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一种二极管搬运机械手

(57)摘要

本实用新型公开了一种二极管搬运机械手，

包括机架、凸轮机构，凸轮机构包括支撑板，支撑

板上安装有驱动电机、主动轴以及从动轴，驱动

电机与主动轴连接，主动轴上固定有第一转盘，

主动轴与从动轴传动连接，从动轴上固定有第二

转盘，第二转盘上设有变径环槽，第一转盘上设

有偏心环槽，支撑板上安装有横向滑杆，横向滑

杆上设置有横向滑块，横向滑块上设有第一导向

杆，横向滑块上固定有支架，支架上安装有纵向

滑杆，纵向滑杆上设置有纵向滑块，纵向滑块正

面安装有吸嘴，纵向滑块顶部铰接有摆动架，摆

动架的一端设置有伸入变径环槽设置的第二导

向杆，通过本实用新型实现了吸嘴的X、Y轴同步

运动，从而降低了人工成本，提高了生产效率。
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1.一种二极管搬运机械手，其特征在于，包括安装在机架上的凸轮机构，所述凸轮机构

包括固定在机架上的支撑板，所述支撑板上安装有驱动电机、主动轴以及从动轴，所述驱动

电机的输出轴与主动轴传动连接，所述主动轴的端部固定有第一转盘，所述主动轴与从动

轴通过伞齿轮副传动连接，所述从动轴的端部固定有第二转盘，所述第二转盘的盘面上开

设有变径环槽，所述第一转盘的盘面上开设有偏心环槽，所述支撑板的正面安装有一对横

向滑杆，所述横向滑杆上滑动设置有横向滑块，所述横向滑块顶部安装有与所述偏心环槽

配合的第一导向杆，所述第一导向杆的端部伸入所述偏心环槽设置，所述横向滑块的正面

固定有支架，所述支架正面安装有一对纵向滑杆，纵向滑杆上滑动设置有纵向滑块，所述纵

向滑块正面安装有吸嘴，所述纵向滑块顶部铰接有摆动块，所述摆动块铰接在摆动架上，所

述摆动架中部铰接在支撑板上，所述摆动架的一端设置有摆动滑杆，所述摆动块滑动设置

有摆动滑杆上，摆动架的另一端设置有所述变径环槽配合的第二导向杆，第二导向杆的端

部伸入所述变径环槽设置。

2.根据权利要求1所述的一种二极管搬运机械手，其特征在于，所述第一转盘上开设有

若干通孔。

3.根据权利要求1所述的一种二极管搬运机械手，其特征在于，所述横向滑杆上设置有

一对横向滑块，支架固定在一对横向滑块的正面。

4.根据权利要求1所述的一种二极管搬运机械手，其特征在于，第一导向杆伸入偏心环

槽内的一端安装有导向轴承。
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一种二极管搬运机械手

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种机械手，特别涉及一种搬运机械手。

背景技术

[0002] 在半导体的生产中，对SMA、SMB、SMF等单凸45Mil下料片类型的框架，大都采用人

工手动方式放到制具内，存在着劳动强度大，生产效率低，特别是产品质量差，良品率低。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的是提供一种二极管搬运机械手，解决现有技术中二极管搬运劳

动强度大，生产效率低的问题。

[0004] 本实用新型的目的是这样实现的：一种二极管搬运机械手，包括安装在机架上的

凸轮机构，所述凸轮机构包括固定在机架上的支撑板，所述支撑板上安装有驱动电机、主动

轴以及从动轴，所述驱动电机的输出轴与主动轴传动连接，所述主动轴的端部固定有第一

转盘，所述主动轴与从动轴通过伞齿轮副传动连接，所述从动轴的端部固定有第二转盘，所

述第二转盘的盘面上开设有变径环槽，所述第一转盘的盘面上开设有偏心环槽，所述支撑

板的正面安装有一对横向滑杆，所述横向滑杆上滑动设置有横向滑块，所述横向滑块顶部

安装有与所述偏心环槽配合的第一导向杆，所述第一导向杆的端部伸入所述偏心环槽设

置，所述横向滑块的正面固定有支架，所述支架正面安装有一对纵向滑杆，纵向滑杆上滑动

设置有纵向滑块，所述纵向滑块正面安装有吸嘴，所述纵向滑块顶部铰接有摆动块，所述摆

动块铰接在摆动架上，所述摆动架中部铰接在支撑板上，所述摆动架的一端设置有摆动滑

杆，所述摆动块滑动设置有摆动滑杆上，摆动架的另一端设置有所述变径环槽配合的第二

导向杆，第二导向杆的端部伸入所述变径环槽设置。

[0005] 本实用新型工作时，通过驱动电机驱动第一转盘和第二转盘运动，配合上第一转

盘、第二转盘上的偏心环槽和变径环槽实现了凸轮式的传动方式，使得第一转盘的偏心环

槽配合第一导向杆实现横向滑块的滑动，使得第二转盘的变径环槽配合第二导向杆实现了

纵向滑块的滑动，如此实现X、Y轴的运动。与现有技术相比，本实用新型的有益效果在于：通

过使用本实用新型实现了吸嘴的X、Y轴同步运动，动作方便可靠，从而降低了人工成本，提

高了生产效率。本实用新型可用于二极管生产制造中。

[0006] 为了减轻第一转盘的重量，所述第一转盘上开设有若干通孔。

[0007] 为了使得支架的安装更加可靠，所述横向滑杆上设置有一对横向滑块，支架固定

在一对横向滑块的正面。

[0008] 为了使得第一导杆与偏心环槽的配合更加顺畅，第一导向杆伸入偏心环槽内的一

端安装有导向轴承。

附图说明

[0009] 图1为本实用新型立体结构示意图。

说　明　书 1/2 页

3

CN 213504823 U

3



[0010] 图2为本实用新型俯视图。

[0011] 其中，1机架，2凸轮机构，2a支撑板，2b驱动电机，2c主动轴，2d从动轴，2e第一转

盘，2f通孔，2g伞齿轮副，2h第二转盘，2i变径环槽，2j偏心环槽，2k横向滑杆，2l横向滑块，

2m第一导向杆，2n支架，2o纵向滑杆，2p纵向滑块，2q吸嘴，2r摆动块，2s摆动架，2t摆动滑

杆，2u第二导向杆。

具体实施方式

[0012] 如图1‑2所示的一种二极管搬运机械手，包括安装在机架1上的凸轮机构2，凸轮机

构2包括固定在机架1上的支撑板2a，支撑板2a上安装有驱动电机2b、主动轴2c以及从动轴

2d，驱动电机2b的输出轴与主动轴2c经皮带（图中未画出）传动连接，主动轴2c的端部固定

有第一转盘2e，第一转盘2e上开设有若干通孔2f，主动轴2c与从动轴2d通过伞齿轮副2g传

动连接，从动轴2d的端部固定有第二转盘2h，第二转盘2h的盘面上开设有变径环槽2i，第一

转盘2e的盘面上开设有偏心环槽2j，支撑板2a的正面安装有一对横向滑杆2k，横向滑杆2k

上滑动设置有一对横向滑块2l，横向滑块2l顶部安装有与偏心环槽2j配合的第一导向杆

2m，第一导向杆2m的端部伸入偏心环槽2j设置，第一导向杆2m伸入偏心环槽2j内的一端安

装有导向轴承，横向滑块2l的正面固定有支架2n，支架2n正面安装有一对纵向滑杆2o，纵向

滑杆2o上滑动设置有纵向滑块2p，纵向滑块2p正面安装有吸嘴2q，纵向滑块2p顶部铰接有

摆动块2r，摆动块2r铰接在摆动架2s上，摆动架2s中部铰接在支撑板2a上，摆动架2s的一端

设置有摆动滑杆2t，摆动块2r滑动设置有摆动滑杆2t上，摆动架2s的另一端设置有变径环

槽2i配合的第二导向杆2u，第二导向杆2u的端部伸入变径环槽2i设置。

[0013] 本实用新型工作时，通过驱动电机2b驱动第一转盘2e和第二转盘2h运动，配合上

第一转盘2e、第二转盘2h上的偏心环槽2j和变径环槽2i实现了凸轮式的传动方式，使得第

一转盘2e的偏心环槽2j配合第一导向杆2m实现横向滑块2l的滑动，使得第二转盘2h的变径

环槽2i配合第二导向杆2u实现了纵向滑块2p的滑动，如此实现吸嘴2q的X、Y轴的运动。

[0014] 本实用新型并不局限于上述实施例，在本实用新型公开的技术方案的基础上，本

领域的技术人员根据所公开的技术内容，不需要创造性的劳动就可以对其中的一些技术特

征作出一些替换和变形，这些替换和变形均在本实用新型的保护范围内。
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