
(19)中华人民共和国国家知识产权局

(12)实用新型专利

(10)授权公告号 

(45)授权公告日 

(21)申请号 201921406848.9

(22)申请日 2019.08.27

(73)专利权人 回收哥（武汉）互联网有限公司

地址 430074 湖北省武汉市东湖新技术开

发区光谷大道77号金融港后台服务中

心一期A3栋14层

    专利权人 河南沐桐环保产业有限公司　

格林美（天津）城市矿产循环产业

发展有限公司　

荆门市格林美新材料有限公司

(72)发明人 许开华　蒋振康　马新建　鲁亚南　

(74)专利代理机构 武汉智嘉联合知识产权代理

事务所(普通合伙) 42231

代理人 赵泽夏

(51)Int.Cl.

B65G 47/90(2006.01)

B25J 15/02(2006.01)

 

(54)实用新型名称

一种搬运机械手

(57)摘要

本实用新型公开了一种搬运机械手，包括固

定在地面上的安装座、设置在所述安装座上的第

一旋转组件、设置在所述第一旋转组件上的摆动

组件、与所述摆动组件固定连接的第二旋转组件

以及与所述第二旋转组件固定连接的吸取组件。

本实用新型通过利用多个旋转组件和摆动组件

实现了吸取组件的多自由度的运动，然后利用吸

取组件吸取废旧电器后，再将废旧电器移动至操

作工位，从而实现了废旧电器的自动搬运，节省

人力的同时还增加了工作效率。
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1.一种搬运机械手，其特征在于，包括；

固定在地面上的安装座；

设置在所述安装座上的第一旋转组件；

设置在所述第一旋转组件上的摆动组件；

与所述摆动组件固定连接的第二旋转组件；

与所述第二旋转组件固定连接的吸取组件。

2.根据权利要求1所述的搬运机械手，其特征在于，所述第一旋转组件包括安装在所述

安装座上的第一驱动装置以及与所述第一驱动装置的输出轴连接的第一转轴，所述第一驱

动装置可驱动所述第一转轴作自旋转运动，所述第一转轴上安装有摆动组件。

3.根据权利要求2所述的搬运机械手，其特征在于，所述摆动组件包括摆动座、第一摆

臂和第二驱动装置，所述摆动座安装在所述第一转轴上，所述第一摆臂与所述摆动座转动

连接，所述第二驱动装置的输出轴连接所述第一摆臂，所述第二驱动装置可驱动所述第一

摆臂相对于所述摆动座转动，所述第一摆臂的末端安装有第二旋转组件。

4.根据权利要求3所述的搬运机械手，其特征在于，所述第二旋转组件包括第三驱动装

置、转动盘和第一连接臂，所述第三驱动装置安装在所述第一摆臂的末端，所述第三驱动装

置的输出轴连接所述转动盘，所述第一连接臂与所述转动盘固定连接，所述第三驱动装置

可带动所述转动盘转动，所述第一连接臂连接有抓取组件。

5.根据权利要求4所述的搬运机械手，其特征在于，所述抓取组件包括与所述第一连接

臂垂直连接的第二连接臂，所述第二连接臂的末端固定安装有气动吸盘。

6.根据权利要求5所述的搬运机械手，其特征在于，所述第一驱动装置和第三驱动装置

为气缸，所述第二驱动装置为电机。
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一种搬运机械手

技术领域

[0001] 本实用新型涉及废旧电器回收领域，特别涉及一种搬运机械手。

背景技术

[0002] 在废旧电器的回收过程中，需要通过输送线将废旧电器输送至各个工位，然后由

工位上的工人对废旧电器进行拆解工作，一般来说，废旧电器从输送线上移动至操作工位

的过程均为人工操作，但是，由于很多废旧电器较重，如果采用人工操作，无疑增加了工人

的劳动强度，而且影响生产的效率。

[0003] 因而现有技术还有待改进和提高。

实用新型内容

[0004] 鉴于上述现有技术的不足之处，本实用新型的目的在于提供一种搬运机械手，可

代替人工将废旧电器从输送线上移动至操作工位上，节省人力。

[0005] 为了达到上述目的，本实用新型采取了以下技术方案：

[0006] 一种搬运机械手，包括；

[0007] 固定在地面上的安装座；

[0008] 设置在所述安装座上的第一旋转组件；

[0009] 设置在所述第一旋转组件上的摆动组件；

[0010] 与所述摆动组件固定连接的第二旋转组件；

[0011] 与所述第二旋转组件固定连接的吸取组件。

[0012] 优选的，所述的搬运机械手中，所述第一旋转组件包括安装在所述安装座上的第

一驱动装置以及与所述第一驱动装置的输出轴连接的第一转轴，所述第一驱动装置可驱动

所述第一转轴作自旋转运动，所述第一转轴上安装有摆动组件。

[0013] 优选的，所述的搬运机械手中，所述摆动组件包括摆动座、第一摆臂和第二驱动装

置，所述摆动座安装在所述第一转轴上，所述第一摆臂与所述摆动座转动连接，所述第二驱

动装置的输出轴连接所述第一摆臂，所述第二驱动装置可驱动所述第一摆臂相对于所述摆

动座转动，所述第一摆臂的末端安装有第二旋转组件。

[0014] 优选的，所述的搬运机械手中，所述第二旋转组件包括第三驱动装置、转动盘和第

一连接臂，所述第三驱动装置安装在所述第一摆臂的末端，所述第三驱动装置的输出轴连

接所述转动盘，所述第一连接臂与所述转动盘固定连接，所述第三驱动装置可带动所述转

动盘转动，所述第一连接臂连接有抓取组件。

[0015] 优选的，所述的搬运机械手中，所述抓取组件包括与所述第一连接臂垂直连接的

第二连接臂，所述第二连接臂的末端固定安装有气动吸盘。

[0016] 优选的，所述的搬运机械手中，所述第一驱动装置和第三驱动装置为气缸，所述第

二驱动装置为电机。

[0017] 相较于现有技术，本实用新型提供的搬运机械手，包括固定在地面上的安装座、设
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置在所述安装座上的第一旋转组件、设置在所述第一旋转组件上的摆动组件、与所述摆动

组件固定连接的第二旋转组件以及与所述第二旋转组件固定连接的吸取组件。本实用新型

通过利用多个旋转组件和摆动组件实现了吸取组件的多自由度的运动，然后利用吸取组件

吸取废旧电器后，再将废旧电器移动至操作工位，从而实现了废旧电器的自动搬运，节省人

力的同时还增加了工作效率。

附图说明

[0018] 图1为本实用新型提供的搬运机械手的一较佳实施例的结构示意图。

具体实施方式

[0019] 本实用新型提供一种搬运机械手，为使本实用新型的目的、技术方案及效果更加

清楚、明确，以下参照附图并举实施例对本实用新型进一步详细说明。应当理解，此处所描

述的具体实施例仅用以解释本实用新型，并不用于限定本实用新型。

[0020] 需要说明的是，当部件被称为“装设于”、“固定于”或“设置于”另一个部件上，它可

以直接在另一个部件上或者可能同时存在居中部件。当一个部件被称为是“连接于”另一个

部件，它可以是直接连接到另一个部件或者可能同时存在居中部件。

[0021] 还需要说明的是，本发明实施例中的左、右、上、下等方位用语，仅是互为相对概念

或是以产品的正常使用状态为参考的，而不应该认为是具有限制性的。

[0022] 请参阅图1，本实用新型提供的一种搬运机械手，包括：

[0023] 固定在地面上的安装座1；

[0024] 设置在所述安装座上的第一旋转组件2；

[0025] 设置在所述第一旋转组件2上的摆动组件3；

[0026] 与所述摆动组件3固定连接的第二旋转组件4；

[0027] 与所述第二旋转组件4固定连接的吸取组件5。

[0028] 具体来说，所述安装座1用于支撑整个搬运机械手，所述第一旋转组件2可进行自

旋转运动，从而带动与其连接的摆动组件3以及与摆动组件3末端设置的组件进行旋转，从

而可在需要吸取废旧电器时，将吸取组件5置于输送线上方，不需要吸取时，将吸取组件5置

于空闲地方的上方；所述摆动组件3用于进行摆动运动，摆动时会调整其末端设置的各个组

件的高度，从而调整好吸取的高度以及吸取角度；所述第二旋转组件4用于进行自旋转运

动，从而进一步调整与其连接的吸取组件5的位置，使所述吸取组件5可精准的位于废旧电

器上方；所述吸取组件5用于将废旧电器吸取，在具体实施时，所述第一旋转组件2转动，使

吸取组件5位于输送线的上方，然后所述摆动组件3摆动调整吸取组件的高度和吸取角度，

之后所述第二旋转组件4再转动，使所述吸取组件5位于所述废旧电器的上方后吸取废旧电

器，进而实现了废旧电器的自动搬运，节省人力的同时还增加了工作效率。

[0029] 优选的，请继续参阅图1，所述第一旋转组件2包括安装在所述安装座1上的第一驱

动装置(图中未示出)以及与所述第一驱动装置的输出轴连接的第一转轴21，所述第一驱动

装置可驱动所述第一转轴21作自旋转运动，所述第一转轴21上安装有摆动组件3，具体实施

时，所述第一驱动装置动作，使所述第一转动21转动，所述第一转轴21转动时可带动其后方

连接的各个组件进行转动，实现在工作时将吸取组件5移动至输送线的上方，不工作时将吸
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取组件5移动至空闲位置，优选的，所述第一驱动装置为气缸。

[0030] 优选的，请继续参阅图1，所述摆动组件3包括摆动座31、第一摆臂32和第二驱动装

置(图中未示出)，所述摆动座31安装在所述第一转轴21上，所述第一摆臂32与所述摆动座

31转动连接，所述第二驱动装置的输出轴连接所述第一摆臂32，所述第二驱动装置可驱动

所述第一摆臂32相对于所述摆动座31转动，所述第一摆臂32的末端安装有第二旋转组件4，

具体实施时，所述第二驱动装置动作，使所述第一摆臂32相对于所述摆动座上下转动，从而

带动其后方连接的各个组件进行上下运动，从而实现对吸取组件的吸取高度和角度的调

整，优选的，所述第二驱动装置为电机。

[0031] 优选的，请继续参阅图1，所述第二旋转组件4包括第三驱动装置(图中未示出)、转

动盘41和第一连接臂42，所述第三驱动装置安装在所述第一摆臂32的末端，所述第三驱动

装置的输出轴连接所述转动盘41，所述第一连接臂42与所述转动盘41固定连接，所述第三

驱动装置可带动所述转动盘41转动，所述第一连接臂42连接有抓取组件5，具体实施时，所

述第三驱动装置动作，带动所述转动盘41转动，所述转动盘41转动时带动所述第一连接臂

42转动，从而可带动与第一连接臂42连接的抓取组件5进行转动，实现将吸取组件精准调整

到废旧电器的上方。

[0032] 优选的，请继续参阅图1，所述抓取组件5包括与所述第一连接臂42垂直连接的第

二连接臂51，所述第二连接臂51的末端固定安装有气动吸盘52，所述气动吸盘52可直接将

废旧电器吸取，从而实现废旧电器的自动搬运。

[0033] 综上所述，本实用新型提供的搬运机械手，包括固定在地面上的安装座、设置在所

述安装座上的第一旋转组件、设置在所述第一旋转组件上的摆动组件、与所述摆动组件固

定连接的第二旋转组件以及与所述第二旋转组件固定连接的吸取组件。本实用新型通过利

用多个旋转组件和摆动组件实现了吸取组件的多自由度的运动，然后利用吸取组件吸取废

旧电器后，再将废旧电器移动至操作工位，从而实现了废旧电器的自动搬运，节省人力的同

时还增加了工作效率。

[0034] 可以理解的是，对本领域普通技术人员来说，可以根据本实用新型的技术方案及

其实用新型构思加以等同替换或改变，而所有这些改变或替换都应属于本实用新型所附的

权利要求的保护范围。
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图1
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