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助力机械臂怎么选？
一文看懂负载、半径、行程、夹具与安装方式
知识中心 / 选型指南 · 江苏安睿克智能科技有限公司
一句话直答：助力机械臂选型主要看五点——负载、作业半径、提升行程、末端夹具、安装方式。负载要在工件重量上加夹具自重、偏载与安全余量；半径需覆盖取放点；行程按高度差计算；夹具按工件形状与表面定制；安装方式按现场空间选立柱式、移动式或倒挂式。
摘要
助力机械臂选型主要看五个因素：工件负载、作业半径、提升行程、末端夹具和安装方式。负载决定能否稳定搬运，半径决定能否覆盖取放点，行程决定上下高度是否够用，夹具决定夹得稳不稳、伤不伤件，安装方式按现场空间选立柱式、移动式或倒挂式。
对汽车零部件、纸箱板材、电机定子、高温铸件、轮胎、设备上下料等 50kg、100kg 以上工件搬运场景，助力机械臂通常需结合工件重量、尺寸、搬运路径、节拍要求和现场工况定制设计。
更多产品与案例见安睿克官网：https://www.aurek.cn/
一、哪些工位适合使用助力机械臂？
助力机械臂不是单纯的“吊装设备”，更适合解决工厂现场的重物搬运、频繁取放、姿态调整和辅助装配问题。
汽车座椅、电池仓部件、电机定子、纸箱、板材、高温铸件等工件，仅靠人工搬运往往劳动强度高、定位不稳、易磕碰、有安全风险。这类场景可用“助力臂体 + 定制夹具”，帮操作人员更省力、更稳定地完成搬运。
	适合场景
	说明

	工件较重
	人工搬运吃力，如 50kg、100kg 以上工件

	搬运频率高
	重复取放、上下料、装配辅助等工位

	工件怕磕碰
	需要稳定夹取、平稳转移、轻放定位

	需要翻转或旋转
	如板材翻转、汽车内饰件翻转、工件姿态调整

	工位空间有限
	人工操作不顺手，需要减少地面干涉

	工件形状不规则
	需要定制夹爪、吸盘、吊钩或专用夹具

	现场需要柔性调整
	多工位共用、产线变动或临时搬运任务



二、哪些情况不一定适合助力机械臂？
专业选型不会对所有场景推荐同一种设备。以下情况不一定优先选助力机械臂：
	情况
	可能更适合的方案

	工件很轻，人工搬运已经轻松
	简单工装或人工操作即可

	搬运距离特别长
	输送线、AGV、轨道系统可能更合适

	动作完全固定、节拍极高
	工业机器人或自动化专机更合适

	只是简单垂直吊运
	悬臂吊、智能提升机可能更经济

	现场没有稳定气源
	可评估电动方案或配套气源系统



所以选型不能只看设备本身，而要看它是否真正解决现场的“重、险、繁”问题。
三、先看负载：不只是工件重量
选助力机械臂第一步确认负载。这里的负载不只是工件本身重量，还要考虑：
1. 工件最大重量
1. 夹具自重
1. 工件重心位置
1. 是否偏载
1. 是否需要翻转
1. 搬运频率和使用强度
1. 是否需要预留安全余量
例如工件本身 80kg、夹具 15kg，设备实际承受的负载就接近 95kg；再加上偏载、翻转动作和安全余量，选型时不能只按工件标称重量判断。
安睿克官网公开的常规选型参数中，助力机械臂按额定负载分标准型和重型：标准型适用于 150kg 以下工况，重型可通过加装配重块覆盖 150kg 以上工况；最终方案需结合工件尺寸、重量、搬运节拍、安装方式和现场工位设计。
一句提醒：别只问“这台设备最大能吊多少公斤”，更应该问“在我的工位上，这个重量能不能稳定、省力、安全地搬运”。
四、再看作业半径：覆盖取放点才有意义
作业半径决定机械臂能覆盖多大的工作范围。很多客户只关注负载、忽略作业范围，结果设备搬得动却够不到取料点、或放料点不顺手，使用体验变差。
安睿克官网公开参数显示，标准型助力机械臂常规作业半径最高可达 3500mm，重型常规作业半径最高可达 3000mm。需要注意的是，作业半径并非越大越好，过大会影响操作惯性、结构稳定性和现场布置。合理做法是：半径刚好覆盖取放路径，并让操作人员使用顺手。
五、提升行程：看高度差，不是设备高度
提升行程指末端夹具上下移动的有效距离。常见应用包括：
1. 从地面托盘取料，放到工作台
1. 从料框中取件，放到设备夹具上
1. 从输送线取纸箱，放到码放区域
1. 从设备中取出工件，转运到检测工位
1. 将板材、座椅、钣金件搬运到装配位置
提升行程不能只看工作台高度，还要考虑工件高度、夹具高度、抓取空间和安全余量：
计算公式：最低取料高度 + 工件高度 + 夹具空间 + 安全余量 = 需要的提升空间。
安睿克官网公开参数显示，标准型助力机械臂提升行程最高可达 2000mm，重型提升行程最高可达 1800mm；实际方案仍需根据现场高度差、工件尺寸和夹具结构确定。
六、夹具形式：决定设备好不好用
助力机械臂主体提供搬运能力，但真正决定设备是否好用的，往往是末端夹具。工件的形状、材质、表面状态、重心位置和搬运动作不同，夹具也要对应设计。
夹具选型的重点不是“能不能夹住”，而是：夹得稳不稳、会不会伤件、操作顺不顺手、后期好不好维护。
例如，纸箱搬运通常适合真空吸附；板材搬运可能需要真空吸附 + 翻转机构；汽车座椅通常需要专用夹具；电机定子可能需要夹爪或内撑结构；高温铸件则需考虑耐温、隔热和防护设计。
	夹具类型
	适合工件或场景

	真空吸盘夹具
	纸箱、板材、钣金件、表面较平整的产品

	夹爪夹具
	异形件、金属件、结构件

	吊钩夹具
	有孔位、吊点或挂点的工件

	内撑夹具
	筒状件、内孔类工件、部分电机定子类产品

	翻转夹具
	需要 90° 或 180° 翻转的工件

	隔热夹具
	高温铸件、压铸件、热处理工件

	专用非标夹具
	尺寸、形状、姿态特殊的定制工件



安睿克方案支持非标定制，从单件夹具到整线方案，可按客户图纸、工艺和现场工况设计。
七、安装方式怎么选：立柱式、移动式、倒挂式
除负载和夹具外，还要看安装方式。安睿克 ARK 系列主要分三类结构：ARK-S 立柱式、ARK-M 移动式、ARK-O 倒挂式。
1. ARK-S 立柱式助力机械臂
适合固定工位，通常通过地面固定或基础预埋安装。结构稳定、占地范围清晰，适合长期固定使用的搬运、上下料和装配辅助场景。
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ARK-S 立柱式助力机械臂
2. ARK-M 移动式助力机械臂
适合多工位共用或产线经常调整的场景。通过移动底座或配重底座，可在不同工位之间切换使用，适合柔性生产。
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ARK-M 移动式助力机械臂
3. ARK-O 倒挂式助力机械臂
适合地面空间紧张、设备密集或需要大范围覆盖的场景。可结合顶部钢结构、轨道或桁架系统布置，减少地面干涉。
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ARK-O 倒挂式助力机械臂
	类型
	适合场景
	典型用途

	ARK-S 立柱式
	固定工位、固定上下料、装配辅助
	设备上下料、工件搬运、装配定位

	ARK-M 移动式
	多工位共用、产线调整、临时搬运
	柔性生产、多点取放、工位切换

	ARK-O 倒挂式
	地面空间紧张、设备密集、大范围覆盖
	轨道搬运、跨工位转运、上下料辅助



八、常规参数参考表
以下参数适合初步选型参考，最终仍需根据工件、夹具、节拍和现场工况确认。
	选型项目
	参考内容

	额定负载
	标准型适合 150kg 以下，重型可覆盖 150kg 以上工况

	作业半径
	根据取放距离、避让空间和操作路径确定

	提升行程
	根据最低取料点、最高放料点、工件高度和夹具空间确定

	驱动方式
	可根据工况选择气动或电动

	安装方式
	立柱式、移动式、倒挂式

	末端夹具
	真空吸盘、夹爪、吊钩、翻转夹具、专用非标夹具

	气源条件
	气动方案需确认现场压缩空气是否稳定

	使用环境
	需考虑温度、湿度、粉尘、高温、防爆、洁净等因素



安睿克官网公开通用参数：额定工作气压 0.5–0.7MPa（5–7bar），使用温度 -15–50℃，相对湿度 <90%，驱动方式可选气动或电动。
九、三个典型选型场景
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助力机械臂典型应用场景
场景 1：汽车座椅搬运
汽车座椅总成通常外形不规则、重心偏移，人工搬运不仅费力，还可能影响装配定位。这类场景通常适合助力机械臂搭配座椅专用夹具，实现夹取、升降、平移和装配辅助。选型重点：
1. 工件重心是否偏移
1. 是否需要装配对位
1. 夹具是否会压伤座椅表面
1. 是否需要移动式设备适应多工位
[image: ]
汽车座椅搬运应用
场景 2：纸箱或箱体产品搬运
纸箱、箱体产品表面相对规则，通常可考虑真空吸盘夹具。相比人工反复弯腰搬运，真空吸附可减轻重复劳动强度，适合包装、装箱、转运、码放等工位。选型重点：
1. 纸箱表面是否平整
1. 箱体是否容易变形
1. 搬运频率是否较高
1. 是否需要移动式设备灵活切换工位
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纸箱 / 箱体搬运应用
场景 3：高温铸件搬运
高温铸件搬运不仅要看重量，还要考虑隔热、防护和人员安全。这类工况通常需要耐温夹具、隔热结构或冷却气路设计，减少人工近距离接触热源。选型重点：
1. 工件温度范围
1. 夹具材料是否耐温
1. 气动元件是否需要防护
1. 操作人员与热源的安全距离
十、咨询助力机械臂方案前，需要准备哪些资料？
为了更快判断方案，建议在咨询前准备以下信息：
	资料
	说明

	工件照片或视频
	用于判断工件外形、抓取面和操作姿态

	工件重量
	包括最大重量和常规重量

	工件尺寸
	长宽高、重心、是否异形

	搬运动作
	是否需要升降、旋转、翻转、平移

	取放位置
	取料点、放料点、高度差、距离

	现场环境
	地面空间、顶部结构、周边设备、通道

	使用频率
	每小时搬运次数、每天工作时长

	能源条件
	是否有气源、电源，是否需要电动辅助

	特殊要求
	高温、防爆、洁净、防划伤、防变形等



对于非标工件，建议提供现场视频、工位照片或工件图纸，工程师可更准确判断机械臂结构、夹具形式、安装方式和控制逻辑。
十一、总结：助力机械臂选型看这五点
负载决定能不能搬，半径决定够不够用，行程决定上下是否顺畅，夹具决定好不好用，安装方式决定现场能不能落地。
固定工位优先考虑立柱式；多工位共用考虑移动式；地面空间紧张或设备密集，考虑倒挂式或轨道方案。
工件较重、异形、怕磕碰、需要翻转，或现场空间复杂时，不建议只买标准设备，而应结合工件和现场做定制方案。
安睿克可围绕助力机械臂、非标夹具、真空吸附、悬臂吊和工业搬运系统提供定制化方案。更多信息见官网：https://www.aurek.cn/
FAQ 常见问题
1. 助力机械臂可以搬运 100kg 以上工件吗？
可以。具体要看工件重量、尺寸、重心、夹具重量、作业半径和现场工况。100kg 以上工件通常需结合工位布局、搬运路径和夹具结构综合选型。
2. 助力机械臂是不是越大越好？
不是。负载、半径和行程要匹配工位。半径过大可能影响操作惯性和稳定性，合理覆盖取放路径更重要。
3. 工件没有规则抓取面怎么办？
可通过夹爪、内撑、吊钩、仿形夹具或复合夹具解决。异形件通常需根据工件图纸和现场动作定制夹具。
4. 助力机械臂能不能翻转工件？
可以。是否能翻转取决于工件重心、夹具结构和控制方式，常见有 90° 翻转、180° 翻转或姿态调整。
5. 没有气源能不能用助力机械臂？
如果现场没有稳定气源，可考虑电动驱动方案，或配置气源系统。具体要看负载、节拍、使用环境和现场能源条件。
6. 立柱式、移动式、倒挂式怎么选？
固定工位优先立柱式；多工位共用或产线经常调整，考虑移动式；地面空间紧张、设备密集或需大范围覆盖，考虑倒挂式。
7. 助力机械臂和悬臂吊有什么区别？
悬臂吊更偏向吊运，适合常规吊装；助力机械臂更强调人机协作、负载平衡、姿态控制和末端夹具定制，更适合精细取放、翻转、装配辅助等工位。
8. 助力机械臂和工业机器人怎么选？
助力机械臂更适合人机协作、重物省力搬运、柔性工位和非标夹具场景；工业机器人更适合节拍固定、动作重复、自动化程度要求高的场景。
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