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(54)实用新型名称

一种用于实训的桌面型双臂协作机器人系

统

(57)摘要

本实用新型提供了一种用于实训的桌面型

双臂协作机器人系统，其使用灵活，可满足对复

杂工件各种工作的功能要求；其包括机器人、工

作台，所述机器人分为视觉协作机器人、装配协

作机器人，所述视觉协作机器人、装配协作机器

人相对安装于所述工作台上，在所述视觉协作机

器人、装配协作机器人之间的所述工作台上开有

滑动槽，放置工件的工装夹具滑动安装于所述滑

动槽内，所述工作台上还设有触摸屏，在所述滑

动槽末端的所述工作台上设有存放插件的料架；

所述视觉协作机器人、装配协作机器人末端均装

有夹持器，所述夹持器采用气缸驱动的夹爪型夹

持器，所述视觉协作机器人末端的所述夹持器底

端装有相机。
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1.一种用于实训的桌面型双臂协作机器人系统，其包括机器人，其特征在于：其还包括

工作台，所述机器人分为视觉协作机器人、装配协作机器人，所述视觉协作机器人、装配协

作机器人相对安装于所述工作台上，在所述视觉协作机器人、装配协作机器人之间的所述

工作台上开有滑动槽，放置工件的工装夹具滑动安装于所述滑动槽内，所述工作台上还设

有触摸屏，在所述滑动槽末端的所述工作台上设有存放插件的料架；所述视觉协作机器人、

装配协作机器人末端均装有夹持器，所述夹持器采用夹爪型夹持器，所述视觉协作机器人

末端的所述夹持器底端装有相机。

2.根据权利要求1所述的一种用于实训的桌面型双臂协作机器人系统，其特征在于：所

述滑动槽开有两条，所述工装夹具包括呈L型的第一工装底座、第二工装底座，所述第一工

装底座、第二工装底座分别装配于所述滑动槽内，所述第一工装底座外侧装有伺服电机，内

侧设有中空转台，所述伺服电机与所述中空转台相连接，所述中空转台与载板的一端相连

接，所述载板的另一端连接有转板，所述转板与所述第二工装底座之间转动连接，所述载板

上设有载台，所述载台上设有夹紧块，所述夹紧块与设置于所述载台上的夹紧气缸相连接。

3.根据权利要求2所述的一种用于实训的桌面型双臂协作机器人系统，其特征在于：所

述夹紧块相对侧的所述载台上设有定位柱，且所述夹紧块及与其相连接所述夹紧气缸均设

有两个。

4.根据权利要求1所述的一种用于实训的桌面型双臂协作机器人系统，其特征在于：所

述料架设有多个，且并排设置于所述工作台上，所述料架呈H型，在所述料架相对侧的架体

上设有凸起，所述凸起的材质为橡胶。
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一种用于实训的桌面型双臂协作机器人系统

技术领域

[0001] 本实用新型涉及机器人协作技术领域，具体为一种用于实训的桌面型双臂协作机

器人系统。

背景技术

[0002] 机器人被广泛应用于汽车零部件、3C电子、金属机械、五金卫浴、食品饮料、服务行

业、科研试验、医疗制药等行业，而近年来，对让机器人在人类环境中对物体的操作得到了

广泛的关注，机器人可以完成难度大的工作，比如说在汽车生产线上可以看到操作工人用

一百多公斤的焊钳,完成几千次的焊点任务，工作强度和工作难度都很大，而通过机器人操

作可方便完成任务，这也是为什么要把机器人推进课堂的重要原因，但目前机器人实训没

有相应的装配实训系统，一般的实训系统无法满足机器人对复杂工件各种工作的功能要

求，因此，开发机器人完成复杂工件装配的实训系统很有意义。

发明内容

[0003] 针对上述问题，本实用新型提供了一种用于实训的桌面型双臂协作机器人系统，

其使用灵活，可满足对复杂工件各种工作的功能要求。

[0004] 其技术方案是这样的：其包括机器人，其特征在于：其还包括工作台，所述机器人

分为视觉协作机器人、装配协作机器人，所述视觉协作机器人、装配协作机器人相对安装于

所述工作台上，在所述视觉协作机器人、装配协作机器人之间的所述工作台上开有滑动槽，

放置工件的工装夹具滑动安装于所述滑动槽内，所述工作台上还设有触摸屏，在所述滑动

槽末端的所述工作台上设有存放插件的料架；所述视觉协作机器人、装配协作机器人末端

均装有夹持器，所述夹持器采用夹爪型夹持器，所述视觉协作机器人末端的所述夹持器底

端装有相机。

[0005] 其进一步特征在于：

[0006] 所述滑动槽开有两条，所述工装夹具包括呈L型的第一工装底座、第二工装底座，

所述第一工装底座、第二工装底座分别装配于所述滑动槽内，所述第一工装底座外侧装有

伺服电机，内侧设有中空转台，所述伺服电机与所述中空转台相连接，所述中空转台与载板

的一端相连接，所述载板的另一端连接有转板，所述转板与所述第二工装底座之间转动连

接，所述载板上设有载台，所述载台上设有夹紧块，所述夹紧块与设置于所述载台上的夹紧

气缸相连接；

[0007] 所述夹紧块相对侧的所述载台上设有定位柱，且所述夹紧块及与其相连接所述夹

紧气缸均设有两个；

[0008] 所述料架设有多个，且并排设置于所述工作台上，所述料架呈H型，在所述料架相

对侧的架体上设有凸起，所述凸起的材质为橡胶。

[0009] 本实用新型的有益效果是，视觉协作机器人通过相机扫描出工件的指定安装位

置，装配协作机器人从料架上取出插件，并根据视觉协作机器人扫描的位置数据把插件安
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装到工件上的指定安装位置，则相比现有人工装配具有装配精度高和装配效率高的优势，

使用也比较灵活，从而可满足对复杂工件各种工作的功能要求，具有较好的使用推广价值。

附图说明

[0010] 图1是本实用新型的结构示意图；

[0011] 图2是视觉协作机器人的结构示意图；

[0012] 图3是装配协作机器人的结构示意图；

[0013] 图4是工装夹具的结构示意图；

[0014] 图5是多排料架的局部结构示意图。

具体实施方式

[0015] 如图1～图5所示，本实用新型包括机器人、工作台1，机器人分为视觉协作机器人

2、装配协作机器人3，视觉协作机器人2、装配协作机器人3相对安装于工作台1上，在视觉协

作机器人2、装配协作机器人3之间的工作台1上开有滑动槽8，工装夹具4可在滑动槽8内自

由滑动，便于满足装配要求；放置工件7的工装夹具4滑动安装于滑动槽8内，工作台1上还设

有触摸屏6，可进行实时操作、显示；在滑动槽8末端的工作台1上设有存放插件的料架5；视

觉协作机器人2、装配协作机器人3末端均装有夹持器9，夹持器9采用现有的气缸驱动的夹

爪型夹持器9，视觉协作机器人2末端的夹持器9底端装有相机10。

[0016] 滑动槽8开有两条，工装夹具4包括呈L型的第一工装底座4-1、第二工装底座4-2，

第一工装底座4-1、第二工装底座4-2分别装配于滑动槽8内，第一工装底座4-1外侧装有伺

服电机4-3，内侧设有中空转台4-4，伺服电机4-3与中空转台4-4相连接，中空转台4-4与载

板4-5的一端相连接，载板4-5的另一端连接有转板4-10，转板4-10与第二工装底座4-2之间

转动连接，载板4-5上设有载台4-6，载台4-6上设有夹紧块4-7，夹紧块4-7与设置于载台4-6

上的夹紧气缸4-8相连接；夹紧块4-7相对侧的载台4-6上设有定位柱4-9，且夹紧块4-7及与

其相连接夹紧气缸4-8均设有两个；料架5设有多个，且并排连接设置于工作台1上，料架5呈

H型，在料架5相对侧的架体上设有凸起11，凸起11的材质为橡胶，可防止磨损插件。

[0017] 本实用新型中，视觉协作机器人2通过相机10扫描出工件7的指定安装位置(如插

件槽位置)，装配协作机器人3从料架5上取出插件，并根据视觉协作机器人2扫描的位置数

据把插件安装到工件7上的指定安装位置上，如果需要有角度倾斜装配需求时，可通过伺服

电机4-3驱动中空转台4-4使载台4-6旋转到适合插件装配的角度(即工件一并被旋转到适

合装配的角度)，从而可方便装配，则相比现有人工装配具有装配精度高和装配效率高的优

势，使用也比较灵活，从而可满足对复杂工件各种工作的功能要求，具有较好的使用推广价

值。
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图1
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图2
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图3

说　明　书　附　图 3/5 页

7

CN 210589269 U

7



图4
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图5
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