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智能灵巧手
INTELLIGENT DEXTEROUS HAND

高度模拟真实人体手部结构



产品特点

智能灵巧手按照真实人手1：1设计，拥有16个自由度和16个手部关节，高度模拟真实人体手部结构，可完成各种复杂

抓握动作和手势展示。控制系统采用电流反馈控制方法，可根据物品的材质和重量智能调节抓力的大小，单指指尖压

力可达12N，最大提取负载15kg。智能灵巧手和伟景立体视觉智能系统集成后，视觉系统可以通过手部装配的2个的

Mark点实时定位、追踪手掌的空间位置和移动路径，进而实现智能灵巧手在各种复杂环境下物品的取放和搬移动作。

仿人设计，科技外观

智能灵巧手遵循人类五指比例与弧度进行设计，外观打造出兼具拟人化亲和力与未来科技感的视觉形象。机械结构采用电机

驱动和连杆传动方式，手部各关节协同运作，精准流畅，能够灵活做出各式手势，适配多样场景手势需求，比如打招呼、拍

照、互动、执行任务等，打造趣味交互体验。



手眼伺服，协同作业

自由灵活，稳固抓握

适应变化，智能抓握

智能灵巧手拥有16个自由度和16个手部关节，模拟真实人手五指关节结构设计，可实现手指屈曲、外展、内收、伸展姿

态，加强了手指关节运动能力。此外灵巧手单指指尖压力可达12N，最大提取负载15kg，极大地提高了灵巧手自由度、承载

力和灵活性，实现稳固抓握。

控制系统采用电流反馈控制方法，智能灵巧手可

针对不同材质、重量的物品自适应调整抓力，丰

富抓握物品的种类，拓宽实际应用场景，让抓握

更智能。

智能灵巧手在手掌侧面与背面装配了2个伟景独有的Mark

点，与伟景立体视觉智能系统集成后，视觉系统可以通过

Mark点实时定位、追踪手掌的空间位置和移动路径，并在

视觉系统辅助下，控制系统可以对手掌位置和姿态进行精

准控制，进而实现各种复杂环境下物品的取放和搬移，做

到手眼伺服，协同作业。
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技术参数

产品应用

型号 VH-HA-18T2

单手总自由度

大拇指自由度

重量

16

233mm × 89.6mm × 53mm

3

760g

手指数

四指单指指节数

驱动方式

手掌尺寸（L×W×H）

5

3

大拇指指节数 2

单指指尖压力

传动方式

12N

最大提取负载 15kg

连杆传动

电机驱动

通讯接口 CAN FD

工作电压

重复定位精度 ±0.1mm

静态电流

最大电流

0.3A

1.8A

24V

二次开发 提供 SDK，支持 C/C++，ROS2

工业制造 农业采摘 医疗辅助

商业服务 家庭娱乐 科研教育
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