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[bookmark: bookmark4][bookmark: bookmark5][bookmark: bookmark6]1,设计目的及意义
由于工业生产和社会生活的需要，大量的玻璃瓶、塑料 瓶需要进行回收清洗后再利用，节省了大量制瓶洗所需要的 费用同时也提高了工业生产的生产效率。然而就在此时也出 现了回收后再清洗的问题。产品盛载是车间的最后一道关键 工序，因此玻璃瓶的供应速度也就决定了总的生产效率的高 低。从而产生了对洗瓶机设备的研究与改进工作。
随着啤酒市场不断地发展变化，酒瓶种类、标纸和粘接 剂品种不断增加，特别是现在的头标铝箔纸的出现，给洗瓶 设备和工艺提出了新的更高的要求在长期使用多种洗瓶机 的过程中。为了适应现在啤酒回收瓶的洗涤要求，我们同该 洗瓶机的制造厂家进行了广泛地讨论和研究，对洗瓶机适时 地进行了一系列的技术改进。
洗瓶机器设备的出现并且运用到实际生产中，改变了人工 刷洗的传统工艺，实现了自动化生产方式，达到了减少劳动 力、节约费用、提高工作效率、增加企业经济效益之目的。 并且得到了广大用户的支持和好评，而且使得化、制药、食 品等行业的生产率产生了质的飞跃。
[bookmark: bookmark7][bookmark: bookmark8][bookmark: bookmark9]洗瓶机推瓶机构的原理方案分析：
[bookmark: bookmark10][bookmark: bookmark11][bookmark: bookmark12]（1）功能分解：
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	功能描述
	原理解法

	瓶子移动
	外部推力；传送带传送等

	清洗
	刷子清洗;高压水清洗等


功能原理分析表

(3)求功能元解
洗瓶机推瓶机构形态学矩阵
	功能元
	功能元解

	
	1
	2
	3
	4
	5

	动力源
	电动机
	汽油机
	柴油机
	液动机
	气动马 达

	移物传动
	齿轮传动
	蜗杆传动
	带传动
	链传动
	



	清洗
	毛巾清洗
	高压水清 洗
	刷子清洗
	
	



[bookmark: bookmark13][bookmark: bookmark14][bookmark: bookmark15]2.设计题目
[bookmark: bookmark16][bookmark: bookmark17][bookmark: bookmark18]2.1推瓶机推瓶机构的改进设计
洗瓶机主要是由推瓶机构、导辊机构、转刷机构组成。 待洗的瓶子放在两个同向转动的导辊上，导辊带动瓶子旋 转。当推头M把瓶子推向前进时，转动着的刷子就把瓶子外 面洗净。当前一个瓶子将洗刷完毕时，后一个待洗的瓶子已 送入导辊待推。如图1所示。
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图1	洗瓶机工作示意图

[bookmark: bookmark19][bookmark: bookmark20][bookmark: bookmark21]2，原理方案设计
[bookmark: bookmark22][bookmark: bookmark23][bookmark: bookmark24]3.1功能分析
为了完成设计任务需要三个阶段：①通过组合机构使推 头M以接近均匀的速度推瓶，平稳地接触和脱离瓶子，然后 推头快速返回原位，准备第二个工作循环；②导辊及其上方
 的转动的刷子不停的转动，完成瓶子外围的清洗。
[bookmark: bookmark25][bookmark: bookmark26][bookmark: bookmark27]3.2功能原理分析
根据使用要求或工艺要求设计机构时，首先考虑的是采 用什么功能原理来实现这些要求。显然，采用不同的功能原 理，其所要求的运动规律设计必然也不同。
首先了解一下洗瓶机构：
附下图所示是洗瓶机有关部件的工作情况示意图。待洗 的瓶子放在两个转动
的导辊上，导辊带动瓶子旋转。当推头M把瓶推向前进时， 转动着的刷子就把瓶子外面洗净。当前一个瓶子将洗涮完毕 时，后一个待洗的瓶子已进入导辊待推。
原始设计数据和设计要求：
(1) [bookmark: bookmark28]瓶子尺寸：大端直径D=80mm，长200mm，小端直 径d=25mm，(如图2-2所示)
(2) [bookmark: bookmark29]推进距离l=600mm，推瓶机构应使推头M以接近均 匀的速度推瓶，平衡地接触和脱离瓶子，然后，推头快 速返回原位，准备第二个工作循环。
(3) [bookmark: bookmark30]按生产率的要求，推程平均速度为v=50mm/s，返
回的平均速度为工作行程三倍。
(4) [bookmark: bookmark31]机构传力性能良好，结构紧凑，制造方便。
根据设计要求，推头M可走附下图所示轨迹，而且在
l=600mm工作行程中作匀速运动，在其前后作变速运动， 回程时有急回运动特性。对这种运动要求。通常，
要用若干个基本机构组合成的组合机构，各司其职，协调动 作，才能实现。在选择机构时，一般先考虑选择满足 轨迹要求的机构（基础机构），而沿轨迹运动时的速度
要求，则往往通过改变基础机构主动件的运动速度来满足。
'、*返回行程	推头M运动轨迹	[
■ 1
图2-1工作行程示意图	图2-2瓶子规
[image: ]在实际工作中，要设计的机器往往比较复杂，其使用要求或工艺要求往往需
要
很多的功能原理组合
成一个总的功能原理
图2-3	工作示意
图2-3	工作示意图

图来完成，根据上诉，我们来
分析一下洗瓶机是通过什么功能原理来实现它所要完成的
工作的。
首先推瓶机构所采用的功能原理是用机械能迫使瓶子由 工作台的一侧运动到另一侧，则要求有一个工作行程为L往 
返运动的推头，同时推头在工作过程中要匀速，回程时要快 速，能够满足此运动规律可以有很多种，如可以设计成曲柄 -四杆机构，或凸轮连杆机构等实现其往复运动来完成其工 作。要运用此功能原理来满足其工作需要，在运动规律设计 方面就要考虑用什么来带动曲柄连杆或凸轮连杆机构的转 动，一般我们都用电机来完成此项转动功能。
其次是转辊机构所运用的是机械的转动规律，也是机械 运动中比较简单的运动规律，只需要有一定的转动速度与推 瓶机构、转辊机构相配合来实现洗瓶设备的整体工作功能。 它是有两个长圆柱型导辊旋转，带动瓶子旋转并且由导辊的 一侧移动到另一侧的，其中导辊只完成其中的旋转功能，移 动功能是由推瓶机构来实现的。
最后我们要了解一下转刷机构所采用的功能原理，它与 导辊机构相同运用的都是机械的转动规律，与其不同的是转 刷机构的旋转要有很高的速度来完成其对瓶子外壁的清洗 工作。知道了它的运动规律就要进一步了解它是由什么机构 带动完成其所要求的功能的。推瓶机构、导辊机构和转刷机 构都是由一台电机来提供所有的机械转动规律的，这就要求 我们对它们深入分析、研究各构件之间的运动规律的联系， 进而的设计出符合其联动规律的整体设备，来满足我们预期 想要实现的目标。
[bookmark: bookmark32][bookmark: bookmark33][bookmark: bookmark34]3.3工作原理分析
洗瓶机是由推瓶机构、导辊机构和转刷机构共同来完成 它的工作的。根据上面洗瓶机工作情况示意图，首先是由推 瓶机构以均匀的速度将瓶子推上工作台（导辊），推头的往
 复运动使瓶子一个一个不间断的送上工作台进行清洗工作， 由于瓶子是从静止到具有一定的速度，推头和瓶子之间必然 存在着一定的冲击，所以就要考虑推头的材料不能是刚性材 料，要用具有一定韧性的塑性材料以保证在工作过程中不至 于将瓶子碰碎。第二，瓶子送到工作台的同时导辊已经进入 了旋转的状态并且喷水机构也开始对瓶子进行喷水，使瓶子 随着导辊的旋转进行圆周运动，安装在导辊上面旋转的转刷 能够将瓶子的四周都能够清洗干净。
[bookmark: bookmark35][bookmark: bookmark36][bookmark: bookmark37]3.4原动机的选择
原动机是机械系统的驱动部分，按能量转换性质的不同 分为第一类原动机和第二类原动机。其中第一类原动机分 为：蒸汽机、柴油机、汽油机、水轮机、燃气轮机；第二类 原动机分为：电动机、液动机、气动机。在这里我选择应用 最为广泛的电动机为原动机，因为成本低、运转费用少、维 护要求较少、功率适用范围广等优点。这里用转速为1440 r/min的电动机。
[bookmark: bookmark38][bookmark: bookmark39][bookmark: bookmark40]3.5系统运动方案构思
运动规律设计得不同，综合出的机构也就完全不同，这 是容易理解的。但是不同的机构却可以实现同一运动规律， 满足同样的使用要求，因此就需要从各种运动性能来评价这 些机构，以便从中选择一个最优的机构。
根据上诉的推瓶机构的运动规律，对这种运动要求， 若用单一的常用机构是不容易实现的，通常要把若干个基本 机构组合，起来，设计组合机构。
在设计组合机构时，一般可首先考虑选择满足轨迹要求 的机构（基础机构），而沿轨迹运动时的速度要求，则通过 改变基础机构主动件的运动速度来满足，也就是让它与一个 输出变速度的附加机构组合。
实现要求的机构方案有很多，可用多种机构组合来实 现。如：
1.凸轮一铰链四杆机构方案
如3-1所示，铰链四杆机构的连杆2上点M走近似于所 要求的轨迹，M点的速度由等速转动的凸轮通过构件3的变 速转动来控制。由于此方案的曲柄1是从动件，所以要注意 度过死点的措施。
[image: ]

图3-1凸轮一铰链四杆机构的方案
2.凸轮一全移动副四杆机构
图3-2所示为全移动副四杆机构是两自由度机构，构件 2上的点M可精确再现给定的轨迹，构件2的运动速度和急 回特征由凸轮控制；这个机构方案的缺点是因水平方向轨迹 太长，造成凸轮机构从动件的行程过大，而使相应凸轮尺寸 过大。





M
勺方案
图3-2凸轮一全移动副四
3.五杆组合机构方案
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确定一条平面曲线需要两个独立变量。因此具有两自由 度的连杆机构都具有精确再现给定平面轨迹的特征。点M的 速度和机构的急回特征，可通过控制该机构的两个输入构件 间的运动关系来得到，如用凸轮机构、齿轮或四连杆机构来 控制等等。图4所示为两个自由度的五杆低副机构，1、4为 它们的两个输人构件，这两构件之间的运动关系用凸轮、齿 轮或四连杆机构来实现，从而将原来 两自由度机构系统封闭成单自由度系统。
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图4 五杆组合机构方案
[bookmark: bookmark41][bookmark: bookmark42][bookmark: bookmark43]3.6方案的评定及选择最优方案
3.6.1方案的评定
根据上节所给出的三种设计方案，我们来讨论并从中选 出较优方案进行最终的设计。
首先是凸轮一铰链四杆机构：此机构结构简单，、体积小， 安装后便于调试而且从经济性角度来看，也很合适。其中凸 轮轴能很好协调推头的运动且工作平稳。推头M能够近似的 完成所要求的工作行程轨迹，主要由各推杆的长度比例及凸 轮的形状来实现推回程速度比和推程。但缺点是四杆机构的 低副之间存在间隙，杆较多，容易产生误差，累积误差大， 不能实现精确运动。冲击、震动较大，一般适用于低速场合。


以上内容仅为本文档的试下载部分，为可阅读页数的一半内容。如要下载或阅读全文，请访问：https://d.book118.com/597002005025006046
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