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一种机器人焊接机夹具

(57)摘要

本实用公开了一种机器人焊接机夹具，包括

第一直线移动机构和门架，所述门架位于第一直

线移动机构的后侧，所述第一直线移动机构的活

动端顶部固定连接有第二直线移动机构，所述第

二直线移动机构的活动端顶部固定连接有支架，

所述支架的顶部右侧壁固定连接有电机，所述电

机的输出轴贯穿支架的侧壁并固定连接有安装

平台，所述安装平台的边沿顶部固定连接有若干

个夹持件。该实用新型通过夹持件将工件夹持固

定在安装平台上，通过第一直线移动机构和第二

直线移动机构可带动支架横向和纵向移动，从而

带动安装平台和工件移动，通过电机驱动安装平

台转动，从而调整工件的角度，可根据实际焊接

需求调整安装平台和工件的位置以及焊接角度。
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1.一种机器人焊接机夹具，其特征在于：包括第一直线移动机构(1)和门架(7)，所述第

一直线移动机构(1)的活动端顶部固定连接有第二直线移动机构(2)，所述第二直线移动机

构(2)的活动端顶部固定连接有支架(3)，所述支架(3)的顶部右侧壁固定连接有电机(4)，

所述电机(4)的输出轴贯穿支架(3)的侧壁并固定连接有安装平台(5)，所述安装平台(5)的

边沿顶部固定连接有若干个夹持件(6)，所述门架(7)位于第一直线移动机构(1)的后侧，所

述门架(7)的顶部前侧壁中央固定连接有机械臂焊接头本体(8)。

2.如权利要求1所述的机器人焊接机夹具，其特征在于：所述第一直线移动机构(1)的

活动端沿门架(7)的长度延伸方向直线移动，所述第二直线移动机构(2)的活动端沿门架

(7)的宽度延伸方向直线移动。

3.如权利要求2所述的机器人焊接机夹具，其特征在于：所述第一直线移动机构(1)与

第二直线移动机构(2)均为直线模组。

4.如权利要求1所述的机器人焊接机夹具，其特征在于：所述夹持件(6)的数量为六个，

且六个所述夹持件(6)呈矩形阵列均匀分布。

5.如权利要求4所述的机器人焊接机夹具，其特征在于：所述夹持件(6)为垂直式焊接

工装夹钳。

权　利　要　求　书 1/1 页

2

CN 222429669 U

2



一种机器人焊接机夹具

技术领域

[0001] 本实用涉及焊接夹具领域，具体为一种机器人焊接机夹具。

背景技术

[0002] 随着社会的发展和工业水平的不断进步，机械制造业得到了很大的突破，机器人

焊接夹具是由机械代替人工进行工作的新型工业制品，不仅节约了大量的人力，而且提高

了焊接精度，但是目前的机器人焊接夹具都是将工件夹持固定，位置无法调整，需要手动调

整工件位置便于机械臂焊接头进行焊接，焊接效率过低。

[0003] 实用内容

[0004] 本申请提供了一种机器人焊接机夹具，其能解决相关技术中现有的机器人焊接机

夹具不便于调节的问题。

[0005] 一种机器人焊接机夹具，包括第一直线移动机构和门架，所述门架位于第一直线

移动机构的后侧，所述第一直线移动机构的活动端顶部固定连接有第二直线移动机构，所

述第二直线移动机构的活动端顶部固定连接有支架，所述支架的顶部右侧壁固定连接有电

机，所述电机的输出轴贯穿支架的侧壁并固定连接有安装平台，所述安装平台的边沿顶部

固定连接有若干个夹持件，所述门架的顶部前侧壁中央固定连接有机械臂焊接头本体。

[0006] 进一步，所述第一直线移动机构的活动端沿门架的长度延伸方向直线移动，所述

第二直线移动机构的活动端沿门架的宽度延伸方向直线移动。

[0007] 进一步，所述第一直线移动机构与第二直线移动机构均为直线模组。

[0008] 进一步，所述夹持件的数量为六个，且六个所述夹持件呈矩形阵列均匀分布。

[0009] 进一步，所述夹持件为垂直式焊接工装夹钳。

[0010] 有益效果：

[0011] 该实用新型通过夹持件将工件夹持固定在安装平台上，通过第一直线移动机构和

第二直线移动机构可带动支架横向和纵向移动，从而带动安装平台和工件移动，通过电机

驱动安装平台转动，从而调整工件的角度，可根据实际焊接需求调整安装平台和工件的位

置以及焊接角度。

附图说明

[0012] 图1是本实用新型的立体图；

[0013] 图2是图1中A处放大图；

[0014] 图3是本实用新型的正视图；

[0015] 图4是本实用新型的右视图。

[0016] 图中：1、第一直线移动机构；2、第二直线移动机构；3、支架；4、电机；5、安装平台；

6、夹持件；7、门架；8、机械臂焊接头本体。
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具体实施方式

[0017] 如图1‑4所示：一种机器人焊接机夹具，包括第一直线移动机构1和门架7，门架7位

于第一直线移动机构1的后侧，第一直线移动机构1的活动端顶部固定连接有第二直线移动

机构2，第二直线移动机构2的活动端顶部固定连接有支架3，第一直线移动机构1与第二直

线移动机构2均为直线模组，第一直线移动机构1的活动端沿门架7的长度延伸方向直线移

动，第二直线移动机构2的活动端沿门架7的宽度延伸方向直线移动，支架3的顶部右侧壁固

定连接有电机4，电机4的输出轴贯穿支架3的侧壁并固定连接有安装平台5，安装平台5的边

沿顶部固定连接有六个夹持件6，且六个夹持件6呈矩形阵列均匀分布，夹持件6为垂直式焊

接工装夹钳，门架7的顶部前侧壁中央固定连接有机械臂焊接头本体8。

[0018] 通过将焊件放置在安装平台5上，再通过夹持件6将焊接位置进行夹持固定，其中，

通过设置的第一直线移动机构1和第二直线移动机构2可使支架3进行横向方向和纵向方向

的位置移动，并且，通过设置的电机4可使支架3转动，进而可焊接的实际情况调节支架3的

位置以及焊接角度。

[0019] 该实用新型通过夹持件6将工件夹持固定在安装平台5上，通过第一直线移动机构

1和第二直线移动机构2可带动支架3横向和纵向移动，从而带动安装平台5和工件移动，通

过电机4驱动安装平台5转动，从而调整工件的角度，可根据实际焊接需求调整安装平台5和

工件的位置以及焊接角度。
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图1
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图2
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图3
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图4
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