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数控机床机械手机械结构设计
么忠厚
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【摘要】机械手是机床设计中不可或缺的一部分，在数控机床中扮演着非常重要的角色，是数控机床不可或缺的一部分。

在分析数控机床的机械结构时，机械手在数控机床中起着非常重要的作用。控制好机械手的精度，是改善整体调谐的重要

部分。
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在社会发展的今天，我们国家大多数工厂在数控

机床中依旧使用手动装载和拆卸工件，这样做不但耗费

人力过多，而且工作效率低，更不能保证操作者的安全。

因此，为提高数控机床的工作效率，就需要改变以往的

工作模式，从而降低生产成本，要做到这点，就必须在

机械手的帮助下完成。随着科学技术的进步，自动化技

术逐渐取代了员工。例如，机械手可以在操作过程中有

效地将系统与自动化集成在一起，从而可以大大减少数

控机床的工作时间并提高工作效率。

1数控机床机械手概述
机械手的工作原理效仿了人手原理，仿照人手的

构造进行设计，达到可以像人手一样进行工作的能力，

并广泛用于制造和工业过程中。机械手使用连接结构，

并且在系统控制下实现某些功能，机械手的可以在生产

线运行时保持强大的工作强度。基于自动化技术的进步，

系统与自动化的有效结合，有效提高了工作的精度和稳

定性。实现机械手的科学控制，就可以有效的节约成本

和时间 [1]。

2数控机床机械手机械结构设计
2.1机械手爪的结构设计
机械手的主要功能是安装和卸载数控机床的配件。

根据机械手的加工方法，可分为搬运式、加工式、测算

式机械手。实际使用将取决于数控机床的工作流程，根

据需要选择合适的机械手并采取相应的措施。此外，机

械爪结构应尽可能小巧轻巧，结构紧凑且可操纵性强，

需要它能根据特定的操作环境满足数控机床的要求。设

计机械手时，应记住以下几点：一是为了保证在数控机

床上工作时机械手出现问题时，工作人员可以轻松解决

问题，机械手要设计简单。第二是保证程序的正确执行。

第三，需要考虑设计过程的成本。因此，根据上述要求，

可以设计杠杆式手柄，利用抓具和活塞力来完成结构的

连接以释放和固定抓具。但可能会产生巨大的抓力，因

此操作过程可能很危险 [2]。

2.2下料手腕结构设计
机械手的手腕上下两部位之间建立联系的重要组

成部分，也是机械手动作的末端。正确有效地调整机械

手以完成某些特定的任务。手腕是连接的部分，不仅要

满足特定要求，还应遵循基本设计原则，例如紧凑设计

和体积颜色。腕部运动的自由度通常取决于机械手的实

际运动。通常，自由度数决定了机器人手腕的活动和柔

韧性。其次，随着自由度数的增加，可以提高手腕的柔

韧性，可以更多可处理的任务，但是增加独立性会使腕

部的结构复杂化。生产和建造成本大大增加。在操作过

程中，有必要检查动力传输和杠杆的各种机械齿轮的连

续性。结构接头必须具有刚度和强度。运动过程中提高

准确性，要最大程度地减少腕关节的连接难度。充分利

用组件的硬度属性。防止由于运动发生的的结构性纤维

溢出，而导致工作人员受伤和机械手臂损坏。在分析和

研究各种特定机床的机械手设计，机械手的结构使用下

料手腕结构可确保安全准确的操作。应当遵循紧凑和简

单结构的基本设计原则。前提是要满足作用要求。

2.3机械手手臂的结构设计
在操作过程中，机械臂以恒定速度运行。机械手

工作空间的形状和大小与手臂和关节的长度密切相关。

因此，在设计机械手时，还必须考虑工作区域。通过在

确保机械臂强度和刚度的同时减轻机械臂的重量，增加

机械臂在使用过程中的移动速度，并改善了其使用。为

了更好地控制机械手，与机械手的材料相比，设计关节

平行，同时最大程度地减轻了机械臂的重量。机械手控

制也有其自身的控制要求，因为动臂在广泛的工作条件

下大多是笔直且坚硬的，所以，员工在进行此类工作时

必须注意安全。用液压系统驱动机械臂可以降低机械臂

的操作难度，并且，操作和管理时，尽量避免人工操作，

使用电脑系统进行操控。在实际条件下机械臂的设计不

应太大，就不能利用增加液压缸增加机械臂的刚度。可

以通过在臂上添加多个导向杆来满足的工作要求。使用

导杆时，需要一种空心结构，可以减轻臂的重量，提高

运动臂的强度和稳定性，这样就可以解决机械手的结构

问题 [3]。

2.4机械传动结构设计
机械手传动装置的设计需要注意到两个因素：机

械手的精度和响应速度。这是机械手结构设计的难题之

一。由于精度和速度要求。所以，机械手的体积不应太

大。保持重量轻，此设置可确保快速响应。但是，为了

达到精度，必须考虑有限的空间和重量来有效利用每个

组件，以满足高精度工作的要求。必须减少反向空回运

动，这样，可以提高运动和操作的精度。用链传动用于
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优化单个链节结构。此设置可以延长高机械传动系统的

使用寿命。

2.5机械手平衡结构设计
机械手的下料手中，平衡机制通常在提高不同控

制命令的响应速度和降低驱动器负荷方面起着关键作

用。在特殊的生产过程中，需要弹簧平衡机构。该机构

的主要优点是易于维护，易于拆卸，成本低，设计简单

且平衡性好。机械手设计的最重要方面是机制的设计，

例如补偿机制，耦合机制，传动机制和机械手的主要组

件，以及优化这些机制的协调和布置。通过完美的运动

平衡，可以同时获得最佳的平衡。弹簧平衡机构可以有

效地解决平衡问题。满足的机械手平衡要求。

3机械手的主要优势及其运用
机械手在使用数控机床时具有明显的优势，它们

具有较高的起重能力和较高的生产率。就算产生故障，

也很少发生错误，这可以大大降低了系统的错误率。随

着社会的发展和技术的进步，未来将设计和使用越来越

多的机械手，这将为建筑商的工作带来巨大的好处，缩

短施工时间并提高工作质量。由于机械手的效率相对较

高，因此信息机器可以有效减少工作时间。另外，为了

确保安全，机械手还可以有效地提高数控机床的刚度和

旋转筒的柔韧性，提高数控机床的性能和操作过程中的

加工度。同时，在使用数控机床时，员工必须学习并练

习关于机械手的知识和工作技能，以使机械手能够充分

有效地发挥作用并提高效率。这使数控机器能够以更少

的人工成本和更多的经济效益更有效地工作。所以说，

机械手在数控机床中起着重要的作用。虽然外部因素会

影响机械手的工作效率，但是，通过优化机械手的设计，

同时优化结构设计，就可以提高它的的稳定性，有效地

增加其价值，为企业创造更大的利益 [4]。

4结语
数控机床在生产线的运行中扮演着重要的角色。

这对生产率的提高有巨大的影响。机械手是数控机床不

可或缺的一部分，使用过程中受各种外部因素的影响，

到通过优化，可以有效提高机械手结构的稳定性。为该

机器增值。它还确保了数控机床的安全性，并为数控机

床的自动化和高效率运行奠定了良好的基础。
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