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本文旨在说明夹爪的相关功能与使用方法。关于传感器的
详细技术规格、硬件连接及软件开发等内容，请参阅以下
配套文档：
• 《DM-Tac系列传感器综合使用手册》
• 《DM-Tac系列传感器硬件说明书》
• 《DM-Tac系列传感器软件平台与开发手册》

1. 产品概况

1.1产品介绍

DM-Tac G 视触觉夹爪是戴盟全新一代智能夹爪产品，实现了高精度夹持控制与多

模态触觉感知深度融合，不仅具备力位可编程、状态可视化、通讯灵活等先进机械夹

爪的优势，更能实时采集接触形貌和高分辨率三维形变等丰富触觉信息，让机器人拥

有如同人手般的灵敏“触感”和精准力控。

凭借感知与控制的协同优势，DM-Tac G 能针对不同材质、形状与硬度的物体，灵

活调整抓取策略，实现更稳定、更智能、更精巧的操作，即使在复杂多变的环境中，

也能始终保持可靠性与一致性。

DM-Tac G 兼容多种控制协议，可灵活选配DM-Tac W2M 、DM-Tac W2L和DM-

Tac X三种传感器，无需额外标定，部署灵活。该产品可广泛应用于工业检测、精密装

配、智能物流、人机交互等多个领域，为各类高稳定性和高灵巧度的自动化场景提供

强有力的技术支持。

1.2夹爪功能亮点

夹爪主体结构为平滑的长方形结构，底部与标准法兰适配，并配有一个8芯的通

讯接口，用于连接到机器人末端或其他设备。可实现：

• 速位可控：用户可以对夹爪的夹持位置、速度、进行编程调节。

• 多种通讯方式：夹爪本体采用标准的Modbus-RTU协议和 IO模式进行控制。其

他如USB、EtherCAT、CAN、TCP/IP 等通讯协议可通过协议转换器进行转接。

•

•

行判断

夹持判断：夹持过程中采用力控和位置控制相结合的方式。

夹持反馈：夹爪的状态可以通过编程进行读取，也可以根据夹爪本体的指示灯进

。

1.3应用场景

工业制造与加工：机床上下料，工件抓取与搬运，精密装配与工业检测。
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智能物流与包装：包装抓取与分拣，智能仓储与自动化配送。

科研与实验室：实验室移液与样品处理，教学科研与机器人教育。

商业与服务：新零售自动化，人机交互及服务机器人。

1.4夹爪规格参数

表1.1 夹爪参数表

尺寸 184.6 mm x 162.3 mm x 67 mm

重量 1kg

夹持力（单侧） 45 ~ 60N

总行程 95mm

最大推荐负载 3kg

打开/闭合时间 0.9 s/0.9 s

位置重复精度 ± 0.03 mm

运行噪音 <60 dB

传动方式 丝杆螺母+连杆机构

通讯协议 标配：Modbus RTU (RS485), Digital I/O

选配：TCP/IP, USB2.0, CAN2.0A, PROFINET,

EtherCAT

工作电压 24 V DC±10%

额定电流 0.8A

峰值电流 1.5A

推荐使用环境 0~40°C，85% RH 以下

符合国际标准 CE，FCC，RoHS
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1.5夹爪尺寸、模型与坐标规定

图1.1 (a) 夹爪尺寸图（匹配DM-Tac W2M）
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图1.1 (b) 夹爪尺寸图（匹配DM-Tac W2L）

图1.1 (c) 夹爪尺寸图（匹配DM-Tac X）
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图1.2 安装尺寸图

1.6传感器与其他夹爪连接

如果希望在安装触觉传感器时，使用数量尽可能少的连接部件，或提升机械手结

构的紧凑性。则也可以选择自行设计和加工与触觉传感器连接接口兼容的个性化连接

件，配套的尺寸参数如图纸所示，可供设计参考

视触觉夹爪出厂时会将传感器与夹爪完成装配，但如有需要将传感器拆下与别的

机器手连接可以参考如下信息。

。
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图1.3 (1) DM-Tac W2M和DM-Tac W2L 连接件安装接口

在设计个性化连接件时应注意以下几点：

① 个性化连接件的结构（螺丝孔、销钉孔）应与所提供的参数保持一致，以确保个性

化连接件能够与传感器准确配合；

② 强烈建议使用铝、不锈钢等金属材料加工个性化连接件，以确保传感器和机械手之

间的连接具有足够的刚度。因为在使用传感器时，连接件的悬臂部分需要承受较大的

力和弯矩。使用树脂或塑料材料 3D 打印制作的连接件可能会在使用中出现明显的弯

曲变形

图1.3 (2) DM-Tac X 连接件安装接口

。

1.7包装清单
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表1.2 DM-Tac G包装清单

产品 数量 备注

视触觉传感器 2

夹爪 1

USB Hub 1 可支持同时接入1个夹爪及2个视触觉

传感器，已在原生USB3.0 接口上进行测

试。

线束 1 485通讯线组

通讯协议转换器 1 485转USB

U盘 1 • DM视触觉夹爪产品说明书

• DM视触觉传感器说明书合集

• 夹爪SDK包：Daimon-TacGripper-

Publish

• 传感器SDK包：dmrobotics.utils

• 数模文件：DM视触觉夹爪及DM

传感器数模文件

法兰盘 1

电源适配器 1

电源适配器

转接端子
1

2.夹爪RS485通讯接线

与视触觉夹爪随赠的软件里已将夹爪的功能整合为API接口，用户可以直接通过

调用函数的方式对夹爪进行控制，而无需单独发送RS485指令帧。如需使用指令帧控

制可参考该说明书附录部分对指令帧的列表和详细说明。

2.1夹爪线序定义
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夹爪本体上的线序定义如图2.1（a），2.1（b）所示

图2.1（a）蓝色线标图

图2.1（b）黄色线标图

两图的区别为延长线管脚的线色。夹爪配有延长线用于接线，延长线的出线分为

两个版本，区分方法是查看出线端的线标颜色，一个是蓝色线标，一个是黄色线标，

线序定义请参考上方表格。

注：请根据线标区分线序，如出现线标丢失、脱落、遗忘等情况，请联系我司工作人

员，配合确定线序。如不联系我司工作人员，因接错线序，导致夹爪损坏，后果自

负。

2.2安装及接线

485

通过RS485接口进行控制，具体连线需要连接夹爪 24V,GND,485_A(T/R+,485+) ,

_B(T/R-,485-)共4根线，电源为24V直流稳压电源，将模块的USB插口插入到电

脑的USB接口。不同系列的接线定义不同，请按照具体夹爪的说明书进行接线，如下

以AG95为例所示：

485A接入 485 转USB模块 T/R+;

485B接入 485转 USB模块 T/R-;
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24V接入 24V直流稳压电源正极;

GND接入24V直流稳压电源负极

图2.2 RS485连接方式图（此图为蓝色线标接线图，黄色线标参考图2.1b接线即可）

夹爪采用标准MODBUS-RTU通讯协议，RS-485接口通讯。

接线方式为半双工接线，如图2.3.

图2.3接线图

USB转 485模块正面朝上，USB转 485 模块通电之后电源指示灯亮红色；

上方接口处右侧2个接口为485A/B线。示范夹爪颜色为黑色A，蓝色B。夹爪信号线

颜色定义请参考线标为准。
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2.3夹爪通讯格式详解

夹爪默认通讯格式为：115200波特率；数据长度8；停止位1，无奇偶检验。上

位机与夹爪通讯格式要一致。如不一致无法通讯请修改上位机或者夹爪通讯格式，夹

爪通讯格式修改之后需重启。修改夹爪通讯格式请参考相应的附录RS485控制部分。

3.夹爪 IO控制及指示灯定义

IO模式是工业上常见的控制方式，以硬件接线的形式对夹爪进行控制。在使用 IO

控制时，需要提前将夹爪设置为 IO模式，并设置好夹爪4组 IO状态。

3.1 IO 配置

IO模式的4种状态可通过串口软件进行配置，具体指令可参考附录，具体接线方

式和配置方式请参考下表：

表3.1 IO模式接线表

夹爪信号定义 控制设备

Input 1 DO /D-Out / Digital Output

Input 2 DO /D-Out / Digital Output

DI /D-In / Digital InpuOutput 1 t

DI /D-In / Digital InpuOutput 2 t

24V 24V/24V+

0 V 0V/24V-/GND

四组参数配置完成后，即可通过设置 INPUT 1和 INPUT 2引脚状态控制夹爪，通

过检测输出引脚OUTPUT 1和OUTPUT 2可以获取夹爪状态。

该系列夹爪，默认 IO类型是PNP型输入，PNP型输出。即可以通过设置 INPUT 1

和 INPUT 2引脚状态（24V和高阻（断开）状态）来控制夹爪。由于每个 INPUT引脚

都识别两种输入状态，所以可以设置为四种夹爪状态（00 10 01 11）。具体引脚状态

对应如表3-2所示。
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表3.2 INPUT1 INPUT2对应 IO状态表

INPUT 1 INPUT 2 引脚状态 I/O状态 执行动作

高阻(断

开)

高阻(断

开)

0 0 第 1组状态 目标位置1，目标力1，目标

速度1

24V 高阻(断

开)

1 0 第 2组状态 目标位置2，目标力2，目标

速度2

高阻(断

开)

24V 0 1 第 3组状态 目标位置3，目标力3，目标

速度3

24V 24V 1 1 第 4组状态 目标位置4，目标力4，目标

速度4

注：高阻状态即电阻值极大状态，对应夹爪不接线时状态，下同。

通过检测输出引脚OUTPUT 1和OUTPUT 2可以获取夹爪当前状态，夹爪在运行

过程中，可以读取4种夹爪状态。具体如表3-3所示。

表3.3 OUTPUT1 OUTPUT2 反馈状态表

OUTPUT

1

OUTPUT

2

引脚状态 指令内容

高阻(断

开)

高阻(断

开)

0 0 夹爪处于运动状态

24V 高阻(断

开)

1 0 夹爪未夹到物体，处于到位状态

高阻(断

开)

24V 0 1 夹爪检测到夹住物体

24V 24V 1 1 夹爪检测到物体掉落

注意

·数字 IO默认输入输出都为PNP型，输入输出都为24V 有效。（高电平有效禁止接地

或0V，导致夹爪损坏后果自负）
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·输入输出可以配置。若需改为NPN型，即输入输出0V有效，（低电平有效禁止接

24V，导致夹爪损坏后果自负）需提前与我司进行沟通。

3.2 IO 使用

当配置完参数后，硬件上需要连接24V、GND、INPUT 1、INPUT 2、OUTPUT 1、

OUTPUT 2。

3.3夹爪 IO输入详

将 INPUT和OUTPUT接好对应的设备，确认好接线无误后重启，夹爪会自动进行

初始化。然后根据 INPUT信号对夹爪进行控制。运行状态会通过OUTPUT进行反馈。

解

注：夹爪 IO输入是通过两根PNP型 IO控制线对夹爪进行4种状态控制。具体 IO参数

设置请参考相关夹爪说明书 IO控制章节。此处仅说明 PNP型的输出输入原理。

夹爪 IO输入线为两根，线序定义参考线标。两根 IO线每根有两种状态，对应0

1 。两根线共4种输入。如下表3.4所示。INPUT代表输入。

表3.4 IO状态

INPUT

1

INPUT

2

引脚状态 I/O状态 执行动作

高阻

(0)

高阻(0) 0 0 第 1组状态 目标位置1，目标力1，目标速度1

24 V

(1)

高阻(0) 1 0 第 2组状态 目标位置2，目标力2，目标速度2

高阻

(0)

24 V (1) 0 1 第 3组状态 目标位置3，目标力3，目标速度3

24 V

(1)

24 V (1) 1 1 第 4组状态 目标位置4，目标力4，目标速度4

表3.4 INPUT1、2解释：

由于每根线有两种输出状态0和 1，高阻状态在夹爪设定里面代表0；PNP是 24V

有效，所以 24V就代表PNP三极管回路导通，在夹爪设定里面代表1。一根 IO线每次

只能输出一种状态也就是一个0或者1，两根线互相组合一共有4种输入状态，代表4

种夹爪输入信号。
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高阻与0V解释：

PNP三极管为24V 有效，与NPN三极管的0V有效相反。下面使用图片解释PNP三

极管。

图3.1 PNP图解

PNP三极管解释：

黑色框表示为PCB板内部电路，0V为夹爪电源输入进去，经过PNP三极管变成

24V输出，当夹爪输入 INPUT IO线接入 24V电压时，PNP三极管导通，向PCB板输

入电流。PCB板感应到三极管输出的电流，确定此时 INPUT输入为状态1；当夹爪输

入 INPUT断开24V时，PNP三极管断路，电阻值为无限大，设定状态为高阻，也就是

断开，此时 INPUT输入为0。

3.4夹爪 IO输出详解

注：IO输出与输入均为PNP。IO输出为OUTPUT 。线序颜色定义请参考线标。

只有在打开夹爪 IO控制的情况下，夹爪才会向 IO输出信号线输出信号。

打开 IO控制，夹爪会向 IO线输出当前夹爪的运行状态。如下表3-5所示。

表3.5 OUTPUT1、 OUTPUT2 反馈状态

OUTPU

T 1

OUTPUT

2

引脚状态 指令内容
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高阻

（0）

高阻

（0）

0 0 夹爪处于运动状态

24V

（1）

高阻

（0）

1 0 夹爪未夹到物体，处于到位状态

高阻

（0）

24V

（1）

0 1 夹爪检测到夹住物体

24V

（1）

24V

（1）

1 1 夹爪检测到物体掉落

表3.5 OUTPUT解释：

夹爪处于运动状态时，两个输出 IO线不输出信号为高阻（断开）状态，NPN三

极管不导通，电阻无限大；夹爪处于到位状态时，PCB板控制 IO输出1线的NPN三

极管导通向上位机或PLC输出0V电压。IO输出2线依然为高阻（断开）状态，产生

1 / 0信号输入上位机或者PLC的两个 IO点，让上位机或者PLC的两个 IO点通过两根

IO输出线区分夹爪状态。

PNP三极管输出解释：

PNP三极管电路图请参考图2。夹爪为PNP输出，相连接的PLC或上位机应该为

PNP类型。PNP型 PLC或上位机输入 IO公共端为 0V。夹爪 IO输出线连接到PLC或上

位机的输入 IO点。当夹爪 IO输出信号为24V 时，PLC或上位机 IO公共端为0V，产生

一个24V电压差，PLC或上位机 IO点导通。PLC或上位机接收到夹爪24V 信号。反之

夹爪为高阻（断开）状态时，PLC或上位机 IO点与夹爪 IO输出信号线为断路状态。

夹爪为24V状态时，PLC与上位机 IO点与夹爪 IO输出信号线为导通状态。

3.5夹爪指示灯定义

夹爪可对夹爪的状态实时进行反馈。除了可用指令进行读取，也可以在指示灯的

颜色上进行判断：

指示灯颜色说明

·未初始化状态：红灯闪烁，其他灯不亮。

·初始化完成状态：蓝灯常亮，表示进入可操作的状态。

·接收到命令状态：红灯快速闪烁一次（由于此时蓝灯常亮，因此夹爪指示灯会呈现偏

紫色的状态）。
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4.视触觉夹爪软件说明

4.1 软件及系统环境要求

1. 操作系统:

• Windows 10 或更高版本。

• Linux x86。

2. Python版本:

• Python 3.8 到 3.11

3. 依赖库:

numpy>=1.21,<=1.26

opencv-contrib-python>=4.6.0.66,<=4.11.0.84

scipy>=1.7.3,<=1.15.3

setuptools>=45.2.0,<=80.1.0

cupy-cuda12x>=12.1.0,<=13.6.0

pyudev;platform_system=="Linux"

pyserial>=3.5,<=3.6

crcmod>=1.7,<=1.8

4.2 硬件要求

1. 处理器:

• 支持 x86_64架构的处理器（推荐使用多核处理器以提高性能）。

2. 内存:

• 最低要求：8GB RAM。

3. 存储

• 至少需要1GB的可用磁盘空间，用于安装软件及其依赖项。

4. 其他

• 需要网络连接以下载依赖库及更新。

• 需要USB2.0 接口连接传感器。

4.3系统安装
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1. 在本设备支持在 Ubuntu 和 Windows 操作系统下运行。请确保计算机已安装以下

任一操作系统：

• Ubuntu 20.04 LTS 或更新版本

• Windows 10/11（64 位）

2. 安装完成后，打开终端，使用以下命令安装所需依赖：

cd 到夹爪的 SDK根目录下，使用 pip install .自动安装夹爪所需的依赖包

提示：如果下载速度过慢，可以考虑使用国内源进行安装。

4.4视触觉夹爪软件使用及夹爪 sdk的 api 说明

请进入本地目录，进入example，打开 gripperControl.py 文件修改相机识别码(见
图 4.2所示)后保存。请确认传感器线缆上的黄色标签完好无损、信息可辨。标签
上标注有产品名称、型号、识别码、S/N及认证标识。在 SDK 和 UI 使用过程
中，系统将通过“识别码”对传感器进行识别（见图 4.1）。相机索引对应于 Linux 上
的 /dev/videoX（例如 video0, video1），并遵循 Windows 上的 DirectShow
（DSHOW） 排序。

在Linux中如果初次运行程序遇到[Errno 13] Permission denied: ‘/dev/ttyUSB0’, 则

需要用户在终端内输入如下指令给予该设备权限：

sudo chmod 777 /dev/ttyUSB

夹爪USB链接 Linux 后对应/dev/ttyUSBX（例如 ttyUSB0, ttyUSB1）。在 Windows 

上，遵循Windows Serial Port 排序标准 , 并显示为一个虚拟COM port (例如，COM3,

COM4)。

0

图4.1 传感器识别码
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图4.2 相机“识别码”示例

2. 接着使用以下命令运行主程序：

python gripperControl.py

3. 如果程序启动成功

会弹出每个传感器对应的4个图像界面，分别显示：

原始图像

整体形变图（Deformation）

法向形变图（Depth）

切向形变图（Shear）

并且夹爪会按预先设定好的位置和运行速度进行运动。

在程序运行时，按q键退出程序，按 r键重置设备。注意：传感器启动时，默认

重置设备；当长时间使用传感器，发现传感器在无接触情况下未归零，则需要对传感

器进行重置，重置时应保证传感器表面无接触，不可在接触传感器接触表面情况下进

行重置。

4.5触觉夹爪案例说明

附赠的U盘中还附带了两个夹爪的演示案例, 请进入本地目录，找到example 文件

夹，进入后可看到bounce.py和 contactDetection.py两个程序。

4.5.1 Bounce.py 回弹案例

该案例为夹爪合并过程中如果触觉传感器受到超出阈值的形变会向相反方向回弹

一定的距离（默认为400 个位置单位），此处的接触阈值可以设置0-100（默认为

10），阈值变量名为CONTACT_THRESH。在程序运行时按q键退出程序，r键重置传

感器。使用前请根据硬件修改对应的传感器编号和夹爪USB port。其他相关参数可在

该实例的代码里面修改和查看注释。

4.5.2 contactDetection.py 接触检测案例
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该案例为夹爪合并过程中如果触觉传感器受到超出阈值的形变会停止移动，此处

的接触阈值可以设置0-100（默认为 50）, 阈值变量名为CONTACT_THRESH。在程序

运行时按q键退出程序，r键重置传感器，s键闭合夹爪，o键打开夹爪。使用前请根

据硬件修改对应的传感器编号和夹爪USB port。其他相关参数可在该实例的代码里面

修改和查看注释。

5.夹爪注意事项

5.1夹爪维护与保养

日常清洁频率如表5.1所示。

表5.1 日常清洁

建议最佳清洁频率 需要的工具 需要的零件

每周一次（若使用环境

比较脏，每天一次）

1、卡簧钳

2、干毛巾或纸巾

无

注：手爪表面不防水，只需用干毛巾或纸巾清洁。

注意

·在对手爪进行任何操作之前，请先关闭机器人和夹持电源。

·清洁人员必须佩戴静电手环等静电措施，以免损坏电子元件。

定期检查、检测频率如表5.2所示。

表5.2 定期检查

检查频率 需要的工具 需要的零件

每月一次 1. M3内六角螺丝刀

2. M4内六角螺丝刀

3.卡簧钳

无（除非有损坏需更换）

注意

· 在对手爪进行任何操作之前，请先关闭机器人和夹持电源。

· 清洁人员必须佩戴静电手环等静电措施，以免损坏电子元件。

检查手爪步骤如下所示：
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1. 手指的运动必须对称和流畅：通过手指打开来测试行程，手指必须自己回到初始

的起始位置；检查运行过程中手爪是否会有卡顿、抖动。

2. 视触觉传感器表面磨损不得影响夹持，若磨损严重，影响手爪运行，请购买感知

层并更换。

3. 检查是否有碰撞损伤，如果有损坏，请联系戴盟机器人技术支持。

4. 检查手爪底部是否有磨损，若磨损严重且影响手爪工作，请联系戴盟机器人技术

支持。

5. 检查所有螺丝是否有生锈或损坏，若有请更换。
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附录

夹爪RS485指令

1. 指令说明

1.1 485 指令 03功能码详解

1 2 3 4 5 6 7 8

ID 功能

码

起始寄存

器高字节

起始寄存

器低字节

寄存器数

量高字节

寄存器数

量低字节

CRC校

验码低

字节

CRC校验

码高字节

01 03 01 03 00 01 75 F6

硬件采用RS-485，主从式半双工通讯，主站呼叫从站，从站应答方式通讯

注：485指令均为 16进制；寄存器地址请参考夹爪说明书内的命令总览

夹爪常用功能码为03；06两个功能码，下方表1-1为 03功能码使用简介。

举例指令：01 03 01 03 00 01 75F6 03功能码：读取寄存器值

表1-1 (a) 03功能码使用简介

第1字节为从站 ID 范围（1~254）；

第2字节为功能码03H读取寄存器内数值；

第3、4字节为起始寄存器要读取寄存器的开始地址；

第5、6字节为要读取寄存器的数量00 01代表只读取当前0103 寄存器；

第7、8字节为CRC校验码计算1~6字节的CRC16校验和。

举例指令说明：主站读取从站 ID为 1，0103 寄存器开始的0001个寄存器的值返回主

站。

注意事项：

如读取寄存器数量改为0002，就是读取0103开始的 2个寄存器，0103 与 0104。需注

意，读取数量是按照顺序往下读取，无法跳跃读取。例如0104 寄存器和0106 寄存

器，需通过两个读取指令。或者读取数量改为0003，读取0104 0105 0106三个寄存器

的值。不能通过一个指令单独读取0104 与 0106。



用户使用手册

21

从站返回指令：01 03 02 03 E8 B8FA

表1-1 (b) 03功能码使用简介

1 2 3 4 5 6 7

ID 功能码 返回

字节总

数

寄存器当前

数据1

寄存器当

前数据2

CRC校

验码低

字节

CRC校验码高字

节

01 03 02 03 E8 B8 FA

第1字节为从站 ID范围（1~254）；

第2字节为功能码03H主站读取数值返回；

第3字节为返回数据长度返回2个字节长度数据；

第4、5字节为返回数据内容返回的数据内容为03E8；

第 6、7字节为CRC校验码计算1~6字节CRC16校验和。

返回指令说明：

主站向从站发送读取指令0103 0103 0001 75F6 ，从站给主站返回指令0103 02 03E8

B8FA。

解释：ID为 1的从站返回2个字节长度的数据03E8（16进制），转化为10进制为

1000。0103寄存器地址在夹爪设定里面代表位置寄存器。返回的数据代表当前夹爪在

1000位置上。

1 2 3 4 5 6 7 8

ID 功能

码

寄存器地

址高字节

寄存器地

址低字节

写入数

据高字

节

写入数

据低字

节

CRC校

验码低字

节

CRC校验码

高字节

01 06 01 03 03 E8 78 88

1.2 485 指令 06功能码详解

举例指令：0106 0103 03E8 7888 06功能码：写单个寄存器值
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表1-2 功能码使用简介

第1字节为从站 ID范围（1~254）；

第2字节为功能码06H主站写入数值到从站寄存器；

第3、4字节为寄存器地址3写入数据的单个寄存器地址；

第5、6字节为写入数据03E8转换成 10进制为1000；

第 7、8字节为CRC校验码计算1~6字节的CRC16校验和。

举例指令说明：

主站写入数据到 ID为 1的从站单个寄存器0103 内。写入的数据为03E8。0103 为位置

寄存器，此指令表示控制夹爪移动到1000 位置上。

注意事项：

使用06功能码写入数据，当从站接受正确时会返回一样的指令与校验码，表示此指令

正确接受写入。例如

主站发送：0106 0103 03E8 7888

从站返回：0106 0103 03E8 7888。

2.命令格式

夹爪采用标准的Modbus-RTU协议，支持03、04、06、10功能码。

夹爪在控制时，一般使用03、06功能码对夹爪进行读取控制。03功能码及06功

能码为读取写入单一寄存器，控制指令由地址码(1个字节），功能码（1个字节），

起始地址（2个字节），数据（2个字节），校验码（2个字节）五个部分组成。我们

以初始化指令 01 06 01 00 00 01 49 F6 为例，如表2-1所示。

表2-1命令格式

地址码 功能码 寄存器地址 寄存器数据 CRC校验码

01 06 01 00 00 01 49 F6

地址码：表示夹爪的 ID号。可在设备 ID中进行修改，默认是1。01代表夹爪的

modbus ID为 01。

功能码：描述对夹爪的读写操作，是对夹爪读取数据，还是写入数据到夹爪，常见功

能码有 03（读取保持寄存器）、06（写入保持寄存器）。初始化指令功能码为06代

表准备写入。

寄存器地址：夹爪功能对应地址。初始化指令地址为0x0100。
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寄存器数据：写入数据到具体的寄存器地址，从而实现控制读取数据。初始化指令为

写入01代表进行初始化。

CRC校验码：保证终端设备不去响应那些在传输过程中发生改变的数据，保证系统的

安全性和效率。CRC校验采用 16位的循环亢余方法，根据前面数据进行转换，可知初

始化指令的CRC校验码为49 F6。可查阅www.ip33.com/crc.html

如需要读取多个寄存器地址或写入寄存器地址时，可以采用04（0x）和 10（0x）功能

码对夹爪连续寄存器地址进行读写，具体控制指令格式请查阅modbus-RTU标准协

议。

3.命令总览

命令由基础控制地址表和参数配置地址表组成。

基础控制地址表：包含初始化、力值、位置及其对应的反馈命令，是主要的控制

指令。如表3-1所示。

参数配置表：包含夹爪的参数配置，包括可以写入modbus-RTU的相关配置以及

IO相关配置。需要注意的是，在配置完需要的参数后，需要在0x0300 处写入 Flash保

存。如表3-2所示。

表3-1 基础控制地址表

功能 Modbus地

址

（16进制）

说明 写入 读取

初始化

夹爪

256

（0x0100）

重新标定

夹爪和回

零位

0x01：回零位（找

单向位置）；

0xA5: 重新标定

0：未处于初始化过程；

1：处于初始化过程；

2：初始化中

力值 257

(0x0101)

夹爪力值 20-100，百分比 读取当前设定力值

位置 259

（0x0103）

运动到指

定位置

0-1000，千分比 读取当前设定位置

初始化

状态反

512

（0x0200）

反馈当前

夹爪的初

——此Modbus地

址仅读取

0：未初始化；

1：初始化成功

http://www.ip33.com/crc.htm
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馈 始化状态

夹持状

态反馈

513

（0x0201）

反馈当前

夹爪的夹

持状态

——此Modbus地

址仅读取

0：运动中；1：到达位

置；

2：夹住物体；

3：物体掉落

位置反

馈

514

（0x0202）

反馈当前

夹爪位置

信息

——此Modbus地

址仅读取

读取当前实时位置

表3-2 参数配置地址表

功能 Modbus地

址

（16进制）

说明 写入 读取

写入保

存

768

（0x0300）

写入 flash 0：默认，1：将所

有参数写入 flash

写入 flash操作，默认

读取返回0

初始化

方向

769

（0x0301）

配置夹爪

初始化方

向

0：打开；1：关闭

（默认：0）

读取当前的设定值

设备 ID 770

（0x0302）

配置夹爪

Modbus

ID

1-255 （默认：1） 读取当前的设定值

波特率 771

（0x0303）

配置夹爪

Modbus

波特率

0-5：115200，

57600，38400，

19200，9600，

4800（默认：0）

读取当前的设定值

停止位 772

（0x0304）

配置夹爪

Modbus

停止位

0：1停止位；1：2

停止位（默认：

0）

读取当前的设定值
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校验位 773

（0x0305）

配置夹爪

Modbus

校验位

0：无校验；1：奇

校验；2：偶校验

（默认：0）

读取当前的设定值

IO参数

测试

1024

（0x0400）

直接控制

4组 IO功

能

1；2；3；4 ——此Modbus地址仅

写入

IO模式

开关

1026

（0x0402）

开启 IO功

能开关

0：关闭，1：开启

（默认：0关闭）

读取当前的设定值

IO参数

配置

1029-1040

（0x0405-

0410）

四组 IO参

数

位置1，力值1到

位置4，力值4

读取当前的设定值

4. 命令详解

4.1初始化夹爪

该命令为夹爪初始化相关命令，地址为 0x0100 。具体初始化命令详细介绍如下表

4-1所示。

表4-1 初始化指令

功能 地址 说明 写入 读取

初始化

夹爪

0x010

0

重新标定

夹爪和回

零位

写入0x01：回零

位（找单向位

置）；

写入0xA5: 重新标

定

0：未处于初始化过程；

1：处于初始化过程；

2：初始化中

RS485连接控制前需进行初始化夹爪，用于重新标定夹爪和回零位，夹爪初始化

过程中请勿控制。根据夹爪型号的不同，初始化时间为0.5-3 秒左右，请在初始化结束

后进行控制。0x01和 0xA5 二者在功能上有所区分，如下所示：

0x01：写入0x01将根据 4.8 初始化方向寄存器的值执行单方向初始化，来寻找最大

位置或最小位置（即单方向极限位），之后根据保存的总行程值（参见0xA5）计算位

置百分比。若初始化方向为张开，夹爪当前位置也是张开，则视觉上夹爪初始化无动
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作。

0xA5：无论夹爪处于任何位置和状态，发送0xA5后，夹爪进行一次闭合到张开的动

作。

注：

1.0xA5指令初始化过程中是在寻找最大和最小位置，如果在此过程中最大或最小位置

被阻挡，会识别错误的行程，如图3.6的 0位置就会识别为夹持物体的宽度。

2.客户更换指尖后，需要进行0xA5初始化并进行保存。

3.0x01指令是控制夹爪单方向初始化，行程则为上次0xA5初始化后进行保存的行

程。

图3.6错误初始化示例

初始具体执行初始化命令如下所示：

执行初始化成功 （写操作）：

发送 ：01 06 01 00 00 01 49 F6

返回 ：01 06 01 00 00 01 49 F6

完全进行初始化 （写操作）：

发送 ：01 06 01 00 00 A5 48 4D 初始化后发送保存指令，见 4.7写入保存

返回 ：01 06 01 00 00 A5 48 4D，再使用0x01功能码，行程会和A5保持一致

4.2速度

该命令为夹爪速度相关命令，地址为 0x0104。具体速度命令详细介绍如下表4-2

所示。

表4-2速度指令

功能 地址 说明 写入 读取
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速度 0x0104 设置速度 0-1000 设置当前速度

以设置并读取30速度为例：

设置30 速度 （写操作）：

发送 ：01 06 01 04 00 1E 59 FE

返回 ：01 06 01 04 00 1E 59 FE

读取当前设定速度 （读操作）：

发送 ：01 03 01 04 00 01 D4 36

返回 ：01 03 02 xx xx crc1 crc2

4.3位置

该命令为夹爪设置位置相关命令，地址为0x0103。具体位置命令详细介绍如下表

4-3所示。

表 4-3 位置指令

功能 地址 说明 写入 读取

位置 0x0103 设定夹爪位

置

0-1000，千分

比

读取当前设定位置

位置数值范围为0-1000（‰），对应16进制数据为 00 00 – 03 E8 ，可以在

0x0202地址处读取实时位置，请查阅4 . 6 位置反馈。以设置并读取500(‰)位置为例：

设置500 位置 （写操作）：

发送 ：01 06 01 03 01 F4 78 21

返回 ：01 06 01 03 01 F4 78 21

读取当前设定位置 （读操作）：

发送 ：01 03 01 03 00 01 75 F6

返回 ：01 03 02 xx xx crc1 crc2

读取当前实时位置 （读操作）：

发送 ：01 03 02 02 00 01 24 72

返回 ：01 03 02 xx xx crc1 crc2
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4.4初始化状态反馈

该命令为夹爪读取初始化状态反馈相关命令，地址为 0x0200 。具体初始化状态

表4-4 初始化状态反

反馈详细介绍如下表4-4所示。

馈

功能 地址 说明 写入 读取

初始化状

态反馈

0x0200 反馈当前夹

爪的初始化

状态

不能写入 0：未初始化；1：初始化成

功；2：初始化中

初始化状态反馈可用于获取是否进行了初始化。具体读取指令如下所示：

读取初始化状态 （读操作）：

发送 ：01 03 02 00 00 01 85 B2

返回 ：01 03 02 00 00 B8 44 （当前为未初始化状态）

该命令为夹爪夹持状态反馈相关命令，地址为 0x0201 。具体夹持状态反馈详细

功

4.5夹持状态反馈

介绍如下表4-5所示。

能 地址 说明 写入 读取

夹持状

态反馈

0x020

1

0：运动中，1：到达位置；

2：夹住物体；3：物体掉落

不能写入 00；01；02；03

夹持状态反馈用于读取目前夹爪的状态，可分为4种状态，如下所示

反馈状态说明

不同的返回的指令数据，代表夹爪的不同状态，具体状态如下：

·00 ：夹爪处于正在运动状态。

·01 ：夹爪停止运动，且夹爪未检测到夹到物体。

·02 ：夹爪停止运动，且夹爪检测到夹到物体。

·03 ：夹爪检测到夹住物体后，发现物体掉落。

表4-5夹持状态反馈
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注：如果夹爪在到达指定位置前夹住物体，那么此时也认为夹爪已经夹住物体（反馈

为：02）。

读取夹持状态反馈 （读操作）：

发送 ：01 03 02 01 00 01 D4 72

返回 ：01 03 02 00 02 39 85（返回02 代表夹住物体）

4.6位置反馈

该命令为夹爪位置实时反馈命令，地址为 0x0202 。具体位置反馈详细介绍如下表

表4-6 位置反

4-6所示。

馈

功能 地址 说明 写入 读取

位置反馈 0x02

02

反馈当前夹爪实时

位置

不能写入 读取当前实时位置

位置反馈可用于读取当前夹爪实时位置。具体读取指令如下所示：

读取位置状态 （读操作）：

发送 ：01 03 02 02 00 01 24 72

返回 ：01 03 02 xx xx crc1 crc2

4.7写入保存

该命令为夹爪写入保存配置参数相关命令，地址为 0x0300 。具体写入保存详细介

表4-7 写入保

绍如下表4-7所示。

存

功能 地址 说明 写入 读取

写入保存 0x0300 保存手动配

置的参数

0：默认，1：

将所有参数写

入 flash

不可读取，默认返回0

写入保存可用于保存 IO配置以及RS485的参数配置。具体设置指令如下所示：



用户使用手册

30

写入保存 （写操作）：

发送 ：01 06 03 00 00 01 48 4E6

返回 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

注意

4.8初始化方

若对夹爪进行过 IO配置以及RS485的参数配置。必须要在此命令下对参数进行FLASH
写入保存。（提示：写入操作会持续1-2秒，期间不会响应其他命令，因此建议不要
在实时控制中使用此命令）

向

该命令为夹爪设置夹爪初始化方向相关命令，地址为 0x0301 。具体设置初始化方

表4-8 初始化方

向命令详细介绍如下表4-8所示。

向

功能 地址 说明 写入 读取

0x030初始化方

向

1 配置初始化

方向

0：打开；1：

关闭；（默

认：0）

读取当前设定值

4.9设备 I

初始化方向可用于配置夹爪初始化方向为打开或关闭，默认为0打开。当写入0时，

夹爪会运行到最大的张开位置，并作为初始起点。

当写入1时，夹爪会运行到最小的闭合位置，并作为初始起点。

设置初始化方向 为关闭 （写操作）：

发送 ：01 06 03 01 00 01 19 8E

返回 ：01 06 03 01 00 01 19 8E

写入保存 （写操作）：

发送 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

返回 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

D

该命令为夹爪设置夹爪设备 ID相关命令，地址为 0x0302 。具体设置设备 ID命令

表4-9 设备 I

详细介绍如下表4-9所示。

D
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功能 地址 说明 写入 读取

设备 ID 0x0302 配置夹爪

Modbus ID

1-247 （默认：

1）

读取夹爪Modbus ID

4.10波特率

该命令为夹爪配置波特率相关命令，地址为 0x0303 。具体波特率配置详细介绍如

表4-10 波特率设

下表4-10所示。

置

功能 地址 说明 写入 读取

波特率 0x03

03

0-5：115200，

57600，38400，

19200，9600，

4800（0：默认）

0；1；2；

3；4；5

读取波特率

波特率命令可用于修改波特率大小，默认为115200，推荐默认。具体设置波特率指令

如下：

设置夹爪波特率为115200 （写操作）：

发送 ：01 06 03 03 00 00 79 8E

返回 ：01 06 03 03 00 00 79 8E

写入保存 （写操作）：

发送 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

返回 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

4.11停止位

该命令为夹爪配置停止位相关命令，地址为 0x0304 。具体设置停止位详细介绍如

表4-11 停止位设

下表4-11所示。

置

功能 地址 说明 写入 读取
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停止位 0x0304 配置夹爪Modbus

停止位

0：1 停止

位；1：2停

止位

读取停止位

停止位命令可用于修改停止位位数，默认为1停止位，推荐默认。具体设置停止位指

令如下：

设置夹爪停止位为1 （写操作）：

发送 ：01 06 03 04 00 00 C8 4F

返回 ：01 06 03 04 00 00 C8 4F

写入保存 （写操作）：

发送 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

返回 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

4.12校验位

该命令为夹爪配置校验位相关命令，地址为 0x0305 。具体设置校验位详细介绍如

表4-12 校验位设

下表4-12所示。

置

功能 地址 说明 写入 读取

校验位 0x030

5

配置夹爪Modbus 校

验位

0：无校

验；1：奇

校验；2：

偶校验

读取校验位

校验位命令可用于修改校验位，默认为无校验位，推荐默认。具体设置校验位指令如

下：

设置夹爪校验位为无校验位 （写操作）：

发送 ：01 06 03 05 00 00 99 8F

返回 ：01 06 03 05 00 00 99 8F

写入保存 （写操作）：

发送 ：01 06 03 00 00 01 48 4E
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返回 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

4.13 IO 参数测试

功

该命令为夹爪通过modbus-RTU协议控制夹爪的4组已设定的 IO参数，地址

表4-13 IO控制

能 地址 说明 写入 读取

IO参数测

试

0x0400 通过发送数

据控制4组

IO

1；2；3；4 读取 IO控制

IO参数测试可用于直接运行设定的4组 IO参数，即使断电，4组 IO参数的力值

位置和速度并不会改变，所以可以尽快将设备执行到运行状态。具体 IO控制指令如下

所示：

设置夹爪为第一组 IO状态 （写操作）：

发送 ：01 06 04 00 00 01 49 3A

返回 ：01 06 04 00 00 01 49 3A

注意

·如您需使用modbus-RTU来控制 4组 IO参数，需关闭 IO模式开关 。

4.14 IO 模式开关

该命令为设置 IO模式开关相关命令，地址为 0x0402 。具体 IO模式开关详细介绍

表4-14 IO模式开

如下表4-14所示。

关

功能 地址 说明 写入 读取

IO模式开

关

0x0402 是否开启 IO

功能

0：关闭，1：

开启

读取设定值

IO模式开关是用于是否打开 IO模式的开关，有0和 1两种状态。两种状态下对

表4-15 IO模式开关对应范

应的控制范围如下表4-15所示。

围

0x0400。具体IO控制详细介绍如下表4-13所示。
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前端开关状态 对应状态 modbus-RTU

控制

IO控制

0 IO模式关闭 可以 不可以

1 IO模式打开 不可以 可以

设置 IO模式开关为关 （写操作）：

发送 ：01 06 04 02 00 00 29 3A

返回 ：01 06 04 02 00 00 29 3A

写入保存 （写操作）：

发送 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

返回 ：01 06 03 00 00 01 48 4E

4.15 IO 参数配置

该命令为夹爪配置4组 IO参数相关命令，地址为 0x0405-0x0410 。具体 IO参数

表 4-16 IO参数配

配置详细介绍如下表4-16所示。

置

功能 高字节 低字节 说明 写入 读取

第1组

IO参数

设置

0x04 0x05 第 1组位

置

0-1000，千分比 读取当前的值

0x06 第 1组力

值

20-100，百分比

0x07 第 1组速

度

1-100，百分比

第2组

IO参数

设置

0x08 第 2组位

置

0-1000，千分比

0x09 第 2组力

值

20-100，百分比
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0x0A 第 2组速

度

1-100，百分比

第3组

IO参数

设置

0x0B 第 3组位

置

0-1000，千分比

0x0C 第 3组力

值

20-100，百分比

0x0D 第 3组速

度

1-100，百分比

第4组

IO参数

设置

0x0E 第 4组位

置

0-1000，千分比

0x0F 第 4组力

值

20-100，百分比

0x10 第 4组速

度

1-100，百分比

IO参数配置可用于配置 IO参数。以设置第一组目标位置为300，目标力为30%，目标

速度为30%为例：

设置 I/O模式下第一组状态（写操作）：

发送：01 06 04 05 01 2C 98 B6（目标位置300）

返回：01 06 04 05 01 2C 98 B6

发送：01 06 04 06 00 1E E8 F3（目标力值30%）

返回：01 06 04 06 00 1E E8 F3

发送：01 06 04 07 00 1E B9 33（目标速度30%）

返回：01 06 04 07 00 1E B9 33
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