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抓取玩具构件进行组装的工业机器人手臂

(57)摘要

本实用新型涉及一种抓取玩具构件进行组

装的工业机器人手臂，包括用于与底座竖直铰接

的大臂，所述大臂的前端通过主转轴水平铰接有

前臂，前臂用于连接抓取机械手；所述大臂上部

设有由伺服电机驱动的丝杠，丝杠前端设有双活

塞杆液压缸，双活塞杆液压缸包括丝杠活塞杆和

齿条活塞杆，丝杠活塞杆与丝杠驱动的滑块连

接，齿条活塞杆连接有齿条；所述主转轴连接有

齿轮，齿轮与所述齿条啮合。本方案通过两级传

动可以设置精确的传动比，从而提高前臂的控制

精度。另外，本方案中通过双活塞杆液压缸实现

压力传递，可以延长伺服电机的使用寿命。
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1.一种抓取玩具构件进行组装的工业机器人手臂，包括用于与底座竖直铰接的大臂，

其特征在于：所述大臂的前端通过主转轴水平铰接有前臂，前臂用于连接抓取机械手；所述

大臂上部设有由伺服电机驱动的丝杠，丝杠前端设有双活塞杆液压缸，双活塞杆液压缸包

括丝杠活塞杆和齿条活塞杆，丝杠活塞杆与丝杠驱动的滑块连接，齿条活塞杆连接有齿条；

所述主转轴连接有齿轮，齿轮与所述齿条啮合。

2.根据权利要求1所述的抓取玩具构件进行组装的工业机器人手臂，其特征在于：所述

大臂包括两块对称设置的侧板，两块侧板之间连接有横板，所述丝杠设于两块侧板之间，所

述横板上固定有丝杠滑轨，所述滑块与丝杠滑轨配合；所述侧板沿主转轴的前端设有延伸

段，延伸段设有齿条滑轨，所述齿条与齿条滑轨滑动连接；所述齿轮位于两块侧板之间。

3.根据权利要求2所述的抓取玩具构件进行组装的工业机器人手臂，其特征在于：所述

丝杠活塞杆与齿条活塞杆的直径比为1-3：1。
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抓取玩具构件进行组装的工业机器人手臂

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种抓取玩具构件进行组装的工业机器人手臂，属于塑胶玩具自

动化加工设备技术领域。

背景技术

[0002] 在塑胶玩具生产中，需要对注塑成型后的各个塑胶零部件进行组装，传统人工组

装方式效率极低，人力成本高。随着技术的方案，在行业内逐渐采用装配机器人替代人工组

装，使塑胶玩具的生产效率极大提高。由于大部分塑胶玩具尺寸较小，对机器人的定位精度

存在较高要求，进而对机器人手臂的摆动幅度存在较高的精度要求。另外，传统的机器人手

臂大部分采用伺服电机直接驱动齿轮实现手臂摆动控制，伺服电机位置精度非常准确，但

额定功率较低，电流过大时容易烧损，机器人手臂摆动时的惯性容易产生过载，造成伺服电

机损坏。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的在于提供一种抓取玩具构件进行组装的工业机器人手臂，具体

方案为：

[0004] 一种抓取玩具构件进行组装的工业机器人手臂，包括用于与底座竖直铰接的大

臂，所述大臂的前端通过主转轴水平铰接有前臂，前臂用于连接抓取机械手；所述大臂上部

设有由伺服电机驱动的丝杠，丝杠前端设有双活塞杆液压缸，双活塞杆液压缸包括丝杠活

塞杆和齿条活塞杆，丝杠活塞杆与丝杠驱动的滑块连接，齿条活塞杆连接有齿条；所述主转

轴连接有齿轮，齿轮与所述齿条啮合。

[0005] 进一步的，所述大臂包括两块对称设置的侧板，两块侧板之间连接有横板，所述丝

杠设于两块侧板之间，所述横板上固定有丝杠滑轨，所述滑块与丝杠滑轨配合；所述侧板沿

主转轴的前端设有延伸段，延伸段设有齿条滑轨，所述齿条与齿条滑轨滑动连接；所述齿轮

位于两块侧板之间。

[0006] 进一步的，所述丝杠活塞杆与齿条活塞杆的直径比为1-3：1。

[0007] 本实用新型的有益点在于：本方案是通过伺服电机驱动丝杠，再通过丝杠间接驱

动前臂摆动，丝杠的转动角度转换为齿条的位移距离，再进一步转换为前臂的摆动角度，通

过两级传动可以设置精确的传动比，从而提高前臂的控制精度。另外，本方案中通过双活塞

杆液压缸实现压力传递，液压缸可以起到缓冲作用，防止前臂摆动时的惯性冲击直接影响

到伺服电机，可以延长伺服电机的使用寿命。

附图说明

[0008] 图1为本实用新型的结构示意图。
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具体实施方式

[0009] 如图1所示的一种抓取玩具构件进行组装的工业机器人手臂，包括用于与底座竖

直铰接的大臂1，所述大臂1的前端通过主转轴2水平铰接有前臂3，前臂3用于连接抓取机械

手，上述结构均可采用现有技术中的常规方案；作为本实用新型的设计重点，在本实施例

中，所述大臂1上部设有由伺服电机驱动的丝杠4，丝杠4前端设有双活塞杆液压缸5，双活塞

杆液压缸包括丝杠活塞杆6和齿条活塞杆7，丝杠活塞杆6与丝杠驱动的滑块8连接。具体的，

滑块  8设有与丝杠螺纹配合的旋转螺母，丝杠转动时驱动旋转螺母沿丝杠移动，并带动滑

块移动。齿条活塞杆7连接有齿条9；所述主转轴2连接有齿轮10，齿轮10与所述齿条9啮合。

在工作时，丝杠4驱动丝杠活塞杆7移动，通过液压传递推动齿条活塞杆7移动，齿条移动时

带动齿轮转动，并最终带动前臂摆动。

[0010] 作为一种具体的结构方案，所述大臂1包括两块对称设置的侧板，两块侧板之间连

接有横板11，所述丝杠设于两块侧板之间，所述横板11上固定有丝杠滑轨12，所述滑块8与

丝杠滑轨配合；所述侧板沿主转轴的前端设有延伸段，延伸段设有齿条滑轨13，所述齿条与

齿条滑轨滑动连接；本实施例中，齿条滑轨和丝杠滑轨均采用燕尾型滑轨。所述齿轮10位于

两块侧板之间。上述设计可以实现各传动机构的稳定运行。

[0011] 所述丝杠活塞杆6与齿条活塞杆7的直径比为1-3：1。通过改变丝杠活塞杆和齿条

活塞杆的直径比，可以调整压力大小传递比和位移距离传递比。
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图1
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