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1. 连接设备
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2. 状态数据监控

主界面上显示各手指的实时角度、电流、受力以及驱动单元的温度和故障信息。

如果手指受力不准确时，需要对力传感器进行校准。
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3. 运动控制

4. 参数设置
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5. 动作库使用

本软件可以设置灵巧手内部第 1-第 13 套动作序列数据，每套动作序列最多能有 8 步

分解动作，每一步分解动作的手指角度、运动速度、力度以及等待时间都可以单独设置。

步骤数：动作序列的步骤数目，可设置为 0-8；

手指角度：设置动作序列的某一步骤的手指目标角度，角度输入范围 0-1000，0 对

应手指最大程度弯曲，1000 对应手指完全张开，空格代表手指不运动。

运动速度：设置动作序列的某一步骤的手指运动速度， 1-1000。

力度设置：设置动作序列的某一步骤的手指设置力度， 1-1000。

延时：设置动作序列的某一步骤的手指运动速度。

某一动作序列数据设置完成后，点击表格右侧“下载”按钮，将数据下载到灵巧手中。

点击表格右侧的“测试”按钮，控制灵巧手触发相应的动作序列进行运动。

点击表格右侧的“上传”按钮，软件将读取灵巧手中相应的动作序列并在表格中显示。
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6. 动作序列文件操作

“打开离线文件”，可以打开一份动作序列数据文件的数据，并在软件的动作序列数

据区域显示。

“将文件数据下载到设备中”，可以将一份动作序列数据文件的数据批量下载到灵巧

手中。

“保存为离线文件”，可以将软件所显示和编辑的动作序列数据整体保存到指定的文

件中。
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