进行旋盖操作，这种自动式旋盖机的优点是自动化程度高，无需专人进行放瓶和收瓶操

作，但是这种自动式旋盖机成本较高，且产线较长，占地面积大，所以有些单位宁愿选择半

自动式旋盖机，其实通过工作人员将瓶子手动放置于工作台上的指定位置，旋盖机构在液

压升降机构的作用下，进行等间隔时间旋盖操作，这种旋盖机虽然成本较低、占地面积较

小，但是其也存在很多弊端，具体如下：

[0003] 1、由于工作人员的收瓶和放瓶需要一定的时间，为了保证在每次旋盖操作之前顺

利完成收瓶和放瓶，旋盖操作的间隔时间不宜设定的太短，这样便导致了整体的旋盖效率

较低。

[0004] 2、由于需要持续的收瓶和放瓶操作，工作人员一旦出现走神或者其他干扰，没有

来得及收瓶或者放瓶，没来得及收瓶则会重复旋盖，会损坏已经安装上的瓶盖，没来得及放

瓶的，会出现无效旋盖，影响旋盖整体效率。

发明内容

[0005] 发明目的：为了克服现有技术中存在的不足，提供一种具备瓶口定位功能、能够提

高旋盖效率的高精度转盘式旋盖机。

[0006] 技术方案：为实现上述目的，本实用新型提供一种高精度转盘式旋盖机，包括液压

升降机构、旋盖机构和工作台，还包括转盘、步进电机、PLC控制器和信号转换器，所述转盘

设置在工作台上，所述转盘连接着步进电机，所述PLC控制器连接着步进电机，所述转盘上

以转盘的圆心为基点，径向对称设置有若干用于放置瓶器的凹槽，所述工作台上位于旋盖

机构正下方处设置有信号接收器，所述转盘的底部位于凹槽的正下方处均设置有信号发射

器，所述信号转换器分别连接着信号接收器和PLC控制器，用于将信号接收器的接收状态信

号转换成PLC控制器能够识别的数据信号传递给PLC控制器，PLC控制器根据获取的数据信

号控制转盘的运行状态。

[0007] 进一步的，所述凹槽内设置有橡胶弹性层，橡胶弹性层具备极好的弹性收缩性能，

不但能够更好的稳定住瓶身，而且由于橡胶弹性层属于柔性材质，也能够防止瓶身因为摩

擦而损坏。

[0008] 进一步的，所述步进电机位于工作台内部，所述步进电机的转头连接着转盘。

[0009] 进一步的，所述转盘悬空于工作台上，这样转盘和工作台之间不会存在摩擦阻力。

[0010] 进一步的，所述工作台上设置有用于设定和控制PLC控制器的控制面板，便于工作

人员进行参数设定。
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[0011] 进一步的，所述工作台上位于旋盖机构的相对侧面的两端均设置有瓶架平台，两

个瓶架平台分别用于放置放瓶架和收瓶架。

[0012] 有益效果：本实用新型与现有技术相比，通过转盘的转动以及信号发射器和信号

接收器的设置，使得转盘具备对于待旋盖瓶口的定位功能，确保每次待旋盖瓶口处于精确

位置，使得旋盖机构能够持续、稳定、高精度的进行有效的旋盖作业，每次旋盖操作的间隔

时间得到有效减少，从而提高了整体的旋盖效率。

附图说明

[0013] 图1为本实用新型的结构示意图；

[0014] 图2为转盘的平面示意图；

[0015] 图3为工作台的平面示意图。

具体实施方式

[0016] 下面结合附图和具体实施例，进一步阐明本实用新型。

[0017] 如图1～图3所示，本实用新型提供一种高精度转盘式旋盖机，包括液压升降机构、

旋盖机构4、工作台1、转盘8、步进电机5、PLC控制器6和信号转换器13，液压升降机构包括液

压柱2和升降连接块3，升降连接块3连接着旋盖机构4，步进电机5和PLC控制器6位于工作台

1内部，PLC控制器6连接着步进电机5，步进电机5的转头51连接着转盘8的底部中心处，使得

转盘8悬空在工作台1的台面上，工作台1的台面上设置有用于设定PLC控制器6参数的控制

面板9，转盘8上以转盘8的圆心为基点，径向对称设置有八个用于放置玻璃瓶100的凹槽81，

凹槽81内设置有橡胶弹性层82，工作台1上位于旋盖机构4正下方处设置有信号接收器11，

转盘8的底部位于八个凹槽81的正下方处均嵌入设置有信号发射器12，信号转换器13分别

连接着信号接收器11和PLC控制器6，工作台1上位于旋盖机构4的相对侧面的两端均设置有

瓶架平台7。

[0018] 上述高精度转盘式旋盖机的使用流程为：首先将装满待安装瓶盖的玻璃瓶100的

放瓶架和空的收瓶架分别放置于两个瓶架平台7上，工作人员可以站立或者坐在两个瓶架

平台7之间，工作人员在控制面板9上设置步进电机5的转动速度参数，工作人员首先从放瓶

架上取出八个玻璃瓶100分别放置于转盘8的八个凹槽81内，工作人员在控制面板9上控制

PLC控制器6启动步进电机5，步进电机5驱动转盘8转动，当信号接收器11接收到信号发射器

12的反射信号时，信号转换器13将信号接收器11的信号接收状态转换成PLC控制器6能够识

别的数据信号传递给PLC控制器6，PLC控制器6获取到数据信号后，立刻控制步进电机5暂停

运行，转盘8的转动被暂停，此时，这个信号发射器12上方的玻璃瓶100正好处于最佳位置，

工作人员按下开关，启动旋盖机，液压升降机构控制旋盖机构4下降，旋盖机构4将正下方的

玻璃瓶100安装上瓶盖101，液压升降机构控制旋盖机构4上升，PLC控制器6根据预先设定的

暂停间隔时间，重新启动步进电机5，如此进程，对转盘8上的玻璃瓶100逐个安装上瓶盖

101。

[0019] 同时，安装好瓶盖101的玻璃瓶100转动至工作人员处面前时，工作人员可从容的

将位于面前的安装好瓶盖101的玻璃瓶100从凹槽81内取出放入收瓶架内，并且将放瓶架内

的玻璃瓶100放入取空的凹槽81内。
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[0020] 上述操作过程中，一旦工作人员因为一时走神没有来得及取出面前的安装好瓶盖

101的玻璃瓶100，由于此玻璃瓶100不会立刻转动至旋盖机构4下方，工作人员可及时进行

补救操作，确保了旋盖机的正常作业。

说　明　书 3/3 页

5

CN 211444976 U

5



图1

图2
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图3

说　明　书　附　图 2/2 页

7

CN 211444976 U

7


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002

	DES
	DES00003
	DES00004
	DES00005

	DRA
	DRA00006
	DRA00007


