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一、供货内容： 

1.供货名称：联轴器搬运助力机械手 

2.品牌产地：上海 

3.供货数量：两台 

机械手的功能配置和工件的详细参数如下： 

设备名称 型号 数量 安装方式 工作半径 垂直行程 抓取方式 翻转功能 

联轴器搬运 

专用机械手 

MR150C 2 台 

立柱安装 

固定式 

2500mm 1200mm 气动夹持 有 

甲方提供的工件信息：  

名称： 联轴器 

重量： ≤100kg 

尺寸： 甲方提供 

 

二、送货及安装地点： 

甲方使用工厂，费用由乙方承担。 

 

三、基本条件及技术参数： 

序号 名称 规格 单位 

1 电力 
两相电压 220±10 V 

频率 50 Hz 

2 压缩空气 压力 0.6-0.7 MPa 

3 室内温度 
最高温度 40 

℃ 
最低温度 -10 

4 湿度 相对湿度 ≤85％  

5 音噪 车间内音噪 ≤80 dB 

6 地基 厂房混凝土厚度 ≥200 mm 

 

四、助力机械手技术功能描述: 

 

4.1：助力机械手外形图 



 3 / 7 

 



 4 / 7 

图一（助力机械手设备外形图） 

 

图二（助力机械手夹具外形图） 
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设备用途：用于各型号联轴器的助力搬运及安装。设计专用气动夹具及翻转机构，通过助力机

械手从地面夹持联轴器，移动一定距离，放置在加热器上，等待加热完成后再使用此助力机械

手从加热器上垂直取下联轴器，移动一定距离并将联轴器翻转至水平状态，安装到发电机的输

出轴上。 

 

基本的技术要点如下： 

4.1.1 机械手工作范围： 

� 水平最大半径  ：2500mm； 

� 动作方式：垂直取件，水平安装； 

� 垂直最大行程：1200mm； 

� 机械手可绕立柱旋转范围：360°； 

� 机械手终端臂转动范围：310°； 

� 设备运行噪声≤60dB(A)。 

 

4.1.2 助力机械手气动平衡及控制系统描述： 

� 助力机械手设有（负载/空载）两种气动平衡及控制系统； 

� 助力机械手设备包含升降平衡气缸、吊装夹具、自动平衡阀、方向控制阀、速度控制阀（节

流阀）、过滤器、管接头及气管、气动辅助元件等。运用气动原理，通过升降平衡气缸的

运动，配合气路控制系统，可实现空载/负载平衡，在平衡状态下，操作者操作控制手柄，

可根据需要任意轻松地进行上下、左右、前后的“悬浮式”移动，满足工位上的取放件搬

运需要； 

� 助力机械手的控制系统能够实现吊取、释放、移动等动作，各类开关按钮反应快捷、可靠，

操作手柄的高度和位置的设计符合人机工程学原理，机械手的动作具有关联性。 

 

4.1.3 助力机械手专门设计的夹具： 

� 夹具开口尺寸满足最大工件外形尺寸，夹具可绕终端臂 720°连续旋转两圈，夹具夹持

的工件能保证夹持物在机械手的运动过程中始终处于稳定状态； 

� 助力机械手夹具通过气动夹具夹持联轴器，要求 1个操作工人就能完成夹紧、提升、移

动、释放的整个动作过程； 

� 根据相关部件的外形尺寸和工艺要求，运用人机工程学、动力学原理设计制造出结构精巧、

操作简单可靠、抗高强度、经久耐用的夹具； 

 

4.1.4 助力机械手安全性方面描述： 
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� 外形结构保护：设备对于操作工和工件，以及机械手本身不具有伤害性，对于人员、工件

可能构成危险的地方都有保护； 

� 断气、漏气保护：通过逻辑气路控制系统内的安全阀，确保机械手突然断气或有漏气发生

时，不会伴随发生意外坠落，夹具也不会松开工件，并且储气罐内的储存气体可以保证机

器完全完成当前的工作循环； 

� 设备配有负载指示器，当工件被提起后，显示器的灯自动亮起； 

� 各旋转关节（主关节、中关节、前端关节、升降关节）处设有优良稳定的刹车制动装置，

每个关节的刹车制动装置是操作者通过布置在操作手柄处的刹车开关，来随时中断机械手

臂杆的运动，且在闲置（不生产）状态下，机械手不发生漂移； 

� 夹取动作完成后，通过加载旋钮进入“负载平衡”状态，实现无重力化搬运。卸载工件后，

系统由负载状态自动切换成空载平衡状态； 

� 所有的力弗特机械手都设有三个作为标准的比较特别的气动安全系统，这些系统分别是： 

� 误操作保护：直到我们的机械手感应到一个稳固的受载支撑面后，气动开关才会打开，

将信号反馈给主控制系统，之后才能够释放负载，否则误按释放按钮将不起作用，工

件在空中是不会被释放的，也不会在空中自动切换至空载状态； 

� 如果由于工厂断电而停止供给机械手气压，机械手将会使用自带的嵌入式空气存储罐

来完成此次操作内容。 

� 即使是升降平衡气缸的连接气管意外爆裂，我们也有特殊的安全模块使得机械手不能

够快速坠降。 

 

4.1.5其他更多方面的技术要求和优点： 

� 机械手的设计要满足工艺要求和使用要求，同时对安装部件及周边相关部件的外观和功能

不能有任何损伤； 

� 机械手在额定负载状态和空载状态下，速度在小于 0.2m/S的情况下，操作力小于 3KG，能

够轻松地上下左右任意“悬浮”，不会出现振荡现象； 

� 机械手的气控系统必须满足整套设备无论在空载或负载状态下，保证机械手在有效行程范

围内任何高度位置运作时的重量平衡； 

� 机械手有单向阀和储气罐装置，当外界压缩空气突然断气时，机械手和工件不能突然坠落，

在此不可预见工况下具有自锁功能。 

� 设备使用指示灯，灯体直径大于 12毫米，不使用小直径仪表指示灯； 
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� 设备外部线缆走线固定良好，美观，与外界环境和运动器件无干涉，机械手本体外形整洁、

美观； 

� 气动元件作位置记号标记，并与图纸位置记号保持一致； 

� 缠绕、刮碰现象，应杜绝气管刮碰、损坏现象； 

� 所有螺纹连接件有防松措施，侧重使用标准件； 

� 相对滑动部位具有良好的润滑和防护、防研磨措施，并且保证无液体润滑液的泄漏和渗漏； 

� 气路设计中考虑释压回路、缓冲装置，以免发生压力冲击； 

� 机械手各组成部件，设计时考虑轻量化和合理性，如辅助材料的选择、造型的设计都充分

考虑到操作者实际操作感受，为操作者创造最大便利。 

 


