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第 1 章 概述

1.1 背景

工业机械臂已经被广泛地运用到各种工业场景中，利用机械臂可以方便地进行零件抓取装配物料搬运

等工业应用，人机协作和人机交互是一个重要的发展方向。JAKA 小助系列协作机器人不仅致力于便携安全

地完成这些传统作业，同时注重操作过程中机器人与人和环境的交互，因此机器人安全防护越来越不可或

缺。

1.2 目的

本产品旨在采用工业级的力觉传感器，并集成自主知识产权的力控算法，提高协作机器人本体的感知

能力，为客户提供更好的人机交互体验和安全保障。如图 1 所示，将力觉传感器安装在机器人的底座，实

时将力值传给控制器，当机器人本体或者末端夹具受到外力时，力控模块会即时做出判断并让机器人停止

运动，保证人和机器的安全。同时，客户可以在机器人本体的任意部位，实现工作空间三个方向的位置牵

引示教工作。

图 1. JAKA Zu sp 功能示意图
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第 2 章 产品描述

JAKA Zu sp 系统包含 APP、机器人、控制柜和力觉传感器设备。如图 2 所示，力觉传感器设备包括六

维力矩传感器等。软件上的操作通过节卡小助 APP 中的力传感器模块来实现，如图 3 所示

图 2. JAKA Zu sp 系统示意图

图 3. 力传感器模块 APP 设置界面
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+24V：蓝色

Shield：黑色

GND：白蓝

图 4. 力传感器安装示意图

第 3 章 JAKA Zu sp 系统搭建

如图 2、3 所示，用户需要简单地硬件连接和软件设置，就可以实现 JAKA Zu sp 系统的搭建，具体搭

建流程：

客户根据实际需求设计力觉传感器与底座，力觉传感器与机器人基座的连接法兰，保证安装完成后，

机器人基座的航空插头方向与传感器标注的 X+方向一致，注意安装螺丝长度避免压坏力觉传感器。螺钉采

用对角线逐渐拧紧方式，使传感器和转接板均匀接触，拧紧力参考如表 1 所示。转接法兰和力传感器的尺

寸如图 8、图 9 所示。
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力传感器可以采用机器人控制器或者客户额外的 24V 直流供电。为保证力传感器信号稳定，屏蔽线和

地线需要同时接地。力传感器通过网线接入路由器，保证机器人的控制器和力觉传感器都配置在同一网段；

在力觉传感器的 APP 编辑界面，设置传感器与机器人控制器的之间的通讯，目前，传感器 IP 已经固

定设置成 192.168.2.108，因此路由器也需要配置成 192.168.2 网段，这样才能建立通讯。客户也可以使

用力觉传感器供应商提供的上位机对传感器的 IP 进行修改。端口号固定设置成 4008。

第 4 章 JAKA Zu sp 使用

a.碰撞检测功能

如图 5 所示，设置传感器 IP 和端口号完成后，点击确定，点击【编辑】，切换至运行状态；进入负载

设置界面，在手动模式下设置机器人末端负载的质量和质心，执行程序时，也可以在调用程序模块进行负

载设置；在碰撞保护界面中设置碰撞检测灵敏度等级，等级越高，检测碰撞越不灵敏，执行程序时，如果

机器人末端负载需要变化，需要提前关闭碰撞，重新设置负载完成后，再打开碰撞并设置灵敏度。
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图 5. JAKA Zu sp 碰撞检测功能设置

b.牵引示教功能

如图 5 所示，设置传感器 IP 和端口号完成后，点击【运行】；进入手动操作界面，点击【配置】，选

择移动的轴方向；点击【拖拽】，可以实现机器人在该方向的慢速牵引示教。【阻尼力】为机器人运动时的

恒定阻力，阻尼力越大，通过牵引示教推动机器人所需要的力就越大。出于安全因素考虑，【阻尼力】建

议大于 40N。【回弹力】会使机器人始终回到开启牵引示教时初始化的位置，并且机器人越远离初始化的位

置，通过牵引示教推动机器人所需要的力就越大。在使用牵引示教时，【回弹力】设置成 0;拖拽过程中如

果出现机器人振动情况，请【退出】拖拽模式，增大阻尼力设置。
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图 6. JAKA Zu sp 牵引示教功能设置
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第 5 章 JAKA Zu sp 使用注意事项

a. 机器人末端负载设置如果存在不精确的情况，机器人可能会出现误报碰撞的情况，如果条件允许，可

以降低机器人的碰撞灵敏度；

b. 保证力觉传感器与机器人控制器都配置在同一网段；

c. 保证机器人基座的航空插头方向与传感器标注的 X+方向一致。
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图 7. 力传感器初始化

表 1. 安装螺栓拧紧扭矩参考值

公制 参考扭矩(Nm)

M3 2.00

M4 4.00

M5 8.00

M6 13.00

M8 35.00

M10 45.00

第 6 章 JAKA Zu sp 各型号转接法兰和力传感器尺寸

6.1 JAKA Zu3 sp
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图 8. 力传感器尺寸图

图 9. 转接法兰尺寸图

图 10. 转接法兰尺寸图

6.2 JAKA Zu7 sp
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图 8. 力传感器尺寸图

图 9. 转接法兰尺寸图
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图 10. 转接法兰尺寸图

6.3 JAKA Zu12 sp 和 JAKA Zu18 sp

图 8. 力传感器尺寸图

图 9. 转接法兰尺寸图
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图 10. 转接法兰尺寸图
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