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1. 产品概览

1.1 产品简介

Linker Hand L6 是一款高精度仿生机械手，它采用独特的 “6 主动+5 被动”

的灵巧关节设计，把精准度、响应速度和作业实力拉到新高度。自主研发的关节

模块结合连杆传动技术，赋予其高刚性特质，同时整机重量仅 607g。无论是精

密装配的细致操作，还是异形物体的灵活抓取，它都能轻松胜任，不断突破仿生

机械手的应用极限。

1.2 产品展示

Linker Hand L6 产品图
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Linker Hand L6 结构与特性展示图

1.3 外观尺寸

Linker Hand L6 产品尺寸图 (单位 mm)

定义 参数(mm)

中指指尖到手掌底部长度 193

手掌最大宽度 84

拇指指尖到手掌底部长度 142.5

手腕高度 4.7

手腕直径 36
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1.4 产品特性

 紧凑轻量化

整机仅 607g超轻设计，结构紧凑，可轻松适配协作机械臂、服务机器人等

各类系统，大幅提升集成灵活性与运动效率。

 高精度力控能力

采用高刚性连杆传动系统和自研高精度关节模块，实现±0.2mm重复定位精

度，确保每一次动作都精准可靠。

 快速响应性能

0.35秒极速开合响应，配合拇指独立运动控制与四指同步精准动作，实现类

人手般的灵活操作。

1.5 可选颜色

珍珠白 曜石黑 科技银

2. 产品性能介绍

2.1 自由度

Linker Hand L6 集成 11个关节，其中 6个为主动关节，5个为被动关节。

6个主动关节搭载小型化高精度驱动模块，能快速响应控制指令，实现手指

的精准屈伸、侧摆等动作，为轻量级精细操作提供稳定动力支撑。
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5个被动关节则采用仿生弹性阻尼结构，在运动过程中可自适应贴合操作对

象轮廓，无论是抓取异形零件还是接触软质物品，都能通过柔性缓冲减少对工件

的损伤，同时降低主动驱动系统的负荷，进一步优化能耗表现。

关节自由度图
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2.2 四指运动范围

四指一关节弯折角度示意图 四指二关节弯折角度示意图

2.3 拇指运动范围

拇指侧摆 拇指一关节 拇指二关节

2.4 运动性能参数

运动部位 角度范围（度） 运动速度(度/s)

拇指指根 43.2 127.06

食指指根 66.9 179.84

中指指根 65.2 180.61

无名指指根 66.5 183.7

小拇指指根 67 185.08
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拇指指尖 34.8 102.35

食指指尖 60.6 162.9

中指指尖 58.6 162.33

无名指指尖 58.1 160.5

小拇指指尖 59.5 164.36

拇指侧摆 72.6 177.51

开合时间 - 0.35s
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2.5 产品参数

2.5.1 基础参数

型号 Linker hand L6

自由度 6

关节数 11（6主动 + 5被动）

传动方式 连杆传动

控制接口 CAN/RS485

重量 607g

最大负载 28kg

工作电压 DC24V±10%

静态电流 0.2A

空载运动平均电流 0.75A

最大电流 1.4A

重复定位精度 <±0.2mm

2.5.2 力性能参数

性能指标 具体参数

拇指最大指尖力 10N

四指最大指尖力 8N

五指最大抓握力 50N
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3. 功能介绍

3.1 控制功能

 在线升级

支持通过上位机对灵巧手系统固件进行在线更新，可持续迭代功能模块、优

化核心性能参数，适配需要长期升级迭代的工业场景与科研需求，保障设备长期

处于高效运行状态。

 位置控制

能够精准控制手部整体及各手指关节的空间位置，可平稳执行预设轨迹运动，

确保从整体动作到单关节微调的操作准确性，满足精密装配、路径化作业等对位

置精度要求较高的场景。

 速度控制

可根据任务需求灵活调节手指运动速度，精准适配不同作业节奏，高速模式

提升效率，低速模式保障精细操作安全，从而高效兼顾作业效率与操作安全性，

适配多样化任务场景。

 触觉反馈（力控）

借助指尖传感器实时感知并精准控制手指施加的力与扭矩大小，可动态调整

输出力度：既避免因力度过大损伤脆弱物体，也防止力度不足导致物体滑落，为

螺丝锁附、薄片抓取等精细操作提供可靠力控保障。

3.2 传感器

参数 规格说明

压阻阵列 6*12

传感器受力区域 9.6*14.4mm

触发力 5g

量程 20N

寿命 10万次
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通信帧率 200FPS

数值范围 0~4095

4. 安装与调试

4.1 配件清单

安装灵巧手前，先检查配件是否齐全。

1 USB 转 CAN 调试线*1

2 接插线 XT30（2+2）*1

3 电源线*1

4 电源适配器*1

4.2 法兰接口

末端固定孔位图
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4.3 通信接口介绍

灵巧手采用型号为 XT30（2+2）接插件，其线序如下:

端子定义图

4.4 存放

产品长期不使用时，建议装回原包装箱中。

存放环境要求如下：

1) 室内存放，远离灰尘，易燃、易爆或腐蚀性气体和液体。

2) 温度： -10~50℃。

3) 湿度：不超过 80%, 无结露。

满足以上条件的同时，建议使用原包装进行保存。

5. 售后与服务须知

1）保修期限：产品自购买之日起，可享受 12 个月有限保修服务。

2）保修范围：保修期内，若因产品本身的制造工艺或材料缺陷引发故障，我们

将提供免费维修或更换故障部件的服务。

3）以下情况不在保修范围内：

正常使用过程中产生的外观磨损。

因操作不当、意外磕碰、自行拆卸改装，或未按照使用指南操作导致的损坏。

4）非产品质量问题，不支持退换货服务。

5）若产品出现故障，请第一时间联系官方售后客服协助处理，切勿自行拆卸，

以免加重损坏。

6）超出保修期后的维修服务，将根据实际维修需求收取相应费用。
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附录

ROS_SDK: https://github.com/linker-bot/linkerhand-ros-sdk

ROS2_SDK: https://github.com/linker-bot/linkerhand-ros2-sdk

Python_SDK: https://github.com/linker-bot/linkerhand-python-sdk

技术支持邮箱：support@linkerbot.cn

如需更多产品资料，可访问公司官网：https://linkerbot.cn

灵心巧手（北京）科技股份有限公司

联系方式：010-53607783；+86 13911526671

商务邮箱：kk@linkerbot.cn

人才招募：hr@linkerbot.cn

公司地址：北京市海淀区大钟寺东路 168号

mailto:support@linkerbot.cn
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