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(54)实用新型名称

一种手眼触屏机械臂

(57)摘要

本实用新型涉及机械臂技术领域，具体而

言，涉及一种手眼触屏机械臂。一种手眼触屏机

械臂，包括底座、底座关节、臂关节、肘关节、腕关

节、传感器和末端触屏指针以及设置在末端触屏

指针外侧的摄像头，所述底座通过所述底座关节

连接所述臂关节，所述臂关节通过所述肘关节连

接所述腕关节，所述腕关节与所述末端触屏指针

相连所述传感器包括第一关节力矩传感器、第二

关节力矩传感器、第三关节力矩传感器、第四关

节传感器、第五传感器。本实用新型的增益效果

是:本技术方案采用多轴联动，通过机械臂与摄

像头相互配合调度，实现操作效率高，触控位置

精准，超程过载都会自动停止执行，保证不损伤

其他设备，使用寿命长。

权利要求书1页  说明书3页  附图1页

CN 211682135 U

2020.10.16

CN
 2
11
68
21
35
 U



1.一种手眼触屏机械臂，其特征在于：所述机械臂包括底座、底座关节、臂关节、肘关

节、腕关节、传感器和末端触屏指针以及设置在末端触屏指针外侧的摄像头，所述底座通过

所述底座关节连接所述臂关节，所述臂关节通过所述肘关节连接所述腕关节，所述腕关节

与所述末端触屏指针相连，所述传感器包括第一关节力矩传感器、第二关节力矩传感器、第

三关节力矩传感器、第四关节传感器、第五传感器，所述第一关节传感设置于所述底座关节

的内侧，所述第二关节力矩传感器设置于所述臂关节与座关节连接的一侧，所述第三关节

力矩传感器和第四关节传感器设置于所述肘关节的后端，所述第五传感器设于所述末端触

屏指针的后端。

2.根据权利要求1所述的手眼触屏机械臂，其特征在于，所述底座与所述底座关节通过

第一转动轴相连接，所述底座关节与所述臂关节通过第二转动轴相连接，所述臂关节通过

第三转动轴与所述肘关节相连接，所述肘关节通过第四转动轴连接有所述腕关节，所述腕

关节下部通过第五转动轴与所述末端触屏指针连接。

3.根据权利要求1所述的手眼触屏机械臂，其特征在于，所述一关节力矩传感器、第二

关节力矩传感器、第三关节力矩传感器包括压力传感器和连接环，所述连接环设置在每两

个相连接关节连接处，所述连接环与所述底座关节、所述臂关节、所述肘关节、所述腕关节

共轴。

4.根据权利要求1所述的手眼触屏机械臂，其特征在于，所述末端触屏指针末端处连接

一个力传感器。

5.根据权利要求2所述的手眼触屏机械臂，其特征在于，所述第二转动轴、第三转动轴、

第四转动轴、第五转动轴的后端均连接有编码器，所述编码器与所连所述第二转动轴、第三

转动轴、第四转动轴、第五转动轴共轴。

6.根据权利要求1所述的手眼触屏机械臂，其特征在于，在所述臂关节和所述肘关节内

部设置有有摩擦片。

7.根据权利要求1所述的手眼触屏机械臂，其特征在于，触屏机构由所述末端触屏指

针、所述摄像头和所述第五传感器组成，在所述腕关节通过连接环与所述触屏机构连接。
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一种手眼触屏机械臂

技术领域

[0001] 本实用新型涉及机械臂技术领域，具体而言，涉及一种手眼触屏机械臂。

背景技术

[0002] 目前南方大多电厂所处气候属于亚热带季风型海洋性气候区，大气中富含氮氧化

物等强腐蚀性离子，即电厂所处的环境较差且各设备之间存在一定的配合逻辑，一旦某种

设备出现运行故障，便可能会出现整个系统的停运。因此电厂的监控工作影响全厂的安全、

高效运作，关系重大。在这种情况下，集控室需要人为的对厂内所有设备进行远程监控。但

是，集控室人工监盘主要具有以下两种缺点：1.界面图例较小，监控人员长时间进行监控，

容易因疲劳造成误判使用；2.监控系统界面需监控的位点众多，且一人负责多个屏幕，需要

定期监控，工作重复、繁重。

[0003] 再者，目前的大多数电厂手眼机械臂重量比较大，操作人员操作起来会比较困难，

并容易引起疲劳；同时由于大多数手眼机械臂在执行任务时往往对力度不能进行精细把

控，甚至会对其他设备进行损坏，导致无法顺利完成任务。

发明内容

[0004] 基于此，本实用新型的目的在于提出一种手眼触屏机械臂，以实现机械臂运动轨

迹的简易、精准及高效完成任务，同时采用关节摩擦片、传感器、摄像头、触屏针等结构部件

来解决触屏机械臂自重较大，操作不便和无法精准完成任务的问题。

[0005] 为解决上述技术问题，本实用新型提供的一种手眼触屏机械臂，其特征在于：所述

机械臂包括底座、底座关节、臂关节、肘关节、腕关节、传感器和末端触屏指针以及设置在末

端触屏指针外侧的摄像头，所述底座通过所述底座关节连接所述臂关节，所述臂关节通过

所述肘关节连接所述腕关节，所述腕关节与所述末端触屏指针相连，所述传感器包括第一

关节力矩传感器、第二关节力矩传感器、第三关节力矩传感器、第四关节传感器、第五传感

器，所述第一关节传感设置于所述底座关节的内侧，所述第二关节力矩传感器设置于所述

臂关节与座关节连接的一侧，所述第三关节力矩传感器和第四关节传感器设置于所述肘关

节的后端，所述第五传感器设于所述末端触屏指针的后端。

[0006] 进一步的，所述底座与所述底座关节通过第一转动轴相连接，所述底座关节与所

述臂关节通过第二转动轴相连接，所述臂关节通过第三转动轴与所述肘关节相连接，所述

肘关节通过第四转动轴连接有所述腕关节，所述腕关节下部通过第五转动轴与所述末端触

屏指针连接。

[0007] 进一步的，所述一关节力矩传感器、第二关节力矩传感器、第三关节力矩传感器包

括压力传感器和连接环，所述连接环设置在每两个相连接相连接关节的连接处，所述连接

环与所述底座关节、所述臂关节、所述肘关节、所述腕关节共轴，以实现采集关节受到外界

撞击的压力程度，进而实现报警停机的目的。

[0008] 进一步的，所述末端触屏指针末端处连接一个力传感器，以实现对所述触屏针力
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度进行监控，使所述触屏针力度达到阈值时停止。

[0009] 进一步的，所述第二转动轴、第三转动轴、第四转动轴、第五转动轴的后端均连接

有编码器，所述编码器与所连所述第二转动轴、第三转动轴、第四转动轴、第五转动轴共轴，

用以采集各编码器所在关节的转动量。

[0010] 进一步的，在所述臂关节和所述肘关节内部设置有有摩擦片，用于对所述机械臂

重力平衡进行补偿及运动时的刹车停止。

[0011] 进一步的，触屏机构由所述末端触屏指针、所述摄像头和所述第五传感器组成，在

所述腕关节通过连接环与所述触屏机构连接。

[0012] 本实用新型通过摄像头采集屏幕图片输入到后端，然后通过各个关节的配合找到

所需操作目标，最终通过控制触屏针完成触屏任务。

[0013] 本实用新型相对于现有技术的增益效果是:本技术方案采用多轴联动，通过机械

臂与摄像头相互配合调度，实现操作效率高，触控位置精准，超程过载都会自动停止执行，

有效保护不损伤其他设备，手眼机械臂结构安装调试组合方便，手眼机械臂体积小巧，相比

于传统的机械臂，操作人员可以更高效的完成任务以及更加容易的进行日常维修，使用寿

命长。

附图说明

[0014] 图1为本实用新型手眼触屏机械臂的一种实施例的结构示意图。

具体实施方式

[0015] 为了便于理解本实用新型，下面将参照相关附图对本实用新型进行更全面的描

述。附图中给出了本实用新型的首选实施例。但是，本实用新型可以以许多不同的形式来实

现，并不限于本文所描述的实施例。相反地，提供这些实施例的目的是使对本实用新型的公

开内容更加透彻全面。

[0016] 需要说明的是，当元件被称为“固设于”另一个元件，它可以直接在另一个元件上

或者也可以存在居中的元件。当一个元件被认为是“连接”另一个元件，它可以是直接连接

到另一个元件或者可能同时存在居中元件。本文所使用的术语“垂直的”、“水平的”、“左”、

“右”以及类似的表述只是为了说明的目的。

[0017] 除非另有定义，本文所使用的所有的技术和科学术语与属于本实用新型的技术领

域的技术人员通常理解的含义相同。本文中在本实用新型的说明书中所使用的术语只是为

了描述具体的实施例的目的，不是旨在于限制本实用新型。本文所使用的术语“及/或”包括

一个或多个相关的所列项目的任意的和所有的组合。

[0018] 请参阅图1，本实用新型提供的一种手眼触屏机械臂，其特征在于：所述机械臂包

括底座1、底座关节2、臂关节3、肘关节4、腕关节5、传感器和末端触屏指针6以及设置在末端

触屏指针6外侧的摄像头20，所述底座1通过所述底座关节2连接所述臂关节3，所述臂关节3

通过所述肘关节4连接所述腕关节5，所述腕关节5与所述末端触屏指针6相连，所述传感器

包括第一关节力矩传感器  7、第二关节力矩传感器8、第二关节力矩传感器8、第三关节力矩

传感器9、第四关节传感器10、第五传感器11，所述第一关节传感7设置于所述底座关节2 的

内侧，所述第二关节力矩传感器8设置于所述臂关节3与座关节2连接的一侧，所述第三关节

说　明　书 2/3 页

4

CN 211682135 U

4



力矩传感器9和第四关节传感器10设置于所述肘关节4的后端，所述第五传感器11设于所述

末端触屏指针6的后端。

[0019] 进一步的，所述底座1与所述底座关节2通过第一转动轴12相连接，所述底座关节2

与所述臂关节3通过第二转动轴13相连接，所述臂关节3通过第三转动轴14与所述肘关节4

相连接，所述肘关节4通过第四转动轴15连接有所述腕关节5，所述腕关节5下部通过第五转

动轴16与所述末端触屏指针6连接。

[0020] 进一步的，所述一关节力矩传感器7、第二关节力矩传感器8、第三关节力矩传感器

9包括压力传感器和连接环，所述连接环设置在每两个相连接关节的连接处，所述连接环与

所述底座关节2、所述臂关节3、所述肘关节4、所述腕关节5共轴，以实现采集关节受到外界

撞击的压力程度，进而实现报警停机的目的。

[0021] 进一步的，所述末端触屏指针6末端处连接一个力传感器17，以实现对所述触屏针

力度进行监控，使所述触屏针力度达到阈值时停止。

[0022] 进一步的，所述第二转动轴13、第三转动轴14、第四转动轴15、第五转动轴16的后

端均连接有编码器18，所述编码器18与所连所述第二转动轴13、第三转动轴14、第四转动轴

15、第五转动轴16共轴，用以采集各编码器所在关节的转动量。

[0023] 进一步的，在所述臂关节3和所述肘关节4内部设置有有摩擦片19，用于对所述机

械臂重力平衡进行补偿及运动时的刹车停止。

[0024] 进一步的，触屏机构由所述末端触屏指针6、所述摄像头20和所述第五传感器11组

成，在所述腕关节5通过所述连接环与所述触屏机构连接。

[0025] 所述摄像头20将捕获到的图像目标信息传入后台计算机控制中心进行判断，然后

操控所述腕关节以及所述触屏指针对所述所述图像的目标进行操作，同时所述第五传感器

获取所述触屏针所用力的信息，进而实现当所述力达到阈值时，停止所述触屏针继续向下

运动。

[0026] 以上所述实施例仅表达了本实用新型的优选实施方式，其描述较为具体和详细，

但并不能因此而理解为对本实用新型专利范围的限制。应当指出的是，对于本领域的普通

技术人员来说，在不脱离本实用新型构思的前提下，还可以做出若干变形和改进，这些都属

于本实用新型的保护范围。因此，本实用新型专利的保护范围应以所附权利要求为准。
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图1
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