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(54)实用新型名称

一种新型机器人夹爪装配机构

(57)摘要

一种新型机器人夹爪装配机构，包括：电气

机械结构、气动夹爪模块和架体，电气机械结构

与架体上端连接，气动夹爪模块与架体下端连

接，电气机械结构与气动夹爪模块连接，电气机

械结构与机器人连接，气动夹爪模块下方设有夹

爪放置架。其中，气动夹爪模块包括：气动夹爪、

推压气缸、直线滑轨、推压滚轮、卡扣和光纤传感

器。本实用新型与传统技术相比，通过机械结构、

标准电气和气动模块的组合，达到快速换型以及

自动化装配成型，大大提高了工作效率，结构紧

凑，使用方便，适用性强。
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1.一种新型机器人夹爪装配机构，其特征在于，包括：电气机械结构(100)、气动夹爪模

块(200)和架体(300)，所述电气机械结构(100)与架体(300)上端连接，所述气动夹爪模块

(200)与架体(300)下端连接，所述电气机械结构(100)与气动夹爪模块(200)连接，所述电

气机械结构(100)与机器人(400)连接，所述气动夹爪模块(200)下方设有夹爪放置架

(500)；

其中，所述气动夹爪模块(200)包括：气动夹爪(210)、推压气缸(220)、直线滑轨(230)、

推压滚轮(240)、卡扣(250)和光纤传感器(260)，所述气动夹爪(210)与架体(300)下端连

接，所述推压气缸(220)与架体(300)内侧连接，所述推压气缸(220)与电气机械结构(100)

和气动夹爪(210)连接，所述直线滑轨(230)与推压滚轮(240)连接，所述推压滚轮(240)与

气动夹爪(210)连接，所述卡扣(250)与气动夹爪(210)下端和推压气缸(220)连接，所述光

纤传感器(260)与架体(300)底部连接。

2.根据权利要求1所述的一种新型机器人夹爪装配机构，其特征在于：所述电气机械结

构(100)包括：快换机构(110)、能源模块(120)、工具存储支撑杆(130)和电气IO模(140)，所

述快换机构(110)与工具存储支撑杆(130)上端连接，所述能源模块(120)与快换机构(110)

连接，所述工具存储支撑杆(130)与架体(300)上部连接，所述电气IO模(140)穿过架体

(300)与工具存储支撑杆(130)连接。
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一种新型机器人夹爪装配机构

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种自动化装配机构，具体涉及一种新型机器人夹爪装配机构。

背景技术

[0002] 在自动化生产装配环节中，经常需要机器人来完成各种产品的自动化装配，以弥

补人工装配的工作效率和装配一致性的缺陷。而目前的机器人设备定制化程度高，想要更

改配置适应不同的场合难度大，操作复杂。

[0003] 为了解决上述问题，我们做出了一系列改进。

实用新型内容

[0004] 本实用新型的目的在于，提供一种新型机器人夹爪装配机构，以克服现有技术所

存在的上述缺点和不足。

[0005] 一种新型机器人夹爪装配机构，包括：电气机械结构、气动夹爪模块和架体，所述

电气机械结构与架体上端连接，所述气动夹爪模块与架体下端连接，所述电气机械结构与

气动夹爪模块连接，所述电气机械结构与机器人连接，所述气动夹爪模块下方设有夹爪放

置架；

[0006] 其中，所述气动夹爪模块包括：气动夹爪、推压气缸、直线滑轨、推压滚轮、卡扣和

光纤传感器，所述气动夹爪与架体下端连接，所述推压气缸与架体内侧连接，所述推压气缸

与电气机械结构和气动夹爪连接，所述直线滑轨与推压滚轮连接，所述推压滚轮与气动夹

爪连接，所述卡扣与气动夹爪下端和推压气缸连接，所述光纤传感器与架体底部连接。

[0007] 进一步，所述电气机械结构包括：快换机构、能源模块、工具存储支撑杆和电气IO

模，所述快换机构与工具存储支撑杆上端连接，所述能源模块与快换机构连接，所述工具存

储支撑杆与架体上部连接，所述电气IO模穿过架体与工具存储支撑杆连接。

[0008] 本实用新型的有益效果：

[0009] 本实用新型与传统技术相比，通过机械结构、标准电气和气动模块的组合，达到快

速换型以及自动化装配成型，大大提高了工作效率，结构紧凑，使用方便，适用性强。

附图说明：

[0010] 图1为本实用新型的装配操作的结构示意图。

[0011] 图2为本实用新型的结构示意图。

[0012] 附图标记：

[0013] 电气机械结构100、快换机构110、能源模块120、工具存储支撑杆130和电气IO模

140。

[0014] 气动夹爪模块200、气动夹爪210、推压气缸220、直线滑轨230、推压滚轮240、卡扣

250和光纤传感器260。

[0015] 架体300、机器人400和夹爪放置架500。
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具体实施方式

[0016] 以下结合具体实施例，对本实用新型作进步说明。应理解，以下实施例仅用于说明

本实用新型而非用于限定本实用新型的范围。

[0017] 实施例1

[0018] 图1为本实用新型的装配操作的结构示意图。图2为本实用新型的结构示意图。

[0019] 如图1～2所示，一种新型机器人夹爪装配机构，包括：电气机械结构100、气动夹爪

模块200和架体300，电气机械结构100与架体300上端连接，气动夹爪模块200与架体300下

端连接，电气机械结构100与气动夹爪模块200连接，电气机械结构100与机器人400连接，气

动夹爪模块200下方设有夹爪放置架500。其中，机器人400为传统技术，直接采购，因此其结

构和原理就不多赘述。

[0020] 其中，气动夹爪模块200包括：气动夹爪210、推压气缸220、直线滑轨230、推压滚轮

240、卡扣250和光纤传感器260，气动夹爪210与架体300下端连接，推压气缸220与架体300

内侧连接，推压气缸220与电气机械结构100和气动夹爪210连接，直线滑轨230与推压滚轮

240连接，推压滚轮240与气动夹爪210连接，卡扣250与气动夹爪210下端和推压气缸220连

接，光纤传感器260与架体300底部连接。

[0021] 电气机械结构100包括：快换机构110、能源模块120、工具存储支撑杆130和电气IO

模140，快换机构110与工具存储支撑杆130上端连接，能源模块120与快换机构110连接，工

具存储支撑杆130与架体300上部连接，电气IO模140穿过架体300与工具存储支撑杆130连

接。

[0022] 本实用新型的工作原理是，自动更换夹爪流程：机器人400移动至夹爪放置架，通

过电磁阀切换，解锁，当前夹爪落于该放置架，机器人400移动至需要夹爪位置，切换电磁

阀，锁定，新夹爪便会安装于机器人400法兰上。

[0023] 装配生产流程，机器人400将夹爪机构移动至取料位置，气动夹爪210夹紧，取第一

个卡扣250，机器人400提升，旋转180度，再下到取料位置，气动夹爪210夹紧，取第二个卡扣

250，机器人400移动至需要装配的产品上方，两个气动夹爪210打开，两个卡扣250会落在产

品槽内，推压气缸220会带着推压滚轮240，从上至下推动卡扣250，让两个卡扣250向中间挤

压，直至装配到位，机器人400提升，回到初始位置，往复循环。本实用新型通过机械结构、标

准电气和气动模块的组合，达到快速换型以及自动化装配成型，大大提高了工作效率，结构

紧凑，使用方便，适用性强。

[0024] 以上对本实用新型的具体实施方式进行了说明，但本实用新型并不以此为限，只

要不脱离本实用新型的宗旨，本实用新型还可以有各种变化。
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图1
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图2
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