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一、工装夹具分类

二、末端执行器分类

三、快换装置认知



一 工装夹具分类
  工装即工艺装备，是指制造过程中用到的各种工具的总

称，包括刀具、夹具、模具、量具、检具、辅具、钳工工具、
工位器具等。工装分为专业工装、通用工装、标准工装等。

  夹具是装夹固定工件（或引导刀具）的装置。
  工装夹具一般按以下几种方法进行分类：
（1）按夹具所适用的工艺过程分为：机床夹具、装配夹

具、焊接夹具、检测夹具等；
（2）按夹具的通用程度和特点分为：通用夹具，一次性

使用夹具，多次重复使用夹具，独立的传动装置等；
（3）按夹具的结构特点分为：专用夹具，组合夹具，可

调整夹具等；
（4）按夹紧装置的动力源分为：手动夹具，气动夹具，

液压夹具，电磁夹具，电动夹具、真空夹具等。

2/8



1.末端执行器定义
       末端执行器指的是任何一个连接在机器人边缘（关节）
具有一定功能的工具。这可能包含机器人抓手、机器人工具
快换装置、机器人碰撞传感器、机器人旋转连接器、机器人
压力工具、顺从装置、机器人喷涂枪、机器人毛刺清理工具、
机器人弧焊焊枪和机器人电焊焊枪等。机器人末端执行器通
常被认为是机器人的外围设备、机器人的附件。

二 末端执行器分类

2.末端执行器分类
  从使用功能来分类，末端执行器分为拾取工具和专用工

具。
       拾取工具可分为机械式夹持末端执行器和吸附式末端执
行器，可实现工业机器人对工件的灵活装夹。
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二 末端执行器分类

  图1所示为两种类型的拾取工具。

图1 拾取工具
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机械式夹持 吸附式



       目前在工业生产应用中，机械夹持式拾取工具使用较多。
机械夹持式拾取工具多为双指头爪式，如果按手指的运动形
式进行分类，可以分为平移型和回转型；若按照机械夹持方
式分类，可以分为外夹式和内撑式；若按照动力源进行分类，
可以分为电动式（电机驱动）、液压式与气动式（气压驱动）
以及多形式的组合。
       液压驱动是由高精度缸体和活塞一起完成的。活塞和缸
体采用滑动配合，压力油从液压缸的一端进入，把活塞推向
液压缸的另一端，调节液压缸内部活塞两端的液体压力和进
入液压缸的油量即可控制活塞的运动。液压驱动适用于承载
要求大、惯量大的场合。

二 末端执行器分类
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       气压驱动具有速度快、系统结构简单、维修方便和价格
低等优点，但是由于气压装置的工作压强低且不易精确定位，
一般仅用于工业机器人末端执行器的驱动。气动手爪、旋转
气缸和气动吸盘作为末端执行器可用于中、小负荷的工件抓
取和装配。
       吸附式末端执行器（又称吸盘），有气吸式和磁吸式两
种。气吸式末端执行器利用吸盘内负压产生的吸力，吸取对
象再由机器人搬运移动；磁吸式末端执行器分为电磁吸盘和
永磁吸盘两大类，是指利用磁场作用进行工件拾取的工具。
相较于气吸式末端拾取工件而言，磁吸式末端拾取工具在应
用中具有更高的局限性，因为其作用对象需是具有铁磁性的
工件。

二 末端执行器分类
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二 末端执行器分类
  专用工具是指只适用于某种制品（零件）的特定工序上

的工具。例如焊接焊枪工具、打磨抛光工具、喷涂喷枪工具
等，如图2为常见的专用工具。

图2 专用工具
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焊接工具 抛光工具



  工业机器人快换装置是可以使机器人自动更换不同的末
端执行器或外围设备的装置，无需人为机械式更换，快换装
置的应用使机器人更具柔性。工具快换装置通常包含一个主
端口安装于机器人侧，还包括一个被接端口（工具侧）安装
在末端执行器上，如图3所示。

三 快换装置认知

图3 快换装置
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机器人侧 工具侧
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