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一、组装

1、核对清单

安装前请先对照物品清单检查是否有少件、问题件、确保零件齐全再开始安装。

2、工具

十字螺丝刀。

3、测试

安装底盘前请先测试舵机是否正常运转，并调整舵机角度（如图 1.5ms 位置）。

 图中 1.5ms（90°）位置就是我们需要找的舵机中点（不需要特别精确），对于 180 度

舵机来说就是 90 度的位置，那么 0 度对应的就是 0.5ms 位置，180 度对应的就是

2.5ms 位置；这样安装好后的机械臂，正好工作在我们需要的运动范围内。

 所以安装前，确定舵机的中点（或者 0 度点、180 度点）显得非常重要。市面上的舵

机通常有两种，一种是内部带有限位点；另外一种内部不带有限位点。通常不带限位的

都是数字舵机。最好的判断方法就是装上舵角后用手转舵角，转过一定角度就转不动的
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 是内部带限位的；能一直转动的，就是内部不带限位的。

 带限位的舵机，逆时针旋转不动的时候就是 0 度位置，顺时针旋转不动的时候就是

180 度位置；不带限位的舵机，必须通电测试，找到 1.5ms 的中点位置。测试可以自

己写代码， 或者使用专门的舵机控制器实现。

 控制器可精准的设置舵机的初始角度，使其初始值为 90 度（1.5ms），确保后续舵机

运行不会因为支架限位导致舵机堵转而损坏。

 任意的一个自由度中舵机的安装均需遵循上述过程，否则会产生意料不到的故障。

4、组装机械手

4.1 固定铜柱短铜柱

YF6125 款

底部长铜柱固定的孔位不同，YF6125 舵机尺寸相对较高，需要将螺丝垫在轴承的底部，保

持上部旋转部位正常运行。
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MG996 款

 短铜柱固定在上部，作用是固定住轴承，使其运行不晃动。

 长铜柱固定到底部亚克力板上。

 M3 * 6mm 螺 丝 X 8

4.2 固定旋转舵机

 舵机出轴在整个圆盘的中间，防止错误的方向将导致圆盘无法正常固定。
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 舵机由上而下放入，切勿右下而上。

 M3 * 8mm 垫片螺丝 X 4  M3 螺母 X 4

4.3 固定底盘和轴承

 将底部长铜柱固定在亚克力板上面，使用螺丝固定紧。

 轴承放入上部铜柱外侧，检测下轴承是否能正常旋转，如旋转费力可将铜柱调整下再固

定。

 M3 * 8mm 螺丝 X 4

4.4 固定舵盘、圆盘、多功能支架
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 将舵盘，圆盘，多功能支架按照由下往上的顺序放置后使用螺丝固定拧紧支架。

 M3 * 8mm 螺丝 X 4  M3 * 6mm 螺丝 X 1（舵盘中间）

4.5 长 U 支架

 长 U支架背对式固定，螺丝固定拧紧即可。

 M3 * 8mm 螺丝 X 4  M3 螺母 X 4

4.6 固定抬臂舵机和轴承
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 将轴承固定到多功能支架侧面，使用螺丝固定，固定前将长 U 支架固定在法兰轴承上。

 轴承固定和舵机出轴在同一侧，舵盘调节好角度并固定长 U 支架。

 这部分受力最大，应选择最大扭矩舵机。

 M3 * 8mm 垫片螺丝 X 4  M3 螺母 X 5

 M3 * 6mm 螺丝 X 5  M3 * 8mm 螺丝 X 1

4.7 L 型支架与法兰杆

 左右镜像对称安装，短边固定到法兰杆上面，支架不对称可将法兰杆螺丝松开后旋转支

架，找到合适位置后拧紧即可。

 M3 * 5mm 螺丝 X 4

4.8 多功能支架与法兰杆固定
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 多功能支架左右镜像对称安装，螺母在外侧。

 M3 * 8mm 螺丝 X 8  M3 螺母 X 8

4.9 固定舵机到异 U支架

 先将带线的一端放入支架内，并将线紧靠支架背部，将另一侧用力按压进去，如无法按

 压进去可将底部螺丝松开后安装，确保配件不掉落。

 舵机固定孔位在支架外侧，切勿从内部向外安装，螺母在外，螺丝在内，这样便于安装

拧紧。

 M3 * 8mm 螺丝 X 4  M3 螺母 X 4
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4.10 连接支架并固定舵机

 按照之前轴承固定方式将支架连接起来，先固定好轴承与支架再固定舵机，舵机舵盘固

定在 U 型支架的另一侧。

 轴承是使用挡边部分挡住支架，防止支架脱落。

 M3 * 8mm 垫片螺丝 X 8  M3 螺母 X 10

 M3 * 6mm 螺丝 X 10  M3 * 8mm 螺丝 X 2
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4.11 固定手爪

 先固定舵盘到舵机上，固定时并安装中间螺丝，防止手爪使用时掉落。再将手爪固定到

舵盘上面，使用螺丝拧紧即可。

 旋转舵机部分对于角度没有限制，固定时保留足够的线长度即可。

 M3 * 6mm 螺 丝 X 3
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4.12 固定手爪部位舵机

 舵机固定到手爪上，舵机出轴对应在内侧，固定好舵机后再将舵盘固定到舵机出轴上，

角度如图。

 舵盘固定时确保舵机角度已经复位到 90 度位置，这将为后续的控制做好校准，位置

不对时如给定角度超过机械限位将导致舵机堵转损坏。

 M3 * 6mm 垫片螺丝 X 4（固定舵机）  M3 * 6mm 螺丝 X 3

二、说明

1、舵机简介及原理

控制信号由单片机端口进入信号调制芯片，获得直流偏置电压。内部有一个基准电路，将获

得的直流偏置电压与电位器的电压比较，获得电压差输出，电压差的正负输出到电机驱动芯

片决定电机的正反转。当电机转速一定时，通过级联减速齿轮带动电位器旋转，使电压差为

0， 电机停止转动。
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舵机控制需要 20ms 左右时基脉冲，该脉冲高电平部分一般为 0.5ms-2.5ms 范围内角度控制

脉冲部分，总间隔为 2ms。以 180 度角度伺服为例，对应控制关系如下：

舵机参数

舵机线序

棕色： GND（负极）

红色： VCC（4.8-6v）

黄色： S（信号）
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2、舵机控制

1. Arduino

机械手臂舵机比较多，单个测试可使用此接线，6 个同时工作需要外接电源，使用 6V 电

池或者稳压电源，输出电流 5A 以上，确保手臂正常运行。

其余的控制器也可使用相同的方式进行控制，如 51,STM32,树莓派，ESP32 等，多个电源

需要共地。

2. 32 路舵机控制器
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舵机控制器可控制多达 32 个舵机，端口供电使用 6v，接线采用排针直插，pulse 为信号

端口， 对应舵机的黄色（或白色）线；中间电源正极（VS1,VS2），对应舵机的红色线；

最外侧为 GND，对应舵机褐色线。

三、注意事项

 本产品无防水功能，严禁在水中或潮湿环境使用。

 禁止反接模块电源。

 禁止正负极短路。

 禁止超负载，堵转运行。

四、联系我们

如有安装问题或更好的组装意见请联系我们。

QQ：852921651

微信：18036766233
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