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EG2-4XX伺服电动夹爪使用说明

EG2 系列夹爪是一款利用小体积大扭矩微型伺服电缸设计生产的伺服电动夹爪，

以 下 简 称 为 “ 夹 爪 ” 。 该 夹 爪 内 部 集 成 了 1 个 微 型 伺 服 电 缸 ， 用 户 接 口 采 用

RS232/RS485 通信接口，RS485 接口版本支持 Modbus RTU 协议，内置灵敏的压

力传感器，通过设置不同的压力阈值方便用户进行不同硬度物体的夹取，简洁高效的接

口控制指令可使用户快速实现对夹爪的操控，优质的性能使该夹爪应用于服务机器人、

教学教具等领域。

夹爪的特点如下所示：

 夹持力

EG2-4BX 可实现 1.5Kg 的夹持力，EG2-4CX 可实现 2Kg 的夹持力；

 供电电压

DC9V～24V 宽电压范围供电，建议供电 24V；

 重复定位精度：±0.5mm；

 最大开口度：70mm；

 通信接口

EG2-4X1 型号采用 RS232 串口（115200bps、8 数据位、1 停止位、无奇偶校验）；EG2-4

X2 型号采用 RS485 串口，支持 Modbus RTU 协议。

使用说明参考如下（以 EG2-4B1为例）：

EG2-4B1 外观示意图
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1. 将航插线缆的 DB9 端与 USB 转 RS232 线缆连接，航插线缆的 DC 插头端与

电源适配器连接，航插端与夹爪的航插连接，USB 转 RS232 线缆的 USB 端接入电脑，

上电（备注：RS485 接口的夹爪需将 USB 转 RS232 线缆更换为 USB 转 RS485 模块）。

上电后夹爪会自动处于最大张开位置。

RS232 测试线与夹爪接口连接示意图

RS485 测试线与夹爪接口连接示意图

2. 打开“电动夹爪主控上位机软件”，选择对应串口号，点击“打开串口”即可成功连

接上位机软件。
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上位机软件示意图

①力控阈值：可以设置夹持力的大小，范围为 0~1000；

②速度：可以设置夹爪张开夹取的速度快慢，范围为 0~1000；

③张开：夹爪按照速度参数运动至开口最大处；

④抓取：夹爪按照速度参数和力控阈值参数闭合运动至开口最小处（运动过程中当夹爪

抓取到物品时力的实时数据超过了设置的阈值，则停止运动）；

⑤持续抓取：夹爪按照速度参数和力控阈值参数闭合运动至开口最小处（运动过程中当

夹爪抓取到物品时力的实时数据超过了设置的阈值，则停止运动，如果力的实时数据变

小，则夹爪会继续闭合运动确保力的实时数据超过了设置的阈值才会停止运动，如此达

到了力保持效果）；

⑥急停：当夹爪在张开或闭合运动时选择急停会让正在运动的夹爪停止运动，保持当前

位置不变。

退出软件时点击右上角“软件推出”即可。

3. Modbus RTU 协议协议详见《因时机器人电动夹爪--用户手册》PRJ-03-TS

-U-001 用户手册。


