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一种锥形管桩笼筋编焊方法，融合现有笼筋

编焊工艺流程，对原有机械组成添加本发明，产

生锥形笼筋编焊技术方案，本发明以一台电动机

作用若干机械构件，突破圆柱笼筋编焊操作概

念，实现锥形笼筋两端面不同直径编焊过程的平

顺衍变。
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1.一种锥形管桩笼筋编焊方法，主要机械构件包括若干部分镂空的长方体，长方体内

部置放整体设置不同半径可转动的中心轴，钢丝绳，链条，齿轮，连接中心轴可正反转的电

动机，定位在长方体上可上下移动的主体支架，在主体支架上设置可转动的丁字结构横向

构件，丁字结构定位可自转的‘纺锤体’，同时可随主体支架升降，‘纺锤体’表面设置‘渐开

线槽’，特征是‘纺锤体’表面‘渐开线槽’衔合笼筋钢棒与主体支架连接；电动机驱动一根中

心轴上各处不同半径力点产生钢丝绳缠绕和链条齿合作用主体支架，使‘纺锤体’自转和上

下移动，不断调整笼筋初始端端面直径趋向笼筋末端面直径，形成锥形笼筋编焊程序；电动

机反转恢复程序轨迹逆行状态；关键是一个力的输入，通过方形机械和圆形机械组合，利用

方形定位效果和圆形相对两切点转动方向相反特性，以及半径不同圆形同步转动的距离和

位移速度可控要求；选择圆形旋转带动缠绕和释放同步材料，使其机械形变程序距离的随

机保持；体现受力对象产生立体形变差异和位移渐变特性，并具备逆变力向可恢复受力对

象初始状态。

2.如1所述的‘一种锥形管桩笼筋编焊方法’中所述‘电动机驱动一根中心轴各处不同

半径力点产生钢丝绳缠绕和链条齿合作用主体支架，使‘纺锤体’自转和上下移动，不断调

整编焊笼筋端面直径，形成锥形笼筋编焊程序’，其组成构件包括结构原理相同的四组‘纺

锤体’的主体支架，特征是长方体相对笼筋的四个垂面同理分别设置一组‘纺锤体’的主体

支架同步受中心轴的动力传递，作用笼筋钢棒相邻和相对间距离衍变逐渐锥形化。
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一种锥形管桩笼筋编焊方法

[0001] 【技术领域】  本发明属混凝土离心管桩笼筋编焊及机械制造范畴，通过若干机械

构件融合现有笼筋编焊工艺，完成锥形笼筋编焊操作。

[0002] 【背景技术】  本发明旨在突出圆柱离心管桩匹配笼筋整体预应力的可控操作，及

使用多节管桩时的对接要求能充分体现在锥形管桩中，并规避现有锥形管桩笼筋预应力不

具备整体性，解决圆柱管桩与锥形管桩交叉或相互对接方向条件短缺，完善大口径锥形管

桩成型技术方案。

[0003] 【发明内容】  本发明的机械构件中设置有四组同理构造方式，以下叙述是互相垂

直的两组构件中竖向垂直方式的一组，另三组需要强调部分在后续中说明；主要内容包括

两部分；一是针对锥形笼筋两端端面直径不同，钢棒间距不同的要求而设计的‘纺锤体’机

械构件作为控制手段，‘纺锤体’表面设置‘渐开线槽’，‘渐开线槽’在‘纺锤体’旋转过程中

保持对钢棒衔合和钢棒间距渐变的导拨功能；二是实现‘纺锤体’自身旋转和上下移动的

‘动力装置’，‘动力装置’由部分镂空的长方体及其内部置放由电动机联动的中心轴，以及

由长方体定位的主体支架组成，主体支架和中心轴通过钢丝绳和链条连接，中心轴通过缠

绕钢丝绳和链条齿合传动主体支架；‘动力装置’的启动同步笼筋编焊拖拽钢棒的进度并可

完成发明主体恢复初始状态的循环程序。

[0004] ‘纺锤体’表面‘渐开线槽’的初始间距衔合笼筋编焊的初始端端面钢棒，随笼筋编

焊进度的拖拽及‘纺锤体’自身旋转，直到‘渐开线槽’的末端线槽口衔合笼筋编焊的末端端

面钢棒，‘纺锤体’置放在主体支架上，‘纺锤体’自转用蜗轮齿合链条产生，‘纺锤体’上下移

动用钢丝绳缠绕中心轴牵拉产生；锥形笼筋编焊过程中‘纺锤体’旋转和上移的距离需要匹

配笼筋编焊进度，解决不同笼筋长度和主体支架移动距离及‘渐开线槽’长度在程序中的协

调性，本发明主要是通过调整齿轮齿数和钢丝绳缠绕半径方式解决；本发明设置电动机反

转功能主要是‘纺锤体’反向旋转和主体支架反向移动完成系统恢复初始状态或编焊操作

程序中的暂停点接续。

[0005] ‘动力装置’的中心轴通过贯穿长方体，长方体定位整体机械系统，主体支架以U字

型倒扣在长方体上，倒扣U字顶部连接丁字机械结构，丁字结构交点可转动；倒扣U字型利用

长方体垂直面及销栓定位，长方体镂空部分露出不同半径的中心轴作为钢丝绳缠绕链条齿

合连接通道，同时电动机动力通过中心轴的不同半径输出使主体支架产生不同位移效果。

本发明的‘动力装置’中各机械构件的启动是同步的，各机械动作设置匹配的频率协调，是

通过编焊拖拽电动机和本发明电动机的额定匹配档位输出融合整个编焊系统；其中中心轴

与主体支架用钢丝绳连接部分是体现‘纺锤体’上下移动功效，钢丝绳与中心轴连接点是利

用中心轴外圆相对的一组切点连接主体支架两点，一点是倒扣的U字底部，钢丝绳牵拉沿长

方体侧面上下滑动，另一点在丁字构件横向构件上，以丁字构件交点为间隔，蜗轮位置在相

对一侧；蜗轮位置点的丁字结构横向构件可转动与长方体定长竖向连接，与’纺锤体‘连接

一体的蜗轮的旋转动力通过链条连接中心轴的齿轮获得；蜗轮与链条齿合使‘纺锤体’自

转，在电动机同一转动过程中，中心轴缠绕钢丝绳使主体支架的一连接点上移，另一连接点

释放钢丝绳上行；程序反之亦同理循环。
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[0006] 【具体实施方案】  本发明的长方体置于笼筋端面直径的中心位置，与笼筋钢棒相

对的四个垂面方向以错位形式置放四组主体支架，其中倒扣的U字形构件竖直在主体支架

上，底部两端贴长方体垂直面向下延伸作为‘纺锤体’上下移动的空间，‘纺锤体’构件尺寸

参照‘渐开线槽’衔扣的笼筋端面四分之一钢棒数与‘渐开线槽’转向切线角度，而笼筋的不

同长度要通过操作本发明预定电动机转速和笼筋拖拽电动机转速匹配值；‘纺锤体’构件尺

寸约为笼筋末端端面周长的四分之一，‘纺锤体’上下移动距离参照笼筋端面直径差；本发

明四组‘纺锤体’与钢棒的衔扣点置放在笼筋编焊点的靠后位置。

[0007] 本发明‘纺锤体’另外三组分别是两侧底部，指向两侧的‘渐开线槽’沿口加深，托

住钢棒下落倾向，底部‘纺锤体’和主体支架的连接部分留合适空隙，钢棒从中穿过，采用

‘纺锤体’吊扣钢棒在‘渐开线槽’内，整个四组‘纺锤体’采用交错方式围绕长方体与笼筋相

对的四个垂面设置

[0008] 本发明的整体运行机制是一台电动机传动一根中心轴，中心轴定位在长方体内，

长方体定位四组主体支架，中心轴传动四组‘纺锤体’自转和上下移动合力电动机拖拽笼筋

动力，衔扣钢棒的‘渐开线槽’同步笼筋编焊进度。

[0009] 本发明强调与现有笼筋编焊技术融合，其中‘纺锤体’自转和上下移动距离，电动

机转动速度和编焊进度的同步性和协调性的关系叙述如下；‘纺锤体’的自转和上下移动关

系是依据‘渐开线槽’长度和主体支架可移动距离通过调整中心轴直径确定；本发明电动机

转动速度与编焊进度关系依据笼筋拖拽电动机拖拽笼筋行进长度的效率和本发明电动机

设置转速与‘纺锤体’变化距离的效率的比值，参照笼筋长度随机操作两电动机转速倍数

比；即，假设两电动机的效率基础值是100∶1【笼筋长度1米】，如果实际笼筋长度是15米，则

选择两电动机转速比是1500∶1档或者3000∶2档。

[0010] 【附图说明】 图1是动力装置，1是可正反转电动机，2是丁字结构口上下移动横向

构件端面，3是纺锤体置放部位，4是蜗轮，5是与长方体定长连接的丁字结构横向构件端面，

6是丁字结构竖向构件及连接一体的倒扣U字形构件，7是长方体镂空部位，8是中心轴与蜗

轮链接点，9是中心轴末端，13是可上下移动的钢丝绳，14是连接主体支架的钢丝绳和中心

轴缠绕处，15是长方体定位点；图2是纺锤体和作为说明书摘要附图，10是纺锤体和丁字构

件连接的主轴，11是与纺锤体一体的齿轮【蜗轮部分】，12是渐开线槽。
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图2
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