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从国家的层面来说，机械制造行业属于国民经济的重要支

柱产业，同时也是一个国家经济实力与技术水平的体现，对于

国家的进步有着重要的影响。对于我国来说，机械制造产业的

发展是非常迅速的。但是我们必须承认的是，我国当前的机械

制造行业的水准与发达国家来说还有不小的差距。这不仅仅的

体现在机械制造行业的技术水平发展之上，还体现在行业的规

范体系形成之中，而这只是机械自动化生产的一个方面[1]。在

机械自动化生产中，液压技术主要是进行能量的传递或者是在

做功环节发挥作用，它是机械自动化生产技术应用组成中的基

础，尤其是在技术水平不断更新发展的过程中，液压技术有了

极大的进步，并被广泛的运用到了机械自动化生产中。现代液

压技术有着较为明显的技术优势，特别是在机械自动化生产运

用中，其促进了机械企业的生产效率，使得自动化生产更加完

善[2]。基于机电液一体化的液压机械手设计及其控制，有效促

进了自动化生产的发展，对于国民经济的稳定增长起着重要的

作用。

一、基于机电液一体化的液压机械手设计分析

进行液压机械手设计之前，首先需要做好相关的准备工

作，明确设计的整体要求，比如机械手需要抓取的目标状况。

这包括物体的重量、形状、大小、数量等等，这是为了有效选

择机械手的手部结构以及计算夹紧力、吸附力；机械手需要工

作的现场环境，这主要是为了确定机械手的安装状况；上、下

料道与储备科设备和工作主机的配置状况，该部分会影响到机

械手臂的坐标形式[3]。在有了确定的设计数据之后，就能够进

行机械手的整体设计。

第一个部分是手部的结构设计，由于在机械手的整个工

作过程之中，手部是直接的进行抓取与握紧的操作部件，所以

进行相对应的设计之时，需要满足四个方面的要求。第一个方

面是手部需要具备合适的夹紧力，除了可以承担物体的重量之

外，还要保障在进行相关工作的时候物品不会掉落；第二个方

面是手部夹持的范围要适应物体，手爪进行开闭动作时角度应

该合适；第三个方面是手部夹持动作精度要高，且快捷、灵

活，确保物体不会被夹坏；第四个方面是手部结构设计要简单

紧凑，使用的制造材料要轻便，不容易损坏[4]。

第二个部分是手臂部位的结构设计，这个部分属于机械手

运动的主体部位，承担着帮助机械手完成各个动作的任务。手

臂的设计需要满足三个方面的要求，第一个方面是手臂部要有

足够的承载力度，相关制造的材料要重量适中，且刚度符合需

要；第二个方面是手臂部应该有着较高的运动速度，而且不会

产生太大的惯性，这需要参照具体的生产节拍来确定，手臂部

的启动加速度以及终止运动之前的减速度都不能太大；第三个

方面是手臂部的动作需要足够灵活，位置的精确程度要更高，

手臂部位要灵活就需要减少摩擦阻力，因此各个部位的连接应

该尽量使用滚动摩擦[5]。

第三个部分是机座结构的设计，机座的任务是支持以及驱

动机械手臂的部件，通常机座上会有完成手臂部的升降、回转

等动作的驱动装置。如果手臂的运动越多，那么机座的结构设

计就会越复杂。

二、基于机电液一体化的液压机械手控制系统研究

对于机械手来说，控制系统是非常重要的一个部分，机

械手控制性能的高低直接的和控制系统相关。控制系统需要实

现的控制功能主要有三个方面，第一个方面是液压控制功能，

这是因为机械手的整体运动过程都是由液压控制，从而完成机

械手需要实现的能力；第二个方面是应该有简洁的人机交互能

力，这个部分主要包括了触摸屏的显示以及机械手相关操作的

控制；第三个方面是控制系统可以进行系统整体的监控以及进

行一些故障的诊断，这主要是为了使得操作人员可以更加方便

的进行工作，而且在机械手出现故障的时候，可以更加快速的

得到处理[6]。

在机械手的控制系统之中，计算机、触摸屏以及液压是核

心的组成部分，计算机能够利用USB与PLC进行相对应的数据传

输，进而达到对于PLC进行在线编程或者是修改的目标。同时

在触摸屏的显示之中，所有的控制开关都会模拟显现，这就极

大的简化了控制电路的设置，而且还可以使得PLC的输入点相

对应的减少。机械手的自动化运作工作状态可以通过PLC进行

自由转换，电磁阀也是经由PLC控制其相应的动作，这样机械

手就能够便捷的完成部件的换向工作。机械手的工作方式有自

动、手动、找原点三种，自动方式主要是利用总控制台控制机

械手进行一系列的生产工作；手动工作方式是为了应对总控制

台出现问题，或者是需要完成调试等等的工作任务；而找原点

则适用在机械手进行相关的工作之前，或者是机械手的故障被

处理之后，设置各个部件的运动基准[7]。

三、结语

总的来说，基于机电液一体化的液压机械手设计及其控制

研究，有效运用了机械结构设计，结合液压系统，应用PLC和

触摸屏控制系统，完成了机械手的设计和控制，这有助于机械

自动化生产的发展，相关行业的生产效率获得大幅度的提升，

而且工作人员的劳动强度也因此降低，同时能够保障产品的生

产质量，相关产品的生产也变得更加安全，有着非常重要的实

际意义。
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[摘　要]伴随着社会的进步与科学技术的发展，我国的工业化进程在逐步的加快和深入，作为支撑着工业化进程基础的机械

制造产业来说，相关部门对于其各方面的要求也越来越高。
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