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(57)摘要

本发明公开了一种自适应张力调节的塔装

包带拖包机，包括：机架，机架上设有两转轴和一

磁粉制动器，两转轴通过同步带传动连接，磁粉

制动器与同步带传动连接。转轴上安装有塔装的

绕包带，待绕包的电缆转动设置在机架上，绕包

带的另一端卷绕在待绕包的电缆上。机架上还设

有张力纠偏装置和张力控制器，张力纠偏装置抵

压绕包带，张力控制器的信号输入端与张力纠偏

装置信号连接，张力控制器的信号输出端与磁粉

制动器信号连接。本发明的有益效果：绕包带采

用塔装方式，大大提高了一次性供给绕包带的长

度，减少了更换绕包带的频次；可一次性安装两

卷塔装的绕包带，提高了工作效率，可实现实时

监测并调整绕包带的张力。
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1.一种自适应张力调节的塔装包带拖包机，其特征在于，包括：机架，所述机架上设有

两转轴和一磁粉制动器，两所述转轴通过同步带传动连接，所述磁粉制动器与所述同步带

传动连接；所述转轴上安装有塔装的绕包带，待绕包的电缆转动设置在所述机架上，所述绕

包带的另一端卷绕在待绕包的电缆上；所述机架上还设有张力纠偏装置和张力控制器，所

述张力纠偏装置抵压所述绕包带，所述张力控制器的信号输入端与所述张力纠偏装置信号

连接，所述张力控制器的信号输出端与所述磁粉制动器信号连接。

2.如权利要求1所述的自适应张力调节的塔装包带拖包机，其特征在于，所述张力纠偏

装置包括：张力纠偏导轮和张力纠偏器；所述张力纠偏导轮的侧壁抵压所述绕包带，其底部

转动设置在所述张力纠偏器上，且所述张力纠偏导轮可绕所述张力纠偏器呈角度偏转；所

述张力纠偏器设置在所述机架上，其包括：用于检测所述张力纠偏导轮绕所述张力纠偏器

呈角度偏转的左张力传感器和右张力传感器。

3.如权利要求2所述的自适应张力调节的塔装包带拖包机，其特征在于，张力控制器包

括：CPU处理模块；所述CPU处理模块的信号输入端与所述左张力传感器和所述右张力传感

器信号连接，用于输入所述左张力传感器或所述右张力传感器检测到的所述张力纠偏导轮

绕所述张力纠偏器发生偏转的角度信号；所述CPU处理模块的信号输出端与所述磁粉制动

器信号连接，用于根据所述角度信号输出控制所述磁粉制动器制动的功率输出信号。

4.如权利要求1-3任一项所述的自适应张力调节的塔装包带拖包机，其特征在于，所述

机架上还转动设有若干压紧轮，所述压紧轮抵压所述绕包带。
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自适应张力调节的塔装包带拖包机

技术领域

[0001] 本发明涉及包带拖包机的技术领域，特别涉及一种自适应张力调节的塔装包带拖

包机。

背景技术

[0002] 我国电线电缆产业发展已经具有较长时间的历史，形成了成熟的产业链和完整的

工业体系，2019年我国电线电缆行业大大小小企业数量已经达到了24049家，设备的更新换

代市场巨大。随着工业的快速发展，现在已经进入工业4.0时代，同时，受国际贸易环境影响

以及行业下游需求结构转变，我国电线电缆行业进入深化发展期，产品结构进一步调整，对

过剩、劣质产能进一步进行淘汰，对行业整体规模产生了一定影响，很多电缆厂家都在为提

高产品的生产质量与生产效率而思考设备的更新。包带拖包机是用于给电缆缠绕上一层软

质包带的设备。现有的包带拖包机采用片装式包带拖包机，片装的包带长度有限，导致更换

包带频繁，且不能实时调整包带在缠绕过程中的张力，导致生产的电缆包带层一致性差。

发明内容

[0003] 针对现有技术存在的问题，本发明的主要目的是提供一种自适应张力调节的塔装

包带拖包机，旨在解决现有的片装式包带拖包机，包带长度有限，导致更换包带频繁，且不

能实时调整包带在缠绕过程中的张力，导致生产的电缆包带层一致性差的问题。

[0004] 为实现上述目的，本发明提出的自适应张力调节的塔装包带拖包机，包括：机架，

机架上设有两转轴和一磁粉制动器，两转轴通过同步带传动连接，磁粉制动器与同步带传

动连接。转轴上安装有塔装的绕包带，待绕包的电缆转动设置在机架上，绕包带的另一端卷

绕在待绕包的电缆上。机架上还设有张力纠偏装置和张力控制器，张力纠偏装置抵压绕包

带，张力控制器的信号输入端与张力纠偏装置信号连接，张力控制器的信号输出端与磁粉

制动器信号连接。

[0005] 优选地，张力纠偏装置包括：张力纠偏导轮和张力纠偏器。张力纠偏导轮的侧壁抵

压绕包带，其底部转动设置在张力纠偏器上，且张力纠偏导轮可绕张力纠偏器呈角度偏转。

张力纠偏器设置在机架上，其包括：用于检测张力纠偏导轮绕张力纠偏器呈角度偏转的左

张力传感器和右张力传感器。

[0006] 优选地，张力控制器包括：CPU处理模块。CPU处理模块的信号输入端与左张力传感

器和右张力传感器信号连接，用于输入左张力传感器或右张力传感器检测到的张力纠偏导

轮绕张力纠偏器发生偏转的角度信号。CPU处理模块的信号输出端与磁粉制动器信号连接，

用于根据角度信号输出控制磁粉制动器制动的功率输出信号。

[0007] 优选地，机架上还转动设有若干压紧轮，压紧轮抵压绕包带。

[0008] 与现有技术相比，本发明的有益效果在于：绕包带采用塔装方式，大大提高了一次

性供给绕包带的长度，减少了更换绕包带的频次；可一次性安装两卷塔装的绕包带，两卷绕

包带同步转动，当其中一卷快要用完时，可以快速与另一卷备用的绕包带进行快速搭接，不
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用停机处理，从而提高了工作效率；通过设置张力纠偏装置、张力控制器及磁粉制动器，可

实现实时监测并调整绕包带的张力。

附图说明

[0009] 为了更清楚地说明本发明实施例或现有技术中的技术方案，下面将对实施例或现

有技术描述中所需要使用的附图作简单地介绍，显而易见地，下面描述中的附图仅仅是本

发明的一些实施例，对于本领域普通技术人员来讲，在不付出创造性劳动的前提下，还可以

根据这些附图示出的结构获得其他的附图。

[0010] 图1为本发明一实施例的整体结构示意图；

[0011] 图2为本发明一实施例的俯视工作原理图；

[0012] 图3为本发明一实施例张力控制器的控制原理图；

[0013] 本发明目的实现、功能特点及优点将结合实施例，参照附图做进一步说明。

具体实施方式

[0014] 本发明提出一种自适应张力调节的塔装包带拖包机。

[0015] 参照图1-3，图1为本发明一实施例的整体结构示意图，图2为本发明一实施例的俯

视工作原理图，图3为本发明一实施例张力控制器的控制原理图。

[0016] 如图1-2所示，在本发明实施例中，该自适应张力调节的塔装包带拖包机，包括：机

架100，机架100上设有两转轴110和一磁粉制动器120，两转轴110通过同步带200传动连接，

磁粉制动器120与同步带200传动连接。

[0017] 转轴110上安装有塔装的绕包带300，待绕包的电缆400通过驱动器(图中未标示)

驱动其在机架100上转动，绕包带300的另一端卷绕在待绕包的电缆400上，从而拖动绕包带

300向待绕包的电缆400运动。

[0018] 在本发明中的绕包带300通过采用塔装供料的方式，单卷塔装绕包带300一次供料

长度可达到5000-10000米，而传统采用片装式包带的拖包机一次供料长度只能达到500-

1000米，大大提供了单次供料长度。

[0019] 机架100上还设有张力纠偏装置130和张力控制器140。

[0020] 张力纠偏装置130包括：张力纠偏导轮131和张力纠偏器132。张力纠偏导轮131的

侧壁抵压绕包带300，其底部转动设置在张力纠偏器132上，且张力纠偏导轮131可绕张力纠

偏器132呈角度偏转。张力纠偏器132设置在机架100上，其包括：用于检测张力纠偏导轮131

绕张力纠偏器132呈角度偏转的左张力传感器1321和右张力传感器1322。

[0021] 如图3所示，张力控制器140包括：CPU处理模块141。CPU处理模块141的信号输入端

与左张力传感器1321和右张力传感器1322信号连接，用于输入左张力传感器1321或右张力

传感器1322检测到的张力纠偏导轮131绕张力纠偏器132发生偏转的角度信号。CPU处理模

块141的信号输出端与磁粉制动器120信号连接，用于根据角度信号输出控制磁粉制动器

120制动的功率输出信号。

[0022] 当塔装的绕包带300被拖动时，绕包带300的张力抵压张力纠偏导轮131绕张力纠

偏器132呈一定角度偏转，张力纠偏器132上的左张力传感器1321或右张力传感器1322检测

出该角度偏转值，并发出与该角度偏转值对应的角度信号给张力控制器140的CPU处理模块
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141，CPU处理模块141将接收到的角度信号再转换成角度偏转值，并与预先设定的角度偏转

值进行运算比值，运算出差值，再将该差值转换成对应的输出功率控制信号，并输出给磁粉

制动器120，磁粉控制器接收到输出功率控制信号后进行制动，并按输出功率控制信号对应

的功率运行，从而实现绕包带300全程张力实时跟踪调节，使绕包带300缠绕在电缆400的张

力一致，不会出现松紧不一的现象，提高电缆400包带层的一致性。

[0023] 具体地，在本实施例中，为防止绕包带300因跨度太大而松脱，机架100上还转动设

有若干压紧轮150，压紧轮150抵压绕包带300。

[0024] 与现有技术相比，本发明的有益效果在于：绕包带300采用塔装方式，大大提高了

一次性供给绕包带300的长度，减少了更换绕包带300的频次；可一次性安装两卷塔装的绕

包带300，两卷绕包带300同步转动，当其中一卷快要用完时，可以快速与另一卷备用的绕包

带300进行快速搭接，不用停机处理，从而提高了工作效率；通过设置张力纠偏装置130、张

力控制器140及磁粉制动器120，可实现实时监测并调整绕包带300的张力。

[0025] 以上所述仅为本发明的优选实施例，并非因此限制本发明的专利范围，凡是在本

发明的发明构思下，利用本发明说明书及附图内容所作的等效结构变换，或直接/间接运用

在其他相关的技术领域均包括在本发明的专利保护范围内。
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图1

图2
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