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(54)实用新型名称

纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置

(57)摘要

纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置，

包括有两根竖直设置的钢管立柱，钢管立柱上安

装有水平设置的固定架，所述固定架的底部设有

纵向设置的纵梁板，纵梁板底部设有能沿纵梁板

长度方向移动的移动机架，移动机架的顶部位置

安装有纵移滑块，纵梁板底部设有与纵移滑块相

配合的纵移滑轨，所述纵梁板上还设有纵向齿

条，纵向齿条与纵移滑轨平行设置，在移动机架

上安装有驱动电机，驱动电机的输出轴上安装有

与纵向齿条相配合的驱动齿轮。
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1.一种纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置，其特征在于：包括有两根竖直设置

的钢管立柱(40)，钢管立柱(40)上安装有水平设置的固定架(41)，所述固定架(41)的底部

设有纵向设置的纵梁板(42)，纵梁板(42)底部设有能沿纵梁板(42)长度方向移动的移动机

架(43)，移动机架(43)的顶部位置安装有纵移滑块(44)，纵梁板(42)底部设有与纵移滑块

(44)相配合的纵移滑轨(45)，所述纵梁板(42)上还设有纵向齿条(46)，纵向齿条(46)与纵

移滑轨(45)平行设置，在移动机架(43)上安装有驱动电机(47)，驱动电机(47)的输出轴上

安装有与纵向齿条(46)相配合的驱动齿轮(48)，所述移动机架(43)的内侧板上安装有两组

卸刀装置，每组卸刀装置均包括横向滑轨(49)，横向滑轨(49)上配合安装有横移滑块

(401)，横移滑块(401)上固定安装有拨叉侧板(402)，所述拨叉侧板(402)的一端安装有拨

叉(403)，拨叉侧板(402)的另一端安装铰接有推杆(404)，在移动机架(43)上安装有与推杆

(404)相配合的定位块(405)，推杆(404)穿出定位块(405)的一端固定安装限位块(406)。

2.根据权利要求1所述的一种纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置，其特征在于：

所述固定架(41)和纵梁板(42)之间通过距离调整装置相连接，距离调整装置包括有平行设

置的上底板(407)和下底板(408)，上底板(407)焊接在固定架(41)底部，下底板(408)焊接

在纵梁板(42)顶部，上底板(407)和下底板(408)之间安装有第一螺栓(409)，第一螺栓

(409)的外周套装有第一螺母(410)、第二螺母(411)和第三螺母(412)，其中第一螺母(410)

位于上底板(407)上部，第二螺母(411)位于上底板(407)下部，第三螺母(412)位于下底板

(408)上部，所述上底板(407)的两侧位置均固定连接有第一侧板(413)，第一侧板(413)上

开设有第一长槽孔(414)，第一长槽孔(414)内配合安装有第二螺栓(415)，所述第二螺栓

(415)的螺柱端部与下底板(408)相紧密贴合，第一侧板(413)与下底板(408)之间的第二螺

栓(415)上套装有第四螺母(416)，第四螺母(416)位于第一侧板(413)内侧，所述下底板

(408)的两端位置均固定连接有第二侧板(417)，第二侧板(417)上开设有第二长槽孔

(418)，第二长槽孔(418)内配合安装有第三螺栓(419)，所述第三螺栓(419)的螺柱端部与

上底板(407)相紧密贴合，第二侧板(417)与上底板(407)之间的第三螺栓(419)上套装有第

五螺母(420)，第五螺母(420)位于第二侧板(417)内侧。

3.根据权利要求1所述的一种纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置，其特征在于：

所述固定架(41)的一侧的底部安装有支撑板(421)，支撑板(421)上设有拖链槽(422)，拖链

槽(422)位于纵梁板(42)的一侧位置处，在拖链槽(422)内配合安装有拖链(423)，移动机架

(43)上安装有拖链连接板(424)，拖链连接板(424)的一端与拖链(423)固定连接。

4.根据权利要求1所述的一种纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置，其特征在于：

所述纵梁板(42)的前后端部均安装有槽钢挡块(425)，移动机架(43)的前后两端均安装有

与槽钢挡块(425)相配合的缓冲连接板(426)，缓冲连接板(426)的端面上均安装有橡胶块

(427)。

5.根据权利要求1所述的一种纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置，其特征在于：

所述纵梁板(42)的后端位置处固定安装有光电开关支架(428)，光电开关支架(428)上安装

有光电传感器(429)，在移动机架(43)的侧面上安装有感应板(430)，所述感应板(430)能被

光电传感器(429)检测到。
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纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及纵剪机换刀设备技术领域，具体地说是一种纵剪机自动换刀系统

用十字臂装卸刀装置。

背景技术

[0002] 纵剪机又称纵剪线，纵切机，分条机，用于将金属卷板经过开卷、纵剪、收卷成所需

宽度的带卷，适用于加工冷轧和热轧碳钢、硅钢、马口铁、不锈钢及表面涂镀后的各类金属

材料。现有的纵剪机在换刀时会用到旋转十字臂等辅助设备，来提高机组的换刀效率，但十

字臂上刀具的拆卸及安装大都由人工完成，劳动强度高，排刀精度无法得到保证，不仅会影

响纵剪线上的成品质量，还会大幅降低刀具的使用寿命，提高整体生产成本。

发明内容

[0003] 本实用新型的目的在于提供一种纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置，通过

移动机架的纵向移动带动其上的拨叉来实现十字臂轴上刀具的拆卸与更换，替代传统的人

工更换作业，解决现有技术中所存在的问题。

[0004] 本实用新型解决其技术问题所采用的技术方案是：本实用新型所述的纵剪机自动

换刀系统用十字臂装卸刀装置，包括有两根竖直设置的钢管立柱，钢管立柱上安装有水平

设置的固定架，所述固定架的底部设有纵向设置的纵梁板，纵梁板底部设有能沿纵梁板长

度方向移动的移动机架，移动机架的顶部位置安装有纵移滑块，纵梁板底部设有与纵移滑

块相配合的纵移滑轨，所述纵梁板上还设有纵向齿条，纵向齿条与纵移滑轨平行设置，在移

动机架上安装有驱动电机，驱动电机的输出轴上安装有与纵向齿条相配合的驱动齿轮，所

述移动机架的内侧板上安装有两组卸刀装置，每组卸刀装置均包括横向滑轨，横向滑轨上

配合安装有横移滑块，横移滑块上固定安装有拨叉侧板，所述拨叉侧板的一端安装有拨叉，

拨叉侧板的另一端安装铰接有推杆，在移动机架上安装有与推杆相配合的定位块，推杆穿

出定位块的一端固定安装限位块。所述固定架和纵梁板之间通过距离调整装置相连接，距

离调整装置包括有平行设置的上底板和下底板，上底板焊接在固定架底部，下底板焊接在

纵梁板顶部，上底板和下底板之间安装有第一螺栓，第一螺栓的外周套装有第一螺母、第二

螺母和第三螺母，其中第一螺母位于上底板上部，第二螺母位于上底板下部，第三螺母位于

下底板上部，所述上底板的两侧位置均固定连接有第一侧板，第一侧板上开设有第一长槽

孔，第一长槽孔内配合安装有第二螺栓，所述第二螺栓的螺柱端部与下底板相紧密贴合，第

一侧板与下底板之间的第二螺栓上套装有第四螺母，第四螺母位于第一侧板内侧，所述下

底板的两端位置均固定连接有第二侧板，第二侧板上开设有第二长槽孔，第二长槽孔内配

合安装有第三螺栓，所述第三螺栓的螺柱端部与上底板相紧密贴合，第二侧板与上底板之

间的第三螺栓上套装有第五螺母，第五螺母位于第二侧板内侧。所述固定架的一侧的底部

安装有支撑板，支撑板上设有拖链槽，拖链槽位于纵梁板的一侧位置处，在拖链槽内配合安

装有拖链，移动机架上安装有拖链连接板，拖链连接板的一端与拖链固定连接。所述纵梁板
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的前后端部均安装有槽钢挡块，移动机架的前后两端均安装有与槽钢挡块相配合的缓冲连

接板，缓冲连接板的端面上均安装有橡胶块。所述纵梁板的后端位置处固定安装有光电开

关支架，光电开关支架上安装有光电传感器，在移动机架的侧面上安装有感应板，所述感应

板能被光电传感器检测到。

[0005] 本实用新型的积极效果在于：本实用新型所述的一种纵剪机自动换刀系统用十字

臂装卸刀装置，通过移动机架与纵梁板之间的相对移动，由伸出的拨叉来实现十字臂轴上

刀具的更换作业，替代了传统的人工更换，在降低劳动强度的同时还有效保证了排刀精度，

提高了十字臂轴上的换刀效率，确保了剪切成品的质量，在一定程度上也提高了刀具的使

用寿命。

附图说明

[0006] 图1是本实用的新型三维结构示意图；

[0007] 图2是本实用新型的主视图；

[0008] 图3是图2的俯视图；

[0009] 图4是图2的左视图；

[0010] 图5是图4中A‑A向剖视图的放大视图；

[0011] 图6是距离调整装置的结构示意图。

具体实施方式

[0012] 本实用新型所述的一种纵剪机自动换刀系统用十字臂装卸刀装置，如图1和图2所

示，包括有两根竖直设置的钢管立柱40，钢管立柱40上安装有水平设置的固定架41，所述固

定架41的底部设有纵向设置的纵梁板42，纵梁板42底部设有能沿纵梁板42长度方向移动的

移动机架43，如图3和图4所示，移动机架43的顶部位置安装有纵移滑块44，纵梁板42底部设

有与纵移滑块44相配合的纵移滑轨45，所述纵梁板42上还设有纵向齿条46，纵向齿条46与

纵移滑轨45平行设置，其中纵移滑轨45和纵向齿条46均沿纵梁板42的长度方向布置，在移

动机架43上安装有驱动电机47，驱动电机47的输出轴上安装有与纵向齿条46相配合的驱动

齿轮48，驱动电机47启动时能带动移动机架43沿纵移滑轨45的长度方向相对纵梁板42产生

移动。

[0013] 如图5所示，所述移动机架43的内侧板上安装有两组卸刀装置，每组卸刀装置均包

括横向滑轨49，横向滑轨49上配合安装有横移滑块401，横移滑块401上固定安装有拨叉侧

板402，所述拨叉侧板402的一端安装有拨叉403，拨叉侧板402的另一端安装铰接有推杆

404，在移动机架43上安装有与推杆404相配合的定位块405，推杆404穿出定位块405的一端

固定安装限位块406。其中拨叉侧板402是气缸驱动。

[0014] 在不进行刀具的拆装作业时，拨叉403完全位于移动机架43的后侧，当十字臂轴转

动至移动机架43一侧位置后，移动机架43首先前进至十字臂轴的端部位置，然后将推杆404

向定位块405位置方向推出，直至拨叉403上的凹槽与十字臂轴相配合，然后移动机架43再

沿纵梁板42向十字臂轴的另一端方向移动，拨叉403就能将十字臂轴上的刀具卸下，拨叉

403反方向移动同样能将刀具套装到十字臂的光轴上，实现十字臂轴上刀具的拆装。其中为

了便于刀具的取用与存放，钢管立柱40可固定连接到刀库上。
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[0015] 所述固定架41和纵梁板42之间通过距离调整装置相连接，以实现彼此之间高度位

置的调节，如图6所示，距离调整装置包括有平行设置的上底板407和下底板408，上底板407

焊接在固定架41底部，下底板408焊接在纵梁板42顶部，上底板407和下底板408之间安装有

第一螺栓409，第一螺栓409的外周套装有第一螺母410、第二螺母411和第三螺母412，其中

第一螺母410位于上底板407上部，第二螺母411位于上底板407下部，第三螺母412位于下底

板408上部，调节第一螺母410和第二螺母411与第三螺母412之间的距离就能调整上底板

407和下底板408之间的高度距离。

[0016] 为了避免上底板407和下底板408之间的位置关系发生改变，进而确保第一螺栓

409能垂直穿过两底板，便于转动其上的螺母来调节相对高度位置，并防止上底板407和下

底板408发生相对移动对第一螺栓409产生剪切力，所述上底板407的两侧位置均固定连接

有第一侧板413，第一侧板413上开设有第一长槽孔414，第一长槽孔414内配合安装有第二

螺栓415，所述第二螺栓415的螺柱端部与下底板408相紧密贴合，第一侧板413与下底板408

之间的第二螺栓415上套装有第四螺母416，第四螺母416位于第一侧板413内侧，转动两侧

的第二螺栓415能将下底板408夹紧，从而保证上底板407和下底板408在横向上的位置保持

不变。相似的，所述下底板408的两端位置均固定连接有第二侧板417，第二侧板417上开设

有第二长槽孔418，第二长槽孔418内配合安装有第三螺栓419，所述第三螺栓419的螺柱端

部与上底板407相紧密贴合，第二侧板417与上底板407之间的第三螺栓419上套装有第五螺

母420，第五螺母420位于第二侧板417内侧，转动两侧的第三螺栓419能将上底板407夹紧，

从而保证上底板407和下底板408在纵向上的位置保持不变。其中第一长槽孔414和第二长

槽孔418的设置允许在上底板407和下底板408相互夹紧的状态下还能进行高度位置上的调

节。

[0017] 进一步地，为了在移动机架43相对纵梁板42进行纵向移动时，装置上的导线不会

对十字臂轴上的正常换刀作业产生影响，所述固定架41的一侧的底部安装有支撑板421，支

撑板421上设有拖链槽422，拖链槽422位于纵梁板42的一侧位置处，在拖链槽422内配合安

装有拖链423，导线均位于拖链423内，移动机架43上安装有拖链连接板424，拖链连接板424

的一端与拖链423固定连接。

[0018] 进一步地，为了限制移动机架43相对纵梁板42进行纵向移动的距离范围，避免纵

移滑块44与纵移滑轨45发生脱离，所述纵梁板42的前后端部均安装有槽钢挡块425，移动机

架43的前后两端均安装有与槽钢挡块425相配合的缓冲连接板426，为了避免槽钢挡块425

与缓冲连接板426之间的硬性接触，缓冲连接板426的端面上均安装有橡胶块427。

[0019] 为了便于实现自动化操作，所述纵梁板42的后端位置处固定安装有光电开关支架

428，光电开关支架428上安装有光电传感器429，在移动机架43的侧面上安装有感应板430，

所述感应板430能被光电传感器429检测到，当移动机架43移动至纵梁板42后端的光电传感

器429位置处时，可以表示为卸刀完成的指令，此时光电传感器429发生电信号至控制中心，

控制中心控制驱动电机47反转，移动机架43回到初始位置处便于进行接下来的卸刀操作。

[0020] 本实用新型的技术方案并不限制于本实用新型所述的实施例的范围内。本实用新

型未详尽描述的技术内容均为公知技术。
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