
 

 
产品操作手册 

 

模块手系列 

内嵌控制器版本 

 

 

本文档为模块手系列内嵌控制器版本的产品操作手册，适用机型如下： 

产品名称 产品型号 产品图 

两指模块化手(内嵌控制器版) CTM2F110E 

 

 

三指模块化手(内嵌控制器版) 

 

CTM3F123E 

 

 

50 两指平动手（外嵌控制器

版） 

 

 

CTP2F50E 

  

 

三指机械手 

 

 

CTMG60E 
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前言 

感谢您使用知行模块手系列产品。 

本操作手册的目的是指导用户正确使用本产品，以避免操作中产生危

险或财产损失。在使用本产品之前，请认真阅读本操作手册并妥善保存以

备日后参考。若对本手册内容有所疑惑，请咨询我司的技术支持人员以获

取帮助。 

 

 

资料获取 

本公司致力于产品的不断完善，产品功能会不断升级，所提供的资

料如有变更，恕不另行通知。 

最新版本的操作手册请通过邮件 support@ctek.ltd 来获取。 

 

 

 

 

 

 

http://www.changingtek.com/
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版权声明 

版权归知行机器人科技（苏州）有限公司所有，并保留对本手册及

声明的最终解释权和修改权。  

未得到知行机器人科技（苏州）有限公司的书面许可，任何人不得

以任何方式或形式对本手册内的任何内容进行复制、传播或翻译成其它

语言，将其全部或部分用于商业用途。  

我们会不定期更新本手册中的内容，在后续版本中会有必要的修正。 

我们保留在不事先通知的情况下进行修订的权利。 
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修订履历 

 

序号 版本 内容 发行日期 

1 V1.0 首次发行 2019.10.20 

2 V1.1 全面修订 2021.08.02 

3 V1.2 增加产品认证、产品质保 2021.09.04 

4 V1.3 说明书样式修改 2022.03.09 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.changingtek.com/


              Tel:0512-53233370            www.changingtek.com 

 

版权所有    ©2019-2023    知行机器人科技（苏州）有限公司保留所有权利 

6 

 

符号约定 

对于文档中出现的符号，特说明如下： 

 

符号 说明 

 
说明类文字，表示对正文的补充和解释。 

 
注意类文字，表示提醒用户一些重要的操作或者防范潜在的伤害和财产损

失。 

 警告类文字，表示有潜在的风险，如果不加避免，有可能造成伤害事故、产

品损坏或业务中断。 

 危险类文字，表示有高度潜在风险，如果不加避免，有可能造成人员伤亡的

重大危险。 
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注意事项 

 

  

⚫ 操作前务必仔细阅读本操作手册！ 

 

⚫ 请使用与产品铭牌上一致规格的电源，否则将损坏产品！ 

⚫ 请勿自行拆装机壳和改造产品内侧，否则会引起故障！ 

⚫ 安装和拆卸外侧控制装置时，请先关闭电源，防止发生电击事故或损

害产品！ 

 

⚫ 由于实际工作环境条件(包括温度,湿度,供电电压等)超出产品技术指

标而造成的产品损坏,我司将有偿保修,但由此造成的其他任何损害, 

我司概不负责！ 
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第一章 概述 

知行机器人模块手系列产品是适用于科研教育等领域的一种末端执

行器，用于多种物体的抓取,精确的位置及力控制让物体的抓取更加稳定

可靠。 

1.1.模块手系列产品概述 
模块手系列产品是一种灵活可控的电动柔性夹爪，专门为机器人而设

计，能够夹取各种各样的部件，包含不同材质、不同大小、不同形状，可

以是鸡蛋这种易碎类物品，也可以是钢铁这种刚性类产品，另外可以根据

抓取的物品定制专用的指端。 

 

                     图 1.1 CTM2F110E两指模块化手外观图 

 

  

本手册中以下章节均使用公制单位,除非有特殊说明,否则所有尺寸均以毫米为单位。       

http://www.changingtek.com/
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以下状况都必须得到落实，否则，可能会对设备或人员造成伤害： 

a. 在操作机器人之前，夹爪必须得到妥善固定。 

b. 不安装或操作损坏或缺少部件的夹爪。 

c. 机器人自动运行前，必须确认夹爪与机器人连接的所有线缆长度是足够的、安全的。 

d. 电气连接满足手册所述要求。 

e. 在调试其它程序过程中，夹爪上不许夹持物品。 

f. 确保夹爪关节开合，有足够的空间来自由活动。 

 

任何与拟定用途相违的用途或应用都是不允许的。这包括但不限于以下内容： 

a. 用于潜在爆炸性环境中。 

b. 用于医疗和生命攸关的应用中。 

c. 未作风险评估就使用的。  

d. 评估的抓取负载、性能等级上不合格就使用的。 

e. 作为攀登用具使用的。 

f. 在允许的操作参数范围之外进行操作。 

http://www.changingtek.com/
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第二章 产品安装 

2.1. 产品清单 

安装产品前，打开产品外包装，依据零件清单检查零件是否齐全，检

查所有零件是否有误或损坏，如果发现问题，请及时与我司取得联系。认

真阅读使用操作手册，并妥善保存，以便随时查阅。 

表 2.1产品清单 

序号 名称 图示 数量 备注 

1 模块手系列产品 产品本体 1  

2 航空插头线束 
 

1  

3 连接器 

 

1 选配件 

4 沉头螺钉 M6×12 

 

 4 选配件 

5 圆柱头螺钉 M4x10 

 

 4 选配件 

6 圆柱销 φ6x12 
 

1 选配件 

7 紧定螺钉 M8x6 

 

1 选配件 

http://www.changingtek.com/
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2.2. 电气安装 

2.2.1. 机械手连接 

模块手系列产品底部有航空插头，通过配备的示教控制器连接线束与

示教控制器进行连接。由示教控制器再与机器人本体或上位机等进行通讯。

具体连接方式如图所示。航空插头具体 pin 定义如图 3.1 所示，可根据具

体需要进行配置。 

 

 

 

 

 

8 标准型弹簧垫圈 4 

 

4 选配件 

 

a. 电源线须最后接通，否则可能在连接过程中产生火花破坏产品。 

b. 不同型号的爪手示教控制器并不通用，请勿混乱使用。 

http://www.changingtek.com/
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图 2.1 内嵌模块 

2.2.2. 航空插头 Pin 脚定义 

 

表 2.2文字说明表 

编号 颜色 注释 说明 

1 蓝色 GND 电源负极 

2 黑色 RS485_B  RS485通讯 B- 

3 白色 RS485_A RS485通讯 A+ 

4 红色 VCC_24V 电源正极 

5 灰色 I0 io输入 1 

6 棕色 I1 io输入 2 

7 黄色 D0 io输出 1 

8 绿色 D1 io输出 2 
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第三章 通讯与控制 

3.1. 通讯总览 

内嵌控制器版本的模块手系列产品支持 I/O 和 Modbus 485 通讯。 

3.1.1. I/O 模式 

I/O 模式下仅能控制夹爪的开合，其余参数需通过调试模式提前预设。 

I/O 使用时需夹爪正常接 24V 和 GND。X0 以及 X1 短接 GND 后夹爪会进行

开闭运动。 

注：具体 I/O 控制需求可提前与我司联系。 

  

1. 电源连接 

a. 须使用 24v电源供电。 

b. 电源正负极不能反接，否则会损坏产品。 

2. 航空插头切不可扭转和猛拉，否则可能导致线路短路而损坏产品。 

http://www.changingtek.com/
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3.2. 寄存器使用说明 

Modbus 485 通讯皆需对寄存器进行更改控制。下列表格为寄存器说明。 

 

表 3.1调试模式 

寄存器地址 寄存器内容 备注(R为只读，RW为可读写) 

寄存器[11] 手指 1输出参数 RW 

寄存器[12] 手指 1速度 RW 

寄存器[13] 手指 1加速度 RW 

寄存器[10] 手指 1位置 RW 

寄存器[21] 手指 2输出参数 RW 

寄存器[22] 手指 2速度 RW 

寄存器[23] 手指 2加速度 RW 

寄存器[20] 手指 2位置 RW 

寄存器[31]* 手指 3输出参数 RW 

寄存器[32]* 手指 3速度 RW 

寄存器[33]* 手指 3加速度 RW 

寄存器[30]* 手指 3位置 RW 

寄存器[40] 闭合 
RW 

使所有手指进行闭合操作 

http://www.changingtek.com/
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寄存器[41] 张开 
RW 

使所有手指进行张开操作 

寄存器[42] 同步 
RW 

使所有手指进行同步运行 

 

表 3.2示教模式 

寄存器地址 寄存器内容 备注(R为只读，RW为可读写) 

寄存器[14] 手指 1当前位置 R 

寄存器[24] 手指 2当前位置 R 

寄存器[34]* 手指 3当前位置 R 

寄存器[51] 手指 1目标位置 RW 

寄存器[52] 手指 2目标位置 RW 

寄存器[53]* 手指 3目标位置 RW 

寄存器[50] 空程参数 RW 

寄存器[51] 输出参数 RW 

 

标*代表只适用于三指机械手 

http://www.changingtek.com/
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寄存器[57] 夹紧开关 

RW 

按执行力到示教位置后 

再持续按输出参数闭合 

寄存器[58] 开始示教 RW 

寄存器[59] 执行示教结果 RW 

 

3.3. 单位说明 

3.3.1. 空程参数 

空程参数的取值范围为 0-400。400 对应 400 输出参数下 100%速度。详情

请见速度单位说明。 

3.3.2. 输出参数 

输出参数的取值范围为 0-400。400 对应最大输出参数。输出参数大小请

见下图。 

注：最大输出参数限定为 400，如有需要增大请与厂商进行沟通。 

3.3.3. 速度 

速度的取值范围为 0-100。100 对应 100%最大速度。速度具体值与当前输

出参数有关。 

 

标*代表只适用于三指机械手 

http://www.changingtek.com/
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3.3.4. 位置 

位置参数分为当前位置与目标位置。取值范围为 0-100。100 对应夹爪的最

大张开位置，0 对应夹爪的最小闭合位置。 

 

 

第四章 调试与控制 

4.1ROS 系统 

部分产品目前已支持 ROS Melodic 版本。 

可在知行机器人提供的码云仓库处下载，并可在 ROS 环境中通过使用例

程来快速控制机械二指手。 

请通过邮件 support@ctek.ltd 来获取码云仓库地址。 

http://www.changingtek.com/
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4.2 自动示教寄存器操作示例 

a. 向寄存器 0 发送 3      #  将界面至于自动示教界面 

b. 向寄存器 58 发送 1     #  自动示教开启 

c. 夹爪运行到目标位置 

d. 向寄存器 58 发送 0    #  保存示教参数 

e. 向寄存器 59 发送 1    #  执行示教结果 

f. 向寄存器 57 发送 1    #  打开加紧开关 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

a. 寄存器 50和寄存器 51分别为空程参数和输出参数。 

b. 向寄存器 0发送 2则为手动示教界面，其余操作相同。 

c. 自动示教结束后应向相应寄存器发送 0。 

http://www.changingtek.com/
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第五章 常见问题解决办法 

5.1. 上电后发现示教控制器无参数显示，机械手未自动张开到最

大位置。 

   解决办法：检查机械手与示教控制器连接线是否有松动，是否使用机

械手正确的示教控制器，如都没有请重新上电，如仍无读数，请与我司技

术进行联系。 

5.2. 机械手指端运行速度慢。 

   解决办法：参数是否正确设置，电压源是否为 24V。如都正确使用，请

与我司进行联系。 

5.3. 夹爪异响。 

   解决办法：断电后手动移动指端，查看是否有异响。如有异响，则应为

内侧减速箱齿轮缺油导致，请与我司技术进行联系。 
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第六章 技术支持 

 

 

 

 

您还可以通过以下途径获得支持： 

热线支持---通过 0512-53233370 联系我们 

微信支持---可添加微信号 zhixing_robot 联系我们 

邮件支持---反馈到售后服务邮箱 support@ctek.ltd 

官方网址： http://www.changingtek.com/ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
公众号 客服号 小程序 

http://www.changingtek.com/
http://www.changingtek.com/

