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(57)摘要

一种用于电气产品加工的机器人爪手装置

及操作方法，包括上座、下座、驱动板、燕尾块、主

动齿轮、从动齿轮、传动盘、夹爪、螺母座、丝杠

座，所述上座中间具有中心孔，中心孔一侧具有

电机板，中心孔外侧均匀分布三个齿轮轴孔，下

座中间具有下座轴,下座轴外侧均匀分布三个腰

槽，每个腰槽下部各具有一个燕尾槽,下座外侧

均匀分布三个支撑柱,下座外侧具有侧板,侧板

外侧具有丝杠座孔，驱动板中间具有驱动板孔,

驱动板孔外侧均匀分布三个避让槽，驱动板外侧

分布三个驱动槽，其中一个驱动槽外侧具有螺母

座孔，燕尾块一侧具有驱动杆,燕尾块另外一侧

具有燕尾块孔。
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1.一种用于电气产品加工的机器人爪手装置，其特征是:包括上座、下座、驱动板、燕尾

块、主动齿轮、从动齿轮、传动盘、夹爪、螺母座、丝杠座，所述上座中间具有中心孔，中心孔

一侧具有电机板，中心孔外侧均匀分布三个齿轮轴孔，下座中间具有下座轴,下座轴外侧均

匀分布三个腰槽，每个腰槽下部各具有一个燕尾槽,下座外侧均匀分布三个支撑柱,下座外

侧具有侧板,侧板外侧具有丝杠座孔，驱动板中间具有驱动板孔,驱动板孔外侧均匀分布三

个避让槽，驱动板外侧分布三个驱动槽，其中一个驱动槽外侧具有螺母座孔，燕尾块一侧具

有驱动杆,燕尾块另外一侧具有燕尾块孔,燕尾块孔外侧具有耳板,耳板侧面下部具有耳板

下孔，耳板下孔上部具有耳板上孔，上座下部固定连接三个支撑柱，驱动板孔转动连接下座

轴,驱动板绕下座轴转动，每个燕尾槽内侧各设置一个燕尾块，每个燕尾块滑动连接对应的

燕尾槽，每个燕尾块在对应的燕尾槽中滑动，每个驱动槽滑动连接对应驱动杆。

2.根据权利要求1所述的一种用于电气产品加工的机器人爪手装置，其特征是:  所述

主动齿轮上部中间具有主动齿轮轴,主动齿轮下部具有主动齿轮槽，从动齿轮上部中间具

有从动齿轮槽,从动齿轮下部中间具有从动齿轮轴,从动齿轮轴下部具有蜗杆轴，传动盘上

部具有上卡块,传动盘下部具有下卡块，中心齿轮中间轴从下部穿过中心孔,中心齿轮中间

轴转动连接中心孔,中心齿轮在中心孔中转动，电机侧面固定连接电机板侧面，电机输出轴

固定连接中心齿轮中间轴，每个齿轮轴孔中各设置一个主动齿轮，每个主动齿轮中间轴从

下部穿过齿轮轴孔，每个主动齿轮在齿轮轴孔中转动，中心齿轮同时和三个主动齿轮相互

啮合，每个燕尾块中各设置一个从动齿轮，每个从动齿轮轴从上部穿过对应避让槽、腰槽、

燕尾块孔，每个从动齿轮轴转动连接对应的燕尾块孔，每个从动齿轮在对应燕尾块中转动，

同一位置的主动齿轮和从动齿轮之间各设置一个传动盘,上卡块滑动连接主动齿轮槽,下

卡块滑动连接从动齿轮槽。

3.根据权利要求2所述的一种用于电气产品加工的机器人爪手装置，其特征是:  所述

螺母座上部具有螺母座轴,螺母座侧面具有螺纹孔，丝杠座下部具有丝杠座轴,丝杠座侧面

具有丝杠座孔，螺母座轴转动连接螺母座孔,螺母座在螺母座孔中转动，丝杠座轴转动连接

丝杠座孔,丝杠座在丝杠座孔中转动，丝杠螺纹连接螺纹孔,丝杠中间轴转动连接丝杠座

孔。

4.根据权利要求3所述的一种用于电气产品加工的机器人爪手装置，其特征是:  所述

夹爪侧面上部具有夹爪一孔，夹爪侧面下部具有夹爪二孔，每个蜗杆轴外侧各固定连接一

个蜗杆，每个耳板上孔中各转动连接一个轴，每个轴在对应耳板上孔中转动，每个轴中间各

固定连接一个涡轮，每个涡轮和对应的蜗杆相互啮合，每个轴两侧各固定连接一个二号连

杆，每个耳板下孔中各转动连接另外一个轴，每个轴在对应耳板下孔中转动，每个轴两侧各

固定连接一个一号连杆，同一位置的两个二号连杆另外一侧分别铰接对应的两个夹爪一

孔，同一位置的两个一号连杆另外一侧分别铰接对应的两个夹爪二孔。

5.根据权利要求4所述的一种用于电气产品加工的机器人爪手装置的操作方法，其特

征是:  包括以下步骤：第一步、根据夹持的物料半径，调整本机器人爪手装置的夹持半径，

调整时，转动丝杠座，三个夹爪所在圆的半径同步增加或者减小，从而改变了本发明的夹持

半径；第二步、正常工作时，启动电机,三个夹爪同步往本发明中心移动，直到物料被抓取为

止，然后机器人带动本发明和物料到设定位置，反向启动电机，物料被放下。
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一种用于电气产品加工的机器人爪手装置及操作方法

技术领域

[0001] 本发明涉及机器人爪手领域，尤其涉及一种用于电气产品加工的机器人爪手装置

及操作方法。

背景技术

[0002] 在工厂电气产品加工过程中，需要使用机器人爪手，机器人爪手是机器人抓取和

转移电气物料的重要装置，电气加工过程中，经常会转换电气物料产品的规格，电气产品规

格转换后，爪手的夹持半径也必须随产品规格的改变而改变，通过更换爪手的方式不仅增

大了成本，而且需要对机器人的参数进行改变，影响了生产效率，这就需要一种可以随产品

规格而改变的爪手。

发明内容

[0003] 本发明针对现有技术存在的上述不足，提供一种可以适应产品规格的改变，对爪

手夹持半径进行调整的一种用于电气产品加工的机器人爪手装置及操作方法。

[0004] 本发明的目的是通过以下技术方案来实现：

一种用于电气产品加工的机器人爪手装置，包括上座、下座、驱动板、燕尾块、主动

齿轮、从动齿轮、传动盘、夹爪、螺母座、丝杠座，所述上座中间具有中心孔，中心孔一侧具有

电机板，中心孔外侧均匀分布三个齿轮轴孔，下座中间具有下座轴,下座轴外侧均匀分布三

个腰槽，每个腰槽下部各具有一个燕尾槽,下座外侧均匀分布三个支撑柱,下座外侧具有侧

板,侧板外侧具有丝杠座孔，驱动板中间具有驱动板孔,驱动板孔外侧均匀分布三个避让

槽，驱动板外侧分布三个驱动槽，其中一个驱动槽外侧具有螺母座孔，燕尾块一侧具有驱动

杆,燕尾块另外一侧具有燕尾块孔,燕尾块孔外侧具有耳板,耳板侧面下部具有耳板下孔，

耳板下孔上部具有耳板上孔，上座下部固定连接三个支撑柱，驱动板孔转动连接下座轴,驱

动板绕下座轴转动，每个燕尾槽内侧各设置一个燕尾块，每个燕尾块滑动连接对应的燕尾

槽，每个燕尾块在对应的燕尾槽中滑动，每个驱动槽滑动连接对应驱动杆。

[0005] 所述主动齿轮上部中间具有主动齿轮轴,主动齿轮下部具有主动齿轮槽，从动齿

轮上部中间具有从动齿轮槽,从动齿轮下部中间具有从动齿轮轴,从动齿轮轴下部具有蜗

杆轴，传动盘上部具有上卡块,传动盘下部具有下卡块，中心齿轮中间轴从下部穿过中心

孔,中心齿轮中间轴转动连接中心孔,中心齿轮在中心孔中转动，电机侧面固定连接电机板

侧面，电机输出轴固定连接中心齿轮中间轴，每个齿轮轴孔中各设置一个主动齿轮，每个主

动齿轮中间轴从下部穿过齿轮轴孔，每个主动齿轮在齿轮轴孔中转动，中心齿轮同时和三

个主动齿轮相互啮合，每个燕尾块中各设置一个从动齿轮，每个从动齿轮轴从上部穿过对

应避让槽、腰槽、燕尾块孔，每个从动齿轮轴转动连接对应的燕尾块孔，每个从动齿轮在对

应燕尾块中转动，同一位置的主动齿轮和从动齿轮之间各设置一个传动盘,上卡块滑动连

接主动齿轮槽,下卡块滑动连接从动齿轮槽。

[0006] 有益效果：
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本发明可以适应产品规格的改变，对爪手夹持半径进行调整，转动丝杠座，丝杠座

转动通过螺母座带动驱动板转动，驱动板转动时，三个燕尾块被驱动板驱动沿燕尾槽滑动，

三个燕尾块所在圆的半径增大或者减小，燕尾块移动时带动从动齿轮、夹爪同时移动，主动

齿轮和传动盘,从动齿轮和传动盘之间分别滑动连接，从动齿轮移动时主动齿轮、从动齿轮

的轴线和中间的传动盘轴线产生偏移，三个主动齿轮所在圆的直径固定，三个从动齿轮所

在圆的直径浮动，使得三个主动齿轮的转动可以通过传动盘传递给对应的从动齿轮，保证

了三个夹爪所在圆的直径可以调整，又能通过主动齿轮的转动使得三个夹爪同步夹紧，保

证了本发明对物料的定心和夹紧。

附图说明

[0007] 图1为本发明所述的用于电气产品加工的机器人爪手装置结构示意图。

[0008] 图2为本发明所述的用于电气产品加工的机器人爪手装置下部结构示意图。

[0009] 图3为本发明所述的中心齿轮和主动齿轮连接结构示意图。

[0010] 图4为本发明所述的上座结构示意图。

[0011] 图5为本发明所述的下座结构示意图。

[0012] 图6为本发明所述的驱动板结构示意图。

[0013] 图7为本发明所述的燕尾块结构示意图。

[0014] 图8为本发明所述的主动齿轮结构示意图。

[0015] 图9为本发明所述的从动齿轮结构示意图。

[0016] 图10为本发明所述的传动盘结构示意图。

[0017] 图11为本发明所述的夹爪结构示意图。

[0018] 图12为本发明所述的螺母座结构示意图。

[0019] 图13为本发明所述的丝杠座结构示意图。

具体实施方式

[0020] 下面根据附图和实施例对本发明作进一步详细说明：

一种用于电气产品加工的机器人爪手装置，包括上座110、下座120、驱动板130、燕

尾块140、主动齿轮150、从动齿轮160、传动盘170、夹爪180、螺母座190、丝杠座210，所述上

座110中间具有中心孔111，中心孔111一侧具有电机板112，中心孔111外侧均匀分布三个齿

轮轴孔113，下座120中间具有下座轴121,下座轴121外侧均匀分布三个腰槽122，每个腰槽

122下部各具有一个燕尾槽123,下座120外侧均匀分布三个支撑柱124,下座120外侧具有侧

板125,侧板125外侧具有丝杠座孔126，驱动板130中间具有驱动板孔131,驱动板孔131外侧

均匀分布三个避让槽133，驱动板130外侧分布三个驱动槽132，其中一个驱动槽132外侧具

有螺母座孔134，燕尾块140一侧具有驱动杆141,燕尾块140另外一侧具有燕尾块孔142,燕

尾块孔142外侧具有耳板143,耳板143侧面下部具有耳板下孔144，耳板下孔144上部具有耳

板上孔145，上座110下部固定连接三个支撑柱124，驱动板孔131转动连接下座轴121,驱动

板130绕下座轴121转动，每个燕尾槽123内侧各设置一个燕尾块140，每个燕尾块140滑动连

接对应的燕尾槽123，每个燕尾块140在对应的燕尾槽123中滑动，每个驱动槽132滑动连接

对应驱动杆141。使用本发明时，分为两个步骤，第一，根据夹持的物料半径，调整本发明的
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夹持半径，调整时，转动丝杠座210，丝杠座210转动通过螺母座190带动驱动板130转动，驱

动板130转动时，三个燕尾块140被驱动板130驱动沿燕尾槽123滑动，三个燕尾块140所在圆

的半径增大或者减小，燕尾块140移动时带动从动齿轮160、夹爪180同时移动，从动齿轮160

移动时主动齿轮150、从动齿轮160的轴线和中间的传动盘170轴线产生偏移，三个夹爪180

所在圆的半径同步增加或者减小，从而改变了本发明的夹持半径，第二，正常工作时，启动

电机240,电机240转动带动中心齿轮270转动，中心齿轮270转动同时带动三个主动齿轮150

转动，主动齿轮150转动带动各自的传动盘170转动，每个传动盘170带动各自的从动齿轮

160转动，从动齿轮160转动带动给各自的蜗杆250转动，每个蜗杆250转动带动各自的涡轮

260转动，每个涡轮260转动带动通过各自的轴280带动各自的二号连杆290转动，每个二号

连杆290转动通过对应的一号连杆220带动各自的夹爪180同步往本发明中心平行移动，直

到物料被抓取为止，然后机器人带动本发明和物料到设定位置，反向启动电机240，物料被

放下。

[0021] 所述主动齿轮150上部中间具有主动齿轮轴152,主动齿轮150下部具有主动齿轮

槽151，从动齿轮160上部中间具有从动齿轮槽161,从动齿轮160下部中间具有从动齿轮轴

162,从动齿轮轴162下部具有蜗杆轴163，传动盘170上部具有上卡块171,传动盘170下部具

有下卡块172，中心齿轮270中间轴从下部穿过中心孔111,中心齿轮270中间轴转动连接中

心孔111,中心齿轮270在中心孔111中转动，电机240侧面固定连接电机板112侧面，电机240

输出轴固定连接中心齿轮270中间轴，每个齿轮轴孔113中各设置一个主动齿轮150，每个主

动齿轮150中间轴从下部穿过齿轮轴孔113，每个主动齿轮150在齿轮轴孔113中转动，中心

齿轮270同时和三个主动齿轮150相互啮合，每个燕尾块140中各设置一个从动齿轮160，每

个从动齿轮轴162从上部穿过对应避让槽133、腰槽122、燕尾块孔142，每个从动齿轮轴162

转动连接对应的燕尾块孔142，每个从动齿轮160在对应燕尾块140中转动，同一位置的主动

齿轮150和从动齿轮160之间各设置一个传动盘170,上卡块171滑动连接主动齿轮槽151,下

卡块172滑动连接从动齿轮槽161。

[0022] 所述螺母座190上部具有螺母座轴191,螺母座190侧面具有螺纹孔192，丝杠座210

下部具有丝杠座轴211,丝杠座210侧面具有丝杠座孔212，螺母座轴191转动连接螺母座孔

134,螺母座190在螺母座孔134中转动，丝杠座轴211转动连接丝杠座孔126,丝杠座210在丝

杠座孔126中转动，丝杠230螺纹连接螺纹孔192,丝杠230中间轴转动连接丝杠座孔212。

[0023] 本发明可以适应产品规格的改变，对爪手夹持半径进行调整，转动丝杠座210，丝

杠座210转动通过螺母座190带动驱动板130转动，驱动板130转动时，三个燕尾块140被驱动

板130驱动沿燕尾槽123滑动，三个燕尾块140所在圆的半径增大或者减小，燕尾块140移动

时带动从动齿轮160、夹爪180同时移动，主动齿轮150和传动盘170,从动齿轮160和传动盘

170之间分别滑动连接，从动齿轮160移动时主动齿轮150、从动齿轮160的轴线和中间的传

动盘170轴线产生偏移，三个主动齿轮150所在圆的直径固定，三个从动齿轮160所在圆的直

径浮动，使得三个主动齿轮150的转动可以通过传动盘170传递给对应的从动齿轮160，保证

了三个夹爪180所在圆的直径可以调整，又能通过主动齿轮150的转动使得三个夹爪180同

步夹紧，保证了本发明对物料的定心和夹紧，抓取位置准确，防止出现偏差，保证受力均衡，

物料抓取稳定，防止掉落。

[0024] 所述夹爪180侧面上部具有夹爪一孔181，夹爪180侧面下部具有夹爪二孔182，每
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个蜗杆轴163外侧各固定连接一个蜗杆250，每个耳板上孔145中各转动连接一个轴280，每

个轴280在对应耳板上孔145中转动，每个轴280中间各固定连接一个涡轮260，每个涡轮260

和对应的蜗杆250相互啮合，每个轴280两侧各固定连接一个二号连杆290，每个耳板下孔

144中各转动连接另外一个轴280，每个轴280在对应耳板下孔144中转动，每个轴280两侧各

固定连接一个一号连杆220，同一位置的两个二号连杆290另外一侧分别铰接对应的两个夹

爪一孔181，同一位置的两个一号连杆220另外一侧分别铰接对应的两个夹爪二孔182。使用

本发明时，分为两个步骤，第一，根据夹持的物料半径，调整本发明的夹持半径，调整时，转

动丝杠座，丝杠座转动通过螺母座带动驱动板转动，驱动板转动时，三个燕尾块被驱动板驱

动沿燕尾槽滑动，三个燕尾块所在圆的半径增大或者减小，燕尾块移动时带动从动齿轮、夹

爪同时移动，从动齿轮移动时主动齿轮、从动齿轮的轴线和中间的传动盘轴线产生偏移，三

个夹爪所在圆的半径同步增加或者减小，从而改变了本发明的夹持半径，第二，正常工作

时，启动电机,电机转动带动中心齿轮转动，中心齿轮转动同时带动三个主动齿轮转动，主

动齿轮转动带动各自的传动盘转动，每个传动盘带动各自的从动齿轮转动，从动齿轮转动

带动给各自的蜗杆转动，每个蜗杆转动带动各自的涡轮转动，每个涡轮转动带动通过各自

的轴带动各自的二号连杆转动，每个二号连杆转动通过对应的一号连杆带动各自的夹爪同

步往本发明中心平行移动，直到物料被抓取为止，然后机器人带动本发明和物料到设定位

置，反向启动电机，物料被放下。

[0025] 一种用于电气产品加工的机器人爪手装置的操作方法，包括以下步骤：第一步、根

据夹持的物料半径，调整本发明的夹持半径，调整时，转动丝杠座210，三个夹爪180所在圆

的半径同步增加或者减小，从而改变了本发明的夹持半径，第二步、正常工作时，启动电机

240,三个  夹爪180同步往本发明中心移动，直到物料被抓取为止，然后机器人带动本发明

和物料到设定位置，反向启动电机240，物料被放下。
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