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一种多功能机器人拆纸垛抓手，其中：包括

抓手基架，纸板抓取机构，木板吸取组件，托盘抓

取机构，所述抓手基架的上安装架固定有抓手安

装板，抓手安装板通过上部安装的法兰筒与机器

人手臂连接，所述纸板抓取机构安装在抓手基架

的下安装架上，所述木板吸取组件安装在抓手基

架的后安装架上，所述托盘抓取机构包括托盘抓

取组件和驱动托盘抓取组件旋转运动的气缸驱

动组件，所述托盘抓取组件安装在抓手基架的左

右安装架上，所述气缸驱动组件安装在抓手基架

的前安装架上，本发明可以实现自动拾取纸板，

自动吸取木板及自动抓取托盘，同时还可以判断

纸板正反面，实现全自动拆卸纸垛的，大大降低

人工劳动强度。
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1.一种多功能机器人拆纸垛抓手，其特征在于：包括抓手基架，纸板抓取机构，木板吸

取组件，托盘抓取机构，所述抓手基架的上安装架固定有抓手安装板，抓手安装板通过上部

安装的法兰筒与机器人手臂连接，所述纸板抓取机构安装在抓手基架的下安装架上，所述

木板吸取组件安装在抓手基架的后安装架上，所述托盘抓取机构包括托盘抓取组件和驱动

托盘抓取组件旋转运动的气缸驱动组件，所述托盘抓取组件安装在抓手基架的左右安装架

上，所述气缸驱动组件安装在抓手基架的前安装架上；

所述纸板抓取机构包括提钩、托板、压板、拨杆，所述提钩安装在提钩支架左右两侧，提

钩支架与提钩升降气缸连接，提钩升降气缸安装在下安装架的后固定板上，所述托板固定

在可前后移动的门型安装板左右两侧，门型安装板通过滑轨安装在滑槽上，滑槽固定在下

安装架底部的左右两侧，所述门型安装板还连接有托板驱动气缸，所述托板驱动气缸固定

在下安装架上部，所述压板位于两个托板中部的正上方，所述压板通过压板升降气缸固定

在下安装架上，所述压板底部还设置有识别传感组件，所述拨杆固定在拨杆缓冲升降机构

上；

所述木板吸取组件包括吸盘和L型的吸盘支架，所述吸盘支架安装在后安装架左右两

侧，所述吸盘支架的横梁底部安装有若干个吸盘。

2.根据权利要求1所述的一种多功能机器人拆纸垛抓手，其特征在于：所述拨杆缓冲升

降机构包括拨杆升降气缸，导向柱，导向杆，连接板，延伸杆及弹簧片，所述拨杆升降气缸通

过L型拨杆固定板固定在门型安装板的横梁中间，拨杆升降气缸的升降杆与连接板中部固

定连接，所述导向柱固定在L型拨杆固定板左右两侧，所述导向杆套在导向柱的导向孔内，

且所述导向杆的一端与连接板连接，所述连接板左右两侧固定有延伸杆，延伸杆下端通过

弹簧片与拨杆连接。

3.根据权利要求1所述的一种多功能机器人拆纸垛抓手，其特征在于：所述托盘抓取组

件包括托盘手抓，旋转轴，所述托盘手抓固定在旋转轴前后两侧，所述旋转轴通过轴承座结

构固定在左或右安装架上，所述旋转轴前端与气缸驱动组件连接。

4.根据权利要求1所述的一种多功能机器人拆纸垛抓手，其特征在于：所述气缸驱动组

件包括手抓旋转驱动气缸，同步带啮合连接件，左右同步带轮组件及左右张紧轮，所述手抓

旋转驱动气缸固定在左右同步带轮组件上方，所述手抓旋转驱动气缸的伸缩杆与同步带啮

合连接件连接，所述同步带啮合连接件啮合在一侧同步带轮组件的同步带上，所述左右同

步带轮组件包括一对左同步带轮，一对右同步带轮及左右同步带，所述左右同步带轮组件

最外侧的两个同步带轮固定在托盘抓取组件的旋转轴上，所述左右同步带下方都设置有张

紧轮，所述左右同步带轮组件中间的两个同步带轮后端还设置有相互啮合齿轮组件。
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一种多功能机器人拆纸垛抓手

技术领域

[0001] 本发明涉及抓手技术领域，特别是一种多功能机器人拆纸垛抓手。

背景技术

[0002] 目前，在各日化品包装行业中，如啤酒，酱油等需要裹包机快速包装，纸板的送料

停留在人工从一托盘纸板中把纸包装物从上到下拆卸下来放入输送带上供裹包机上料的

现状，纸板的送料成为包装线的繁重工序，增加了工人的劳动强度，不利于企业的自动化发

展。

发明内容

[0003] 为了克服现有技术的上述缺点，本发明的目的是提供一种可以实现自动拾取纸

板，自动吸取木板及自动抓取托盘，同时还可以判断纸板正反面的，实现全自动拆卸纸垛

的，大大降低人工劳动强度的多功能机器人拆纸垛抓手。

[0004] 本发明解决其技术问题所采用的技术方案是：

[0005] 一种多功能机器人拆纸垛抓手，其中：包括抓手基架，纸板抓取机构，木板吸取组

件，托盘抓取机构，所述抓手基架的上安装架固定有抓手安装板，抓手安装板通过上部安装

的法兰筒与机器人手臂连接，所述纸板抓取机构安装在抓手基架的下安装架上，所述木板

吸取组件安装在抓手基架的后安装架上，所述托盘抓取机构包括托盘抓取组件和驱动托盘

抓取组件旋转运动的气缸驱动组件，所述托盘抓取组件安装在抓手基架的左右安装架上，

所述气缸驱动组件安装在抓手基架的前安装架上。

[0006] 作为本发明的进一步改进：所述纸板抓取机构包括提钩、托板、压板、拨杆，所述提

钩安装在提钩支架左右两侧，提钩支架与提钩升降气缸连接，提钩升降气缸安装在下安装

架的后固定板上，所述托板固定在可前后移动的门型安装板左右两侧，门型安装板通过滑

轨安装在滑槽上，滑槽固定在下安装架底部的左右两侧，所述门型安装板还连接有托板驱

动气缸，所述托板驱动气缸固定在下安装架上部，所述压板位于两个托板中部的正上方，所

述压板通过压板升降气缸固定在下安装架上，所述压板底部还设置有识别传感组件，所述

拨杆固定在拨杆缓冲升降机构上。

[0007] 作为本发明的进一步改进：所述拨杆缓冲升降机构包括拨杆升降气缸，导向柱，导

向杆，连接板，延伸杆及弹簧片，所述拨杆升降气缸通过L型拨杆固定板固定在门型安装板

的横梁中间，拨杆升降气缸的升降杆与连接板中部固定连接，所述导向柱固定在L型拨杆固

定板左右两侧，所述导向杆套在导向柱的导向孔内，一端与连接板连接，所述连接板左右两

侧固定有延伸杆，延伸杆下端通过弹簧片与拨杆连接。

[0008] 作为本发明的进一步改进：所述木板吸取组件包括L型的吸盘支架,吸盘，所述吸

盘支架安装在后安装架左右两侧，所述吸盘支架的横梁底部安装有若干个吸盘。

[0009] 作为本发明的进一步改进：所述托盘抓取组件包括托盘手抓，旋转轴，所述托盘手

抓固定在旋转轴前后两侧，所述旋转轴通过轴承座结构固定在左或右安装架上，所述旋转
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轴前端与气缸驱动组件连接。

[0010] 作为本发明的进一步改进：所述气缸驱动组件包括手抓旋转驱动气缸，同步带啮

合连接件，左右同步带轮组件及左右张紧轮，所述手抓旋转驱动气缸固定在左右同步带轮

组件上方，所述手抓旋转驱动气缸的伸缩杆与同步带啮合连接件连接，所述同步带啮合连

接件啮合在一侧同步带轮组件的同步带上，所述左右同步带轮组件包括一对左同步带轮，

一对右同步带轮及左右同步带，所述左右同步带轮组件最外侧的两个同步带轮固定在托盘

抓取组件的旋转轴上，所述左右同步带下方都设置有张紧轮，所述左右同步带轮组件中间

的两个同步带轮后端还设置有相互啮合齿轮组件。

[0011] 与现有技术相比，本发明的有益效果是：本发明结构紧凑，通过与四轴码垛机器人

配套使用，可以实现纸垛拆卸的自动化，通过纸板抓取机构可以实现纸板自动抓取，通过木

板吸取组件可以实现自动吸取纸垛与纸垛之间的分割板或自动吸取纸垛最上层和最下层

的木板，通过托盘抓取机构可以自动抓取托盘，本发明可以免去工人爬高拆卸纸垛的危险，

大大降低了工人的劳动强度。

附图说明

[0012] 图1为本发明的结构示意图；

[0013] 图2为本发明纸板抓取机构结构示意图；

[0014] 图3为本发明托盘抓取组件结构示意图；

[0015] 图4为本发明气缸驱动组件结构示意图；

[0016] 图5为本发明的使用状态结构示意图。

具体实施方式

[0017] 现结合附图说明与实施例对本发明进一步说明：

[0018] 参考图1至图5，一种多功能机器人拆纸垛抓手，其中：包括抓手基架1，纸板抓取机

构2，木板吸取组件3，托盘抓取机构4，所述抓手基架1的上安装架固定有抓手安装板11，抓

手安装板11通过上部安装的法兰筒5与机器人手臂6连接，所述纸板抓取机构2安装在抓手

基架1的下安装架上，所述木板吸取组件3安装在抓手基架1的后安装架上，所述托盘抓取机

构4包括托盘抓取组件41和驱动托盘抓取组件旋转运动的气缸驱动组件42，所述托盘抓取

组件41安装在抓手基架1的左右安装架上，所述气缸驱动组件42安装在抓手基架的前安装

架上。

[0019] 所述纸板抓取机构2包括提钩21、托板22、压板23、拨杆24，所述提钩21安装在提钩

支架211左右两侧，提钩支架211与提钩升降气缸212连接，提钩升降气缸212安装在下安装

架的后固定板上，所述托板22固定在可前后移动的门型安装板221左右两侧，门型安装板

221通过滑轨安装在滑槽上，滑槽222固定在下安装架底部的左右两侧，所述门型安装板221

还连接有托板驱动气缸223，所述托板驱动气缸223固定在下安装架上部，所述压板23位于

两个托板22中部的正上方，所述压板23通过压板升降气缸231固定在下安装架上，所述压板

23底部还设置有识别传感组件，所述拨杆24固定在拨杆缓冲升降机构上。

[0020] 所述拨杆缓冲升降机构包括拨杆升降气缸241，导向柱242，导向杆243，连接板

244，延伸杆245及弹簧片246，所述拨杆升降气缸241通过L型拨杆固定板247固定在门型安
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装板221的横梁中间，拨杆升降气缸241的升降杆与连接板244中部固定连接，所述导向柱

242固定在L型拨杆固定板247左右两侧，所述导向杆243套在导向柱242的导向孔内，一端与

连接板244连接，所述连接板244左右两侧固定有延伸杆245，延伸杆245下端通过弹簧片246

与拨杆24连接。

[0021] 所述木板吸取组件3包括L型的吸盘支架31,吸盘32，所述吸盘支架31安装在后安

装架左右两侧，所述吸盘支架31的横梁底部安装有若干个吸盘32。

[0022] 所述托盘抓取组件41包括托盘手抓411，旋转轴412，所述托盘手抓411固定在旋转

轴412前后两侧，所述旋转轴412通过轴承座结构413固定在左或右安装架上，所述旋转轴

412前端与气缸驱动组件42连接。

[0023] 所述气缸驱动组件42包括手抓旋转驱动气缸421，同步带啮合连接件422，左右同

步带轮组件423及左右张紧轮424，所述手抓旋转驱动气缸421固定在左右同步带轮组件423

上方，所述手抓旋转驱动气缸421的伸缩杆与同步带啮合连接件422连接，所述同步带啮合

连接件422啮合在一侧同步带轮组件423的同步带上，所述左右同步带轮组件423包括一对

左同步带轮，一对右同步带轮及左右同步带，所述左右同步带轮组件423最外侧的两个同步

带轮固定在托盘抓取组件41的旋转轴上，所述左右同步带下方都设置有张紧轮424，所述左

右同步带轮组件423中间的两个同步带轮后端还设置有相互啮合齿轮组件425。

[0024] 本发明的工作原理：

[0025] 纸板抓取：用提钩插进上下层纸板之间的缝隙中，把上层纸板提起来，托板  在气

缸作用下插进上层纸板与下层纸板的空隙，然后提钩下放，随后压板下压压紧纸板，机器人

手臂把纸板送到相应位置，压板上安装有识别传感组件，可以判断纸板的正反面，当判断为

正面时，把纸板送到输送线上，否则送至相应翻转机构进行纸板翻转；

[0026] 到了最后一层纸垛，拨杆在气缸作用下向下运动，拨杆有弹簧片缓冲，把最后一层

的两堆纸垛拨离托盘，两堆纸垛先拨离再一一取走，避免底层木板及托盘移动；

[0027] 木板吸取：当检测到垛与垛之间的分隔木板或者最上层和最下层的木板时，抓手

基架上面的吸盘把物料取走。

[0028] 托盘抓取：当需要抓取托盘时，托盘抓手在手抓旋转驱动气缸的作用下（驱动同步

带）旋转180度，4个托盘抓手抱住托盘把它送走。

[0029] 综上所述，本领域的普通技术人员阅读本发明文件后，根据本发明的技术方案和

技术构思无需创造性脑力劳动而作出其他各种相应的变换方案，均属于本发明所保护的范

围。
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说　明　书　附　图 1/5 页

6

CN 106477102 B

6



图2
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图3
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图4
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图5
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