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(57)摘要

本实用新型提供了一种拧盖机，包括用于传

输容器的输送带，设于所述输送带旁的旋盖机

构，所述旋盖机构包括设于输送带上的第一传感

器、设于输送带外侧并与所述输送带平行的导

轨，所述导轨上设有能和输送带同步移动的滑动

平台，所述滑动平台上设有第一升降装置以及固

定于所述第一升降装置上的旋转夹具，所述旋转

夹具包括用于抓取瓶盖的气动抓头以及能够驱

动所述气动抓头旋转的电机，所述第一传感器对

应设于所述气动抓头的上游位置，相比现有技

术，本实用新型减少了因进行拧盖操作时容器必

须保持静止而带来的时间浪费，提高了运行效

率。
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1.一种拧盖机，包括用于传输容器(200)的输送带(100)，设于所述输送带(100)旁的旋

盖机构(300)，其特征在于：所述旋盖机构(300)包括设于输送带(100)上的第一传感器

(309)、设于输送带(100)外侧并与所述输送带(100)平行的导轨(301)，所述导轨(301)上设

有能和输送带(100)同步移动的滑动平台(302)，所述滑动平台(302)上设有第一升降装置

以及固定于所述第一升降装置上的旋转夹具，所述旋转夹具包括用于抓取瓶盖(201)的气

动抓头(307)以及能够驱动所述气动抓头(307)旋转的电机(308)，所述第一传感器(309)对

应设于所述气动抓头(307)的上游位置。

2.按照权利要求1所述的拧盖机，其特征在于：还包括瓶盖输送机构(400)，其包括斜向

向下延伸的瓶盖滑道(401)，从所述瓶盖滑道(401)末端延伸至所述气动抓头(307)起始位

置正下方的输送道(402)，所述输送道(402)末端的底板上设有直径略大于瓶盖(201)的孔

洞，所述孔洞中设有与所述孔洞匹配的抬升板(403)，所述抬升板(403)与第二升降装置

(404)相连。

3.按照权利要求2所述的拧盖机，其特征在于：所述抬升板(403)上表面的前部边缘处

设有限位挡板，所述抬升板(403)底部设有能够在抬升板(403)抬升时堵住所述孔洞的限位

块(406)。

4.按照权利要求1所述的拧盖机，其特征在于：所述滑动平台(302)上设有机架(303)，

所述第一升降装置包括设于所述机架(303)内的竖向导轨(304)，所述竖向导轨(304)上设

有滑台(305)，所述滑台(305)上设有朝所述输送带(100)方向伸出的支撑架(306)，所述支

撑架(306)与所述旋转夹具连接固定。

5.按照权利要求1所述的拧盖机，其特征在于：所述旋盖机构(300)还包括分设于输送

带(100)两侧且相对布置的第一抵顶气缸(312)与第二抵顶气缸(313)，所述第一抵顶气缸

(312)与第二抵顶气缸(313)固定于从机架(303)处伸出的延长支架(317)上。

6.按照权利要求1所述的拧盖机，其特征在于：还包括设于所述旋盖机构(300)与瓶盖

输送机构(400)上游的限位装置(500)，所述限位装置(500)包括分设于所述输送带(100)两

侧的气缸(504)与挡板(101)，所述气缸(504)具有能够朝所述挡板(101)方向伸出的第一活

塞杆(505)，所述第一活塞杆(505)的端头设有推块(506)，所述限位装置(500)还包括设于

所述气缸(504)上方的第二传感器(501)，所述第二传感器(501)能够在检测到所述容器

(200)经过时驱动所述气缸(504)伸出第一活塞杆(505)将容器(200)夹紧固定于挡板(101)

与推块(506)之间。
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一种拧盖机

技术领域

[0001] 本实用新型涉及生产线领域，尤其涉及一种拧盖机。

背景技术

[0002] 现有拧盖机的工作方式如下：容器在拧盖工位前停下，拧盖机从瓶盖输送机构处

拾取瓶盖将其拧紧于容器上，随后驱动容器移动至下一道工序，采用这种工作方式，在进行

拧盖操作时容器为静止状态，影响输送效率，进而影响了流水线的整体生产效率，若能设计

一种在进行拧盖操作时容器无需停下的流水线，就能减少拧盖流程中的时间浪费，进而提

高整体生产效率。

实用新型内容

[0003] 基于此，针对上述技术问题，提供一种新型的拧盖机，能够自动跟随灌装瓶进行拧

盖操作，在拧盖过程中灌装瓶无需停下，减少了时间浪费，进而提高了整体效率，本实用新

型通过如下方式解决该技术问题：一种拧盖机，包括用于传输容器的输送带，设于所述输送

带旁的旋盖机构，所述旋盖机构包括设于输送带上的第一传感器、设于输送带外侧并与所

述输送带平行的导轨，所述导轨上设有能和输送带同步移动的滑动平台，所述滑动平台上

设有第一升降装置以及固定于所述第一升降装置上的旋转夹具，所述旋转夹具包括用于抓

取瓶盖的气动抓头以及能够驱动所述气动抓头旋转的电机，所述第一传感器对应设于所述

气动抓头的上游位置。

[0004] 运行时，第二传感器检测到容器经过，发出信号驱动旋盖机构和输送带同速同向

移动，同时抓取了瓶盖的气动抓头在第一升降装置驱动下下降至容器瓶口处，并在电机驱

动下进行旋盖操作，从而实现了容器一边移动一边进行旋盖操作的效果。

[0005] 作为使用新型的一种优选实施方案，还包括瓶盖输送机构，其包括斜向向下延伸

的瓶盖滑道，从所述瓶盖滑道末端延伸至所述气动抓头起始位置正下方的输送道，所述输

送道末端的底板上设有直径略大于瓶盖的孔洞，所述孔洞中设有与所述孔洞匹配的抬升

板，所述抬升板与第二升降装置相连，采用以上结构，当气动抓头移动至行程起点位置处

时，抬升板将位于孔洞位置处的瓶盖升起供气动抓头进行抓取，气动抓头抓取完毕后抬升

板复位，此时瓶盖滑道中的后续瓶盖会在重力作用在再次移动孔洞位置处，完成一次循环。

[0006] 作为本实用新型的一种优选实施方案，所述抬升板上表面前部边缘设有限位挡

板，对瓶盖进行限位，提高瓶盖抓取操作的可靠性，所述抬升板底部设有能够在抬升板抬升

时堵住所述孔洞的限位块，用于防止后续瓶盖从孔洞中掉落。

[0007] 作为本实用新型的一种优选实施方案，所述滑动平台上设有机架，所述第一升降

装置包括设于所述机架内的竖向导轨，所述竖向导轨上设有滑台，所述滑台上设有朝所述

输送带方向伸出的支撑架，所述支撑架与所述旋转夹具连接固定。

[0008] 作为本实用新型的一种优选实施方案，所述旋盖机构还包括分设于输送带两侧且

相对布置的第一抵顶气缸与第二抵顶气缸，所述第一抵顶气缸与第二抵顶气缸均固定于从
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机架处伸出的延长支架上。

[0009] 采用如此结构，当第二传感器检测到容器经过时，第二活塞杆与第三活塞杆夹紧

容器并随着机架同步移动，使容器与气动抓头始终保持相对静止，这样可以避免因输送带

和机架移速不同步造成的上盖失败问题。

[0010] 作为本实用新型的一种优选实施方案，还包括设于所述旋盖机构与瓶盖输送机构

上游的限位装置，所述限位装置包括分设于所述输送带两侧的气缸与挡板，所述气缸具有

能够朝所述挡板方向伸出的第一活塞杆，所述第一活塞杆的端头设有推块，所述限位装置

还包括设于所述气缸上方的第二传感器，所述第二传感器能够在检测到所述容器经过时驱

动所述气缸伸出第一活塞杆将容器夹紧固定于挡板与推块之间。

附图说明

[0011] 下面结合图片来对本实用新型进行进一步的说明：

[0012] 图1为本实用新型的整体示意图；

[0013] 图2为本实用新型中旋盖机构的示意图；

[0014] 图3为本实用新型中瓶盖输送机构的示意图；

[0015] 图4为本实用新型中限位装置的示意图。

[0016] 其中：100-输送带，101-挡板，102-栏杆，200-容器，201-瓶盖，300-旋盖机构，301-

导轨，302-滑动平台，303-机架，304-竖向导轨，305-滑台，306-支撑架，307-气动抓头，308-

电机，309-第一传感器，312-第一抵顶气缸，313-第二抵顶气缸，317-延长支架，400-瓶盖输

送机构，401-瓶盖滑道，402-输送道，403-抬升板，404-第二升降装置，406-限位块，500-限

位装置，501-第二传感器，502-第一探头，503-第一红外灯板，504-气缸，505-第一活塞杆，

506-推块。

具体实施方式

[0017] 以下通过具体实施例来对本实用新型进行近一步阐述：

[0018] 图1至图4显示了一种拧盖机，包括用于传输容器200的输送带100，设于输送带100

旁用于对容器200进行拧盖操作的拧盖装置以及设于拧盖装置上游用于对容器200进行限

位的限位装置500。

[0019] 该输送带100一侧设有挡板101，另一侧设有栏杆102，该栏杆102与挡板101从输送

带100起点位置延伸至该限位装置500处，该限位装置500包括设于栏杆102外侧的气缸，该

气缸具有能够从栏杆102下方伸入输送带100内的第一活塞杆505，该活塞杆的端头上设有

推块506，还包括对应设于气缸正上方的第二传感器501，第二传感器501包括设于输送带

100栏杆侧的第一探头502以及设于输送带100挡板侧与第一探头502相对的第一红外灯板

503，运行时容器200经过遮挡第一红外灯板503的光路，第一探头502感应到光路变化后发

出信号驱动第一活塞杆505向前伸出，将容器200夹住使其不再移动，该装置能够避免输送

带上的容器因过于密集而未能进行旋盖操作的问题。

[0020] 该拧盖装置包括旋盖机构300以及设于旋盖机构300前的瓶盖输送机构400，该旋

盖机构300包括设于输送带100旁与之平行的导轨301，设于导轨301上的滑动平台302，设于

滑动平台302上的机架303，所述机架303上安装有第一升降装置，该第一升降装置包括安装
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于机架303上的竖向导轨304以及安装于该竖向导轨304上能够进行竖向移动的滑台305，所

述滑台305上设有朝所述输送带100方向伸出的支撑架306，所述支撑架306上固定有旋转夹

具，该旋转夹具包括一个正设于输送带100上方的气动抓头307以及一个用于驱动该气动抓

头307旋转的电机308。

[0021] 该旋盖机构300还包括分设于输送带100两侧且相对布置的第一抵顶气缸312与第

二抵顶气缸313，第一抵顶气缸312与第二抵顶气缸313均固定于从机架303处伸出的延长支

架317上，从而使其能够与机架303同步移动，第一抵顶气缸312和第二抵顶气缸313分别具

有能够朝输送带100方向伸出的第二活塞杆314与第三活塞杆315，第二活塞杆314与第三活

塞杆315的顶部设有夹紧块，第一抵顶气缸312与第二抵顶气缸313对应设于气动抓头307的

正下方。

[0022] 该旋盖机构300还包括固定于输送带100上的第一传感器309，该第一传感器309在

气动抓头307处于行程起点位置处时对应设于其正下方，该第一传感器309包括安装在输送

带100栏杆102侧的第二探头以及安装在输送带100挡板101侧与第二探头相对位置处的第

二红外灯板。

[0023] 该瓶盖输送机构400包括斜向向下延伸的瓶盖滑道401，与瓶盖滑道401末端的连

接的输送道402，该输送道402自瓶盖滑道401的末端曲向延伸至第一传感器309的正上方，

该输送道402末端设有孔洞，该孔洞与瓶盖201形状相对应且略大，该孔洞内放置有与孔洞

形状相匹配的抬升板403，该抬升板403与第二升降装置404连接，能够随其进行升降，该抬

升板403上表面前部边缘设有能够半包围瓶盖201的限位挡板，该抬升板403底部设有能够

在抬升板403抬升时堵住孔洞的限位块406，避免后续瓶盖201从孔洞处掉落，限位块406与

抬升板403为一体注塑成型以降低制造成本。

[0024] 该拧盖机的工作步骤如下：

[0025] 第一步：第二传感器501在感应到容器200经过时发出信号驱动气缸夹紧该容器

200，使该容器200与后续容器200不再移动；

[0026] 第二步：当旋盖机构300移动至时行程起点位置时，气缸松开供容器200通过，而当

后续容器200经过第二传感器501时，重复第一步将后续容器200夹紧固定使其不再移动，位

于气动抓头307正下方的抬升板403将瓶盖201抬起供气动抓头307抓取，抓取完毕后抬升板

403复位，后续瓶盖201在重力作用下被推到抬升板403上；

[0027] 第三步：当容器200移动至第一传感器309位置处时，第一抵顶气缸312与第二抵顶

气缸313夹住容器200，随后导轨301驱动旋盖机构300和输送带100同速同向移动，与此同时

第一升降装置驱动气动抓头307下降进行旋盖操作，旋盖完毕后，旋盖机构300复位至行程

起点位置；

[0028] 第四步，当旋盖机构300复位至行程起点位置时，重复第二步至第三步的步骤，构

成一个循环。

[0029] 综合以上，本实用新型可以让容器200一边随着输送带100移动一边进行拧盖操

作，相比传统技术，减少了因进行旋盖操作时容器200必须保持静止带来的时间浪费，提高

了运行效率。

[0030] 但是，本技术领域中的普通技术人员应当认识到，以上的实施例仅是用来说明本

实用新型，而并非用作为对本实用新型的限定，只要在本实用新型的实质精神范围内，对以

说　明　书 3/4 页

5

CN 209456047 U

5



上所述实施例的变化、变型都将落在本实用新型的权利要求书范围内。
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图1

图2
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图3

图4
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