专利申请技术交底书

	发明创造名称

(暂定名，撰写过程中可根据实际情况进行更改)
	一种物流抓取装置

	背景技术方案

及缺陷

（现有技术的技术方案主要成分包括哪些，存在什么缺陷）
	机械手非常广泛的应用于物流货物配送程序中，通过机械手来抓取一些物品。

公开号为CN215921105U的中国专利文件中提供了一种机械手，包括机架和机械手主体，机械手主体活动安装于机架上，机械手还包括用于驱动机械手主体相对于机架可作XYZ三轴方向运动的驱动机构，驱动结构与机械手主体连接，机械手主体上设有可转动的用于固定色板或样条的活动夹取件。

上述方案使得机械手主体可作XYZ三轴方向运动，解决了现有技术中只能横向和竖向运动的技术缺陷，但是上述方案中的机械手只能针对机架做XYZ三个方向的直线运动，在实现对物品的抓取时，灵活性较差，且在实现物品的抓取以及运送时，移动空间较大，且设备安装空间较大，抓取角度受限，使得抓取灵活性较差 。

	本发明解决的

技术问题

（（正面、简洁地描述解决背景技术中的主要问题，无需面面俱到）
	能够对货物的多角度抓取和抬起，使用灵活便捷。

	本发明提供的技术方案

（以工程师的视角来阐述整个系统的工作原理即可，不拘泥于任何格式，只要能够说明本发明的技术方案即可，比如：系统的软硬件组成、算法的步骤、电路图等。尽量不要只给出具体的功能而没有技术方案，即只写本系统具有哪些功能）

	如图，本设备是一种物流抓取装置，包括底座，底座上设置有横向滑轨，横向滑轨上配合设置有滑动座，底座上配合滑动座设置有驱动结构，滑动座的顶部设置有水平转动座，水平转动座的顶端设置有第一连接臂，第一连接臂的顶端铰接有第二连接臂，第二连接臂与第一连接臂之间铰接有第一液压缸，第二连接臂的尾端铰接有第三连接臂，第二连接臂和第三连接臂之间铰接有第二液压缸，第三连接臂的尾端铰接有第四连接臂，第四连接臂与第三连接臂之间铰接有第三液压缸，第四连接臂的尾端设置有爪夹。

驱动结构包括配合滑动座设置在底座上的固定座，固定座上设置有电动推杆，电动推杆的输出端与滑动座连接，通过电动推杆和固定座的配合便于推动滑动座在横向滑轨上水平移动。

水平转动座包括安装在滑动座顶端的支撑座，支撑座上嵌设有电机，支撑座的顶端转动安装有安装座，电机的输出端与安装座连接，第一连接臂固定在安装座的顶端，通过电机、支撑座以及安装座的配合便于爪夹的水平转动调节。

支撑座的顶端向下开设有安装腔，电机固定在安装腔内，安装腔的侧壁上开设有散热孔，便于电机的安装和散热。

底座的底端设置有移动轮，底座上配合移动轮设置有固定结构，便于整体的移动。

固定结构包括螺纹设置在底座两侧的螺纹柱，螺纹柱的底端设置有固定块，顶端设置有固定把手，通过螺纹柱、固定块和固定把手的配合实现底座的固定。

安装座的底部转动嵌设有多个滚轮，滚轮的底端与支撑座的顶端接触，提高安装座在支撑座上的安装稳定性和转动顺滑性。

附图说明

图1为设备的整体结构示意图一；

图2为设备的整体结构示意图二；

图3为本设备的整体结构示意图三；

图4为本设备的整体结构示意图四；

图5为本设备中支撑座、电机以及安装座之间的连接结构剖视图。

图中：1、底座；2、横向滑轨；3、滑动座；4、水平转动座；5、第一连接臂；6、第二连接臂；7、第一液压缸；8、第三连接臂；9、第二液压缸；10、第四连接臂；11、第三液压缸；12、爪夹；13、固定座；14、电动推杆；15、支撑座；16、电机；17、安装座；18、安装腔；19、散热孔；20、移动轮；21、螺纹柱；22、固定块；23、固定把手；24、滚轮。
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图5


	本发明取得的有益效果

（简述我们的技术方案或系统的优异性能）


	1、该设备在底座上设置有横向滑轨，并配合横向滑轨设置有滑动座和驱动结构，通过控制电动推杆伸缩控制滑动座在横向滑轨上的移动，通过滑动座的移动控制位于滑动座上的水平转动座、第一连接臂、第二连接臂、第三连接臂、第四连接臂以及爪夹的移动，以便进行物品抓取时水平抓取位置的调节。

2、该设备中将第一连接臂、第二连接臂、第三连接臂、第四连接臂以及爪夹通过水平转动座安装在滑动座上，且水平转动座包括相互配合的支撑座、电机和安装座，通过电机带动安装座转动，通过安装座带动位于安装座上的第一连接臂的转动，从而依次带动第二连接臂、第三连接臂以及第四连接臂的转动，从而实现爪夹的水平转动，提高爪夹在实现物品抓取时的灵活性和位置角度多样性。

3、该设备在水平转动座和爪夹之间设置有第一连接臂、第二连接臂、第三连接臂以及第四连接臂，并配合第一连接臂和第二连接臂设置有第一液压缸，配合第二连接臂和第三连接臂设置有第二液压缸，配合第三连接臂和第四连接臂设置有第三液压缸，这样通过第一液压缸、第二液压缸和第三液压缸的配合便于第一连接臂与第二连接臂之间、第二连接臂和第三连接臂之间以及第三连接臂和第四连接臂之间的伸展和折叠，从而实现爪夹的伸展和回收，便于爪夹对于货物的多角度抓取和抬起，使用灵活便捷。

	技术联系人
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