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(54)实用新型名称

一种新型机械手

(57)摘要

本实用新型涉一种新型机械手，包括固定

板，所述固定板上表面连接机械臂，固定板下表

面固定有圆周均匀分布的机械爪机构，所述机械

爪机构包括定位柱、固定座、气缸及勾爪，所述定

位柱与固定板之间滑动连接，所述定位柱上设有

容置腔，所述勾爪至于容置腔内并通过销与定位

柱转动连接，勾爪的上端连接气缸；所述定位柱

与固定板之间设有定位调节机构。通过机械手替

代人工实现，其中圆周分布的勾爪相对距离可

调，该机械手可适用多种规格部件物料；气缸推

动勾爪，勾爪远离气缸的一端取料更稳。
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1.一种新型机械手，包括固定板，所述固定板上表面连接机械臂，其特征在于：固定板

下表面固定有圆周均匀分布的机械爪机构，所述机械爪机构包括定位柱、固定座、气缸及勾

爪，所述定位柱与固定板之间滑动连接，所述定位柱上设有容置腔，所述勾爪至于容置腔内

并通过销与定位柱转动连接，勾爪的上端连接气缸；所述定位柱与固定板之间设有定位调

节机构。

2.根据权利要求1所述的一种新型机械手，其特征在于：所述定位调节机构包括丝杆，

固定板下表面固定有两轴承座及至于两轴承座之间的导轨，所述导轨上滑动设有滑块，丝

杆的两端置于两轴承座内；丝杆上设有丝杆滑块，丝杆滑块固定在固定座上；所述定位柱的

上端一体设有连接板，所述连接板位于丝杆滑块和滑块之间，且连接板与丝杆滑块和滑块

均固定连接。

3.根据权利要求2所述的一种新型机械手，其特征在于：所述丝杆与轴承座之间设有轴

承。

4.根据权利要求1所述的一种新型机械手，其特征在于：气缸的输出轴通过连接件连接

勾爪的上端部，连接件与气缸的输出轴和勾爪均转动连接；所述勾爪的下端设有勾体。

5.根据权利要求4所述的一种新型机械手，其特征在于：所述圆周分布的机械爪机构的

勾爪上的勾体均朝向固定板中心方向。

6.根据权利要求1所述的一种新型机械手，其特征在于：丝杆朝向外侧的一端连接手

柄。
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一种新型机械手

技术领域

[0001] 本实用新型涉及机械自动化领域，尤其是一种新型机械手。

背景技术

[0002] 在设备或产品生产过程中，经常地，部件物料从上一工序移动至下一工序，而部件

物料转移过程中多采用人工搬运，致使生产效率低，安全事故多。

实用新型内容

[0003] 针对背景技术中的不足，本实用新型提供一种新型机械手，并且克服了以上缺陷。

[0004] 本实用新型解决其技术问题所采用的技术方案是：一种新型机械手，包括固定板，

所述固定板上表面连接机械臂，固定板下表面固定有圆周均匀分布的机械爪机构，所述机

械爪机构包括定位柱、固定座、气缸及勾爪，所述定位柱与固定板之间滑动连接，所述定位

柱上设有容置腔，所述勾爪至于容置腔内并通过销与定位柱转动连接，勾爪的上端连接气

缸；所述定位柱与固定板之间设有定位调节机构。

[0005] 所述定位调节机构包括丝杆，固定板下表面固定有两轴承座及至于两轴承座之间

的导轨，所述导轨上滑动设有滑块，丝杆的两端置于两轴承座内；丝杆上设有丝杆滑块，丝

杆滑块固定在固定座上；所述定位柱的上端一体设有连接板，所述连接板位于丝杆滑块和

滑块之间，且连接板与丝杆滑块和滑块均固定连接。

[0006] 所述丝杆与轴承座之间设有轴承。

[0007] 气缸的输出轴通过连接件连接勾爪的上端部，连接件与气缸的输出轴和勾爪均转

动连接；所述勾爪的下端设有勾体。

[0008] 所述圆周分布的机械爪机构的勾爪上的勾体均朝向固定板中心方向。

[0009] 丝杆朝向外侧的一端连接手柄。

[0010] 由于采用了上述技术方案，有效改善了现有生产流程中部件物料的转移通过人工

搬运效率低，安全事故多的问题。通过机械手替代人工实现，其中圆周分布的勾爪相对距离

可调，该机械手可适用多种规格部件物料；气缸推动勾爪，勾爪远离气缸的一端取料更稳。

附图说明

[0011] 图1为本实用新型结构示意图。

[0012] 图2为本实用新型的局部结构示意图。

[0013] 图3为定位柱和勾爪连接结构示意图。

[0014] 图4为定位柱和勾爪分离结构示意图。

具体实施方式

[0015] 参考图1至图4所示，一种新型机械手，该机械手主要用于夹取圆形片状料。其包括

固定板1，所述固定板1上表面连接机械臂(图中未显示)，固定板1下表面固定有圆周均匀分
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布的机械爪机构2，所述机械爪机构2包括定位柱3、固定座4、气缸5及勾爪6，所述定位柱3与

固定板1之间滑动连接，所述定位柱3上设有容置腔31，所述勾爪6至于容置腔31内并通过销

30与定位柱3转动连接，勾爪6的上端连接气缸5；所述定位柱3与固定板1之间设有定位调节

机构7。

[0016] 所述定位调节机构7包括丝杆71，固定板1下表面固定有两轴承座11及至于两轴承

座11之间的导轨12，所述导轨12上滑动设有滑块121，丝杆71的两端置于两轴承座11内；丝

杆71上设有丝杆滑块711，丝杆滑块711固定在固定座4上；所述定位柱3的上端一体设有连

接板32，所述连接板32位于丝杆滑块711和滑块121之间，且连接板32与丝杆滑块711和滑块

121均固定连接。

[0017] 所述丝杆71与轴承座11之间设有轴承111。

[0018] 气缸5的输出轴通过连接件51连接勾爪6的上端部，连接件51与气缸5的输出轴和

勾爪6均转动连接；所述勾爪6的下端设有勾体61。

[0019] 所述圆周分布的机械爪机构2的勾爪6上的勾体61均朝向固定板1中心方向。

[0020] 丝杆71朝向外侧的一端连接手柄(图中未显示)。如附图1‑2所示，通过摇动手柄使

得丝杆71转动，进而调节定位柱3在丝杆71上的位置，同时调节相同距离的各定位柱3位置，

满足不同直径的圆形片料的转移。

[0021] 如附图1所示，圆形片料叠放完成后，机械手从上向下将其夹取，具体地，如附图1

所示，先向下移动，然后气缸5带动勾爪6朝向气缸5的方向移动，勾爪61绕销30摆动，勾体61

朝向固定板1中心勾起，所有勾体61均朝向中心勾起，将叠放的圆形片兜住，然后随机械臂

移动至指定位置，后气缸5顶出，原理同上，所有勾体61同时朝外侧移动，将兜起的圆形片料

放下。再次随机械臂移动至所需夹取的叠放的圆形片正上方，重复以上动作。

[0022] 本实用新型有效改善了现有生产流程中部件物料的转移通过人工搬运效率低，安

全事故多的问题。通过机械手替代人工实现，其中圆周分布的勾爪6相对距离可调，该机械

手可适用多种规格部件物料；气缸5推动勾爪6，勾爪6远离气缸的一端勾体61取料更稳；圆

片尺寸调节部分采用丝杆71和直线滑块121使整体结构精密性高。

[0023] 各位技术人员须知：虽然本实用新型已按照上述具体实施方式做了描述，但是本

实用新型的发明思想并不仅限于此实用新型，任何运用本发明思想的改装，都将纳入本专

利专利权保护范围内。
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图1
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图2
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图3
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图4

说　明　书　附　图 4/4 页

8

CN 217780035 U

8


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002

	DES
	DES00003
	DES00004

	DRA
	DRA00005
	DRA00006
	DRA00007
	DRA00008


