
规格:12

规格:16

规格:10

ZBC16

代码 类型 移 方向载

产品简介：

该机械手采用纯凸轮结构，通过控制凸轮轨迹曲线可以实现竖直进给——翻转——水平进给的动作过程，

采用伺服电面或摆动气缸作为动力源，可实现高速、准确的动作，循环时间最小可达 . 定位精度± . 。0 6S， 0 05mm

◙

◙    产品特性：

 ● 纯凸轮结构驱动方式，保证了高速、稳定、精确

    的动作，可取代传统翻转机械手；

 ● 结构紧凑、安装方便、占用空间小、外形美观；

 ● 安装方便、高效；

 ● 采用气动驱动，性价比高。

◙   应用场合：

● 如图在圆盘分度系统上高速上料、下料；

● 料盘上高速摆料或取料；

● 组合到其他机构（如机械手）上用于高

   速翻转移载。
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ZBC17
90°移载PPU XZ轴

摆动气缸

驱动方式

伺服电机

驱动方式：摆动气缸
ZBC16

图示为安装位置： (右)。R

视角标准：第一视角

图示为安装位置： (右)。R

图示为安装位置： (右)。R
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驱动方式：伺服电机
ZBC17
规格：10

规格：12

规格：16

请按图示订货
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90°移载PPU

该机械手有四个工作位置点：

A：取料点

B：旋转开始点(取料上升结束点)

C：旋转结束点(放料平移开始点)

D：放料点

机械手在动力源控制下实现高速从
A B C D点—— 点—— 点—— 点的取

料、旋转移送、放料的过程，放料
D C B完成后实现从 点—— 点—— 点

A—— 点返回到取料位，可以将上

料的多个动作高度集合，大幅度缩

短动作时间，减低控制难度。

凸轮结构方式使旋转抬升上料动作与

   传统旋转PPU取料结构相比使的动作

   时间大幅缩短，并保证高速稳定精准

   的动作。

● 结构紧凑，安装方便，外形美观；

● 技术先进，提升设备档次，性价比高；

● 高度集成，可便捷、快速设计到设备

   上，缩短设计时间。

● 

安装载体：可安装旋转气缸、 气动手指、真空吸嘴等执行元件

   直线行程调整步骤：

● 松开锁定螺母；

● 用缓冲元件/调节螺丝

   设定所需的直线行程；

● 紧固锁定螺母。

   摆角调整步骤：

● 拧松螺丝；

● 用调节螺丝，调节沟槽

   导板；(沟槽导板必须始

   终与导轨保持接触)；

● 紧固螺丝。

摆动气缸驱动简易说明◙

摆动气缸控制说明◙

伺服控制点简易说明◙

◙ 结构说明

摆角：

● 每个终端位置可设定一个角度

   偏差α=±5°,以便抓取模块能调

   节使用传输系统。

   

● 一经安装，抓放位置的直线

   行程可互相独立设置。

◙ 直线行程：

90°移 PPU在使用时需要用个两位五通阀分别来驱动摆动

气缸和执行气缸，控制摆动气缸的电磁阀处于两个工作位时，

分别对应PPU机械手处于水平终端位和垂直终端位。

载

当与等待位置模块组合时，必须用三位五通阀（常压）

驱动抓取模块HSW。用两位五通阀驱动气缸。

机架

收料盒

送料架

90度移载PPU

错分机构

横移机械手

横移机械手

转盘

BH
H

a

H
Ha

X

a

c

A

a D

手滑阀 气源件

执行气缸

电磁阀座

摆动气缸

A03 A04
G3 G3

R2 R1P

A B 1 3 

4 2 5

A02A01
G2 G2

5 1 3

24

1、2、3

2

1、3

H

H

X

Ha

H
a

A

B

C
D

该机械手有六个工作位置点：

：

：

：

：

：

：

A 左硬限位

B 软限位

C 左原点位

D 右原点位（备用）

E 软限位

F 右硬限位

H

Ha
工作行程

H
a

工
作

行
程

H

A

EDX F

B

C

软限位与硬限 的距离是2mm。位之间

软限位与硬限 的

距离是2mm。

位之间

在伺服控制下，等待位和取料

位可由客户在行程范围内自行

设定。
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