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- r 一 轻量型 协作机械臂。用采用驱
动/控制内置方式。

- r 末端可以更 快 的更换方法，
使 能 实现不同 的需求。通过更 不同的末端
工具，它可以成 的 手、与 一 协同工作，无
是作 D打印机、上下 搬运、 焊机、激光 雕刻机、
分拣机器人等等，只要 有 的 力，它 可以

所用， 提高效率， 加工作生产的灵活性。

Z-Arm协 作机械臂

领先的轻量型协作机械臂供应商
慧灵科技H

Z-Mod智能电缸系列
        Z-Mod 在传统的智能电缸形态上做出了极大

的创新，不仅完全省掉了联轴器，更高度集成了外

置电机和控制器在智能电缸内部，做到了真正的一

体化；将空间利用极致化，将行程利用最大化。

微信扫一扫，登陆黑豹之家
享 受 全 方 位 的 支 持 与 服 务
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1轴 臂长 100mm
旋转范围 ±90°

2 轴 臂长 120mm
旋转范围 ±150°

Z 轴 行程 150mm
R轴（选配） 旋转角度范围 ±180°

线速度 500mm/s
重复定位精度 ±0.1mm

标准负载 0.3kg
最大负载 0.5kg

自由度 3
电源 220V/110V 50-60HZ 适配至24V
通讯 串口

可拓展性
数字量输入
数字量输出
模拟量输入
模拟量输出

整机高度 400mm
主机重量 4.8kg

底座外形尺寸 160*160*45mm
碰撞检测 √
拖动示教 √

运动范围与尺寸图

型号

Z-Arm T1522C0F -FXXX-01
Z轴行程 例如150，此处是15

臂展  例如220，此处是22 协作C

空： 四轴
F ： 五轴
T ： 三轴 0是银白

脱机版为F
非脱机版为空

色
1是黑色

F: 非标定制选项，若为标准品，则为空
XXX：客户标号
01：版本号

*Z轴可以定制310,410,510,610

参数规格表
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PC/APP应用，融合了Blockly编程，进一步提升操作体验
面向教育市场，寓教于乐
操作简易，快速上手

外观更小巧，价格更可爱
进一步降低了1/3的价格

多功能机械臂，满足无限创造力
写字、绘画、3D打印、雕刻... ...

继承了Z-Arm系列的所有优点
安全写作、空间利用、易于部署，应用简单

书 画 印 刻 ，寓 教 于 乐Z-Arm 1522

1

2

3

4
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Z-Arm 1522  接口面板使用说明

臂上接口

机械臂臂上接口如图 1.1 所示，其功能说明如表 1.1 所示。 

图 1.1 臂上接口 

表 1.1 臂上接口说明 

序号 说明 
1 示教按钮，按下后机械臂各电机失能，可手动移动到目标位置 
2 PortA 接口，IO 接口 A 

PortA 接口具体定义如图 1.1 所示，对应功能如表 1.2 所示。 

表 1.2 PortA 各端口功能 
端口 说明 

PortA_Port12V_1 3D 打印风扇电源/激光电源/12V 可编程电源输出 
PortA_Port12V_2 3D 打印加热电源/12V 可编程电源输出 
PortA_Port1 舵机控制信号接口/可编程 IO 接口（见表 3.1 PortA 各 IO 复用说明） 
PortA_Port2 激光控制信号接口/可编程 IO 接口（见表 3.1 PortA 各 IO 复用说明） 
PortA_Port3 可编程 IO 接口（见表 3.1 PortA 各 IO 复用说明） 
PortA_Port4 3D 打印温度读取接口/可编程 IO 接口（见表 3.1 PortA 各 IO 复用说明） 

PortA
_Port4 

PortA
_Port12V

_2 

PortA
_Port1 

PortA
_Port2  

PortA
_Port3 

2 1 

PortA
_Port12V

_1 
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臂上接口

表 1.3 背板接口说明 

序号 说明 

1 Reset 键，复位机械臂，按下后机械臂复位并进行校零。 
2 功能键 

1. 脱机时按下可执行预下载的指令队列；
2. 按下该按键后进行复位可进入在线升级模式。

3 PortCOM 接口，USART 接口/IO 接口，可连接蓝牙、wifi 模块 
4 USB 接口，与 PC 机通信 
5 电源接口，24V 供电 

6 PortB 接口，IO 接口 B 

PortB 接口具体定义如图 1.3 所示，对应功能如表 1.4 所示。 

图 1.3 PortB 端口具体定义 

表 1.4 PortB 各端口功能 

端口 说明 

PortB_Port12V_1 气泵电源/12V 可编程电源输出 
PortB_Port12V_2 12V 可编程电源输出 
PortB_PortStep1 预留 R 轴步进电机接口 
PortB_PortStep2 3D 打印挤出机接口 
PortB_Port1 气泵控制信号接口/可编程 IO 接口（见表 3.2 PortB 各 IO 复用说明） 
PortB_Port2 可编程 IO 接口（见表 3.2 PortB 各 IO 复用说明） 

1 2 3 

图 1.2 背板接口 
4 5 

6 

PortB_PortStep1 PortB_Port12V_1 

PortB_Port2 PortB_PortStep2 PortB_Port12V_2 

PortB_Port1 

机械臂背板接口如图 1.2 所示，其功能说明如表 1.3 所示。
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Z-Arm 1522      软件操作指南

HitbotStudio  功能模块说明

HitbotStudio黑豹 小机械臂具有 鼠标跟随 激光雕刻 写字画画 在线示教 脚本运行

Blockly 图形化编程 和 3D 打印等功能，用户可以通过控制 1620 上位机软件来实现这些

功能。支持功能如果 2.1所示。详细描述如表格 2.1 所示。

图 1 1522 上位机主界面的功能

模块表1 1522 功能模块说明

模块 功能

鼠标跟随 机械臂根据鼠标的运动轨迹来进行运动

激光雕刻 根据导入图形，用机械臂控制激光进行图形绘制

写字画画 导入字体或图形，用机械臂控制笔进行图形绘制
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T e l

广东省深圳市宝安区西乡街道南昌社区航城大道
华丰国际机器人产业园B栋六层601-605   


