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L

手形

65DH

手指数 主动自由度

11

关節数

N

腕部接口

M3

通訊協議

C0

传感器

L3

線纜配置

Z0

安装法兰

6 自由度 11 关節

左手L

右手R

3指3

5指5 Z3 其他
Z2 带轉接法兰2（安装孔PCD直径49mm/定位凸台直径18mm）
Z1 带轉接法兰1（安装孔PCD直径50mm/定位凸台直径31.5mm）
Z0 标准无轉接法兰

N 标准接口

F 快拆接口
M3 MODBUS-RTU

M4 R485定制協議

选型方式

技术参数

运行环境

通訊協議

工作电压 24 V DC ± 10%

11总自由度

6主动自由度

性能参数

0.8 s節拍

四指弯曲角度

拇指弯曲角度

拇指侧摆角度

83°+87°

85°

38°+7°

25 N

2 kg

单指指尖力

建議最大摩擦負載

4 kg建議最大結构提拉負載

提拉載荷

重量

五指抓握力 80 N

10 kg

传动方式 空心杯电机+行星减速器+滚珠丝杆+连杆

790 g

传感器 多点触覺（选配）

安全功能 內握方向防撞緩冲

尺寸 236 mm*116 mm*96 mm

Modbus-RTU/RS485定制协议

驅控內嵌
Build-in

Controller

夾持力可調
Gripping Force 

Adjustable

位置可調
Position 

Adjustable

速度可調
Speed 

Adjustable

即插即用
Plug & 

Play

技术尺寸图

底面安装

五指灵巧手
Dexterous HandDH-5-6

系列号

3
.54- 3.4 贯穿

6

19.4

2
3

6

116

3
.5

51

M8航插头

20

4
0

38 
+
 
0.03
0

4-M5 8

96

对外接線端子

2
3

6

19.4

3
.5 4- 3.4 貫穿

6

L5

L10

L3 延长線3m

延长線5m

延长線10m

L1 延长線1m

C0 无传感器
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