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免责声明 

在法律允许的最大范围内，本手册所描述的产品（含其硬件、软件、固件等）均“按照
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前言 

目的 

本手册主要介绍了PGE-50夹爪的基本参数，安装及操作步骤，方便用户了解和使用PGE-

50夹爪。 

读者对象 

本手册适用于： 

 客户 

 销售工程师 

 安装调测工程师 

 技术支持工程师 

 

修订记录 

时间 修订记录 

2021-08-17 第一次发布 

 

符号约定 

在本手册中可能出现下列标志，它们所代表的含义如下。 

符号 说明 

危险 

表示有高度潜在危险，如果不能避免，会导致人员死亡或严重伤害 

警告 

表示有中度或低度潜在危害，如果不能避免，可能导致人员轻微伤害、机械臂毁坏

等情况 

注意 

表示有潜在风险，如果忽视这些文本，可能导致机械臂损坏、数据丢失或不可预知

的结果 

说明 表示是正文的附加信息，是对正文的强调和补充 

 

参考文档说明 

《PGE-50夹爪操作手册说明》 

 

 

https://www.dh-robotics.com/?attachment_id=22090&download=1%20%20
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1. 夹爪基本介绍 

PGE 系列为工业薄型平行电爪，数字代表夹爪的最大夹持力。夹爪配有一对平行指尖，

运动过程中对称运行，夹爪主体结构为平滑的长方形结构，拥有 5 面安装孔位，可以满足设

备的不同安装条件。并配有一个 8 芯的通讯接口，如图 1.1 所示。 

 

图 1.1  PGE-50 夹爪图 

PGE 系列夹爪具有以下特点： 

• 力位速可控：夹爪可以对夹爪的夹持位置、夹持力值和运行速度进行编程调节，可

以任意组合搭配。  

• 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、ETHERNET等通讯协议可通过协议转换器进行转接。  

• 夹持判断：夹持过程中采用力控和位控相结合的方式。  

• 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行

判断。  

• 指尖可定制：可根据实时情况对指尖的进行替换，适用于精密加工、零件组装等领

域。  

 

1.1 性能参数 

PGE-50 夹爪的具体参数在表 1.1 中详细列出。 

表 1.1  PGE-50 性能参数 

性能参数 说明 

抓持力（编程可调） 15-50N 

手指开合行程（编程可调） 0-26mm 
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打开/闭合时间 0.5s/0.5s 

自身重量 0.4kg  

位置重复精度 ±0.02mm 

运行噪音 <40 dB 

防护等级 IP40 

通讯协议 Modbus RTU (RS485)，I/O 

工作电压 24 V DC±10% 

额定电流 0.25 A 

峰值电流 0.5A 

 

在实际夹持中，夹持位置和夹爪本身能够承受的最大力矩也需要考虑。建立如下直角坐

标系，x轴、y轴、z轴对应方向如下图 1.2所示。以垂直于夹持平面的力作为Fz；x轴方向力

矩为Mx；y轴方向力矩为My；z轴方向力矩为Mz。力矩表如表 1.2所示： 

 

图 1.2  夹持力矩方向 

表 1.2  PGE-50 力矩表 

垂直方\向容许静负荷 Fz 150 N 

x 轴负载允许力矩 Mx 2.5 N·m 

y 轴负载允许力矩 My 2 N·m 

z 轴负载允许力矩 Mz 3 N·m 

 

1.2 外形参数 
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PGE-50 夹爪本体尺寸如图 1.3 所示。 

 

图 1.3  PGE-50 夹爪尺寸示意图 

 

1.3 指示灯状态说明 

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）。  

• 夹住物体状态：绿灯常亮，其他灯不亮。  

• 物体掉落状态：绿灯闪烁。 
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2. 夹爪安装 

2.1 机械安装 

夹爪安装示意图如图 2.1所示。 

 

图 2.1  PGE-50 安装示意图 

安装流程： 

 锁紧M3*10螺钉，将固定法兰与夹爪固定在一起。 

 将连接法兰安装在机械臂末端，锁紧M6螺钉。 

 将夹爪安装在机械臂末端连接法兰处，锁紧M3*12螺钉。 

 

2.2 电气连接 

PGE-50 夹爪的出线可以直接和 CR 机械臂末端进行连接，需要对好接口方向正确插入

CR 末端接口即可。PGE-50 夹爪与 CR 机械臂连接示意图如下图所示。 
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图 2.2  电气连接示意图 
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3. 夹爪点动 

夹爪参数设置及点动需通过操作 CR 机械臂配套软件实现。Windows 端请使用

DobotSCStudio V2.0.6Beta 及以上版本；Andriod 端请使用 Android CRStudioV4.0.0.6 及以上

版本；iOS 端请使用 iOS CRStudio V2.1.0 及以上版本。 

3.1 Windows端操作 

本节主要介绍使用 Windows 端 DobotSCStudio 软件操作夹爪的步骤。 

 打开上位机软件选择末端插件，在“末端插件”界面单击“安装”进入插件选择界

面。 

 

图 3.1  末端插件界面 

 安装对应的DH插件，插件格式为压缩包形式。 
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图 3.2  安装 DH 插件 

 在“Setting”页签设置波特率为115200，设置ID为1，并点击Confirm。 

单击“Init”，对 AG-95 夹爪进行初始化。 

 

图 3.3  PGE-50 夹爪初始化 

初始化成功之后的界面如下所示。 
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图 3.4  初始化成功 

 在“Control”控制界面可通过“Open”、“Close”、“MAX”和“MIN”等功能按

键点动夹爪，按键说明如下： 

⚫ “Open”：将夹爪完全张开，相当于点击“open”左侧的“+”到相对位置

比例100%。 

⚫ “Close”：将夹爪完全闭合，相当于点击“close”右侧的“-”到相对位置

比例0%。 

⚫ “MAX”：夹爪的力设置为最大，相对力值设置为100%，相当于点击“MAX”

左侧的“+”到力值比例100%。 

⚫ “MIN”：夹爪的力设置为最小，相对力值设置为0%，相当于点击“MIN”

右侧的“-”到力值比例0%。 

注意 

⚫ 位置的相对值是指在夹爪初始化过程中所能运动到的最大和最小位置 

⚫ 力的相对值的最小值不代表为0，而是代表能被控制且正常运行的最小力。 
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图 3.5  点动夹爪 

 

注意 

夹爪初始化过程可能会有开合动作，请保证夹爪空间充足，谨防夹伤。 
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3.2 安卓端&iOS端操作 

前提条件： 

连接机械臂对应的WiFi。CR系列机械臂对应的名称默认为Dobot_WIFI_xxxx, 默认密码

1234567890。连接WiFi之后可能会弹出网络不可用，请点击继续使用！ 

 

操作步骤： 

 点击“监控”或 ，进入监控界面，在页面左侧菜单选择Dobot+，如图 3.6

所示。双击选择DH插件，进行安装。 

 

图 3.6  安装 DH 插件 

 

 在“Setting”页签设置波特率为115200，设置ID为1，并点击Confirm。 
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图 3.7  PGE-50 夹爪初始化 

单击“Init”初始化夹爪。初始化成功后Status会变为绿色状态。 
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图 3.8  初始化成功 

 在“Control”页签单击“Open” 和“Close” 按键来控制夹爪的开启和闭合，也

可以通过“MAX” 和“MIN”以及 “+” 和“-” 按键 控制夹爪的力的大

小，具体说明见3.1Windows端操作的步骤4。 
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图 3.9  点动夹爪 

安装了夹爪的插件后可选择合适的函数进行操作。 

 进入“脚本编程”界面，点击“函数列表”，呈现函数指令，如图 3.10所示。 
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图 3.10  选择函数进行夹爪操作 

 

 选择DH插件支持的API指令，在右侧编程界面编写程序，如图 3.11所示。  

 

图 3.11  编写程序 
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                     PGE-50 夹爪使用手册   

文档版本 V1.0（2021-8-17）            使用手册           版权所有 © 深圳越疆科技有限公司 

 16  

3.3 夹爪程序指令 

本章主要列出了脚本程序的 API 说明，如表 3.1 所示。 

表 3.1  API 说明 

函数名称 参数 说明 

DhInit() 入口参数：无 

返回值：无 

初始化夹爪 

DhSetForce(force) 入口参数：力量值 设置夹爪的开合力 

DhSetPosition(position) 入口参数：位置，范围是 0~1000 设置夹爪的位置，用于控制开

合大小 

DhGetStatus() 入口参数：无 

返回值：当前夹爪的状态 

获取当前夹爪的状态 

DhOpen(time) 入口参数：time，夹爪打开动作

需要的延时时间 

返回值：无 

打开夹爪 

DhClose(time) 入口参数：time，夹爪闭合动作需

要的延时时间 

返回值：无 

关闭夹爪 

 


