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自定心环形物料夹具

(57)摘要

本实用新型公开了自定心环形物料夹具，包

括电机、联轴器、电机座、丝杆螺母座、丝杆、夹具

体、十字丝杆螺母、连杆、内夹爪、内夹爪座、气

缸、导杆组件、外夹爪。本实用新型结构简单、设

计合理，能够适用于大直径、重载荷且需要自动

定心环形物料的自动夹取。
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1.自定心环形物料夹具，其特征在于：包括电机(1)、联轴器(2)、电机座(3)、丝杆螺母

座(4)、丝杆(5)、夹具体(6)、十字丝杆螺母(7)、连杆(8)、内夹爪(9)、内夹爪座(10)、气缸

(11)、导杆组件(12)、外夹爪(13)，所述夹具体(6)上端面设有电机座(3)，电机座(3)顶端设

有电机(1)，电机(1)正下方的夹具体(6)上设有丝杆螺母座(4)，丝杆螺母座(4)中部设有向

下设置的丝杆(5)，丝杆(5)顶端与电机(1)转轴之间连有联轴器(2)，夹具体(6)下方的丝杆

(5)上设有十字丝杆螺母(7)，十字丝杆螺母(7)侧方设有若干个内夹爪(9)，内夹爪(9)与十

字丝杆螺母(7)之间连有连杆(8)，连杆(8)两端分别与内夹爪(9)、十字丝杆螺母(7)铰接，

夹具体(6)下端面设有内夹爪座(10)，内夹爪(9)穿过内夹爪座(10)，夹具体(6)侧面设有若

干个气缸(11)，气缸(11)上设有相适应的导杆组件(12)，气缸(11)、导杆组件(12)远离夹具

体(6)的一端设有外夹爪(13)，外夹爪(13)与内夹爪(9)一一对应。

2.如权利要求1所述的自定心环形物料夹具，其特征在于：所述内夹爪(9)、气缸(11)均

径向设在丝杆(5)侧方。

3.如权利要求1所述的自定心环形物料夹具，其特征在于：所述内夹爪(9)、外夹爪(13)

均为四个，内夹爪(9)主体呈杆状，内夹爪(9)能够在内夹爪座(10)上沿着丝杆(5)半径方向

自由活动，内夹爪(9)远离丝杆(5)的一端设有内防滑压持板，外夹爪(13)主体呈板状，外夹

爪(13)设在对应内夹爪(9)正外侧，外夹爪(13)内端面设有与内防滑压持板相适应的外防

滑压持板。

4.如权利要求1所述的自定心环形物料夹具，其特征在于：若干个内夹爪(9)、若干个外

夹爪(13)均以丝杆(5)为圆心呈圆周状均匀分布。

5.如权利要求1所述的自定心环形物料夹具，其特征在于：所述气缸(11)设有两个导杆

组件(12)，两个导杆组件(12)对称设在气缸(11)伸缩轴两侧。
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自定心环形物料夹具

【技术领域】

[0001] 本实用新型涉及自定心环形物料夹具的技术领域，特别是自定心环形物料夹具的

技术领域。

【背景技术】

[0002] 智能立体仓储物流系统中，时常需要对物料进行堆叠码垛或拆分，满足立库存储

或发货需求。如何自动化实现这一系列动作，物料夹取夹具是关键。现有的物料夹具无法解

决大直径、重载荷且需要自动定心环形物料，现提出一种自定心环形物料夹具。

【实用新型内容】

[0003] 本实用新型的目的就是解决现有技术中的问题，提出自定心环形物料夹具，能够

适用于大直径、重载荷且需要自动定心环形物料的自动夹取。

[0004] 为实现上述目的，本实用新型提出了自定心环形物料夹具，包括电机、联轴器、电

机座、丝杆螺母座、丝杆、夹具体、十字丝杆螺母、连杆、内夹爪、内夹爪座、气缸、导杆组件、

外夹爪，所述夹具体上端面设有电机座，电机座顶端设有电机，电机正下方的夹具体上设有

丝杆螺母座，丝杆螺母座中部设有向下设置的丝杆，丝杆顶端与电机转轴之间连有联轴器，

夹具体下方的丝杆上设有十字丝杆螺母，十字丝杆螺母侧方设有若干个内夹爪，内夹爪与

十字丝杆螺母之间连有连杆，连杆两端分别与内夹爪、十字丝杆螺母铰接，夹具体下端面设

有内夹爪座，内夹爪穿过内夹爪座，夹具体侧面设有若干个气缸，气缸上设有相适应的导杆

组件，气缸、导杆组件远离夹具体的一端设有外夹爪，外夹爪与内夹爪一一对应。

[0005] 作为优选，所述内夹爪、气缸均径向设在丝杆侧方。

[0006] 作为优选，所述内夹爪、外夹爪均为四个，内夹爪主体呈杆状，内夹爪能够在内夹

爪座上沿着丝杆半径方向自由活动，内夹爪远离丝杆的一端设有内防滑压持板，外夹爪主

体呈板状，外夹爪设在对应内夹爪正外侧，外夹爪内端面设有与内防滑压持板相适应的外

防滑压持板。

[0007] 作为优选，若干个内夹爪、若干个外夹爪均以丝杆为圆心呈圆周状均匀分布。

[0008] 作为优选，所述气缸设有两个导杆组件，两个导杆组件对称设在气缸伸缩轴两侧。

[0009] 本实用新型的有益效果：本实用新型结构简单、设计合理，能够适用于大直径、重

载荷且需要自动定心环形物料的自动夹取；通过设置内夹爪由电机、丝杆驱动，能够同步运

行若干个内夹爪，方便环形物料定心，通过为每个外夹爪设置单独气缸驱动，利于外夹爪将

环形物料有效压持在内夹爪上，利于环形物料被有效、稳定的夹持。

[0010] 本实用新型的特征及优点将通过实施例结合附图进行详细说明。

【附图说明】

[0011] 图1是本实用新型自定心环形物料夹具的主视截面结构示意图；

[0012] 图2是本实用新型自定心环形物料夹具的俯视结构示意图。
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【具体实施方式】

[0013] 参阅图1、图2，本实用新型自定心环形物料夹具，包括电机1、联轴器2、电机座3、丝

杆螺母座4、丝杆5、夹具体6、十字丝杆螺母7、连杆8、内夹爪9、内夹爪座10、气缸11、导杆组

件12、外夹爪13，所述夹具体6上端面设有电机座3，电机座3顶端设有电机1，电机1正下方的

夹具体6上设有丝杆螺母座4，丝杆螺母座4中部设有向下设置的丝杆5，丝杆5顶端与电机1

转轴之间连有联轴器2，夹具体6下方的丝杆5上设有十字丝杆螺母7，十字丝杆螺母7侧方设

有若干个内夹爪9，内夹爪9与十字丝杆螺母7之间连有连杆8，连杆8两端分别与内夹爪9、十

字丝杆螺母7铰接，夹具体6下端面设有内夹爪座10，内夹爪9穿过内夹爪座10，夹具体6侧面

设有若干个气缸11，气缸11上设有相适应的导杆组件12，气缸11、导杆组件12远离夹具体6

的一端设有外夹爪13，外夹爪13与内夹爪9一一对应。

[0014] 其中，所述内夹爪9、气缸11均径向设在丝杆5侧方。

[0015] 其中，所述内夹爪9、外夹爪13均为四个，内夹爪9主体呈杆状，内夹爪9能够在内夹

爪座10上沿着丝杆5半径方向自由活动，内夹爪9远离丝杆5的一端设有内防滑压持板，外夹

爪13主体呈板状，外夹爪13设在对应内夹爪9正外侧，外夹爪13内端面设有与内防滑压持板

相适应的外防滑压持板。

[0016] 其中，若干个内夹爪9、若干个外夹爪13均以丝杆5为圆心呈圆周状均匀分布。

[0017] 其中，所述气缸11设有两个导杆组件12，两个导杆组件12对称设在气缸11伸缩轴

两侧。

[0018] 本实用新型工作过程：

[0019] 本实用新型自定心环形物料夹具在工作过程中，将环形物料置于内夹爪9、外夹爪

13之间，同时启动电机1、气缸11，丝杆5驱动丝杆螺母座4下降，进而配合与内夹爪9之间的

铰接结构推动内夹爪9向外运行，而气缸11缩短，使外夹爪13向内运行，进而内夹爪9、外夹

爪13相互靠近配合夹住环形物料。

[0020] 本实用新型结构简单、设计合理，能够适用于大直径、重载荷且需要自动定心环形

物料的自动夹取；通过设置内夹爪9由电机1、丝杆5驱动，能够同步运行若干个内夹爪9，方

便环形物料定心，通过为每个外夹爪13设置单独气缸11驱动，利于外夹爪13将环形物料有

效压持在内夹爪9上，利于环形物料被有效、稳定的夹持。

[0021] 上述实施例是对本实用新型的说明，不是对本实用新型的限定，任何对本实用新

型简单变换后的方案均属于本实用新型的保护范围。
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图1

图2
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