技术交底书模板-电池制造

（一）技术交底书的要求：

□应清楚、完整地写明发明或实用新型的内容；

□使所属技术领域的普通技术人员能够根据此内容实施发明创造；

□使上述人员相信本发明确实可以解决现有技术不能解决的问题。

（二）技术交底书的具体样本如下：

 1）发明创造的名称：

电池极片纠偏机构

 2）所属技术领域：

技术领域：
    本发明涉及电池制造技术，尤其是可对电池极片的偏斜进行纠正的电池极片纠偏机构。

 3）背景技术：

3.1）详细介绍技术背景，并描述申请人所知的与发明方案最接近的已有技术（应详细介绍，以不需再去看文献即可领会该技术内容为准，如果现有技术出自专利、期刊、书籍，则提供出处）；

3.2）对现有技术存在的缺点进行客观的评述（现有技术的缺点是针对于本发明的优点来说的；如果找不出对比技术方案及其缺点，可用反推法，根据本发明的优点来找对应的缺点；本发明不能解决的缺点，不需提供；缺点可以是成本高、处理时间慢等类似问题）。
背景技术：
    在自动化生产锂电池极片的过程中，经常会因为极片在辊轮上运行时发生偏移使焊接极耳及贴胶时无法保证极耳在极片上的外露长度的一致性以及贴胶长度的一致性，致使给后期电芯卷绕等工序增加很大难度，从而最终影响到电池的质量。

 4）发明内容：

4.1）正面描述本发明所要解决的技术问题（对应现有技术的所有缺点；本发明解决不了的，不需提供）；

4.2）清楚完整的叙述发明创造的技术方案，应结合工艺流程图、原理框图、电路图、仿真图、布局图、设备结构图进行说明（越详细越好，可与第6部分合写；发明中每一功能的实现都要有相应的技术实现方案，不能只有原理，也不能只做功能介绍；需要详细提供与现有技术的区别技术和关联技术；每个附图都应有对应的文字描述，以他人不看附图即可明白技术方案为准；所有英文缩写都应中文注释）：

对于机械产品的发明创造应详细说明每一个结构零部件的形状、构造、部件之间的连接关系、空间位置关系、工作原理等；

对于电器产品应描述电器元件的组成、连接关系；

对于无固定形状和结构的产品，如粉状或流体产品、化学品、药品，应描述其组分及其含量、制造工艺条件和工艺流程等；

对于方法发明，应描述操作步骤、工艺参数等。

4.3）简单点明本发明的关键点和欲保护点（逐项列出1、2、3、、、），并简单介绍与最好的现有技术相比，本发明有何优点（一两个自然段即可；结合技术方案来描述，做到有理有据，即用推理或因果关系的方式推理说明；可以对应所要解决的技术问题或发明目的来描述）。
发明内容：
    本发明所要解决的技术问题是提供一种可对电池极片的偏斜进行纠正的电池极片纠偏机构。

    为解决上述技术问题，本发明提供一种电池极片纠偏机构，包括动力装置、可在动力装置驱动下沿自身轴向方向往复运动的纠偏过渡轮。

    生产过程中，行进中的电池极片是绷绕在若干固定辊轮上的，极片本身是张紧的。采用本发明对极片进行纠偏时，纠偏过渡轮位于适当的位置使得行进中的极片贴靠在纠偏过渡轮上，如果极片出现偏斜，动力装置沿着纠偏过渡轮的轴向驱动纠偏过渡轮朝着与极片偏斜相反的方向运动，纠偏过渡轮表面与极片之间的摩擦力使得极片朝着与偏斜相反的方向运动，达到纠偏目的。工作时，纠偏过渡轮可以与固定辊轮位于极片的同侧；纠偏过渡轮也可以与固定辊轮分别位于极片的两侧。

    在此基础上，进一步地：

    本发明电池极片纠偏机构中还可以设置控制单元和可检测电池极片位置的位置传感器，控制单元分别与动力装置和位置传感器电性连接。当位置传感器监测到极片的偏斜量已经超出允许范围时，位置传感器向控制单元传送检测信号，控制单元收到检测信号后控制动力装置沿着纠偏过渡轮的轴向驱动纠偏过渡轮朝着与极片偏斜相反的方向运动。

    本发明电池极片纠偏机构中还可以设置与控制单元电性连接且可检测纠偏过渡轮在轴向方向的位置的限位传感器；还包括与控制单元电性连接且可使纠偏过渡轮与极片脱离的过渡装置。设置限位传感器的目的是为了防止纠偏过渡轮朝着一个方向（纠偏方向）运动过度，纠偏过渡轮朝着一个方向运动过度时对极片的纠偏作用已经很小或已经起不到纠偏作用。当限位传感器检测到纠偏过渡轮在轴向方向的位置超出允许范围时，限位传感器向控制单元传送检测信号，控制单元收到检测信号后控制动力装置停止驱动纠偏过渡轮继续同向运动；控制单元可控制过渡装置动作，过渡装置使纠偏过渡轮与极片脱离，然后在控制单元控制下，动力装置驱动纠偏过渡轮沿着与纠偏方向相反的方向运动，直至纠偏过渡轮回复至适当的位置，纠偏过渡轮与极片重新接触，这时如有需要，纠偏过渡轮可以沿着原来的纠偏方向继续运动。

    过渡装置可以是可驱动纠偏过渡轮向远离极片表面的方向运动的驱动装置。

    过渡装置也可以是这样的结构：包括可挑起极片使极片脱离纠偏过渡轮的过渡轮和可驱动过渡轮沿挑起极片的方向运动的挑起驱动装置。

    挑起驱动装置的结构可以是：包括摆杆和可驱动摆杆将极片顶离纠偏过渡轮的摆杆电机，过渡轮设于摆杆上。更具体地，摆杆一端铰接在一固定轴上、过渡轮设于摆杆的另一端,摆杆电机可驱动摆杆绕固定轴摆动，过渡轮将极片顶离纠偏过渡轮。

    为了加强纠偏效果，可以设置两个或两个以上纠偏过渡轮。

    可以使过渡装置的数量和位置与纠偏过渡轮相对应；也可以使一个过渡装置与两个或两个以上纠偏过渡轮相对应。

本发明的有益效果是：

    本发明电池极片纠偏机构即使是在电池极片停止状态时也可以直接对极片位置进行纠正，并且在纠偏部位进行极片加工，不必考虑极片是否在行进状态以及纠偏滞后等问题。本发明可以有效地解决电池极片的偏斜问题，以保证后续工序的正常进行，提高电池质量。本发明结构简单，操作方便，实施容易。

 5）附图：实用新型专利必须提供附图；附图中构成件可以有标记，尺寸和参数不必标注。

    下面通过具体实施方式并结合附图，对本发明作进一步的详细说明：

    图1是本发明一种具体实施方式的俯视示意图；

    图2是图1所示电池极片纠偏机构的局部主视示意图；

    图3是图1所示电池极片纠偏机构的另一种工作状态的局部主视示意图；

    图4是本发明另一种具体实施方式的局部主视示意图。

 6）优选具体实施方式（可与第4部分合写；尽量写明所有同样能完成发明目的的替代方案，所述替代可以是部分结构、器件、方法步骤的替代，也可以是完整的技术方案）：
对于产品发明应描述产品构成、电路构成或者化学成分、各部分之间的相互关系、工作过程或操作步骤；对于方法发明应写明步骤、参数、工艺条件等，可提供多个具体实施方式。

实施例一

    图1、图2和图3示出了本发明的一种具体实施方式。

    结合图1和图2，该电池极片纠偏机构包括控制单元（附图中未示出）、电机207（动力装置）、丝杆208、丝杆附件209、限位传感器210、固定板211、两个导套212及213、两个连接轴214及215、两个纠偏过渡轮102及103、两个固定轴201及204、摆杆电机（附图中未示出）、两个摆杆202及205、两个过渡轮203及206、位置传感器105。两个纠偏过渡轮102及103分别固定在两个连接轴214及215的前端，两个连接轴214及215的后端分别从两个导套212及213穿出后固定在固定板211上，固定板211通过丝杆附件209连接在丝杆208上，丝杆208通过传动机构与电机207形成传动配合。过渡装置包括两个固定轴201及204、摆杆电机、两个摆杆202及205、两个过渡轮203及206。控制单元分别与电机207、限位传感器210、摆杆电机、位置传感器105电性连接。

    为清楚示意，附图中一并示出了极片100以及生产线上的固定过渡轮101、104。图1中略去了过渡装置；图2和图3中略去了位置传感器105、电机207、丝杆208、丝杆附件209、限位传感器210、固定板211、导套212、213以及连接轴214、215。

    如图2所示，两个纠偏过渡轮102及103位于极片100下表面的一侧，两个固定过渡轮101及104位于极片100上表面的一侧。

    两个固定过渡轮101及104、两个纠偏过渡轮102及103、两个过渡轮203及206上都分别外套有活动的轮环，以利于极片运行。

    当电机207转动时，在丝杆208带动下固定板211可沿图1中的纸面竖直方向向上或向下运动。位置传感器105安装在极片100运行路径中的适当位置，以检测极片100在图1中的纸面竖直方向的偏斜情况。

    工作时，该电池极片纠偏机构安装在生产线的适当位置使得该电池极片纠偏机构与极片100、固定过渡轮101及104处于如图1和图2所示的位置关系，极片100绷绕在固定过渡轮101及104、两个纠偏过渡轮102及103上运行。位置传感器105检测极片100外侧边缘的位置是否位于适当的位置。当极片100外侧边缘的位置适当时，位置传感器105不向控制单元发送信号，电机207不工作，两个纠偏过渡轮102及103处于图1所示的位置状态；当位置传感器105监测到极片100的偏斜量（朝图1中纸面的下方偏斜或上方偏斜）已经超出允许范围时，位置传感器105向控制单元传送检测信号，控制单元收到检测信号后控制电机207沿着两个纠偏过渡轮102及103的轴向驱动两个纠偏过渡轮102及103朝着与极片100偏斜相反的方向（图1中纸面的下方或上方）运动，此时电机207驱动丝杆208作旋转运动，使其通过丝杆附件209带动固定板211连接轴214及215连同纠偏过渡轮102及103朝着与极片100偏斜相反的方向（图1中纸面的下方或上方）运动，使极片100达到理想位置。

    如果在极片100达到理想位置前，两个限位传感器210之一检测到固定板211的位置达到了极限位置时，即纠偏过渡轮102及103朝着一个方向（纠偏方向，图1中纸面的下方或上方）运动过度、此时纠偏过渡轮102及103对极片100的纠偏作用已经很小或已经起不到纠偏作用，限位传感器210向控制单元传送检测信号，控制单元收到检测信号后控制摆杆电机（附图中未示出）驱动摆杆202及205分别绕固定轴201及204摆动，将极片100挑起，使极片100脱离纠偏过渡轮102及103，极片100绷绕在过渡轮203及206上运行，此为过渡装置使两个纠偏过渡轮102及103与极片100脱离的过程；然后电机207驱动丝杆208旋转，通过丝杆附件209带动固定板211连同连接轴214及215、纠偏过渡轮102及103朝着与纠偏方向相反的方向运动，使固定板211返回至限位传感器210的中间位置，然后摆杆电机驱动摆杆202及205返回原位（即图2中的位置状态），极片100又绷绕在固定过渡轮101及104、两个纠偏过渡轮102及103上运行，纠偏机构可再次对行进中的极片100沿着原先的纠偏方向，直至极片100达到理想位置。

    也可以在极片100的两侧都设置位置传感器105。

实施例二

    图4和图5示出了本发明的另一种具体实施方式。

    该电池极片纠偏机构与实施例一的区别在于：对比图4和图2，取消两个固定轴201及204，摆杆202及205各自的两端都设有过渡轮203及206。

    相应地，过渡装置使两个纠偏过渡轮102及103与极片100脱离的过程也与实施例一不同：两个限位传感器210之一检测到固定板211的位置达到了极限位置时，限位传感器210向控制单元传送检测信号，控制单元收到检测信号后控制摆杆电机（附图中未示出）驱动摆杆202及205沿图4中的箭头方向运动，将极片100挑起，使极片100脱离纠偏过渡轮102及103，极片100绷绕在过渡轮203及206上运行，参见图5。摆杆电机驱动摆杆202及205沿与图4中箭头相反的方向运动，可使极片100复位。

实施例三

    图6示出了本发明的第三种具体实施方式。

    该电池极片纠偏机构与实施例一的区别在于：取消了实施例一中的过渡装置，采取了不同的过渡装置。参考图1，本实施例中的过渡装置包括平台（附图中未示出）和与控制单元电性连接的平台电机（附图中未示出），电机207、固定板211安装在平台上，平台电机可驱动平台沿着图1中垂直纸面的方向运动，电机207、丝杆208、丝杆附件209、固定板211、两个导套212及213、两个连接轴214及215、两个纠偏过渡轮102及103可随着平台一起沿着图1中垂直纸面的方向运动。工作时，该电池极片纠偏机构安装在生产线的适当位置使得该电池极片纠偏机构与极片100、固定过渡轮101及104处于如图6所示的位置关系。

    相应地，过渡装置使两个纠偏过渡轮102及103与极片100脱离的过程也与实施例一不同：两个限位传感器210之一检测到固定板211的位置达到了极限位置时，限位传感器210向控制单元传送检测信号，控制单元收到检测信号后控制平台电机驱动平台及电机207、丝杆208、丝杆附件209、固定板211、两个导套212及213、两个连接轴214及215、两个纠偏过渡轮102及103沿着图1中背向纸面的方向运动，即图6中的两个纠偏过渡轮102向纸面下方运动，使两个纠偏过渡轮102及103与极片100脱离；平台电机驱动平台及电机207、丝杆208、丝杆附件209、固定板211、两个导套212及213、两个连接轴214及215、两个纠偏过渡轮102及103反方向运动可使极片100复位。
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说明书附图








