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(57)摘要

本发明公开了一种应用于置件设备上的机

械手夹爪，包括“匚”字形的支座，支座内设有两

个相对的真空吸盘，真空吸盘由吸盘和抽气管组

成，抽气管插接在外螺纹管套内，吸盘固定在外

螺纹管套的内侧端，外螺纹管套插接在支座的两

端，外螺纹管套的外侧端穿过支座螺接在连杆

上，真空吸盘后侧的支座的内侧壁上固定有两个

相对的夹持气缸，夹持气缸的活塞杆穿过支座固

定在连杆上。本发明结构简单，其采用吸持方式

代替传动的压持方式实现料件的夹持，从而夹持

过程中能减少对料件的损伤。
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1.一种应用于置件设备上的机械手夹爪，包括“匚”字形的支座(1)，其特征在于：支座

(1)内设有两个相对的真空吸盘(3)，真空吸盘(3)由吸盘(31)和抽气管(32)组成，抽气管

(32)插接在外螺纹管套(2)内，吸盘(31)固定在外螺纹管套(2)的内侧端，外螺纹管套(2)插

接在支座(1)的两端，外螺纹管套(2)的外侧端穿过支座(1)螺接在连杆(4)上，真空吸盘(3)

后侧的支座(1)的内侧壁上固定有两个相对的夹持气缸(5)，夹持气缸(5)的活塞杆穿过支

座(1)固定在连杆(4)上；所述外螺纹管套(2)的长度大于夹持气缸(5)的行程，外螺纹管套

(2)的外侧端成型有拨盘(21)，拨盘(21)的外壁上成型有若干凹槽；所述外螺纹管套(2)和

夹持气缸(5)分布在连杆(4)的两端，连杆(4)的一端成型有螺纹套(41)，外螺纹管套(2)螺

接在连杆(4)的螺纹套(41)内；所述外螺纹管套(2)和夹持气缸(5)之间的连杆(4)上插接有

导向杆(6)，导向杆(6)固定在支座(1)上。

2.根据权利要求1所述的一种应用于置件设备上的机械手夹爪，其特征在于：所述真空

吸盘(3)上抽气管(32)的长度大于外螺纹管套(2)的长度。

3.根据权利要求1所述的一种应用于置件设备上的机械手夹爪，其特征在于：所述的支

座(1)上成型有连接轴(11)，连接轴(11)为花键轴。

4.根据权利要求1所述的一种应用于置件设备上的机械手夹爪，其特征在于：所述支座

(1)两相对内侧壁之间的间距等于夹持气缸(5)长度的两倍。
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一种应用于置件设备上的机械手夹爪

技术领域：

[0001] 本发明涉及置件设备的技术领域，更具体地说涉及一种应用于置件设备上的机械

手夹爪。

背景技术：

[0002] 置件设备，具体为PCB上实现零部件快速插置的自动化设备，其采用可编程控制器

进行控制，配设CCD、机械手及人机界面等，机械手通过CCD相机拍摄定位料件进行夹持，然

后抓取料件进行插接检测判断好坏，然后通过检测结果报废处理或者置件至PCB上的相应

位置。而现有的机械手夹持料件在检测装置上插拔，插拔容易在料件留下划痕，影响料件的

质量，甚至当力度较大时容易造成料件的损坏。

发明内容：

[0003] 本发明的目的就是针对现有技术之不足，而提供了一种应用于置件设备上的机械

手夹爪，其采用吸持方式夹持料件，夹持时可以减少对料件造成的损伤。

[0004] 为实现上述目的，本发明采用的技术方案如下：

[0005] 一种应用于置件设备上的机械手夹爪，包括“匚”字形的支座，支座内设有两个相

对的真空吸盘，真空吸盘由吸盘和抽气管组成，抽气管插接在外螺纹管套内，吸盘固定在外

螺纹管套的内侧端，外螺纹管套插接在支座的两端，外螺纹管套的外侧端穿过支座螺接在

连杆上，真空吸盘后侧的支座的内侧壁上固定有两个相对的夹持气缸，夹持气缸的活塞杆

穿过支座固定在连杆上。

[0006] 所述外螺纹管套的长度大于夹持气缸的行程，外螺纹管套的外侧端成型有拨盘，

拨盘的外壁上成型有若干凹槽。

[0007] 所述真空吸盘上抽气管的长度大于外螺纹管套的长度。

[0008] 所述的支座上成型有连接轴，连接轴为花键轴。

[0009] 所述外螺纹管套和夹持气缸分布在连杆的两端，连杆的一端成型有螺纹套，外螺

纹管套螺接在连杆的螺纹套内。

[0010] 所述外螺纹管套和夹持气缸之间的连杆上插接有导向杆，导向杆固定在支座上。

[0011] 所述支座两相对内侧壁之间的间距等于夹持气缸长度的两倍。

[0012] 本发明的有益效果在于：

[0013] 1、其结构简单，采用吸持方式代替传动的压持方式实现料件的夹持，从而夹持过

程中能减少对料件的损伤。

[0014] 2、其采用的夹爪其间距可调节，可使用多种厚度的料件的夹持。

附图说明：

[0015] 图1为本发明立体的结构示意图；

[0016] 图2为本发明侧视的结构示意图；
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[0017] 图3为本发明俯视的结构示意图；

[0018] 图中：1、支座；11、连接轴；2、外螺纹管套；3、真空吸盘；31、吸盘；32、抽气管；4、连

杆；41、螺纹套；5、夹持气缸；6、导向杆。

具体实施方式：

[0019] 实施例：见图1、2、3所示，一种应用于置件设备上的机械手夹爪，包括“匚”字形的

支座1，支座1内设有两个相对的真空吸盘3，真空吸盘3由吸盘31和抽气管32组成，抽气管32

插接在外螺纹管套2内，吸盘31固定在外螺纹管套2的内侧端，外螺纹管套2插接在支座1的

两端，外螺纹管套2的外侧端穿过支座1螺接在连杆4上，真空吸盘3后侧的支座1的内侧壁上

固定有两个相对的夹持气缸5，夹持气缸5的活塞杆穿过支座1固定在连杆4上。

[0020] 所述外螺纹管套2的长度大于夹持气缸5的行程，外螺纹管套2的外侧端成型有拨

盘21，拨盘21的外壁上成型有若干凹槽。

[0021] 所述真空吸盘3上抽气管32的长度大于外螺纹管套2的长度。

[0022] 所述的支座1上成型有连接轴11，连接轴11为花键轴。

[0023] 所述外螺纹管套2和夹持气缸5分布在连杆4的两端，连杆4的一端成型有螺纹套

41，外螺纹管套2螺接在连杆4的螺纹套41内。

[0024] 所述外螺纹管套2和夹持气缸5之间的连杆4上插接有导向杆6，导向杆6固定在支

座1上。

[0025] 所述支座1两相对内侧壁之间的间距等于夹持气缸5长度的两倍。

[0026] 本发明的机械手夹爪主要应用于置件设备上夹持料件实现料件移动和插拔的作

业，工作时，通过夹持气缸5驱动两个真空吸盘3相对移动，抵靠在料件上，然后真空吸盘3工

作吸附在料件上实现夹持，其真空吸盘3通过外螺纹管套2的调节，实现位置的调节。
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图1

图2
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图3
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