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六自由度机器人手臂

(57)摘要

本实用新型涉一种六自由度的机器人手臂，

主要解决现有液压传动或者蜗轮蜗杆传动的方

式存在强度低、效率下降快、机构过重的技术问

题。本实用新型的技术方案为：一种六自由度的

机器人手臂，包括底座旋转电机组件，通过主臂

旋转机构与主臂连接使之旋转，主臂通过支臂回

转机构与支臂连接使之回转，支臂通过小臂回转

机构与小臂连接使之回转，小臂通过手爪壳回转

机构与手爪壳连接使之回转，手爪壳通过爪头旋

转机构与爪头连接使之旋转，爪头连接爪头张合

机构使之开合。本实用新型主要用于机器人。
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1.一种六自由度的机器人手臂，其特征是：包括底座旋转电机组件，通过主臂旋转机构

与主臂连接使之旋转，主臂通过支臂回转机构与支臂连接使之回转，支臂通过小臂回转机

构与小臂连接使之回转，小臂通过手爪壳回转机构与手爪壳连接使之回转，手爪壳通过爪

头旋转机构与爪头连接使之旋转，爪头连接爪头张合机构使之开合。

2.根据权利要求1所述的六自由度的机器人手臂，其特征是：所述主臂旋转机构包括主

臂底座，主臂底座上固定主臂蜗杆座，主臂蜗杆座内通过轴承a、轴承b、油封装入旋转轴，并

通过端盖封闭，旋转轴上固定有蜗轮a，蜗轮a与蜗杆a啮合，旋转轴端部固定旋转座，底座旋

转电机组件中的电机a带动旋转座旋转进而带动主臂旋转。

3.根据权利要求1所述的六自由度的机器人手臂，其特征是：所述的支臂回转机构包括

旋转座，旋转座底部固定相互套接支柱套a、轴承套a和支柱a，支柱套a和支柱a螺纹连接，电

动推杆a底部套接在支柱a上，旋转座两侧设有左立板和右立板，左立板和右立板上设后盖

板，左立板和右立板上端通过转轴组件a连接支臂左横梁和支臂右横梁，支臂左横梁和支臂

右横梁上设横梁顶板，支臂左横梁和支臂右横梁另一端固定有转轴组件b，支臂左横梁和支

臂右横梁中部固定相互套接支柱套b、轴承套b和支柱b，支柱套b和支柱b螺纹连接，电动推

杆a顶部套接在支柱b上，电动推杆a伸缩驱动支臂。

4.根据权利要求1所述的六自由度的机器人手臂，其特征是：所述小臂回转机构包括电

动推杆b底部套接在支柱b上，支臂通过转轴组件b连接小臂，小臂中部固定相互套接支柱套

c、轴承套c和支柱c，支柱套c和支柱c螺纹连接，电动推杆b上端套接在小臂的支柱c上，电动

推杆b伸缩驱动小臂。

5.根据权利要求1所述的六自由度的机器人手臂，其特征是：所述的手爪壳回转机构包

括小臂，小臂上安装有电机b，电机b输出端设有联轴器a，联轴器a连接锥蜗杆，锥蜗杆套接

有轴承c，锥蜗杆与锥蜗轮啮合，锥蜗轮固定在传动轴上，传动轴位于齿轮座内，齿轮座固定

在小臂内，传动轴端部套接手爪壳支架，手爪壳支架上固定手爪壳，电机b转动带动手爪壳

支架回转，从而实现手爪壳回转。

6.根据权利要求1所述的六自由度的机器人手臂，其特征是：所述爪头旋转机构包括手

爪壳，手爪壳内装有电机c，电机c输出端设有联轴器b，联轴器b连接蜗杆b，蜗杆b两端套接

有轴承d、轴承e，蜗杆b与蜗轮b啮合，蜗轮b套接在蜗轮轴上，蜗轮轴套接轴承f，蜗轮轴和锥

轮连接，两个锥轮相互啮合，锥轮通过轴承g、轴承h和堵头a连接、堵头a固定在爪张合座上；

电机c转动带动爪张合座旋转，从而实现爪头旋转。

7.根据权利要求1所述的六自由度的机器人手臂，其特征是：所述爪头张合机构包括爪

张合座，爪张合座底部并排装有两个蜗轮c和蜗轮d，电机d通过联轴器c和联轴座与蜗杆c连

接，蜗杆c穿过堵头a与蜗轮c和蜗轮d啮合，蜗杆c套接轴承i、轴承j、轴承k，蜗杆c前端由堵

头b封闭，蜗轮c和蜗轮d分别套接在爪张合轴a和爪张合轴b上，爪张合轴a和爪张合轴b上分

别装有爪头，则电机d转动使爪张合轴转动，进而实现爪头张合。
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六自由度机器人手臂

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种机器人手臂，特别涉及一种六自由度机器人手臂。

背景技术

[0002] 现有的机器人手臂大多采用液压传动或者蜗轮蜗杆传动的方式使手臂回转。大型

手臂上蜗轮蜗杆的传动方式的强度较低，且蜗杆磨损逐渐加大会降低效率。而液压传动的

情况，执行机构重量较大，能量消耗较大。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的在于提供一种六自由度的机器人手臂，主要解决现有液压传动

或者蜗轮蜗杆传动的方式存在强度低、效率下降快、机构过重的技术问题。

[0004] 本实用新型的技术方案为：一种六自由度的机器人手臂，包括底座旋转电机组件，

通过主臂旋转机构与主臂连接使之旋转，主臂通过支臂回转机构与支臂连接使之回转，支

臂通过小臂回转机构与小臂连接使之回转，小臂通过手爪壳回转机构与手爪壳连接使之回

转，手爪壳通过爪头旋转机构与爪头连接使之旋转，爪头连接爪头张合机构使之开合。

[0005] 所述主臂旋转机构包括主臂底座，主臂底座上固定主臂蜗杆座，主臂蜗杆座内通

过轴承a、轴承b、油封装入旋转轴，并通过端盖封闭，旋转轴上固定有蜗轮a，蜗轮a与蜗杆a

啮合，旋转轴端部固定旋转座，底座旋转电机组件中的电机a带动旋转座旋转进而带动主臂

旋转。

[0006] 所述的支臂回转机构包括旋转座，旋转座底部固定相互套接支柱套a、轴承套a和

支柱a，支柱套a和支柱a螺纹连接，电动推杆a底部套接在支柱a上，旋转座两侧设有左立板

和右立板，左立板和右立板上设后盖板，左立板和右立板上端通过转轴组件a连接支臂左横

梁和支臂右横梁，支臂左横梁和支臂右横梁上设横梁顶板，支臂左横梁和支臂右横梁另一

端固定有转轴组件b，支臂左横梁和支臂右横梁中部固定相互套接支柱套b、轴承套b和支柱

b，支柱套b和支柱b螺纹连接，电动推杆a顶部套接在支柱b上，电动推杆a伸缩驱动支臂。

[0007] 所述小臂回转机构包括电动推杆b底部套接在支柱b上，支臂3通过转轴组件b连接

小臂4，小臂中部固定相互套接支柱套c、轴承套c和支柱c，支柱套c和支柱c螺纹连接，电动

推杆b上端套接在小臂的支柱c上，电动推杆b伸缩驱动小臂4。

[0008] 所述的手爪壳回转机构包括小臂，小臂上安装有电机b，电机b输出端设有联轴器

a，联轴器a连接锥蜗杆，锥蜗杆套接有轴承c，锥蜗杆与锥蜗轮啮合，锥蜗轮固定在传动轴

上，传动轴位于齿轮座内，齿轮座固定在小臂内，传动轴端部套接手爪壳支架，手爪壳支架

上固定手爪壳，电机b转动带动手爪壳支架回转，从而实现手爪壳回转。

[0009] 所述爪头旋转机构包括手爪壳，手爪壳内装有电机c，电机c输出端设有联轴器b，

联轴器b连接蜗杆b，蜗杆b两端套接有轴承d、轴承e，蜗杆b与蜗轮b啮合，蜗轮b套接在蜗轮

轴上，蜗轮轴套接轴承f，蜗轮轴和锥轮连接，两个锥轮相互啮合，锥轮通过轴承g、轴承h和

堵头a连接、堵头a固定在爪张合座上；电机c转动带动爪张合座旋转，从而实现爪头旋转。
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[0010] 所述爪头张合机构包括爪张合座，爪张合座底部并排装有两个蜗轮c和蜗轮d，电

机d通过联轴器c和联轴座与蜗杆c连接，蜗杆c穿过堵头a与蜗轮c和蜗轮d啮合，蜗杆c套接

轴承i、轴承j、轴承k，蜗杆c前端由堵头b封闭，蜗轮c和蜗轮d分别套接在爪张合轴a和爪张

合轴b上，爪张合轴a和爪张合轴b上分别装有爪头，则电机d转动使爪张合轴转动，进而实现

爪头张合。

[0011] 本实用新型的有益效果是：本实用新型在多自由度机器人手臂的基础上，使用电

动推杆为动力使支臂和小臂回转，可有效地提高主要支撑臂的支撑力，且相比蜗轮蜗杆传

动可提高效率及便于远程调控；同时对于能量的节省和手臂寿命的提高都有明显的益处。

同时小臂中使用锥蜗杆传动方式来驱动手爪壳回转，锥蜗杆传动可以使传动更平稳且传动

比大，可以使回转角度更精确；接触线和相对滑动速度之间的夹角接近90°，故承载能力和

效率也有显著的提高。

附图说明

[0012] 图1为本实用新型结构示意图。

[0013] 图2 为本实用新型主臂旋转机构示意图。

[0014] 图3 为本实用新型支臂回转机构示意图。

[0015] 图4 为本实用新型小臂回转机构示意图。

[0016] 图5 为本实用新型手爪壳回转机构示意图。

[0017] 图6 为本实用新型爪头旋转机构左视截面示意图。

[0018] 图7 为本实用新型爪头旋转机构主视截面示意图。

[0019] 图8 为本实用新型爪头张合机构示意图。

[0020] 图中：1-底座旋转电机组件，101-主臂底座，102-旋转轴，103-端盖，104-蜗杆a，

105-蜗轮a，106-主臂蜗杆座，107-轴承a，108-轴承b，109-油封，2-主臂，201-旋转座，202-

电动推杆a，203-支柱套a，204-轴承套a，205-支柱a，206-右立板，207-左立板，208-后盖板，

209-转轴组件a，3-支臂，301-支柱套b，302-支柱b，303-右横梁，304-左横梁，305-横梁顶

板，306-转轴组件b，307-轴承套b，308-电动推杆b，4-小臂，401-电机b，402-联轴器a，403-

锥蜗杆，404-锥蜗轮，405-传动轴，406-齿轮座，407-轴承c，408-支柱套c，409-轴承套c，

410-支柱c，5-手爪壳，501-联轴器b，502-蜗杆b，503-蜗轮b，504-锥轮，505-蜗轮轴，506-轴

承d，507-轴承e，508-轴承f，509-轴承g，510-轴承h，511-联轴器c，512-联轴座，513-电机c，

514-手爪壳支架，515-电机d，6-爪头，601-堵头a，602-爪张合座，603-蜗杆c，604-轴承i，

605-轴承j，606-轴承k，607-堵头b，608-爪张合轴a，609-爪张合轴b,610-蜗轮c，611-蜗轮

d。

具体实施方式

[0021] 参照图1，一种六自由度的机器人手臂，包括底座旋转电机组件1，通过主臂旋转机

构与主臂2连接使之旋转，主臂2通过支臂回转机构与支臂3连接使之回转，支臂3通过小臂

回转机构与小臂4连接使之回转，小臂4通过手爪壳回转机构与手爪壳5连接使之回转，手爪

壳5通过爪头旋转机构与爪头6连接使之旋转，爪头6连接爪头张合机构使之开合。

[0022] 参照图2，所述主臂旋转机构包括主臂底座101，主臂底座101上固定主臂蜗杆座
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106，主臂蜗杆座106内通过轴承a107、轴承b108、油封109装入旋转轴102，并通过端盖103封

闭，旋转轴102上固定有蜗轮a105，蜗轮a105与蜗杆a104啮合，旋转轴102端部固定旋转座

201，底座旋转电机组件1中的电机a带动旋转座201旋转进而带动主臂1旋转。

[0023] 参照图3，所述的支臂回转机构包括旋转座201，旋转座201底部固定相互套接支柱

套a203、轴承套a204和支柱a205，支柱套a203和支柱a205螺纹连接，电动推杆a202底部套接

在支柱a205上，旋转座201两侧设有左立板207和右立板206，左立板207和右立板206上设后

盖板208，左立板207和右立板206上端通过转轴组件a209连接左横梁304和右横梁303，左横

梁304和右横梁303上设横梁顶板305，左横梁304和右横梁305另一端固定有转轴组件b306，

左横梁304和右横梁303中部固定相互套接支柱套b301、轴承套b307和支柱b302，支柱套

b301和支柱b302螺纹连接，电动推杆a202顶部套接在支柱b302上，电动推杆a202伸缩驱动

支臂3。

[0024] 参照图4，所述小臂回转机构包括电动推杆b308底部套接在支柱b302上，支臂3通

过转轴组件b306连接小臂4，小臂中部固定相互套接支柱套c408、轴承套c409和支柱c410，

支柱套c408和支柱c410螺纹连接，电动推杆b308上端套接在小臂的支柱c410上，电动推杆

b308伸缩驱动小臂4。

[0025] 参照图5，所述的手爪壳回转机构包括小臂4，小臂4上安装有电机b401，电机b401

输出端设有联轴器a402，联轴器a402连接锥蜗杆403，锥蜗杆403套接有轴承c407，锥蜗杆

403与锥蜗轮404啮合，锥蜗轮404固定在传动轴405上，传动轴405位于齿轮座406内，齿轮座

406固定在小臂4内，传动轴405端部套接手爪壳支架514，手爪壳支架514上固定手爪壳，电

机b401转动带动手爪壳支架514回转，从而实现手爪壳回转。

[0026] 参照图6、图7，所述爪头旋转机构包括手爪壳5，手爪壳5内装有电机c513，电机

c513输出端设有联轴器b501，联轴器b501连接蜗杆b502，蜗杆b502两端套接有轴承d506、轴

承e507，蜗杆b502与蜗轮b503啮合，蜗轮b503套接在蜗轮轴505上，蜗轮轴505套接轴承

f508，蜗轮轴505和锥轮504连接，两个锥轮相互啮合，锥轮504通过轴承g509、轴承h510和堵

头a601连接、堵头a601固定在爪张合座602上；电机c512转动带动爪张合座602旋转，从而实

现爪头6旋转。

[0027] 参照图8，所述爪头张合机构包括爪张合座602，爪张合座602底部并排装有两个蜗

轮c610和蜗轮d611，电机d515通过联轴器c511和联轴座512与蜗杆c连接，蜗杆c603穿过堵

头a601与蜗轮c610和蜗轮d611啮合，蜗杆c603套接轴承i604、轴承j605、轴承k606，蜗杆

c603前端由堵头b607封闭，蜗轮c610和蜗轮d611分别套接在爪张合轴a608和爪张合轴b609

上，爪张合轴a608和爪张合轴b609上分别装有爪头6，则电机d515转动使爪张合轴转动，进

而实现爪头6张合。
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