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维普资讯http//cqvipcom第第卷期年７１月煤矿机械Ｖ１Ｎ１．ｏ．Ｏｔ７ｃ．ＣｏｌＭｉｅＭａｈｉｅｙａｎ

ｃｎｒ关节型机械手的结构创新设计Ｊ明司惠（锡工艺职业技术学院，江苏宜兴４）无１６摘要：分析了关节

型机械手的总体要求，行了机构设计，定了驱动方式，究并解决了进确研全关节型机械手关节结构设计的关键

技术，重点介绍了机身关节关节肩肘小臂手腕及抓手关节的结构创新设计思路和方法。特别是可在高温高压粉

尘多易燃爆易放射性等恶劣环境以及笨重调繁的操作中代替单频人类作业，因此获得日益广泛的应用。关节型

机械手一般由执行机构驱动系统控制系统及检测装置三大部分组成，本文研究开发的是ＰＣ控制的关节Ｌ根据

课题目标，机械手共有个关节动作和本个抓手动作（图，用台步进电机分别控制见）使关节的动作，步进电机

控制机身转动，个第台第台步进电机控制肘部转动，台步进电机控制第臂部的转动，台步进电机控制手臂的旋

转，第第台步进电机控制手腕的摆动，台步进电机控制第手爪的转动，手爪的抓物动作由气阀控制。然ｐ一一

ｉ—ｉｉｉ—ｉ＾，ｉ一ｌＩ一！！’ｉｉ，一报文而引起系统冲突，用查询状态标志发送多路采ＣＮ报文，

先查询Ｐ内部ＣＮ控制器是Ａ首Ｃ的Ａ否有数据发送，后再查询ＳＡ１ＣＮ控制器是然ＪＡ否有数据发送。参

考文献：［］刘双全．基于色利浦ＰＸ５的ＣＮ总线节点扩展［］电子设ＣＡＪ．计应Ｊ，：—．｛ｊ［］饶

运涛，邯继军，郑勇芸．现场总线ＣＮ原理与应用技术［．ＡＭ］北京：京航空航灭大学出版社，３北．在接
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收模块，在ＳＡ和Ｐ５的内部存ＪＣＣＮ同时接收信号的可能性，据线路优先级的情Ａ根况选择先接收内部Ｃ

Ｎ报文。

但要注意，收内部Ａ接ＣＮ信号的同时，ＪＡＳＡ会有溢出的可能，如果溢出，则要清空ＲＦＦ放弃未完成的

ＳＡ报文，ｘＩＯ，Ｊ重新接收。

机身与大臂臂与小臂见）大小臂与手腕有个旋转关节，以保证达到工作空问的任意位置，手腕中又有个旋转关

节：腕转曲腕手臂回转，现其在整个空间的活动。构设计结小臂部分用一台步进电机Ｄ实现小臂的旋转Ｊ运动

，臂壳用厚度为ｍｌ材料为Ｍｎ钢板，弯ｉ，ｌ折成矩形截面的方形管，小臂具有足够的刚度。臂使壳内装置

台步进电机，Ｊ用以实现腕部的摆动，Ｄ图机械手的自由度机身．肩关节．肘关节．腕摆动关节．臂旋转关节

．Ｄ过锥齿轮副实现抓手的旋转运动。

本设直图小臂机构运动简图抓手．臂座．进气口．同步带步进电机Ｄ５．Ｊ．向心．锥齿轮副．手部接５推力

球轴承步进电机专用联轴器步进电机Ｄ８小臂．．Ｊ．计的是小型机械手，位置精度和负载力矩较小，以所个

关节动作均选用步进电机驱动，抓手动作则而采用气压驱动。机身及肩关节的结构设计步进电机Ｄ腕摆框．Ｊ

．肘关节的结构设计与手部的旋转驱动机构类似，但在这里主要考虑的是通用性互换性。当机械手的抓取重量

较小时，可采用该结构，用步进电机通设计要求机身是直接连接支承和传动手臂及行走机构部件。臂部的过专

用联轴器直接驱动的方式，当抓取重量较大（≥ｇ时，采用其他驱动方式（轮变速电机，Ｏｋ）可齿液压缸与

齿轮齿条的组合等）关海波河北煤炭,关节机械手内部结构还可在臂尾设置配重，，以实现提高抓重能力的调节

。其动力靠同步带来传递，同步带传动以其体积小，量轻，构重结简单，动比准确而保证了手臂运动的灵活性

和定传位的准确性。

关节结构

结语腕部的结构设计设计要求手腕部件设置于抓手和小臂之间，的作用主关海波河北煤炭,关节机械手内部结构

要是在小臂运动的基础上进一步改变或调整手部在空间的姿态，以扩大机械手的动作范围，并使机械手变得更

灵巧，应性更强。

手腕运动有：绕轴的转动称为回转运动，Ｙ轴的转动称为上下摆绕动（或俯仰）绕轴转动称为左右摆动；的甚
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至是；有沿Ｙ轴（或轴）的横向移动。由机身个完成机械手的转动要求，由肩关节完成大臂的摆动要求，由肘

关节完成小臂的摆动要求，臂及腕部组小成一个有机的整体，臂的臂壳是材料为Ｍｎ的小矩形截面的整体式方

形管，足够的强度和刚度承以受机械手抓件时的动静载荷，臂壳内装置有台步进电机，现臂转摆及手转的个自

由度的运实腕般手腕设有回转运动或再增加一个上下摆动动。更参考文献：［］龚振帮．机器人机械设计［．

Ｍ］北京：电子工业出版社，９５９．［］周伯英．工业机器人［．Ｍ］北京：机械工业出版社，０００．［

］朱春波．气动关节型机械手［］液压气动与密封，９，：Ｊ．—４．可满足工作要求，些动作较简单的专用

机械手，一为简化结构，以不设置腕部，可而直接由臂部的运动驱使手部搬运工件。

其中，当腕摆框摆动而手转电动机不转时，联接手部的锥齿轮将会产生一个附加的一收稿日期：．－一�关节型

机械手的结构创新设计—文档资料库com汇集和整理大量word文档,专业文献,应用文书,考试资料,教学教材,办公文

档,教程攻略,文档搜索下载下载,拥有海量中文文档库,关注高价值的实用信息,我们一直在努力,争取提供更多下载

资源。

原文地址：http://jawcrusher.biz/xkj/rz6eGuanHaiQVVi5.html
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