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一种搬运机械手的缓冲装置

(57)摘要

本实用新型涉及机加工设备技术领域，具体

涉及一种搬运机械手的缓冲装置。本实用新型具

有结构简单、合理、成本低等优点，通过在机械臂

与抓手之间安装缓冲机构，对抓手抓取的工件加

工时，加工所产生的冲击力通过弹簧组受到压缩

变形，万向节保证连接的稳定性，对机械臂的冲

击力进行缓解，使得机械臂的所受到的加工冲击

力降到最低，延长机械手以及机件的使用寿命，

降低生产设备成本。
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1.一种搬运机械手的缓冲装置，其特征在于，包括多轴机械臂、抓手以及缓冲机构，所

述多轴机械臂通过缓冲机构与所述抓手连接；

所述缓冲机构包括上圆盘、下圆盘以及多个弹簧组，所述上圆盘与所述下圆盘之间通

过万向节连接，多个弹簧组均匀设置在所述上圆盘与下圆盘之间。

2.如权利要求1所述的搬运机械手的缓冲装置，其特征在于，所述万向节包括第一杆和

第二杆，所述第一杆垂直设置在所述上圆盘上，所述第二杆垂直设置在下圆盘上，所述第二

杆上设有球形副，所述第一杆上设置有与所述球形副相匹配的球笼。

3.如权利要求1所述的搬运机械手的缓冲装置，其特征在于，所述弹簧组包括连接杆和

弹簧部件，所述连接杆穿设在上圆盘预计下圆盘上，所述连接杆两端设置有限位部件，使得

所述连接杆不能从上圆盘和下圆盘上脱离，所述弹簧部件设置在所述连接杆上。

4.如权利要求3所述的搬运机械手的缓冲装置，其特征在于，所述弹簧部件包括至少一

个具有低的刚度的第一弹簧和具有高的刚度的第二弹簧，所述第一弹簧的长度大于所述第

二弹簧的长度，所述第二弹簧套设在第一弹簧上。

5.如权利要求1所述的搬运机械手的缓冲装置，其特征在于，所述缓冲机构还包括两连

接板，两连接板分别与上圆盘和下圆盘连接，两连接板之间设置有保护管。

6.如权利要求1所述的搬运机械手的缓冲装置，其特征在于，所述多轴机械臂可以为三

轴机械臂、四轴机械臂、五轴机械臂、六轴机械臂以及七轴机械臂中的任意一种。

7.如权利要求1所述的搬运机械手的缓冲装置，其特征在于，所述抓手包括支架、气缸、

推杆以及两夹爪，所述气缸设置在所述支架上，两夹爪中部通过转轴铰接，所述转轴与所述

支架连接，所述推杆一端与气缸活塞杆铰接，另一端与所述夹爪铰接。

8.如权利要求7所述的搬运机械手的缓冲装置，其特征在于，所述夹爪自由端上设置有

支撑架，所述支撑架与所述夹爪铰接，所述支撑架上设置有防滑垫。
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一种搬运机械手的缓冲装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及机加工设备技术领域，具体涉及一种搬运机械手的缓冲装置。

背景技术

[0002] 随着社会的发展，人们的生活水平不断提高，各种新产品接踵而至，走进了人们的

生活。而随着经济的发展，我国己经逐渐从低人力成本时代向高成本时代过渡，由于人力成

本的增加，企业的使用成本也大大增加，面对激烈的竞争，企业不得不考虑削减人力成本，

因此使用工业机器人代替人工成为了必然趋势，搬运机械手就是工业机器人的应用之一，

现有的机加工机械手中的机械手臂和抓手缺少缓冲装置，当加工设备对抓手上抓取的工件

进行加工(切割、冲压等)时，接触时所产生的撞击力容易造成机械手臂本体发生损坏。

实用新型内容

[0003] 本实用新型要解决的技术问题是提供一种可对机械臂的冲击力进行缓解，延长机

械手以及机件的使用寿命，降低生产设备成本的搬运机械手的缓冲装置。

[0004] 为了解决上述技术问题，本实用新型解决其技术问题所采用的技术方案是：

[0005] 一种搬运机械手的缓冲装置，包括多轴机械臂、抓手以及缓冲机构，所述多轴机械

臂通过缓冲机构与所述抓手连接；

[0006] 所述缓冲机构包括上圆盘、下圆盘以及多个弹簧组，所述上圆盘与所述下圆盘之

间通过万向节连接，多个弹簧组均匀设置在所述上圆盘与下圆盘之间。

[0007] 优选的，所述万向节包括第一杆和第二杆，所述第一杆垂直设置在所述上圆盘上，

所述第二杆垂直设置在下圆盘上，所述第二杆上设有球形副，所述第一杆上设置有与所述

球形副相匹配的球笼。

[0008] 优选的，所述弹簧组包括连接杆和弹簧部件，所述连接杆穿设在上圆盘预计下圆

盘上，所述连接杆两端设置有限位部件，使得所述连接杆不能从上圆盘和下圆盘上脱离，所

述弹簧部件设置在所述连接杆上。

[0009] 优选的，所述弹簧部件包括至少一个具有低的刚度的第一弹簧和具有高的刚度的

第二弹簧，所述第一弹簧的长度大于所述第二弹簧的长度，所述第二弹簧套设在第一弹簧

上。

[0010] 优选的，所述缓冲机构还包括两连接板，两连接板分别与上圆盘和下圆盘连接，两

连接板之间设置有保护管。

[0011] 优选的，所述多轴机械臂可以为三轴机械臂、四轴机械臂、五轴机械臂、六轴机械

臂以及七轴机械臂中的任意一种。

[0012] 优选的，所述抓手包括支架、气缸、推杆以及两夹爪，所述气缸设置在所述支架上，

两夹爪中部通过转轴铰接，所述转轴与所述支架连接，所述推杆一端与气缸活塞杆铰接，另

一端与所述夹爪铰接。

[0013] 优选的，所述夹爪自由端上设置有支撑架，所述支撑架与所述夹爪铰接，所述支撑
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架上设置有防滑垫。

[0014] 本实用新型的有益效果：

[0015] 本实用新型具有结构简单、合理、成本低等优点，通过在机械臂与抓手之间安装缓

冲机构，对抓手抓取的工件加工时，加工所产生的冲击力通过弹簧组受到压缩变形，万向节

保证连接的稳定性，对机械臂的冲击力进行缓解，使得机械臂的所受到的加工冲击力降到

最低，延长机械手以及机件的使用寿命，降低生产设备成本。

附图说明

[0016] 图1是本实用新型的一种搬运机械手的缓冲装置结构示意图。

[0017] 图2是本实用新型的缓冲机构剖视图。

[0018] 图3是本实用新型的抓手示意图。

[0019] 图中标号说明：1、多轴机械臂；2、缓冲机构；31、上圆盘；22、下圆盘；23、弹簧组；

24、第一杆；25、第二杆；26、连接杆；27、连接板；28、保护管；3、支架；31、气缸；32、夹爪；33、

推杆；34、支撑架；35、防滑垫；

具体实施方式

[0020] 下面结合附图和具体实施例对本实用新型作进一步说明，以使本领域的技术人员

可以更好地理解本实用新型并能予以实施，但所举实施例不作为对本实用新型的限定。

[0021] 参照图1-3所示，一种搬运机械手的缓冲装置，包括多轴机械臂1、抓手以及缓冲机

构2，所述多轴机械臂1通过缓冲机构2与所述抓手连接；

[0022] 所述缓冲机构2包括上圆盘31、下圆盘22以及多个弹簧组23，所述上圆盘31与所述

下圆盘22之间通过万向节连接，多个弹簧组23均匀设置在所述上圆盘31与下圆盘22之间

[0023] 本实用新型具有结构简单、合理、成本低等优点，通过在机械臂与抓手之间安装缓

冲机构2，对抓手抓取的工件加工时，加工所产生的冲击力通过弹簧组23受到压缩变形，万

向节保证连接的稳定性，对机械臂的冲击力进行缓解，使得机械臂的所受到的加工冲击力

降到最低，延长机械手以及机件的使用寿命，降低生产设备成本。

[0024] 所述万向节包括第一杆24和第二杆25，所述第一杆24垂直设置在所述上圆盘31

上，所述第二杆25垂直设置在下圆盘22上，所述第二杆25上设有球形副，所述第一杆24上设

置有与所述球形副相匹配的球笼。

[0025] 所述弹簧组23包括连接杆26和弹簧部件，所述连接杆26穿设在上圆盘31预计下圆

盘22上，所述连接杆26两端设置有限位部件，使得所述连接杆26不能从上圆盘31和下圆盘

22上脱离，所述弹簧部件设置在所述连接杆26上。

[0026] 所述弹簧部件包括至少一个具有低的刚度的第一弹簧和具有高的刚度的第二弹

簧，所述第一弹簧的长度大于所述第二弹簧的长度，所述第二弹簧套设在第一弹簧上。

[0027] 弹簧组23内的弹簧数量靠可设计成偶数倍，可便于弹簧组23的装配；弹簧部件包

通过低刚度的第一弹簧和高刚度的第二弹簧装配而成，使得谈壮族不会在长期使用后产生

横向变形，减少了弹簧弯曲风险，同时大大提高了弹簧组23的使用寿命。

[0028] 所述缓冲机构2还包括两连接板27，两连接板27分别与上圆盘31和下圆盘22连接，

两连接板27之间设置有保护管28。
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[0029] 所述多轴机械臂1可以为三轴机械臂、四轴机械臂、五轴机械臂、六轴机械臂以及

七轴机械臂中的任意一种。

[0030] 所述抓手包括支架3、气缸、推杆33以及两夹爪32，所述气缸设置在所述支架3上，

两夹爪32中部通过转轴铰接，所述转轴与所述支架3连接，所述推杆33一端与气缸活塞杆铰

接，另一端与所述夹爪32铰接。

[0031] 所述夹爪32自由端上设置有支撑架34，所述支撑架34与所述夹爪32铰接，所述支

撑架34上设置有防滑垫35。

[0032] 通过气缸推动支架3上的推杆33，以此带动相互铰接的两夹爪32相对运动，从而使

得同一个抓手可以夹持各种形状的工件，扩大了机械抓手的适用范围，提高了机械抓手的

通用性。同时，通过气缸推动支架3上的推杆33来实现机械抓手的抓握和张开来改变夹持空

间，极大的减小了抓手的尺寸，同时使得机械抓手可以夹持不同尺寸的工件，进一步提高了

机械抓手的通用性，

[0033] 夹爪32自由端上设置有支撑架34可用来进一步夹持不同规格的工件，适配范围

广，无需频繁更换机械抓手或进行夹持空间调试，降低使用成本。

[0034] 以上所述实施例仅是为充分说明本实用新型而所举的较佳的实施例，本实用新型

的保护范围不限于此。本技术领域的技术人员在本实用新型基础上所作的等同替代或变

换，均在本实用新型的保护范围之内。本实用新型的保护范围以权利要求书为准。
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图1

图2
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图3
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