
工业旋轉
电爪

工业旋轉电爪
RGI / RGD 系列
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产品型号 夾持力（单侧） 最大推荐負載 总行程 参考頁面

RGI-100-14/22/30 30~100 N 1.5 kg 14/22/30 mm P43-44

RGIC-35-12 13~35 N 0.5 kg 12 mm P45-46

RGIC-100-35 40~100 N 1 kg 35 mm P47-48

RGD-5-14 2~5.5 N 0.05 kg 14 mm P49-51

RGD-35-14/30 10~35 N 0.35 kg 14/30 mm P52-54

应用场景
在医疗自动化領域，RGI-100 
系列电爪标配指尖，可适配 
10 混 1、20 混 1 尺 寸 試 管，
支持試剂、血样、核酸等样品
的处理、开盖合盖及扫码检测，
满足大規模核酸采样需求。
RGD 夾爪采用直驅技术，大幅
提升旋轉精度，广泛应用于 
3C 电子和半导体領域的高精
度定位組装、搬运及糾偏調校
等场景。

产品特点

RGI 系列 RGD 系列

大寰机器人推出的工业旋轉电爪包括 RGI 和 RGD 系列。RGI 是市面上首款全自主研发的无限旋轉夾爪，突破
了走線供电难題，結构紧凑精密。RGD 直驅旋轉电爪采用无背隙旋轉模块，提高旋轉精度，可完美适配高精密
制造场景。

抓取 | 无限旋轉
业內独创的結构設計，能在一台电动夾爪上同时
实现抓取与无限旋轉的动作，解决非标設計与旋
轉中的繞線問題，广泛应用于医疗自动化、3C 
电子、包装自动化、新能源等行业。

紧凑型 | 双伺服系統
在紧凑狭窄的空間中创造性地集成了两套伺服系
統，設計紧凑，可适应更丰富的工业场景。

大夾持力 | 大扭矩
单侧夾持力最高达 100 N，最大扭矩为 1.5

N·m。通过精准的力控和位置控制，夾爪能够
更稳定地完成抓取及旋轉任务。

零旋轉背隙 | 高重复精度
RGD 系列采用直驅旋轉电机，实现零旋轉背隙，
旋轉分辨率高达 0.01 °，适用于半导体生产中
的旋轉定位场景。

高动态响应 | 高速稳定
精密直驅技术，輔以大寰优异的驅动控制，实现
抓取和旋轉的完美控制。旋轉速度可达每秒
1500 °。

一体集成 | 断电保持
将抓取、旋轉双伺服系統，同驅控模块一体集成
的設計，体积更小巧紧凑，适配更多场景。可选
配抱閘，满足多种应用需求。
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技术参数
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直驅旋轉电爪
Direct Drive Rotary GripperRGD-5

选型方式

RGD 5 S

夾爪系列号 夾持力 行程 出線方式 电纜配置

M L5 J0 F014 O

抱閘 通訊協議 指尖选項 法兰选項

B 底部
S 侧面

带抱閘W

不带抱閘O

14 F0 无法兰J1

J0
标准指尖
不配指尖

M Modbus (RS485)

L3

L5

L10

L1 延长線1m

延长線3m

延长線5m

延长線10m

LX 不配線纜

*⑤ 在单条485总線上接入多个大寰产品，建議不超过4台，否则可能会出现485通訊异常现象。如接入設備需要超过4台，建議联系业务人员，进行出貨調整。
備注：不再免費配置Modbus RTU(RS485)轉USB 模块，如有需求請另下单購买。

⑤

*① 峰值扭矩最高可提高至0.5N·m相关具体請咨詢技术支持人员。

*② 推荐負載計算基于純摩擦力夾持，摩擦系数0.2，安全系数4。
    抓取物体的重心偏移也会影响到負載，如有問題請咨詢我们。

*③ 需外接通訊盒或定制，請联系銷售或技术支持。

*④ 选配电源时，請按峰值电流选配，若选电源电流过低，会导致产
    品无法正常工作。

运行环境

通訊協議

工作电压

防护等級

推荐使用环境

符合国际标准

24 V DC ± 10%

IP 40

0~40°C， 85% RH 以下

CE，FCC，RoHS

149 mm x 50 mm x 50 mm

14 mm总行程

2~5.5 N夾持力（单侧）

性能参数

0.1 N·m額定扭矩

旋轉範围

± 0.02 mm

± 0.1 °

无限旋轉

1500 °/s

0.5 s/0.3 s

最大旋轉速度

零背隙旋轉背隙

旋轉重复精度

位置重复精度

全行程打开/閉合时間

0.86 kg(不带抱閘)
0.88 kg(带抱閘)

尺寸

重量

运行噪音 < 60 dB

旋轉直径：47 mm

Modbus RTU (RS485)
选配： TCP/IP、EtherCAT

③*
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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

掉落检测
Drop 

Detection

旋轉可調
Rotary 

Adjustable

自鎖功能
Self-locking 
Mechanism

可选

Mx

My

2 N·m

1.5 N·m

Mz 2.5 N·m

垂直方向容許静負荷

負載容許力矩
Fz 150 N

Mz

My

Mx

Fz

电流 1.2 A（額定）/  2.5 A（峰值）

額定功率 60 W

④*

0.05 kg最大推荐負載 ②*

0.25 N·m峰值扭矩 ①*

技术尺寸图

正面安装 底面安装
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参考尺寸/mm 材料 重量/g

空載 - 0 0

45 200

90 200

180 400

360 500

720 700

45 200

90 300

180 400

360 500

720 700

45 300

90 350

180 400

360 550

720 750

45 400

90 450

180 500

360 650

720 850

45 850

90 1000

180 1200

360 1450

720 1650

45 1350

90 1550

180 1850

360 1950

720 2450

20*80*25 鋁块 57 61

74.7*80*25 鋁块 387 402

96.7*80*25 鋁块 503 685

111.3*80*25 鋁块 582 941

126*80*25 鋁块 662 1263

对应惯量/Kg•mm² 实际旋轉角度/° 参考糾偏时間/ms

不同惯量負載下的旋轉到位时間 直驅旋轉电爪
Direct Drive Rotary GripperRGD-35

选型方式

B 底部
S 侧面

带抱閘W

不带抱閘O14

30

RGD 35 S

夾爪系列号 夾持力 行程 出線方式 电纜配置

M L5 J0 F014 O

抱閘

F0 无法兰J1

J0
标准指尖
不配指尖

M Modbus (RS485)

通訊協議 指尖选項 法兰选項

L3

L5

L10

L1 延长線1m

延长線3m

延长線5m

延长線10m

LX 不配線纜

*⑤ 在单条485总線上接入多个大寰产品，建議不超过4台，否则可能会出现485通訊异常现象。如接入設備需要超过4台，建議联系业务人员，进行出貨調整。
備注：不再免費配置Modbus RTU(RS485)轉USB 模块，如有需求請另下单購买。

⑤

正面安装 底面安装



技术参数
参考尺寸/mm 材料 重量/g

空載 - 0 0

45 200

90 200

180 400

360 500

720 700

45 200

90 300

180 400

360 500

720 700

45 300

90 350

180 400

360 550

720 750

45 400

90 450

180 500

360 650

720 850

45 850

90 1000

180 1200

360 1450

720 1650

45 1350

90 1550

180 1850

360 1950

720 2450

20*80*25 鋁块 57 61

74.7*80*25 鋁块 387 402

96.7*80*25 鋁块 503 685

111.3*80*25 鋁块 582 941

126*80*25 鋁块 662 1263

对应惯量/Kg•mm² 实际旋轉角度/° 参考糾偏时間/ms

不同惯量負載下的旋轉到位时間
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运行环境

通訊協議

工作电压

防护等級

推荐使用环境

符合国际标准

24 V DC ± 10%

IP 40

0~40°C， 85% RH 以下

CE，FCC，RoHS

159 mm x 50 mm x 50 mm

14 mm总行程

10-35 N夾持力（单侧）

性能参数 RGD-35-14 RGD-35-30

0.1 N·m額定扭矩

旋轉範围

± 0.02 mm

± 0.1 °

无限旋轉

1500 °/s

0.5 s/0.5 s

最大旋轉速度

零背隙旋轉背隙

旋轉重复精度

位置重复精度

全行程打开/閉合时間

0.86 kg(不带抱閘)
0.88 kg(带抱閘)

尺寸

重量

10-35 N

0.1 N·m

± 0.02 mm

± 0.1 °

无限旋轉

1500 °/s

零背隙

旋轉直径：47 mm

Modbus RTU (RS485)
选配： TCP/IP、EtherCAT

 0.25 N·m 0.25 N·m峰值扭矩*①
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运行噪音 < 60 dB< 60 dB

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

掉落检测
Drop 

Detection

旋轉可調
Rotary 

Adjustable

自鎖功能
Self-locking 
Mechanism

可选

Mx

My

2 N·m

1.5 N·m

Mz 2.5 N·m

垂直方向容許静負荷

負載容許力矩
Fz 150 N

Mz

My

Mx

Fz

电流 1.2 A（額定）/  2.5 A（峰值）

額定功率 60 W

*① 峰值扭矩最高可提高至0.5N·m相关具体請咨詢技术支持人员。

*② 推荐負載計算基于純摩擦力夾持，摩擦系数0.2，安全系数4。
    抓取物体的重心偏移也会影响到負載，如有問題請咨詢我们。

*③ 需外接通訊盒或定制，請联系銷售或技术支持。

*④ 选配电源时，請按峰值电流选配，若选电源电流过低，会导致产
    品无法正常工作。

③*

0.35 kg0.35 kg最大推荐負載（含指尖）②*

④*

技术尺寸图

159 mm x 50 mm x 50 mm

30 mm

0.7 s/0.7 s

1 kg(不带抱閘)
1.02 kg(带抱閘)

旋轉直径：83.6 mm

Max:34(open)
Min:4(close)

RGD-35-14 RGD-35-30

78.5
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RGI-100

选型方式

工业旋轉电爪
Electric Rotary Gripper

B 底部
S 侧面

不带抱閘O

RGI 100 S

夾爪系列号 夾持力 行程 出線方式 电纜配置

M1 L5 J0 F014 O

抱閘

F0 无法兰J1

J0
标准指尖
不配指尖

M1 Modbus (RS485)+I/O (NN)

M2 Modbus (RS485)+I/O (PP)

M3 Modbus (RS485)+I/O (NP)

M4 Modbus (RS485)+I/O (PN)

通訊協議 指尖选項 法兰选項

  I/O(NN)：NPN/NPN
  I/O(PP)：PNP/PNP
  I/O(NP)：NPN/PNP
  I/O(PN)：PNP/NPN

①：
L3

L5

L10

L1 延长線1m

延长線3m

延长線5m

延长線10m

LX 不配線纜

14

22

30

*⑤ 在单条485总線上接入多个大寰产品，建議不超过4台，否则可能会出现485通訊异常现象。如接入設備需要超过4台，建議联系业务人员，进行出貨調整。
備注：不再免費配置Modbus RTU(RS485)轉USB 模块，如有需求請另下单購买。

① ⑤

总行程

夾持力（单侧）

性能参数 RGI-100-14 RGI-100-22 RGI-100-30

額定扭矩

峰值扭矩

旋轉範围

最大旋轉速度

旋轉重复精度

位置重复精度

全行程打开/閉合时間

尺寸

重量

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

掉落检测
Drop 

Detection

旋轉可調
Rotary 

Adjustable

自鎖功能
Self-locking 
Mechanism

30 mm14 mm 22 mm

30~100 N

0.55 s/0.35 s

1.5 kg1.4 kg1.28 kg

0.5 N·m

± 0.02 mm

± 0.05 °

无限旋轉

2160 °/s

1.5 N·m

30~100 N

0.5 N·m

± 0.02 mm

± 0.05 °

无限旋轉

2160 °/s

1.5 N·m

30~100 N

0.5 N·m

± 0.02 mm

± 0.05 °

无限旋轉

2160 °/s

1.5 N·m

158 x 75.5 x 47 mm
旋轉直径：47.1 mm

运行环境

通訊協議

工作电压

防护等級

推荐使用环境

符合国际标准

RGI-100-22

RGI-100-30

RGI-100-14

24 V DC ± 10%

IP 40

0~40°C， 85% RH 以下

CE, FCC, RoHS

标配： Modbus RTU（RS485）， Digital I/O(2輸入2輸出)
选配： TCP/IP，CAN2.0A，PROFINET，EtherCAT
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Mx
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Fz

Mx

My

3.5 N·m

4 N·m

Mz 5.5 N·m

3.5 N·m

4 N·m

5.5 N·m

2.5 N·m

3 N·m

4 N·m

垂直方向容許静負荷

負載容許力矩

Fz 150 N200 N150 N

电流 1 A（額定）/  4 A（峰值）

額定功率 24 W

*② 推荐負載計算基于純摩擦力夾持，摩擦系数0.2，安全系数4。
    抓取物体的重心偏移也会影响到負載，如有問題請咨詢我们。

*③ 需外接通訊盒或定制，請联系銷售或技术支持。

*④ 选配电源时，請按峰值电流选配，若选电源电流过低，会导致产
    品无法正常工作。
*⑤ 此产品旋轉部分为齒輪传动，存在1~2°齒輪背隙，旋轉重复性高，
    但旋轉絕对性低。

最大推荐負載（含指尖） 1.5 kg1.5 kg1.5 kg②

③

④

技术尺寸图

0.5 s/0.3 s0.45 s/0.25 s
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侧面安装 底面安装 背面安装 正面安装

RGI-100-14 RGI-100-22 RGI-100-30
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技术参数
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业
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轉
电
爪

关
節
型
电
爪

三
指
对
心
电
爪

工业旋轉电爪
Electric Rotary GripperRGIC-35-12

选型方式

B 底部
S 侧面

不带抱閘O

RGIC 35 S

夾爪系列号 夾持力 行程 出線方式 电纜配置

M1 L5 J0 F012 O

抱閘

F0 无法兰J1

J0
标准指尖
不配指尖

M1 Modbus (RS485)+I/O (NN)

M2 Modbus (RS485)+I/O (PP)

M3 Modbus (RS485)+I/O (NP)

M4 Modbus (RS485)+I/O (PN)

通訊協議 指尖选項 法兰选項

  I/O(NN)：NPN/NPN
  I/O(PP)：PNP/PNP
  I/O(NP)：NPN/PNP
  I/O(PN)：PNP/NPN

①：
L3

L5

L10

L1 延长線1m

延长線3m

延长線5m

延长線10m

LX 不配線纜

*⑤ 在单条485总線上接入多个大寰产品，建議不超过4台，否则可能会出现485通訊异常现象。如接入設備需要超过4台，建議联系业务人员，进行出貨調整。
備注：不再免費配置Modbus RTU(RS485)轉USB 模块，如有需求請另下单購买。

① ⑤

运行环境

通訊協議

工作电压

防护等級

推荐使用环境

符合国际标准

总行程

夾持力（单侧）

性能参数

額定扭矩

峰值扭矩

旋轉範围

最大旋轉速度

旋轉重复精度

位置重复精度

全行程打开/閉合时間

尺寸

重量

My

Mz
Fz

Mx

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

掉落检测
Drop 

Detection

旋轉可調
Rotary 

Adjustable

自鎖功能
Self-locking 
Mechanism

12 mm

13~35 N

0.2 N·m

0.5 N·m

± 0.02 mm

± 0.05 °

无限旋轉

2160 °/s

0.5 s/0.4 s

0.64 kg

24 V DC ± 10%

IP 40

0~40°C， 85% RH 以下

CE, FCC, RoHS

Mx

My

1.5 N·m

1.1 N·m

Mz 2.1 N·m

垂直方向容许静负荷

负载容许力矩

Fz 100 N

165 mm x 53 mm x 34 mm
旋轉直径：33 mm

电流 1.7 A（額定）/  2.5 A（峰值）

額定功率 40.8 W

*② 推荐負載計算基于純摩擦力夾持，摩擦系数0.2，安全系数4。
抓取物体的重心偏移也会影响到負載，如有問題請咨詢我们。

*③ 需外接通訊盒或定制，請联系銷售或技术支持。

*④ 选配电源时，請按峰值电流选配，若选电源电流过低，会导致产
    品无法正常工作。
*⑤ 此产品旋轉部分为齒輪传动，存在1~2°齒輪背隙，旋轉重复性高，
    但旋轉絕对性低。

*25年1月10日产品尺寸变更：高度尺寸从150变更为165，其余不变。

最大推荐負載（含指尖） 0.5 kg
②

标配： Modbus RTU（RS485）， Digital I/O(2輸入2·)
选配： TCP/IP，CAN2.0A，PROFINET，EtherCAT ③

④
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技术尺寸图

侧面安装 底面安装 背面安装 正面安装
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技术参数
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  I/O(NN)：NPN/NPN
  I/O(PP)：PNP/PNP
  I/O(NP)：NPN/PNP
  I/O(PN)：PNP/NPN

①：

*⑤ 在单条485总線上接入多个大寰产品，建議不超过4台，否则可能会出现485通訊异常现象。如接入設備需要超过4台，建議联系业务人员，进行出貨調整。
備注：不再免費配置Modbus RTU(RS485)轉USB 模块，如有需求請另下单購买。

M1 Modbus (RS485)+I/O (NN)

M2 Modbus (RS485)+I/O (PP)

M3 Modbus (RS485)+I/O (NP)

M4 Modbus (RS485)+I/O (PN)

① ⑤

标配： Modbus RTU（RS485）， Digital I/O(2輸入2輸出)
选配： TCP/IP，CAN2.0A，PROFINET，EtherCAT ②

工业旋轉电爪
Electric Rotary GripperRGIC-100-35

选型方式

B 底部
S 侧面

不带抱閘O

RGIC 100 S

夾爪系列号 夾持力 行程 出線方式 电纜配置

M1 L5 J0 F035 O

抱閘

F0 无法兰J1

J0
标准指尖
不配指尖

通訊協議 指尖选項 法兰选項

L3

L5

L10

L1 延长線1m

延长線3m

延长線5m

延长線10m

LX 不配線纜

运行环境

通訊協議

工作电压

防护等級

推荐使用环境

符合国际标准

总行程

夾持力（单侧）

性能参数

額定扭矩

峰值扭矩

旋轉範围

最大旋轉速度

位置重复精度

全行程打开/閉合时間

尺寸

重量

My

Mz
Fz

Mx

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

掉落检测
Drop 

Detection

旋轉可調
Rotary 

Adjustable

自鎖功能
Self-locking 
Mechanism

35 mm

40~100 N

0.35 N·m

1.5 N·m

± 0.02 mm

无限旋轉

1400 °/s

0.9 s/0.9 s

0.65 kg

24 V DC ± 10%

IP 40

0~40°C， 85% RH 以下

CE, FCC, RoHS

Mx

My

1.5 N·m

1.1 N·m

Mz 2.1 N·m

垂直方向容許静負荷

負載容許力矩
Fz 100 N

174 mm x 53 mm x 34 mm
旋轉直径：41 mm

电流 2 A（額定）/  5 A（峰值）

額定功率 48 W

*① 推荐負載計算基于純摩擦力夾持，摩擦系数0.2，安全系数4。
    抓取物体的重心偏移也会影响到負載，如有問題請咨詢我们。

*② 需外接通訊盒或定制，請联系銷售或技术支持。

*③ 选配电源时，請按峰值电流选配，若选电源电流过低，会导致产
    品无法正常工作。

*⑤ 此产品旋轉部分为齒輪传动，存在1~2°齒輪背隙，旋轉重复性高，
    但旋轉絕对性低。

最大推荐負載（含指尖） 1 kg
①

③

*25年1月10日产品尺寸变更：高度尺寸从159变更为174，其余不变。
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技术尺寸图

侧面安装 底面安装 背面安装 正面安装

旋轉重复精度 ± 0.05 °
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大寰电爪內部通訊默認为Modbus RTU (RS485)及少量I/O，客戶若选择其他通訊協議，需适配通訊轉换模块，
目前有以下通訊轉换模块可供选择

EtherCAT 1接1 M2E-B1-1

M2E-B1-4

請与技术人员
确認具体参数

EtherCAT 1接4

TCP/IP 1接1 M2T-B1-1-YBT

M2P2-B1-2-HJ

M2P-B1-11-9

EtherCAT转

I/O 1接多

PROFINET 1接2

PROFINET 1接11

A801-0036-WGModbus RTU(RS485)轉USB 模块

大寰的电爪通訊轉换模块

通訊轉换模块名称 下单型号

全球超过 800 家客戶正在使用大寰的产品
客戶数量持續快速增长中……

客戶信任

由于本公司持续的产品升级造成的内容变更，恕不另行通知。
版权所有 © 深圳大寰机器人科技有限公司

版本变更記录
修訂日期 发布版本 变更記录

2025.04 CN.2504

2025.06

2025.08

CN.2506

CN.2508

· 选型参数新增机器人短線配置；
· 取消免費配置Modbus RTU(RS485)轉USB 模块，如有需求

請另下单購买。

·新旧电爪选型手册合並
·RGI&RGIC旋轉重复精度增加注釋
·新增DH-5-6灵巧手

2025.03 CN.2503 · 第一版

· PGEA-15-10的負載修改为0.25kg

支持电爪类型

小电流电爪(峰值电流＜1.5A)

大电流电爪(峰值电流＞1.5A)

优傲 CB系列 优傲 E系列 艾利特 CS系列 韓华 A系列新松

通用(支持大小电流电爪)

小电流电爪(峰值电流≤0.6A) C01

C01 C01 C01 C01

越疆 Nova系列 節卡越疆 CR系列

C01 C01

C02

各品牌可通过短線直连各品牌協作机器人前端接口

短線对应表
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