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                           具体内容 

 一：设计题目：半自动平压模切机
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   半自动平压模切机是印刷、包装行业压制纸盒、纸箱等纸制品的专用设备。它可对各种规格的纸板、厚度在4mm以下的瓦楞纸板，以及各种高级精细的印刷品进行压痕、切线、压凹凸。经过压痕、切线的纸板，用手工或机械沿切线处去掉边料后，沿着压出的压痕可折叠成各种纸盒、纸箱，或制成凹凸的商标。


 压纸工艺过程分为“走纸”和“且模”。上模固定，下模冲压。

 二、工作原理及工艺动作过程

半自动平压模切机是印刷、包装行业压制纸盒、纸箱等纸制品的专用设备。它可对各种规格的纸板、厚度在4mm以下的瓦楞纸板，以及各种高级精细的印刷品进行压痕、切线、压凹凸。经过压痕、切线的纸板，用手工或机械沿切线处去掉边料后，沿着压出的压痕可折叠成各种纸盒、纸箱，或制成凹凸的商标。                                    


三.总功能分析：

 4为工作台面，工作台上方的1为双列链传动，2为主动链轮，3为走纸横块（共五个），其两端分别固定在前后两根链条上，横块上装有若干个夹紧片。主动链轮由间歇机构带动，使双列链条作同步的间歇运动。每次停歇时，链上的一个走纸横块刚好运行到主动链轮下方的位置上。这时，工作台面下方的控制机构控制其执行构件7推动横块上的夹紧装置，使夹紧片张开，操作者可将纸板8喂入，待夹紧后主动链轮又开始转动，将纸板送到具有固定上楼5和可动下模6的位置，链轮再次停歇。这时，在工作台面下部的主传动系统中的执行构件（滑块）和下模6为一体向上移动，实现纸板的压痕、切线（称为模压或压切）。压切完成以后，链条再次运行，当夹有纸板的横块走到某一位置时，受另一机构（图上未表示）作用，使夹紧片张开，纸板落到收纸台上，完成一个工作循环。与此同时，后一个横块进入第二个工作循环，将已夹紧的纸板输入历切处。如此，实现连续循环工作。

四.总功能分解：（功能树）

机器原理、功能分解说明
   图a所示，为走纸机构，实现纸板的输送、停歇、定位等要求，机构作间歇运动；夹子纸板的夹紧要求，机构作连续运动
运动时双链上有5个夹条（可同时夹5块纸板），每个夹条上有2个夹子用来固定纸板。大链轮用皮带轮从与4同轴的带轮10传递动力。在这个过程中为了实现大链轮的间歇转动，采用特殊的齿轮11`，传递动力到11来带动大链轮。
7、7`为模切机构，由下模7的往复运动来实现纸板的冲压模切要求，机构作连续运动。




如图b所示模切机构，1和8为皮带轮。其中1安装在电动机主轴上，9为一个安装在电动机主轴上的飞轮；1和1`，2和2`，3和3`，分别都是共轴的。1，1`，2，2`，3，3`，4都为传动齿轮。4`为和齿轮4同轴的凸轮。
电动机转动由3条皮带轮传递动力到齿轮组，由凸轮的回转带动连杆机构往复运动，带动下模进行往复冲压。冲压过程有急回运动，冲程快速，回程慢速。
工作时，夹纸机构将操作者喂送的纸板7（图a）夹住，走纸机构将纸板送至模切位置停歇定位后，模切机构对纸板进行冲压模切；冲压模切的同时，夹纸机构又将下一块纸板夹住。最后，走纸机构将模切完的纸板送至某一位置（图中未画出），夹纸机构松开使纸板落到收纸台上，完成一个工作循环。这时，下一块纸板已被送至模切位置。
在冲压，走纸的协调中，11，11`起了很大的作用。10，10`通过皮带传递与冲压机构相同的角速度到齿轮11的轴上，在间歇的带动11`转动，以实现走纸的间歇性。    
    半自动平压模切机的工作台高1.2m，共用一台电动机，动作相互配合，运动协调
?/P>


调节走纸与冲压的协调性
    为了达到在下模冲压的时候，纸板能提前到位，可以调节11`的旋转位置来达到预定的效果。齿轮11`的固定靠其轴套来定位。因此轴套可以用内外花键或在齿轮上轴套上用一个定位销来固定。花键的加工比较难，成本高。定位销廉价，易加工。所以选用后者。有序。模切机构具有急回特性和增力功能。
五.方案评价及确定：

 （方案图略）
   <1> 模切冲压机构

 

   方案号               1          2         3 
   A从发电机传递动力    皮带       链       齿轮 
   B变速，改变旋向      皮带       链       齿轮 
   C产生急回运动        凸轮       杆  
   D急回运动      曲柄摇杆机构  曲柄滑块机构  

 

   <2> 走纸机构

 

    方案号              1             2 
    A纸板的输送     带轮机构      链轮机构 
    B纸板的停歇        凸轮       特殊齿轮 
    C纸板的定位        夹子  

 

   1.模切冲压机构；（1）A1-B3-C2-D4
                    （2）A3-B1-C1-D1
    方案（1）：电动机通过皮带可以实现远距离的传递动力，皮带传动结构简单、传动平稳、使用维修方便，在变速的过程中用齿轮组来实现，这样结构紧凑且传递动力有效。在产生急回运动中用曲柄摇杆机构，更能有力的实现冲压效果。
 

    方案（2）：从经济，结构紧凑方面，不太合理。
 
   2.走纸机构：（1）A2-B2-C1
                 （2）A1-B1-C1
    方案（1）：对固定纸板的夹子来考虑，用链轮固定更合适。实现纸板的停歇用特殊的齿轮，加工和维护方便。夹子固定纸板方便快捷。

 

六.运动循环图：
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七、原始数据和设计要求及计算
    （1）每小时压制纸板3000张。

    （2）所用电动机转速n一1450r／min。滑块和下模向上运动时所受生产阻力如图2所示，在其工作行程的最后2mm范围内受到生产阻力为从一 2 X10‘N，回程时不受力。下模和滑块的质量约120kg。
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图2 模切机生产阻力曲线

    （3）下模向上移动的行程长度H一（50士0·5）mm。回程的平均速度为工作行程平均速度的1．3倍。

    （4）工作台面离地面的距离约1200mm。

（5）按照压制纸板的工艺过程要求设计下列几个机构：使下压模往复运动的执行机构；起减速作用的传动机构；控制横块上夹紧装置（夹紧纸板）的控制机构。所设计的机构性能要良好，结构简单紧凑，节省动力，寿命长，便于制造。
 生产率:3000  n（张/h)
下模冲头总行程: （50士0·5）L（mm） 

     行程速比1.2 系数K  

电动机转速:1450    r/min 
     


   <2>: 数据计算
1）每小时压制纸板3000张。

 2）上模固定，下模向上移动的行程长度H=50±0.5 mm，回程的平均速度为工作行程的平均速度的1.2 / 1.3倍。

 3）工作台面离地面的距离约120 cm。

七、模切机构的冲压机构简图

注：设计时为保证省力和急回特性的要求，取最小压力角γ1>=50;γ2>=65;在计算过程中，假设杆AB=50mm,杆CE=100mm;

设AB=L1;BC=L2;CD=L3;AD=L4;?AD1C= theta0; ? C1DC2=theta1;

 

k=1.2;

>>theta=180*(k-1)/(k+1);  theta =16.3636

>>CE=100;E1E2=40;

>>gamin=65*pi/180;

>>C1C2=sqrt(CE^2+(CE-E1E2)^2-2*CE*(CE-E1E2));

>>C1C2 =50.2；

四连杆ABCD的四个杆件之间的关系如下列方程组所示：

(L2+L1)^2+(L2-L1)^2-2*(L2+L1)(L2-L1)COS(theta)=C1C2^2

(L2-L1)^2=L3^2+L4^2-2*L3*L4*COS(theta1)

(L2+L1)^2=L3^2+L4^2-2*L3*L4*COS(theta1+theta0)  

(L4-L1)^2=L2^2+L3^2-2*L2*L3*COA(gamin)

C1C2=2*L3*SIN(theta/2)


。。。。。。。。。。。。。。。。。。。。。。
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