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⚫

⚫

⚫

⚫

⚫

⚫

⚫

⚫

1 2 3 4 5

NGM 12  40 –      -  L –                      

1 NPGM：一体化伺服电动夹爪 夹爪行程：12-12mm

3 夹持力：40-40N; 4 通信方式：485-RS485

5 产品功能代码

2
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GND

CAN-H

120Ω

CAN-L

一体式夹爪1# 一体式夹爪2# 一体式夹爪3#

120Ω

主站

GND

485-

120Ω

485+

一体式夹爪1# 一体式夹爪2# 一体式夹爪3#

120Ω

主站
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1、电源线接入 24V 电源，观察指示灯是否正常闪烁； 

2、使用 USB 转 CAN 或 USB 转 485 转换器按照通信接线定义进行接线； 

3、将转换器插入电脑，打开 NIMSuite 夹爪调试软件； 

 

5- 1 

 

4、通信成功后，选择使用的控制模式和夹持方式（控制模式包括单次执行、循环执行、PIO 模式执行；夹

持控制方式包括绝对位置夹持、相对位置夹持和推压运动夹持）； 

5、夹爪上电后要先进行原点回归操作，即夹爪自动进行自动夹紧操作，原点回归完成后软件显示初始化完

成，同时位置被清零； 

 

5- 2 

 



                                                       NGM1240 

  

立迈胜公司版权所有  

 

20 

5、如果以位置模式夹取物品，可以通过点击“手动示教”使夹爪运动，按照设置的“速度”、“加减速

度”、“步距”进行运动。 

 

5- 3 

① 点击中间的“使能”按钮可以使夹爪进行使能，再点击切换为脱使能操作； 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5- 4 

② 长按下图中“长按左移”按钮，夹爪会向左进行连续位置运动； 

   

图 5-5 
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③ 点击下图中“单步左移”按钮，根据设置的步距进行单次左移运动； 

 

图 5-6 

④ 点击下图中“单步右移”按钮，根据设置的步距进行单次右移运动； 

 

图 5-7 

⑤ 长按下图中“长按右移”按钮，夹爪会向右进行连续位置运动； 

 

图 5-8 
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⑥ 位置运动过程接近被夹持物品时，可以点击第一段的“示教”按钮，此时当前夹爪的位置会被写

入第一段运动的目标位置中；从而通过示教方式快速定位到物品的临近位置。 

 

5- 9 

7、如果以推压运动模式夹取物品，首先需要设置夹爪的移动距离（可以通过上面示教的方式获取夹爪的

绝对位置），执行运动至下图中 10mm 位置后，再按照设置的 30%推压力进行推压运动，推压最大的移动

距离为设置的 3mm；推压运动过程中接近被夹持物体后，通过夹持力矩的大小判断物体是否被夹持成功； 

 

图 5-10 

通过软件上方查看夹爪状态当前物品是否为夹持中或夹持掉落； 

 

5- 11 

 

8、通过软件配置完参数之后，可以通过点击“保存参数”，将参数保存在电机内部。  
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5-34
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