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一、概述 

 

机器手臂和控制器图片 

伺服机器手臂，顾名思义，是由六个伺服电机驱动的机器手臂。既然是手臂，那么就有几个关节，

大家可以联想到，我们人类的手臂，除了肩、肘、腕这三个关节外，再加上手指的关节，就有很多个关

节了。那么我们这个机器手臂也是一样，用 6个伺服电机实现了一个手的简单结构，除了没有人那么多

的关节外，还缺少一些神经组织和神经系统，然而，具有“灵巧手”（可完成复杂装配、搬运或仿人手

抓取鸡蛋）的“仿人形”机器人乃机器人研究的前沿。 

  而我们的 6 个伺服机器，以巧妙的机械结构，结合它的控制系统，展示了 6 自由度机器手动作的

控制原理。它由 4 个辉盛 945 伺服 4.8V 工用电压 13KG 大扭力的伺服,2 个 4.8V 工作电压 1.8KG 扭力的

伺服电机以及完美的铝制合金结构完美的组合在一起，以完成多自由度表演！机器手臂总长度为 400mm。 

用来控制机械手臂运动的是基于 atmega168 单片机的 32 路控制器。借助电脑的图形化的上位机操

作界面，通过 RS232 串口可对机器手臂运动进行操作。在机器手臂控制板上预留了 ISP 下载口，用 STK500 

ISP 下载线便可以对控制板上的单片机进行编程。同时控制器还设有 wi-fi 无线控制模块扩展口，供有

更高需求的客户使用。 

这套机器手臂，无论是 robot fans 做个人开发，还是学生参赛，都是非常好的实践平台。 
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二、快速上手 

  相信每位拿到这款机器手臂，都想在第一时间内感受一下她的魅力。所以第二部我们就从快速上

手介绍。想了解更多有关机器手臂和控制器功能、参数的用户，请到第三部分和第四部分查看。 

1、必备工具 

在安装前您必须要准备好以下工具，这样您才能顺利安装。 

一字螺丝刀 六节 AA 电池 

两条导线 

 (用于连接控制板和电

源) 

直流稳压电源 

(最大电流在 2A 以上)

 

2、控制器的结构了解 

 

为了方便伺服电机和控制器联线，我们简单看一下控制器的结构和接口，更详细的介绍请见第三部

分。 
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3、连接伺服电机电源 

 

伺服电机电源输入口 

因为伺服电机工作电流比较大，我们使用直流稳压电源给六个伺服电机供电。把我们准好的导线按

照图中的接线孔和直流稳压电源进行连接。注意电源的正负极性。（备注：在电源接线过程中需要用到

一字螺丝刀） 

4、连接伺服电机 

 

伺服电机接线口 

控制器一共有 32 路电机驱动，我们使用第 1-6 路。 

控制器上有三排插针用来连接伺服电机。每个插针的用途在图中已经标出。 

每路伺服电机接线有三路组成，分别为电源线(中间红色)、地线(黑丝或棕色)、信号线(白色或橙色)。

按次序将六路伺服电机连接到控制器上。 

5、连接控制器电源 

        
单片机电源输入口                                              电池盒 
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控制器上有共有三路电源输入口，中间为单片机电源输入口。将配件中的电池盒正确的连接到电源

输入口上（不加电池）。 

6、将控制和电脑串口进行连接 

         
控制器串口                                         电脑和控制器连线图 

使用配件中的串口线，按照正确的接口方法，将控制器串口和电脑串口连接（如上图）。 

*对于电脑没有串口的用户，可以购买 USB/UART 转换模块或转换线来完成连接。（因 USB/UART 转换

芯片种类不同，不保证所有转换模块或转换线都能正常使用） 

7、打开电脑上位软件 

 
上位机软件界面 
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在光盘“上位机软件”文件夹中双击“6 servo robot arm controller.exe”文件，就在电脑打开如上

图的界面。 

 
          选中的通道 

选中 1-6 通道的复选框，使数值条处于有效状态。 

8、让机器手臂动起来 

好了，第一部分工作我们就完成了，终于可以松口气了！ 

下面进行上电前的最后检查：伺服电机电源接线、六路伺服电机接线、单片机电源接线。OK，没有

问题，开始我们的上电操作： 

 先将直流稳压电源旋钮调到最小，打开直流稳压电源开关，由小到大，将电压调到 6V，电流调

到 2A 或更大。 

 将准备好的 6 节 AA 电池正确的装入电池盒。 

 点击上位机软件左上角的“连接”按钮。好啦，机器手臂马上就要动起来了，好有成就感！^_^ 

 使用鼠标拖动刚才选中的数值条，这时我们会发现机器手臂会有动作。（备注：在拖拉过程中

要注意，第一通道的数值最好不要超过 660-1300，其他通道数值没有要求。原因呢？这里先不

说，后面有介绍） 

 点击软件中的“复位”按钮，然后再点击左下角的“运行”按钮，机器手臂是不是可以连续的

做动作了？ 

介绍到这里，我们就初步体验了一把机器手臂的魅力了。怎么？有人按照上面的操作手臂没有动作？ 

不要着急，马上告诉你解决的方法： 

9、机器手臂不能动作的原因总结 

1)查看伺服电机电源是否有接反的情况(最好不要有这种情况出现哦)。如果有，调整电源接线，重

复 8 小节中的操作； 

2)查看伺服电机接线方向是否正确。不正确，赶快调整，重复 8 小节中的操作； 

3)查看控制器板上波特率跳线是否正确，下图是波特率设置的正确连接图。如果是跳线问题，请按

下图重新跳接，重复 8小节中的操作。 
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4)查看上位机软件的 COM 口设置。com1 是通用端口，对多数台式机来说，选“com1”口便会和电脑

成功联接。如果 com1 口不成功的话，不防选 com2 口试试。重复 8 小节中的操作。 

 

5)如果以上原因都被排除，机器手臂还是和你较劲，不肯运动，那么你就应该考虑一下是否是伺服

电机电源电流不足的原因了。这种情况下，机械手臂在你拖动数值条时会发生抖动。解决的办法那就是

更换电源。 

6)最后一个办法，也是最有效的办法，那就是按照网站联系方式和我们客服人员联系，由他们为你

解决问题。 

机器手臂我们也过了一把瘾了，接下来就该认真的学习一下机器手臂的功能介绍了，也方便我们更

好的学习和使用这款产品。 
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三、控制器介绍 

 
机器手臂控制器实物图 

现在我们好好看看这款机器手臂控制器吧。 

控制器以 atmega168 单片机为主控制器，采用双电源供电（6~12V 单片机供电，4.8~6V 伺服电机供

电）。通过串口和电脑或其他单片机进行通讯。为方便用户二次开发，在控制板上预留了 ISP 下载口，

用 STK500 ISP 下载线便可以对控制板上的单片机进行编程。 

该控制器上下共有两排 32 路伺服电机驱动，可以对 32 路伺服电机进行控制（我们只用到了其中的

1-6 路）。同时控制器还设有 wi-fi 无线控制模块扩展口，供有更高需求的客户使用。 

单片机电源：在图中，上往下看，电路板正面有三个电源输入口，中间的为单片机的电源输入。使

用了稳压设计将电压稳定在 5V。因此输入的电压在 6V 到 12V 之间均可。 

伺服电机电源：两侧分别供应 16 路伺服电机的。输入电压在 4.8V~6V 之间。上侧的伺服电机电源为

1-16 路伺服电机供电；下侧的伺服电机电源为 17-32 路电机供电 
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伺服电机插针为 32 排，对应 32 路伺服电机，标示有白色数字。每排插针 3针。最外侧的针是地（接

伺服电机棕色或黑色线），中间是电源（接伺服电机红色线），最内侧是信号针（接伺服电机上的白色

或橙色线）。插针的顺序和伺服电机接线座顺序一致。 

波特率设置：在控制板单片机右上方的两排插针是用来设置单片机串口通讯波特率的。因为上位机

软件默认的波特率为 115.2K，所以出厂时控制器默认的波特率设置方式为：两个跳线都插上，代表的值

是 11，波特率是 115.2k。 

控制器尺寸：79*79（mm） 

机器手臂控制器接线图 
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四、软件操作界面 

1、界面介绍 

在前面的“快速上手”环节，我们已经初步应用了一下机器手臂上位机界面，这里再详细介绍一下： 

这个操作界面，分五个部分组成： 

 端口的连接和设置。 

 通道的控制。 

 操作选项。 

 指令库。 

 速度调节和间隔时间调节。 

 手输指令 

 
          上位机软件界面 

我们逐一介绍一下： 

端口的连接和设置 
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端口设置                                            com 口选择 

  在上位机软件中，一般情况下，按照软件默认设置就可以。com1 是通用端口，对多数台式机来说，

选“com1”口便会和电脑成功联接。如果 com1 口不成功的话，不防选 com2 口试试。 

点击连接后，电脑将通过设置好的端口与控制器通讯，此时“连接”按钮显示为“断开”，“设置”

按钮也为失效状态。（注意： “连接”按钮变成“断开”不能作为电脑和控制器连接成功的判断标准） 

如果您想用手提电脑来控制这台机器手臂的话（多数手提电脑没有串口），就需要一个 USB 端口转

RS232 串口转接线，这样 USB 口就会被虚拟成 com 口。而虚拟的 com 的编号我们可以通过下面的方法查

看： 

 

  虚拟 com 口查看 
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接通单片机供电电源，在电脑桌面上选中“我的电脑”，点右键选择“管理”菜单，进入“计算机

管理”设置操作界面（见下图），点击左边的“设备管理器”菜单，展开右边的“端口（COM 和 LPT）”,

你会发现一个“USB Serial Port (com10)”显示在那里。 

那么以此为例，在软件端口设置中将“com1”改为“com10”，按“确定”按钮，重新选择“连接”

按钮，这时通讯就成功了。 

注： USB 口转 RS232 串口转接线，市场上有卖，但这种转接线并不是所有芯片都支持。 

通道的控制 

32 伺服机器控制器，即可以控制 32 个伺服电机. 如下图所示，通道控制栏有 32 个编号，此操作界

面里 32 个编程和控制板上的 32 个编号的插针位置也是一一对应的，并且操作界面里每个编号下面，对

应一个数值。这个数值的变化规律就是 500~2500 之间。 

 

数值 1500 是归零的状态。每一个数值的下面，还有一个值对应的数值条，在数值条的下面，还有一

个复选框。当选中复选框的时候，数值条为有效状态，这里，如果说机器手臂从上向下 6 个伺服按顺序

编号为 1-6，插在控制板上的插头倘若也是按这个顺序插接在主板上，此控制软件界面上的 1-6 个编号

也是一一对应的。当双电源接通后，通讯没有问题的话，拖动 1-6 的任一个数值拖动条，机器手臂就会

动起来。如果这 6 个编号的伺服电机，都在拖动数值拖动条可以动起来的话，此时通讯就是 OK 的了。 
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       选中的通道 

如果想让机器手把手张开，就在编号 1 位置的数值输入栏里输入 700，机器手就会把手张开。 

需要注意的一个问题就是，编号为 1 的伺服电机，在机器手臂中处于手掌的位置，不像其它关节的

伺服可以转向 180 度，只需很小的角度就可以把机器手臂的手张开或合上。所以给编号为 1通道的数值

就不能从 500-2500，在长时间的脉冲的作用下，发热量会加大，如果持续长时间发热的话，就会缩短此

伺服电机的寿命。机器手臂的标准出厂调试，编号 1 伺服的移动数值在 660-1300 之间是合适数值。 

但是，其它编号的伺服电机，不存在这个状态，500-2500 的数值区间变化都没有这样的发热量。 

操作选项 

 

    操作选项 

操作选项栏，我们用得比较多的就是“复位”，“添加”，“修改”，“删除”，“退出”。 

复位：当点击“复位”按钮时，机器手臂会回到初始状态，初始状态时，当前生效的数值拖动条的

按钮会停留在中间位置，对应的数值显示为 1500。 
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复位后的通道数值 

添加：“添加”按钮是当操作者点击“添加”按钮时，此控制系统会自动把各个对应编号伺服电机

的状态（机器手臂的每行指令的间隔时间、伺服转动速度和角度）自动保存一行指令到指令库里面。 

修改：“修改”按钮是有来修改已经生成的一行指令。就是在先选中一行指令时，点击“修改”按

钮时，系统会自动重新把当前的各个对应编号伺服电机的动作保存已经选中的当时行的指令。 

删除：“删除”按钮是用来删除当前选中的一行指令。 

退出：“退出”按钮是退出当前操作界面。 

 

指令库 

指令库是用来保存各个对应编号伺服电机的动作（机器手臂的每行指令的间隔时间、伺服转动速度

和角度）保存一行或多行指令的一个库空间。 

    速度调节和间隔时间调节 

速度调节控制着每个伺服电机的转动速度。系统默认为 300 为佳，数值调太大会影响机器手臂的使

用寿命。 

间隔时间调节是调节每行指令间的动作时间间隔。 

手输指令 

如下图所示，在手输指令栏，输入“#5 P1200”然后点“发送”按钮，便可以控制其中一个伺服电

机的传动。 

如果想命令多个电机同时工作，例：控制 1 号、2 号、3 号、4 号、5 号、6 号电机分别从当前位置

转动到 0 度、27 度、45 度、63 度、90 度、180 度则输入： 

#5 P500 #6 P800 #4 P1000 #3 P1200 #2 P1500 #1 2500 点击“发送”  

 

手输指令窗口 
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五、编程实现机器手臂的控制 

简易指令说明 

由于本控制板的特殊设计，指令编码与电路板的编号不同，发指令来控制伺服电机的脉冲。请参照

下此表。 

电路板编号 指令编号  电路板编号 指令编号 

1 5  17 23 

2 6  18 22 

3 4  19 21 

4 3  20 20 

5 2  21 19 

6 1  22 18 

7 0  23 17 

8 7  24 16 

9 15  25 24 

10 14  26 31 

11 13  27 30 

12 12  28 29 

13 11  29 28 

14 10  30 27 

15 9  31 26 

16 8  32 25 

电机编号指令对照表 

举例 1： 命令电路板上编号为 1 的伺服电机运动则输入： 

#5 P1500 +回车键。 

命令解释：P是 POSITION 的缩写。以转动角度为 180 度的伺服电机为例。最小值是 500，则为 0 度，

最大值为 2500，此时为 180 度。精度为 180/（2500-500）=0.09 度。 

 

举例 2：命令多个电机同时工作，如控制 1 号、2号、3 号、4号、5 号、6号电机分别从当前位置转

动到 0 度、27 度、45 度、63 度、90 度、180 度则输入： 

#5 P500 #6 P800 #4 P1000 #3 P1200 #2 P1500 #1 2500 回车 

 

举例 3：时间控制。当控制 1 号伺服电机从当前位置，运动到 180 度，总时间为 1秒，则 

#5 P2500 T1000 回车 

命令解释，T表示 time,1000 是 1000 毫秒=1 秒。若要 0.5 秒，则改成 500 即可。 
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添加动作 

1）通过操作栏的“添加”按钮产生连贯动作 

 在机器手臂的每一个关节运动到你需要的一个位置时，在操作栏点击“添加”按钮，便可将当前每

个伺服电机的转动角度（即机器手臂的动作状态），当前行指令的运动速度保存在指令库里，当你保存

多行指令时，点“运行”按钮，便可产生连贯动作。 

2）通过手输指令栏手输代码产生连贯动作 

按照上面范例的操作方法，手动输入指令代码，也可以让多个关节连续工作。 

 

使用单片机控制： 

如果我们不方便使用电脑，那么我们可以使用单片机，按照上面介绍的指令格式，对控制器进行控

制。下面的扩展应用就是在 RP6 坦克车上加装的机器手臂图片。 
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产品配置： 

 六关节机器手臂   1 台 

 32 路伺服电机控制器  1 套 

 串口线     1 条 

 电池盒     1 个 

 直流稳压电源（选配） 1 台 

 




