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免责申明 

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

现状”提供，可能存在瑕疵、错误或故障，越疆不提供任何形式的明示或默示保证，包括但

不限于适销性、质量满意度、适合特定目的、不侵犯第三方权利等保证；亦不对使用本手册

或使用本公司产品导致的任何特殊、附带、偶然或间接的损害进行赔偿。 

在使用本产品前详细阅读本使用手册及网上发布的相关技术文档并了解相关信息，确保

在充分了解机器人及其相关知识的前提下使用机械臂。越疆建议您在专业人员的指导下使用

本手册。该手册所包含的所有安全方面的信息都不得视为Dobot的保证，即便遵循本手册及

相关说明，使用过程中造成的危害或损失依然有可能发生。 

本产品的使用者有责任确保遵循相关国家的切实可行的法律法规，确保在越疆机械臂的

使用中不存在任何重大危险。 
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前  言 

目的 

本手册介绍Dobot Magician 的滑轨使用教程，帮助用户安装滑轨并用滑轨书写毛笔字。 

读者对象 

本手册适用于： 

 客户工程师 

 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 

2018/9/11 更新了滑轨与机械臂的接口连接图 

2018/8/23 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 
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 滑轨使用教程 

当机械臂运动空间不够时，可通过滑轨套件最大限度地扩大其工作空间，完成搬运器件，

书写对联等任务。滑轨套件清单如图 1.1所示，详细说明如表 1.1所示。 

 

图 1.1  滑轨套件清单 

 

表 1.1  滑轨套件清单说明 

编号 说明 

1 工具套件 

2 螺丝（若干） 

3 固定板a 

4 固定板c 

5 滑轨（带固定板b和坦克链） 

 

 安装滑轨 

操作步骤 

 采用四颗M3*10沉头螺丝将固定板a安装在机械臂底座（将固定板a沉头孔朝

外），如图 1.2所示。 
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图 1.2  固定固定板 a 

 

 采用三颗M3*8杯头内六角螺丝将固定板a（带机械臂）固定在固定板b上，且机

械臂底座背面朝向固定板b缺口方向，如图 1.3所示。 



                        滑轨用户手册 1 滑轨使用教程 

文档版本 V1（2018-08-16） 用户手册 版权所有 © 越疆科技有限公司 

 3  

 

图 1.3  螺丝固定位置 

 

 采用一颗M3*6沉头內六角螺丝将坦克链末端固定到固定板b ，如图 1.4所示。 

 

图 1.4  连接坦克链 

 （可选）安装固定板c。该步骤仅在利用气泵套件进行物体搬运等任务时才需

要。 

 采用两颗M3*8杯头内六角螺丝将固定板c固定在固定板a，如图 1.5所示。 
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图 1.5  固定固定板 c 

 

 用扎带将气泵盒固定在固定板c，如图 1.6所示。并连接机械臂如图 1.7所

示。 

 

图 1.6  固定气泵 

 

图 1.7  气泵盒连接机械臂 

 将坦克链末端的接口连接至机械臂，如图 1.8所示。 
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图 1.8  连接机械臂 

 

 将坦克链另一端的接口分别连接至电源、PC机USB接口、滑轨电机接口以及微

动开关接口。 坦克链另一端接口如图 1.9所示。 

 

图 1.9  坦克链另一端接口 

 

坦克链与滑轨连接示意图如图 1.10所示。 
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图 1.10  连接滑轨与坦克链 

 

 滑轨参数说明 

表 1.2  滑轨参数说明 

参数 说明 

最大负载 5kg 

有效行程 1000mm 

最大速度 150mm/s 

最大加速度 150mm/s2 

重复定位精度 0.01mm 

绝对定位精度 0.25mm 

 

 滑轨使用示例 

本章节以写字为示例描述如何使用滑轨。 

前提条件 

 已安装滑轨套件并与Dobot Magician连接。 

 Dobot Magican已上电，且与DobotStudio正常连接。 

 已安装毛笔套件(笔墨纸砚)。 

 已准备PLT格式文件。 
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操作步骤 

 进入软件初始界面，在DobotStudio界面勾选“滑轨控制”并单击 “滑轨”图

标开启滑轨功能，如图 1.11所示。 

 

图 1.11  开启滑轨功能 

 

 单击“L+”和“L-”检测滑轨是否能正常运动。如图 1.12所示。 

 滑轨速度参数有效行程：0mm~1000mm 

 最大负载：5kg 

 

图 1.12  滑轨运动测试 

 

 在DobotStudio界面单击“归零”，如图 1.13所示。对滑轨和机械臂进行回零操

作。 

滑轨先移动至微动开关位置进行回零后，机械臂才开始进行回零操作。 
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注意 

归零前，建议先将毛笔取下或者先将手臂抬到一定高度，以免毛笔碰到滑轨。 

 

 

图 1.13  滑轨归零测试 

 

 单击“写字&画画”模块，进入“写字&画画”页面，如图 1.14所示。 

 

图 1.14  写字画画页面 
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 单击“打开”，选择已制作好的PLT格式的文件。如图 1.15所示。 

 

图 1.15  毛笔字倒入 

 

 单击如图 1.16所示一系列操作按钮调整字体的位置和大小。 

 

图 1.16  操作界面 

 

 调节毛笔高度。如需写出较粗的字体，则可以使毛笔稍微贴近稿纸。根据自己

需求调节，合适即可。如图 1.17所示。 
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图 1.17  毛笔高度 

 

 单击“AutoZ”保存写字的高度以及Z轴的位置坐标。如图 1.18所示。 

 

图 1.18  AutoZ 

 

 （可选）设置蘸墨触发线和蘸墨动作。 
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注意 

如果用户写字过程中需要设置蘸墨动作，可以参考步骤 9实现。原理是利用示教再现的功

能，每一次按住小臂上的解锁键,拖动小臂到某个位置再松开，机械臂会自动记录当前点位。

这样就可以存储一系列的点来模拟手动蘸墨。 

 

 单击“写字&画画”界面的空白位置，右键菜单选择添加一条或多条

playback的触发线。毛笔每次运行到条触发线，就会执行自动蘸墨动作。如图 

1.19所示。 

 

图 1.19  设置触发线 

 

 单击“示教&再现”，进入“示教&再现”界面。添加palyback的运行路径

点。如所图 1.20所示。 

 

图 1.20  返回示教&再现 
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 按住小臂上的解锁键，拖动小臂到写字区上方，松开解锁键，存储第一个

点位。如图 1.21所示。 

注意 

这个点位在保证不限位的情况下尽量高一点，防止来回运动蘸墨过程中碰到砚台。 

 

 

图 1.21  存储第一个点 

 

 拖动小臂到砚台部位，模拟手动蘸墨的方式存储蘸墨点位。如图 1.22所

示。 

 

图 1.22  模拟手动蘸墨动作 1 
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图 1.23  模拟手动蘸墨动作 2 

 

 最后抬升笔尖，防止来回运动碰撞物体。如图 1.24所示。 

 

图 1.24  抬高笔尖 

 

注意 

因为砚台有一定的高度，所以为了防止毛笔尖碰到砚台，需设置合理的抬笔高度。点击“设

置>写字画画”设置抬笔高度，比如设置为50~70。如图 1.25所示。 
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图 1.25  高度设置 

 

 在“写字&画画”界面单击“位置同步”，机械臂将会运行到写字起点的正上

方。如图 1.26所示。 

 

图 1.26  位置同步 

 

 单击“开始”即可完成滑轨写字功能。 
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