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(54)实用新型名称

一种立柱式旋转助力臂装置

(57)摘要

本实用新型公开了一种立柱式旋转助力臂

装置，其包括有立柱、力臂、用于夹持坯体的夹具

以及用于搬运坯体升降的升降气缸，所述力臂一

端安装在所述立柱的顶端上，所述夹具包括有用

于夹持坯体的一对夹臂、用于驱动一对所述夹臂

动作的夹紧气缸以及夹臂旋转铰耳，所述力臂的

顶端与通过设置有的万向旋转的六通接头铰接

相连；本方案中的上述立柱式旋转助力臂装置其

通过采用夹具对坯体进行夹紧并可对其进行水

平旋转，同时通过升降气缸来驱动力臂对应的升

降动作，进而带动位于夹具上的坯体同步进行相

应的升降动作，从而实现对坯体的升降搬运和水

平旋转动作。
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1.一种立柱式旋转助力臂装置，其特征在于：该立柱式旋转助力臂装置包括有立柱、力

臂、用于夹持坯体的夹具以及用于搬运坯体升降的升降气缸，所述力臂一端安装在所述立

柱的顶端上，所述夹具包括有用于夹持坯体的一对夹臂、用于驱动一对所述夹臂动作的夹

紧气缸以及夹臂旋转铰耳，所述力臂的顶端与通过设置有的万向旋转的六通接头铰接相

连，其中所述升降气缸与所述力臂固定相连，用于驱动所述力臂升降动作，以带动坯体升降

动作。

2.根据权利要求1所述的一种立柱式旋转助力臂装置，其特征在于：所述力臂包括有一

级力臂和二级力臂，其中所述一级力臂一端固定安装在所述立柱的顶端上，所述一级力臂

的另一端与所述二级力臂的一端固定相连，所述二级力臂的另一端与所述六通接头上端相

连。

3.根据权利要求1或2所述的一种立柱式旋转助力臂装置，其特征在于：所述立柱包括

有底板、下立柱以及上旋转立柱，所述下立柱固定安装在所述底板上，所述上立柱通过设置

有的旋转接头与所述下立柱相连，其中所述上旋转立柱通过设置有驱动气缸带动其水平旋

转运动。

4.根据权利要求1所述的一种立柱式旋转助力臂装置，其特征在于：所述六通接头包括

有旋转轴、轴承座以及密封圈。
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一种立柱式旋转助力臂装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及陶瓷设备技术领域，具体涉及一种立柱式旋转助力臂装置。

背景技术

[0002] 目前，国内外陶瓷生产企业的成型坯体搬运设备一般均采用人工手动搬运，由于

陶瓷砖坯体重量较大，一般湿坯为40公斤以上，人工搬运时，需要两个体魄强健之人抬起，

操作极为困难，若二人配合稍不协调，就会抬破坯体造成废品。现有的上述搬运方式，其体

力消耗极大，费时费力，而且人工的劳动强度大，每个坯体都需要人工抬起搬运，工作效率

非常之低，这些因素都制约了坯体搬运的，严重影响了生产效率和生产量。

发明内容

[0003] 针对现有技术中存在的缺陷，本实用新型的目的在于提供一种立柱式旋转助力臂

装置，该立柱式旋转助力臂装置其操作简单、劳动强度低且工作效率高。

[0004] 为实现上述目的，本实用新型采用的技术方案如下：

[0005] 一种立柱式旋转助力臂装置，该立柱式旋转助力臂装置包括有立柱、力臂、用于夹

持坯体的夹具以及用于搬运坯体升降的升降气缸，所述力臂一端安装在所述立柱的顶端

上，所述夹具包括有用于夹持坯体的一对夹臂、用于驱动一对所述夹臂动作的夹紧气缸以

及夹臂旋转铰耳，所述力臂的顶端与通过设置有的万向旋转的六通接头铰接相连，其中所

述升降气缸与所述力臂固定相连，用于驱动所述力臂升降动作，以带动坯体升降动作。

[0006] 进一步，所述力臂包括有一级力臂和二级力臂，其中所述一级力臂一端固定安装

在所述立柱的顶端上，所述一级力臂的另一端与所述二级力臂的一端固定相连，所述二级

力臂的另一端与所述六通接头上端相连。

[0007] 进一步，所述立柱包括有底板、下立柱以及上旋转立柱，所述下立柱固定安装在所

述底板上，所述上立柱通过设置有的旋转接头与所述下立柱相连，其中所述上旋转立柱通

过设置有驱动气缸带动其水平旋转运动。

[0008] 进一步，所述六通接头包括有旋转轴、轴承座以及密封圈。

[0009] 与现有技术相比，本方案具有的有益技术效果为：本方案中的上述立柱式旋转助

力臂装置其通过采用夹具对坯体进行夹紧并可对其进行水平旋转，同时通过升降气缸来驱

动力臂对应的升降动作，进而带动位于夹具上的坯体同步进行相应的升降动作，从而实现

对坯体的升降搬运和水平旋转动作；相比传统的人工搬运，本方案可以有效的减少工人的

劳动强度，夹紧效果好且废品率较低。

附图说明

[0010] 图1为本实施例中的立柱式旋转助力臂装置结构示意图；

[0011] 图2为本实施例中的夹具俯视方向结构示意图；

[0012] 图3为本实施例中的六通接头纵剖面结构示意图。
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[0013] 图中的附图标记说明：

[0014] 1-立柱，2-一级力臂，3-二级力臂，4-六通接头，41-旋转轴，42-轴承座，43-密封

圈，5-升降气缸，6-夹具，61-夹臂，62-夹紧气缸，63-夹臂旋转铰耳。

具体实施方式

[0015] 下面结合说明书附图与具体实施方式对本实用新型做进一步的详细说明。

[0016] 本方案是针对现有的陶瓷砖坯体均为通过人工搬运的方式进行，其存在耗时耗

力，影响砖坯生产效率和质量，进而提出的一种立柱式旋转助力臂装置，该立柱式旋转助力

臂装置其操作简单、劳动强度低且工作效率高。

[0017] 参见附图1和附图2所示所示，本实施例中的立柱式旋转助力臂装置其包括有立柱

1、力臂、用于夹持坯体的夹具6以及用于搬运坯体升降的升降气缸5，力臂一端安装在立柱1

的顶端上，夹具6包括有用于夹持坯体的一对夹臂61、用于驱动一对夹臂61动作的夹紧气缸

62以及夹臂旋转铰耳63，该力臂的顶端与通过设置有的万向旋转的六通接头4铰接相连，其

中升降气缸5与所述力臂固定相连，用于驱动力臂升降动作，以带动坯体升降动作。坯体放

置在一对夹臂61之间，通过夹紧气缸62作用在该一对夹臂61上的作用力，进而实现对位于

夹臂61之间的坯体进行夹紧或松开动作；此外，通过升降气缸5驱动力臂进行对应的升降动

作，进而同步带动坯体进行相应的升降动作。

[0018] 结合参照附图3所示，为了使得夹具6可以在水平方向进行转动，以便具备更好的

灵活性和更广的作业范围，本实施例中的上述六通接头4包括有旋转轴41、轴承座42以及密

封圈43，夹具6通过其上的顶端与旋转轴41相连，用于带动底端的夹具6水平转动。

[0019] 另外为了使得整个装置具备更大的水平旋转作业范围和灵活性，本实施例中的立

柱1包括有底板、下立柱以及上旋转立柱，下立柱固定安装在底板上，上立柱通过设置有的

旋转接头与下立柱相连，其中上旋转立柱通过设置有驱动气缸带动其水平旋转运动。

[0020] 为了进一步增大整个装置的搬运范围，本方案中的力臂包括有一级力臂2和二级

力臂3，二级力臂3为斜向下设置，为一个弯臂结构，其中一级力臂2一端固定安装在立柱1的

顶端上，一级力臂2的另一端与二级力臂3的一端固定相连，二级力臂3的另一端与六通接头

4上端相连。

[0021] 作业时，一对夹臂61对坯体进行夹取，在夹取过程中夹具6可以根据需要进行水平

灵活转动，实现对坯体的夹取作业；在夹具6对坯体抓取到位后，立柱1进行对应的水平旋

转，旋转到需要放置的方位后；升降气缸5驱动力臂动作，对坯体进行对应的升降动作，将坯

体放置在指定的工作区域；重复下一个对坯体的抓取作业，如此循环。

[0022] 显然，本领域的技术人员可以对本实用新型进行各种改动和变型而不脱离本实用

新型的精神和范围。这样，倘若本实用新型的这些修改和变型属于本实用新型权利要求及

其同等技术的范围之内，则本实用新型也意图包含这些改动和变型在内。
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图1

图2
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图3

说　明　书　附　图 2/2 页

6

CN 211109837 U

6


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002

	DES
	DES00003
	DES00004

	DRA
	DRA00005
	DRA00006


