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(54)实用新型名称

一种行程可调机械手机构

(57)摘要

本实用新型公开了一种行程可调机械手机

构，机构立板上安装有双线凸轮盘，所述双线凸

轮盘同时与第一连杆机构和第二连杆机构构成

凸轮传动配合；所述第一连杆机构与用于改变其

铰接位置的第一螺杆调节机构铰接在机构立板；

所述第一连杆机构上通过竖直连接板连接有第

一滑块，所述第一滑块与第一滑轨构成滑动配

合，所述第一滑轨固定安装在机构立板的侧壁

上，所述第一滑块的背部固定有与其相互垂直布

置的第二滑块。本设备可调整机械手在上下左右

空间的运动范围，灵活性好，运动平稳，适合不同

生产环境的要求，具有良好的推广前景。
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1.一种行程可调机械手机构，其特征在于：它包括机构立板（1），所述机构立板（1）上安

装有双线凸轮盘（4），所述双线凸轮盘（4）同时与第一连杆机构（5）和第二连杆机构（6）构成

凸轮传动配合；所述第一连杆机构（5）与用于改变其铰接位置的第一螺杆调节机构铰接在

机构立板（1）；所述第一连杆机构（5）上通过竖直连接板（505）连接有第一滑块（8），所述第

一滑块（8）与第一滑轨（7）构成滑动配合，所述第一滑轨（7）固定安装在机构立板（1）的侧壁

上，所述第一滑块（8）的背部固定有与其相互垂直布置的第二滑块（9），所述第二滑块（9）与

固定在执行端机械手（10）背部的第二滑轨（16）构成滑动配合，所述执行端机械手（10）另一

侧顶部固定有水平固定板（13），所述水平固定板（13）上固定有第三滑轨（12），所述第三滑

轨（12）与第三滑块（14）构成滑动配合，所述第二连杆机构（6）通过与用于改变其铰接位置

的第二螺杆调节机构与第三滑块（14）铰接相连。

2.根据权利要求1所述的一种行程可调机械手机构，其特征在于：所述双线凸轮盘（4）

的侧壁上加工有第一凸轮槽（2）和第二凸轮槽（3），所述双线凸轮盘（4）的主轴支撑在机构

立板（1）上。

3.根据权利要求1所述的一种行程可调机械手机构，其特征在于：所述第一连杆机构

（5）包括L型连杆（502），所述L型连杆（502）的垂直拐角处通过第一销钉（501）铰接在机构立

板（1）的侧壁上，所述L型连杆（502）的第一垂直杆末端通过第一滚子（510）嵌在双线凸轮盘

（4）的第一凸轮槽（2）内部，并构成滚动配合；所述L型连杆（502）的第二垂直杆末端通过销

轴（503）与第二连杆（504）铰接，所述第二连杆（504）通过第一螺杆调节机构与竖直连接板

（505）铰接相连。

4.根据权利要求1或3所述的一种行程可调机械手机构，其特征在于：所述第一螺杆调

节机构包括加工在第二连杆（504）末端的第一滑槽（508），所述第一滑槽（508）内部滑动配

合有第一滑动调节块（507），所述第一滑动调节块（507）上铰接有第二销钉（506），所述第二

销钉（506）与竖直连接板（505）铰接相连，所述第一滑动调节块（507）的侧壁上连接有第一

调节螺杆（509），所述第一调节螺杆（509）与第一滑槽（508）末端的螺纹孔构成螺纹传动配

合。

5.根据权利要求1所述的一种行程可调机械手机构，其特征在于：所述第二连杆机构

（6）包括第三连杆（601），所述第三连杆（601）的中间部位通过第三销钉（602）铰接在固定架

（603）上，所述固定架（603）的固定在机构立板（1）上，所述第三连杆（601）的一端通过第二

滚子（608）嵌在双线凸轮盘（4）的第一凸轮槽（2）内部，并构成滚动配合；所述第三连杆

（601）的另一端通过第二螺杆调节机构与第三滑块（14）铰接相连。

6.根据权利要求1或5所述的一种行程可调机械手机构，其特征在于：所述第二螺杆调

节机构包括加工在第三连杆（601）末端的第二滑槽（605），所述第二滑槽（605）内部滑动配

合有第二滑动调节块（604），所述第二滑动调节块（604）上铰接有第四销钉（607），所述第四

销钉（607）与第三滑块（14）铰接相连，所述第二滑动调节块（604）的侧壁上连接有第二调节

螺杆（606），所述第二调节螺杆（606）与第二滑槽（605）末端的螺纹孔构成螺纹传动配合。

7.根据权利要求1所述的一种行程可调机械手机构，其特征在于：所述双线凸轮盘（4）

的主轴与用于驱动其转动的动力源相连，所述动力源采用手轮（15）或者电机。
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一种行程可调机械手机构

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种行程可调机械手机构，属于机械手领域，主要用于生产线流

水线作业中，对物料进行搬运，生产零部件安装等。

背景技术

[0002] 目前，工业自动化程度越来越高，这样不仅可以提高工作效率，同时也节省了人资

力量。现有自动化流水线上也有不少机械手，但在使用时需要辅助检测装置的配合，往往机

械结构复杂，维修成本高，不适合中小型厂家，不利于生产。

实用新型内容

[0003] 本实用新型在于解决了现有技术存在的问题，提供了一种行程可调结构简单的机

械手机构，本设备可调整机械手在上下左右空间的运动范围，灵活性好，运动平稳，适合不

同生产环境的要求，具有良好的推广前景。

[0004] 为了实现上述的技术特征，本实用新型的目的是这样实现的：一种行程可调机械

手机构，它包括机构立板，所述机构立板上安装有双线凸轮盘，所述双线凸轮盘同时与第一

连杆机构和第二连杆机构构成凸轮传动配合；所述第一连杆机构与用于改变其铰接位置的

第一螺杆调节机构铰接在机构立板；所述第一连杆机构上通过竖直连接板连接有第一滑

块，所述第一滑块与第一滑轨构成滑动配合，所述第一滑轨固定安装在机构立板的侧壁上，

所述第一滑块的背部固定有与其相互垂直布置的第二滑块，所述第二滑块与固定在执行端

机械手背部的第二滑轨构成滑动配合，所述执行端机械手另一侧顶部固定有水平固定板，

所述水平固定板上固定有第三滑轨，所述第三滑轨与第三滑块构成滑动配合，所述第二连

杆机构通过与用于改变其铰接位置的第二螺杆调节机构与第三滑块铰接相连。

[0005] 所述双线凸轮盘的侧壁上加工有第一凸轮槽和第二凸轮槽，所述双线凸轮盘的主

轴支撑在机构立板上。

[0006] 所述第一连杆机构包括L型连杆，所述L型连杆的垂直拐角处通过第一销钉铰接在

机构立板的侧壁上，所述L型连杆的第一垂直杆末端通过第一滚子嵌在双线凸轮盘的第一

凸轮槽内部，并构成滚动配合；所述L型连杆的第二垂直杆末端通过销轴与第二连杆铰接，

所述第二连杆通过第一螺杆调节机构与竖直连接板铰接相连。

[0007] 所述第一螺杆调节机构包括加工在第二连杆末端的第一滑槽，所述第一滑槽内部

滑动配合有第一滑动调节块，所述第一滑动调节块上铰接有第二销钉，所述第二销钉与竖

直连接板铰接相连，所述第一滑动调节块的侧壁上连接有第一调节螺杆，所述第一调节螺

杆与第一滑槽末端的螺纹孔构成螺纹传动配合。

[0008] 所述第二连杆机构包括第三连杆，所述第三连杆的中间部位通过第三销钉铰接在

固定架上，所述固定架的固定在机构立板上，所述第三连杆的一端通过第二滚子嵌在双线

凸轮盘的第一凸轮槽内部，并构成滚动配合；所述第三连杆的另一端通过第二螺杆调节机

构与第三滑块铰接相连。
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[0009] 所述第二螺杆调节机构包括加工在第三连杆末端的第二滑槽，所述第二滑槽内部

滑动配合有第二滑动调节块，所述第二滑动调节块上铰接有第四销钉，所述第四销钉与第

三滑块铰接相连，所述第二滑动调节块的侧壁上连接有第二调节螺杆，所述第二调节螺杆

与第二滑槽末端的螺纹孔构成螺纹传动配合。

[0010] 所述双线凸轮盘的主轴与用于驱动其转动的动力源相连，所述动力源采用手轮或

者电机。

[0011] 本实用新型的有益效果：

[0012] 1、通过采用上述结构的机械手机构，能够通过第一螺杆调节机构和第二螺杆调节

机构对机械手的行程进行有效的调节，可以通过调节螺栓的伸出长度改变机械手的运动范

围，增大机械手的灵活性。

[0013] 2、通过上述结构的L型连杆，在作业过程中，其绕着第一销钉转动，再由L型连杆带

动第二连杆，进而通过第二连杆带动竖直连接板转动。

[0014] 3、通过上述结构的第二连杆机构，工作过程中，通过双线凸轮盘能够驱动第二连

杆机构，进而通过第二连杆机构对执行端机械手进行驱动。

[0015] 4、通过采用上述结构的第二螺杆调节机构，能够对第四销钉的铰接位置进行调

节，进而达到调节第三连杆铰接位置的目的，调节过程中，通过第二调节螺杆对第二滑动调

节块进行调节，进而对机械手的工作范围进行调节。

附图说明

[0016] 下面结合附图和实施例对本实用新型作进一步说明。

[0017] 图1是本实用新型的第一视角三维整体结构图。

[0018] 图2 是本实用新型的第一连杆机构和第二连杆机构的局部结构图。

[0019] 图3是本实用新型的第二视角三维整体结构图。

[0020] 图4是本实用新型的第三视角三维整体结构图。

[0021] 图中：机构立板1、第一凸轮槽2、第二凸轮槽3、双线凸轮盘4、第一连杆机构5、第二

连杆机构6、第一滑轨7、第一滑块8、第二滑块9、执行端机械手10、第三滑轨12、水平固定板

13、第三滑块14、手轮15、第二滑轨16；

[0022] 第一销钉501、L型连杆502、销轴503、第二连杆504、竖直连接板505、第二销钉506、

第一滑动调节块507、第一滑槽508、第一滑槽508、第一调节螺杆509、第一滚子510；

[0023] 第三连杆601、第三销钉602、固定架603、第二滑动调节块604、第二滑槽605、第二

调节螺杆606、第四销钉607、第二滚子608。

具体实施方式

[0024] 下面结合附图对本实用新型的实施方式做进一步的说明。

[0025] 实施例1：

[0026] 如图1-4所示，一种行程可调机械手机构，它包括机构立板1，所述机构立板1上安

装有双线凸轮盘4，所述双线凸轮盘4同时与第一连杆机构5和第二连杆机构6构成凸轮传动

配合；所述第一连杆机构5与用于改变其铰接位置的第一螺杆调节机构铰接在机构立板1；

所述第一连杆机构5上通过竖直连接板505连接有第一滑块8，所述第一滑块8与第一滑轨7
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构成滑动配合，所述第一滑轨7固定安装在机构立板1的侧壁上，所述第一滑块8的背部固定

有与其相互垂直布置的第二滑块9，所述第二滑块9与固定在执行端机械手10背部的第二滑

轨16构成滑动配合，所述执行端机械手10另一侧顶部固定有水平固定板13，所述水平固定

板13上固定有第三滑轨12，所述第三滑轨12与第三滑块14构成滑动配合，所述第二连杆机

构6通过与用于改变其铰接位置的第二螺杆调节机构与第三滑块14铰接相连。通过采用上

述结构的机械手机构，能够通过第一螺杆调节机构和第二螺杆调节机构对机械手的行程进

行有效的调节，可以通过调节螺栓的伸出长度改变机械手的运动范围，增大机械手的灵活

性。

[0027] 进一步的，所述双线凸轮盘4的侧壁上加工有第一凸轮槽2和第二凸轮槽3，所述双

线凸轮盘4的主轴支撑在机构立板1上。通过采用上述结构的第一凸轮槽2和第二凸轮槽3能

够同步的对第一连杆机构5和第二连杆机构6同步驱动。

[0028] 进一步的，所述第一连杆机构5包括L型连杆502，所述L型连杆502的垂直拐角处通

过第一销钉501铰接在机构立板1的侧壁上，所述L型连杆502的第一垂直杆末端通过第一滚

子510嵌在双线凸轮盘4的第一凸轮槽2内部，并构成滚动配合；所述L型连杆502的第二垂直

杆末端通过销轴503与第二连杆504铰接，所述第二连杆504通过第一螺杆调节机构与竖直

连接板505铰接相连。通过上述结构的L型连杆502，在作业过程中，其绕着第一销钉501转

动，再由L型连杆502带动第二连杆504，进而通过第二连杆504带动竖直连接板505转动。

[0029] 进一步的，所述第一螺杆调节机构包括加工在第二连杆504末端的第一滑槽508，

所述第一滑槽508内部滑动配合有第一滑动调节块507，所述第一滑动调节块507上铰接有

第二销钉506，所述第二销钉506与竖直连接板505铰接相连，所述第一滑动调节块507的侧

壁上连接有第一调节螺杆509，所述第一调节螺杆509与第一滑槽508末端的螺纹孔构成螺

纹传动配合。

[0030] 进一步的，所述第二连杆机构6包括第三连杆601，所述第三连杆601的中间部位通

过第三销钉602铰接在固定架603上，所述固定架603的固定在机构立板1上，所述第三连杆

601的一端通过第二滚子608嵌在双线凸轮盘4的第一凸轮槽2内部，并构成滚动配合；所述

第三连杆601的另一端通过第二螺杆调节机构与第三滑块14铰接相连。通过上述结构的第

二连杆机构6，工作过程中，通过双线凸轮盘4能够驱动第二连杆机构6，进而通过第二连杆

机构6对执行端机械手10进行驱动。

[0031] 进一步的，所述第二螺杆调节机构包括加工在第三连杆601末端的第二滑槽605，

所述第二滑槽605内部滑动配合有第二滑动调节块604，所述第二滑动调节块604上铰接有

第四销钉607，所述第四销钉607与第三滑块14铰接相连，所述第二滑动调节块604的侧壁上

连接有第二调节螺杆606，所述第二调节螺杆606与第二滑槽605末端的螺纹孔构成螺纹传

动配合。通过采用上述结构的第二螺杆调节机构，能够对第四销钉607的铰接位置进行调

节，进而达到调节第三连杆601铰接位置的目的，调节过程中，通过第二调节螺杆606对第二

滑动调节块604进行调节，进而对机械手的工作范围进行调节。

[0032] 进一步的，所述双线凸轮盘4的主轴与用于驱动其转动的动力源相连，所述动力源

采用手轮15或者电机。通过采用多种不同的动力源，增强了其实用性，提高了其使用的灵和

性。

[0033] 实施例2：
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[0034] 一种行程可调机械手机构的使用方法，它包括以下步骤：

[0035] Step1：根据作业的区域以及行程，分别对第一调节螺杆509和第二调节螺杆606进

行调节；

[0036] Step2：启动双线凸轮盘4的动力源；

[0037] Step3：通过双向凸轮盘4同步驱动第一连杆机构5和第二连杆机构6；

[0038] Step4：第一连杆机构5和第二连杆机构6将同步带动相应的滑块沿着相应的滑轨

滑动，并驱动执行端机械手10实现左右上下空间的运动。

[0039] 上述实施例用来解释说明本实用新型，而不是对本实用新型进行限制，在本实用

新型的精神和权利要求的保护范围内，对本实用新型做出的任何修改和改变，都落入本实

用新型的保护范围。
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图 1
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图 2
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图 3

说　明　书　附　图 3/4 页

9

CN 209717742 U

9



图 4
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