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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

HARSZFFHBFE: support@linkerbot.cn
MFEHEZ =R TR, AR A F B M:  https:/linkerbot.cn

ROIGF (Abx) BERHE R A
BER T 010-53607783; +86 13911526671
R4 HEAH: kk@linkerbot.cn

AA#5E: hr@linkerbot.cn
vl R T RRE XORBhSF AR % 168 5
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https://github.com/linker-bot/linkerhand-python-sdk
https://linkerbot.cn

	安全须知
	1.产品介绍
	1.1产品功能
	1.1.1位置控制
	1.1.2速度控制
	1.1.3选配触觉反馈（力控）
	1.1.4在线升级

	1.2外观尺寸
	1.3可选颜色
	1.4自由度
	1.5运动范围
	1.6产品参数
	1.6.1基础参数
	1.6.2力性能参数


	2.安装与调试
	2.1配件清单
	2.2安装说明
	2.2.1结构安装说明
	2.2.2电气安装说明

	2.3软件调试介绍
	2.3.1调试准备工作
	2.3.2上位机软件说明


	3.售后与服务须知 

