
多轴机械手 大正百恒机械手 南通机械手

产品名称 多轴机械手 大正百恒机械手 南通机械手

公司名称 芜湖大正百恒智能装备有限公司

价格 面议

规格参数

公司地址 芜湖县安徽新芜开发区西支七路2518号

联系电话  19955323453

产品详情

注塑机械手的技术参数确定机械手的规格和工作性能，冲压机械手，主要的技术参数有以下几点:

1.抓重:机械手抓取制品的额定重量或载荷; 手臂的运动参数包括手臂的伸缩，升降，多轴机械手，回转等
运动速度和范围;手部的抓取范围及抓取力的大小;

2.定位精度:位置的设定精度和重复定位精度;

3.定位方式:点位控制或连续轨迹控制方式;驱动系统参数:控制系统参数;机械手的工作循环时间;自由度数
目和坐标形式等。

机械手的发展史

机械手是在早期就有的古机器人基础上发展起来的，我国古代的机关人制造者是最早研究有关机械手、
关节活动等问题的.现代机械手的研究始于20世纪中期，随着计算机和自动化技术的发展，特别是1946年
第1台数字电子计算机问世，计算机取得了惊人的进步，向高速度、大容量、低价格的方向发展。同时，
机加工机械手，大批量生产的迫切需求推动了自动化技术的进展，又为机器人的开发奠定了基础。另一
方面，核能技术的研究要求某些操作机械代替人处理有害物质。在这一需求背景下，美国于1947年开发
了遥控机械手，1948年又开发了机械式的主从机械手。

机械手配件最早从美国开始研制。1954年美国戴沃尔最早提出了工业机器人的概念，并申请了专利。该
专利的要点是借助伺服技术控制机器人的关节，利用人手对机器人进行动作示教，机器人能实现动作的
记录和再现。这就是所谓的示教再现机器人。现有的机器人差不多都采用这种控制方式。1958年美国联
合控制公司研制出第1台机械手铆接机器人。作为机器人产品最早的实用机型（示教再现）是1962年美国
AMF公司推出的“VERSTRAN”和UNIMATION公司推出的“UNIMATE”。这些工业机器人主要由类似
人的手和臂组成它可代替人的繁重劳动以实现生产的机械化和自动化，能在有害环境下操作以保护人身
安全，因而广泛应用于机械制造、冶金、电子、轻工和原子能等部门。



注塑机械手的手部是用来直接抓取注塑制品的部件。由于注塑制品的形状，大小，重量及表面特征等方
面存在着差异，南通机械手，因此注塑机械手的手部有多种形式，一般可分为夹持式和吸附式两种。

夹持式手部的主要形式为夹钳式，常用于抓取不易破碎或变形的制品，它对所抓取的制品的形状有较大
的适应性。夹持式手部由手指，传动机构和驱动装置组成。对于夹持式手部，进行设计选用时主要考虑
以下几点:

(1)手部应具有适应的夹紧力和驱动;

(2)手指应具有足够的开关范围;

(3)手指对制品应具有一定的夹持精度;

(4)手部对制品应具有一定的适应能力，且要求手部能耐受注塑制品刚从模腔中取出时的高温及腐蚀性。

多轴机械手-大正百恒机械手-南通机械手由芜湖大正百恒智能装备有限公司提供。芜湖大正百恒智能装
备有限公司（www.dzjixieshou.com）位于芜湖县安徽新芜开发区西支七路2518号。在市场经济的浪潮中拼
博和发展，目前大正百恒机械手在工业制品中拥有较高的知名度，享有良好的声誉。大正百恒机械手取
得全网商盟认证，标志着我们的服务和管理水平达到了一个新的高度。大正百恒机械手全体员工愿与各
界有识之士共同发展，共创美好未来。
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