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 1  ᾭѾӠ  

 ̧ , H/

1 Ҹ Ҹ 

 ̧DG Manager  SDK  Windows 10 x64 Windows 11 

x64 Ubuntu 24.04 x64 Ubuntu 22.04 x64 C++20 

 OS Ҹ  PC 

Ҹ 

 * CPU: AMD Ryzen 5 5600 6-Core Processor 

 * RAM: 16GB 

 * Graphic: NVIDIA GeForce RTX 3060 

 ̧ Kmb`sq PRSKmb`sq RANҸ

 TCP/IP Ҹ 

 2  ↕ổ҅  

 ̧  PC Ҹ 

 ̧ DG Manager  TESOLLO  Delto Gripper Ҹ 

 DG 

Manager  SDK Ҹ 

 ̧ Ҹ

Ҹ 

 ̧  TESOLLO Ҹ

support @tesollo.com  
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 3  ԃ  

 安装 DG Manager  

 安装文件位置 

3.1.1.1  Windows  

 

USB Softwareŕ BEK_l_ecpUglbmuq 

BEK_l_ecpGlqr_jjcp]tcp]v]v]v,cvcver_x_x_x 

Ҹ  DG ManagerҸ 

 

3.1.1.2  Ubuntu 24.04  / 22.04  

 

 USB Qmdru_pc- DGManager-Jglsv

BEK_l_ecp]jglsv]tcp]v]v]v,xgnver_x_x_x 

Ҹ  DGManagerҸ 
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 安装 DG Manager  

3.1.2.1  Windows  

 

Ҹ Lcvr> Ҹ 



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

 

Ҹ Ҹ 

 项目 

编号 名称 说明 

1 Destination Folder Browse   

2   

3 Install   
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 DGManager.exe 

Ҹ 
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3.1.2.2  Ubuntu 24.04  / 22.04  

示例 

bash  

#  

unzip DGManager_linux_ver_1_2_0.zip  

#  

cd DGManager-linux -x64/  

#  

. install_run.sh  

#  

. run.sh  

#  

./DGManager  

 

 DGManager Ҹ 

 install_run.sh Ҹ 

( Ҹ) 

 run.sh Ҹ 

 ./DGManager Ҹ 
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 删除 DG Manager  

3.2.1.1  Windows  

  

Slglqr_jjBEK_l_ecp,cvcҸ

DG Manager Ҹ 

 

Ҹ 
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3.2.1.2  Ubuntu 24.04 / 22.04 

 ZIP  Linux 

Ҹ 
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 4  Ӡ ὓꜛ  

 登录界面 

 界面构成 

功能说明 

 

Delto Gripper 支持用户模式 开发者模式Ҹ 

用户模式(Operator Mode)  

Ҹ  Modbus Protocol

 UI Ҹ 

 SDK Rmposc jgkgr kmbcmdd qr_jj

rmposcҸ 

开发者模式(Developer Mode)  
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Ҹ

Ҹ 

注意！在用户模式下将 Torque limit mode 设为 off ， 

或在开发者模式下使用 stall torque 时，可能导致产品温度快速上升及产品损坏； 

发生故障时可能无法享受售后服务。 

项目 

编号 名称 说明 

1  
4.1.2 4.1.3

 

2    

3   
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 用户模式连接 

4.1.2.1  Modbus RTU 连接设置 

功能说明 

 

Modbus RTU 连接示例 

DG-3F-M Modbus RTU  COM8

Baudrate  115200 Slave ID 1  'Model '  Bcjrm Epgnncp-3F-

K Ҹ Kmb`sq PRS Qcpg_j NmprAMK6

@_sbp_rc //3*0.. Qj_tc GB1Ҹ  CONNEC

T Ҹ Ҹ 
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项目 

编号 名称 说明 

1 Serial Port   

2 Scan  

3 Baudrate  
 Baudrate  

ȷ 115200 

4 Slave ID 
Modbus Slave ID  

ȷ Slave ID : 1 - 255 

5 Received Data Types  

6 CONNECT  

参考 

10.1.1 SetGripperSystem  

10.1.3 ConnectToGripper  

*  2  
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4.1.2.2  Modbus TCP 连接设置 

功能说明 

 

Modbus TCP 连接示例 

 DG-3F-M  IP  169.254.186.72  502

Slave ID  1  'Model '  Bcjrm Epgnncp-3F-M Ҹ Kmb

`sq RAN Ҹ GN /47,032,/64,50

NMPR 3.0 Qj_tcGB / AMLLCAR

Ҹ Ҹ 
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项目 

编号 名称 说明 

1 IP 

 IP 

ȷ  IP: ř169.254.186.72Ś 

ȷ DG-5F-L  IP: ř169.254.186.73Ś 

2 PORT 

 

ȷ : 1 - 65535 

ȷ : 502 

3 Slave ID 
Modbus Slave ID  

ȷ Slave ID : 1 - 255  

4 Received Data Types  

5 CONNECT  

参考 

10.1.1 SetGripperSystem  

10.1.3 ConnectToGripper  

*  2  
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 开发者模式连接 

4.1.3.1  开发者模式 TCP/IP 设置输入 

功能说明 

 

开发者模式 TCP/IP 连接示例  

 DG-3F-M IP  169.254.186.72  502  

'Model '  BcjrmGripper -3F-K Ҹ 

RAN-GN /47,032,/64,50NMPR  502Ҹ  

Slave ID  1  CONNECT Ҹ 
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项目 

编号 名称 说明 

1 TCP/IP 

 IP 

ȷ  IP: ř169.254.186.72Ś 

ȷ DG-5F-L  IP: ř169.254.186.73Ś 

2 PORT 

 

ȷ : 1 ~ 65535 

ȷ : 502 

3 Received Data Types  

4 CONNECT  

参考 

10.1.1 SetGripperSystem  

10.1.3 ConnectToGripper  

*  2  
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功能说明 

   

 

 Delto Gripper  Socket 

Ҹ 



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

项目 

编号 名称 说明 

1 Socket   IP  

2 Control Mode  
 DGManager 

 

3 Model  
 DGManager 

  

4 Log  

5 CANCEL  

6 CONNECT  
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 主界面 

  

 功能说明 

 

Ҹ  3D 

Ҹ Р

Ҹ 

/ Ҹ Pc_bw

Qr_pr Psllgle Qr

mn Ҹ 

  



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

项目 

编号 名称 说明 

1 /  

ȷ Ready:  

ȷ Running:  

ȷ Start:  

ȷ Stop:  

2  

ȷ Moving

Ҹ 

ȷ Arrived

Ҹ 

3 REAL-TIME  

4   5  

5 CONTROLLER ,  

6 ,  
6 7

 

7  
 

 

8 Spy  8.3 Spy  

9   

10   /  

11   8.1  

12  8.2  

13   

14  
Model / Firmware Version / 

Communication Cycle  

15 Manager   

16   
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参考 

 5  

 6  

 7  

 8  

*  2  

ꜛὔר  5   

 界面构成 

 功能说明 

 

Ҹ

Ҹ

 CSV  PNG Ҹ 
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项目 

编号 名称 说明 

1  

 

ȷ Joint   

ȷ Current  

ȷ Velocity  

ȷ Temperature  

2   

3 Range  X   

4 Min/Max   Y  

5    

6 Saves chart data as CSV  CSV  

7 Saves chart data  as image  PNG  

参考 

DG-3F-B  Velocity  Temperature  
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ꜛӏח  6   

 抓取模式 

 界面构成 

 

编号 名称 说明 

1 Grasp Control  GRASP RELEASE  

2 Grasp Data  

3 Position Control Mode  
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 抓取操作 

功能说明 

 

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 PRE-GRASP  

2 GRASP 4,/,1  

3 RELEASE 
 6.2.2 

 

参考 

*  2  

 抓取数据设置 

 功能说明 

 

Ҹ  DG-1F-M Ҹ  Grasp

ing Algorithm  Grasping Algorithm  PRE-GRASP Ҹ  Gr

asping Algorithm  PRE-GRASP 4,0,0

6,1 Qnw Ҹ 

Ҹ
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Ҹ

Ҹ 6.1.4 

Ҹ 

 

 

 [即使夹爪关节位置发生变化，也会在当前位置保持抓取姿态]  

项目 

编号 名称 说明 

1 Grasping Algorithm  9.2.9 enum DG_GRASP_MODE  

2 Force  ( : N) 

参考 

11.1  

* : DG-1F-M 

*  2  
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 位置控制模式设置 

功能说明 

 

Ҹ

Ҹ 

 J1 J2 4,/,0  1  2 

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 FINGER 1 - FINGER n n  

2 J1 - Jn n  

参考 

11.7  

* : DG-1F-M  

* DG-4F-M  17  18  

*  2  
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 位置控制 

 界面构成 

 

编号 名称 说明 

1 Joint Control   

2 Teaching Mode   
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 位置控制动作 

功能说明 

 

Ҹ Ҹ 

řdegreeŚҸ

řmsŚҸ 

 J1  Time  1000 ms  degree  60ϲ  J1 

 1000 ms  60ϲҸ Rgkc

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 J1-Jn Degree  ( : degree) 

2 J1-Jn Time ms  

3 
Sync the time for finger 

joints  

 

( : ms) 

4 
Sync the time for all 

joints  
 ( : ms) 

参考 
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*  

11.6  

11.7  

*  2  

 示教模式 

功能说明 

 

Ҹ

Ҹ

?argt_rc Ҹ

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 Activate   

2 Deactivate   

参考 

13.1 ManualTeachMode  

*  2  
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 增益设置 

 界面构成 

 

Ҹ

Ҹ 
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编号 名称 说明 

1 Control Mode  PD, PID  

2 Set Gain  PID  

  

功能说明 

 

Delto Gripper  PD 

Ҹ  PID Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 PD  PD  

2 PID  PID  

参考 

11.5.1 SetControlPIDMode  

*  2  
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 增益设置 

功能说明 

 

 PID Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 Set Gain  

2 J1-Jn Gain  

3 Sync the value for finger joints   

4 Sync the value for all joints   

参考 

*  

11.2 P  

11.3 D  

11.4 I  

11.5 PID  

*  2  
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 电流设置 

 界面构成 

 

Ҹ  PID 

Ҹ 

 电流模式设置 

功能说明 

 

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 Activate   

2 Deactivate   
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 参考 

13.4.1 SetCurrentControlMode  

* 发生错误时，请参考“附录 2 错误列表” 

 电流设置 

功能说明 

 

Ҹ  M  150 mA S 

360 mAҸ 

项目 

编号 名称 说明 

1 J1-Jn Current   

2 Sync the current  for finger joints   

3 Sync the current  for all joints   

参考 

13.4  

*  2  
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 7  ᾛ ꜛ  

 界面构成  

 

Ҹ  LOAD 

 DELETE Ҹ  PCҸ

 EEPROM WRITE Ҹ  EEPROM WRITE 

Ҹ

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 Recipe Menu  

2 Open Recipe Manager   

3 Search Recipe  

4 Show Recipe List   

5 Backup Recipe Data  

 

ȷ : EEPROM WRITE 

ȷ : BACKUP RECIPE DATA 



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

 位姿配方  

 界面构成 

 

Ҹ Ҹ  LOAD 

 DELETE Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1  

 

ȷ  

ȷ  

2 LOAD  

3 DELETE  
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 位姿配方设置方法 

 

Ҹ

ҸGET TARGET POSE 4,0  

Joint Degree Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 Recipe Number  
Ҹ 

ȷ  100 Ҹ  

2 GET CURRENT POSE  

3 GET TARGET POSE  

4 ADD POSE RECIPE   

 

 参考 

12.1.1 UpdateRecipeCurrentPoseData  

12.1.2 UpdateRecipeTargetPoseData  

*  2  
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 位姿配方动作使用方法 

 功能说明 

 

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1   

2  
 

 

3   

 参考 

12.1.1 UpdateRecipeCurrentPoseData  

12.1.2 UpdateRecipeTargetPoseData  

12.1.3 LoadRecipePoseData  

*  2  

 

 

 

 增益配方 



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

  

 功能说明 

 

Ҹ  P D I 

Ҹ  LOAD  DELETE Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 
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1  

 

ȷ P  

ȷ D  

ȷ I  

ȷ I Limit.  

2 LOAD  

3 DELETE  

 增益配方设置方法 

功能说明 

 

Ҹ Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 
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1 Recipe Number  
Ҹ 

 20 Ҹ 

2 GET CURRENT GAIN   

3 ADD GAIN RECIPE  

 

参考 

12.2.1 UpdateRecipeGainData  

*  2  

  

功能说明 

 

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1   

2   
 

参考 

12.2.2 LoadRecipeGainData  

*  2  

 抓取配方 



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

 界面构成 

 

Ҹ Ҹ  

LOAD  DELETE Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1  

 

ȷ Grasp Force 

ȷ Position  Mode 

ȷ Grasping Algorithm  

2 LOAD  

3 DELETE  
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 抓取配方设置方法 

功能说明 

 

Ҹ

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 Recipe Number  
 

ȷ  20  

2 GET CURRENT GRASP   

3 ADD GRASP RECIPE   

参考 

12.3.1 UpdateRecipeGraspData  

*  2  
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功能说明 

 

Ҹ  

项目 

编号 名称 说明 

1   

2 LOAD  

3 GRASP 
:  

   :  

 参考 

12.3.2 LoadRecipeGraspData  

*  2  
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 混合配方 

 界面构成 

 

Ҹ Ҹ  L

OAD  DELETE Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1  

 

ȷ Gain Recipes 

ȷ Pose Recipes 

ȷ Wait Motion Time(ms)  

2 LOAD  

3 DELETE  
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 混合配方设置方法 

 

 4 ?BB

SELECTED PCAGNC Ҹ

 7 Q?TC @JCLB PCAGNCҸ 
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项目 

编号 名称 说明 

1 Recipe Number  
 

ȷ  10  

2 Select Recipe Data   

3 Wait Time  
. 

 

4 ADD  

ȷ  50  

5 CLEAR  

6 Blend  List  
, , 

 

7 SAVE BLEND RECIPE  

 参考 

12.4.1  Update  Blend  Joint  

12.4.2  Clear  Move  Blend  Joint  

12.4.3  Add  Move  Blend  Joint  

12.4.4  Set  Move  Blend  Joint  

12.4.5  Start  Move  Blend  Joint  
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 混合配方动作使用方法 

功能说明 

 

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1   

2  
 

 

3   

参考 

12.4.5  Start  Move  Blend  Joint  

12.4.6  Stop  Move  Blend  Joint  
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הו  8  ꜛ  

 设置 

 界面构成 

 

Ҹ 
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项目 

 

 

 

 

 

 

 

 Boot Recipe  

编号 名称 说明 

1 Boot Recipe   

2 Joint Offset   

3 Joint Inpose   

4 Moving Inpose   

5 Received Data Types 
 

 

6 Low Pass Filter   

7 Torque Limit Mode  
Ҹ  M  

ȷ  

8 Backup Settings  

 

ȷ : EEPROM WRITE 

ȷ : BACKUP SETTINGS 

9 Restore Settings   
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Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1   

2   

3   

4   

参考 

*  2  

 Joint Offset  

功能说明 

 

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 
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1 Joint Offset J 1-Jn n  ( : degree) 

2  
 Joint Offset, Joint Inpose, 

Moving Inpose  

参考 

10.1.2 SetGripperOption  

*  2  
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 Joint Inpose  

功能说明 

 

Inpose Ҹ 

 J1  3ϲ  30ϲ 

 60ϲ  57ϲ Ҹ

Ҹ

6,/,1 Hmglr MddqcrҸ 

项目 

编号 名称 说明 

1 J1-Jn Inpose  n  ( : degree) 

参考 

 

 

 

 

10.1.2 SetGripperOption  

*  2  
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 Moving Inpose  

功能说明 

 

Moving Inpose Ҹ  Inpose  1ϲ

 1ϲ Ҹ 6,/,1 Hmglr Mddqcr

Ҹ 

 项目 

编号 名称 说明 

1 Inpose  degree  

参考 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

10.1.2 SetGripperOption  

*  2  
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 Low Pass Filter  

 

Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 ON /  OFF  

2 Alpha   

参考 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

10.3.1 SetLowPassFilterAlpha  

*  2  
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 Torque Limit Mode  

功能说明 

 

Torque Limit Mode 

Ҹ  M Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 ON/OFF /  

参考 

 

 

 

 

 

 

 

 Torque limit mode  off  

 stall torque 

Ҹ 

10.3.5 SetTorqueLimitMode  

*  2  
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 Backup Setting s / EEPROM Write  

功能说明 

 

 

Backup Settings/EEPROM Write  PC Ҹ

Ҹ  EEPROM 

Ҹ 

DGManager 2,0,/

 13 Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 EEPROM WRITE 
 

2 BACKUP SETTINGS 
 PC 

参考 

 

 

 

10.3.8 BackupRecipeData  

*  2  
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 Restore Settings  

功能说明 

 

Restore Settings Ҹ 

 ř8.1.8 Backup Settings / EEPROM 

Writeř  Backup Settings Ҹ 

 

DGManager-win32 -x64( )\ resources \config \ { } \ { } 

) DGManager-win32 -x64\ resources \config \DG-3F-B\Operator  

 DGManager 2,0,/

 13 Ҹ 

 

项目  

编号 名称 说明 

1 RESTORE SETTINGS  

 参考 

10.3.9 RestoreRecipeData  

*  2  
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 工具 

  

 

编号 名称 说明 

1 Fingertip Sensor   

2 GPIO  GPIO  

3 Firmware Download   

4 Set IP  IP  PORT  

  



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

 Fingertip Sensor  

功能说明 

 

Delto Gripper Ҹ  M  S 

Ҹ

Ҹ 

8.2.2.1  6-Axis F/T Sensor 

功能说明 

 

 6-Axis Force/Torque Ҹ 

 M Ҹ 
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项目 

编号 名称 说明 

1  3D   3D  FT  

2 FT  FT  ( : N, mNϊm) 

3 FT   FT  0 

参考 

10.2.5 CallbackForOnReceivedFingertipSensorData  

11.8.1 SetFingerTipDataZero  

*  2  

8.2.2.2  3-Axis Force Sensor 

功能说明 

 

 3-Axis Force Ҹ  M Ҹ 
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项目 

编号 名称 说明 

1  3D   3D  FT  

2 FT  FT  ( : N) 

3 FT   FT  0 

参考 

10.2.5 CallbackForOnReceivedFingertipSensorData  

*  2  

8.2.2.3  Tactile Sensor - M/S 

功能说明 

 

 Tactile Sensor ҸM  3x5 S  3x6 

Ҹ 

参考 

10.2.5 CallbackForOnReceivedFingertipSensorData  

*  2  
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 GPIO 

功能说明 

 

GPIO  Output ON/OFF  Input Ҹ

 8PIN  GPIO  IO Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 Output   Output ON/OFF  

2 Input   Input  

参考 

10.2.6 CallbackForOnReceivedGPIOData  

10.3.3 SetGPIOOutput  

10.3.4 SetGPIOOutputAll  

*  2  
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 Firmware Download  

Firmware Download Ҹ Ҹ

Ҹ support @tesollo.com  

8.2.4.1  登录界面 

功能说明 

 

Ҹ Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1   support @tesollo.com   

2 Submit   

参考 

 *  2  

mailto:support@tesollo.com
mailto:support@tesollo.com
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8.2.4.2   

功能说明 

 

 1 Jm_b Dgjc

Qr_pr Bmuljm_bҸ  3  5 

Ҹ Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 LOAD FILE  

2 START DOWNLOAD .  

参考 

10.3.2 SetBootMode  

*  2  
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 Set IP  

功能说明 

 

 IP  Port Ҹ 

项目 

编号 名称 说明 

1 IP IP  

2 Port  Port  

3 Set IP  IP  Port  

 

 

 参考 

10.1.7 SetIP 

*  2  

 



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

 Spy  

Spy  DG Manager 

Ҹ DG Manager

Ҹ Ҹ 

 

编号 名称 说明 

1 SAVE Spy txt  

2 CLEAR  Spy  

3 Font Size Spy  

4 COPY  

5 Display  Log SDK  

 

参考 

 10  

 11  

 12  

 13  
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 主题 

 

项目 

编号 名称 说明 

1   /   

2   

3   
 

 9  SDK ᾎὊ ῶ 

 Define  

 SDK Ҹ

Ҹ 



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

名称 值 说明 

MAX_JOINT_COUNT 20  

MAX_FINGER_COUNT 5  

MAX_FINGER_JOINT_COUNT 4  

MAX_BASE_JOINT_COUNT 2   

CARTESIAN_COORDINATE_POSE_COUNT 6 
 

(X, Y, Z, RX, RY, RZ) 

MAX_RECEIVED_DATA_SIZE 1024  

MAX_GRIPPER_IP_ADDRESS_SIZE 32  IP  

MAX_GRIPPER_IP_BYTE_LENGTH 4  IP  

MAX_COMPORT_NAME_SIZE 32 COM  

MAX_BLEND_COUNT 10  

MAX_BLEND_ADD_POSE_COUNT 50  

MAX_RECIPE_POSE_COUNT 100  

MAX_RECIPE_GAIN_COUNT 20  

MAX_RECIPE_GRASP_COUNT 20  

MAX_GRIPPER_GPIO_SIZE 4 
GPIO (Ouput 3 , Input 

1 ) 

MAX_RECEIVED_DATA_TYPE_COUNT 7  
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 枚举类型 

 enum DG_RESULT  

值 名称 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

 ERROR  2  

 enum DG_MODEL  

 

 

 

 

 

值 名称 说明 

0x0000 DG_MODEL_NONE  

0x1F02 DG_MODEL_DG_1F_M M  1-Finger  

0x2F02 DG_MODEL_DG_2F_M M  2-Finger  

0x3F01 DG_MODEL_DG_3F_B B  3-Finger 

0x3F02 DG_MODEL_DG_3F_M M  3-Finger  

0x4F02 DG_MODEL_DG_4F_M M  4-Finger  

0x5F12 DG_MODEL_DG_5F_LEFT M  5-Finger  

0x5F22 DG_MODEL_DG_5F_RIGHT M  5-Finger  

0x5F14 DG_MODEL_DG_5F_S_LEFT S  20  5-Finger  

0x5F24 DG_MODEL_DG_5F_S_RIGHT S  20  5-Finger  

0x5F34 DG_MODEL_DG_5F_S15_LEFT S  15  5-Finger  

0x5F34 DG_MODEL_DG_5F_S15_RIGHT S  15  5-Finger  
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 enum BLEND_MOTION_STATUS 

Ҹ 

值 名称 说明 

0 BLEND_MOTION_STATUS_STOP  

1 BLEND_MOTION_STATUS_RUN  

2 BLEND_MOTION_STATUS_COMPLETE  

 enum COMMUNICATION_MODE 

 

值 名称 说明 

0 COMMUNICATION_MODE_ETHERNET  

1 COMMUNICATION_MODE_RS485  

 enum CONTROL_MODE 

 

值 名称 说明 

0 CONTROL_MODE_OPERATOR  

1 CONTROL_MODE_DEVELOPER  

 enum GAIN_MODE 

 PID  

 

 

值 名称 说明 

0 GAIN_MODE_PD PD  

1 GAIN_MODE_PID PID  
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 enum DEVELOPER_MODE_COMMAND 

 

 

 enum DEVELOPER_MODE_RECEIVED_DATA_TYPE 

Ҹ 

 

值 名称 说明 

1 DEVELOPER_MODE_COMMAND_GET_DATA  

2 DEVELOPER_MODE_COMMAND_SET_RECEIVED_DATA  

5 DEVELOPER_MODE_COMMAND_SET_DUTY  

6 DEVELOPER_MODE_COMMAND_SET_GPIO GPIO(Output)  

7 DEVELOPER_MODE_COMMAND_SET_IP_ADDRESS 
 IP  PORT 

 

8 DEVELOPER_MODE_COMMAND_GET_ID_AND_VERSION 
 ID 

 

9 DEVELOPER_MODE_COMMAND_GET_JOINT_ID  ID  

10 DEVELOPER_MODE_COMMAND_SET_BOOT_MODE  

11 DEVELOPER_MODE_COMMAND_SET_FT_OFFSET_ZERO  

值 名称 说明 

1 DEVELOPER_MODE_RECEIVED_DATA_TYPE_JOINT  

2 DEVELOPER_MODE_RECEIVED_DATA_TYPE_CURRENT  

3 DEVELOPER_MODE_RECEIVED_DATA_TYPE_TEMPERATURE  

4 DEVELOPER_MODE_RECEIVED_DATA_TYPE_VELOCITY  

5 DEVELOPER_MODE_RECEIVED_DATA_TYPE_FINGER_FT_SENSOR 
F/T

 

6 DEVELOPER_MODE_RECEIVED_DATA_TYPE_GPIO GPIO   

7 
DEVELOPER_MODE_RECEIVED_DATA_TYPE_MODULE_ERROR_C

ODE 
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 enum DG_GRASP_MODE 

 

DG_GRASP_MODE_2F DG-2F-M  

DG_GRASP_MODE_3F DG-3F-B, DG-3F-M  

DG_GRASP_MODE_4F DG-4F-M  

DG_GRASP_MODE_5F DG-5F-R, DG-5F-L  

 

值 名称 说明 

0 DG_GRASP_MODE_NONE  

1 DG_GRASP_MODE_3F_3FINGER  

2 DG_GRASP_MODE_3F_2FINGER_1_AND_2 
 1 ,  2 

 

3 DG_GRASP_MODE_3F_2FINGER_1_AND_3 
 1 ,  3 

 

4 DG_GRASP_MODE_3F_2FINGER_2_AND_3 
 2 ,  3 

 

5 DG_GRASP_MODE_3F_3FINGER_PARALLEL  

6 DG_GRASP_MODE_3F_3FINGER_ENVELOP 
 

21 DG_GRASP_MODE_5F_5FINGER  

22 DG_GRASP_MODE_5F_3FINGER  

23 DG_GRASP_MODE_5F_3FINGER_PARALLEL  

24 DG_GRASP_MODE_5F_2FINGER_1_AND_2 
 1 ,  2 

 

25 DG_GRASP_MODE_5F_2FINGER_1_AND_3 
 1 ,  3 
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26 DG_GRASP_MODE_5F_2FINGER_1_AND_4 
 1 ,  4 

 

27 DG_GRASP_MODE_5F_2FINGER_1_AND_5 
 1 ,  5 

 

28 DG_GRASP_MODE_5F_5FINGER_PARALLEL  

29 DG_GRASP_MODE_5F_5FINGER_ENVELOP 
 

31 DG_GRASP_MODE_4F_4FINGER  

32 DG_GRASP_MODE_4F_4FINGER_PARALLEL  

33 DG_GRASP_MODE_4F_4FINGER_ENVELOP 
 

34 DG_GRASP_MODE_4F_4FINGER_RIGHT_PARALLEL  

35 DG_GRASP_MODE_4F_4FINGER_LEFT_PARALLEL  

36 DG_GRASP_MODE_4F_2FINGER_1_AND_2 
 1 ,  2 

 

37 DG_GRASP_MODE_4F_2FINGER_1_AND_4 
 1 ,  4 

 

38 DG_GRASP_MODE_4F_2FINGER_3_AND_4 
 3 ,  4 

 

51 DG_GRASP_MODE_2F_2FINGER 
 1 ,  2 

 

52 DG_GRASP_MODE_2F_2FINGER_ENVELOP 
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 enum DG_GRASP_OPTION  

 ( ) 

值 名称 说明 

0 DG_GRASP_OPTION_NONE  

1 DG_GRASP_OPTION_PARALLEL  

2 DG_GRASP_OPTION_FIX_TILT  

3 DG_GRASP_OPTION_SET_TILT  

 enum DG_SENSOR_TYPE 

 

值 名称 说明 

1 DG_SENSOR_TYPE_FT_SENSOR_6_AXIS 6 /  

2 DG_SENSOR_TYPE_FT_SENSOR_3_AXIS 3 /  

3 DG_SENSOR_TYPE_TACTILE_M M  

4 DG_SENSOR_TYPE_FT_SENSOR_4_AXIS 4 /  

5 DG_SENSOR_TYPE_TACTILE_S S  
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 结构体 

 struct ReceivedGripperData  

 

数据类型 名称 
大小 

(byte)  
说明 

float  joint  80  

int  current  80  

int  velocity  80 
 

(DG-3F-B ) 

float  temperature  80 
 

(DG-3F-B ) 

int  moving  4  

int  targetArrived  4  

int  blendMoveStat e 4  

int  currentBlendIndex  4  

int  product ID 4  ID 

int  firmwareVer sion 4  

int  moduleErrorCode  4  

参考资料 

 

 

 

 x MAX_JOINT_COUNT= 80 byte. joint, current, velocity, temperature  

9.2.3 enum BLEND_MOTION_STATUS  
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 Struct Recipe  Blend  Data  

 

数据类型 名称 
大小 

(byte)  
说明 

int  recipePoseNumber  4  

int  recipeGainNumber  4  

int  blendWaitTime  4  

int  number  4  

 

 Struct Gripper  System  Setting  

 

 

 

 

 

数据类型 名称 
大小 

(byte)  
说明 

char  comport  32 RS485  COM  

char  ip  32 TCP/IP  IP  

int  port  4 TCP/IP  PORT  

int  readTimeout  4  

int  controlMode  4  

int  communicationMode  4  

int  slaveID 4 Modbus  Slave ID  

int  baudrate  4 RS485  baudrate  
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 Struct Gripper  Setting  

 

参考资料 

 x MAX_JOINT_COUNT= 80 byte. jointOffset, jointInpose  

 x MAX_FINGER_COUNT = 20 byte. tcpInpose, orientationInpose  

 x MAX_RECEIVED_DATA_TYPE_COUNT = 24 byte. receivedDataType 

9.2.2 enum DG_MODEL  

 

 

 

 

 

数据类型 名称 
大小 

(byte)  
说明 

float  jointOffset  80  

float  jointInpose  80  

float  tcpInpose  20  

float  orientationInpose  20  

int  receivedDataType  24  

float  movingInpose  4  

int  jointCount  4  

int  fingerCount  4  

DG_MODEL model  4  

int8_t  dutyByteLength  1  
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 Struct Recipe  Pose Data  

 

数据类型 名称 
大小 

(byte)  
说明 

float  targetJoint  80  

int  jointMotionTime  80  

int  number  4  

int  mode  4 ( ) 

参考资料 

 x MAX_JOINT_COUNT= 80 byte. targetJoint, jointMotionTime  

 struct Recipe  Gain  Data  

 

数据类型 名称 
大小 

(byte)  
说明 

float  gainP 80 P  

float  gainD 80 D  

float  gainI  80 I  

float  iLimit  80  

int  controlPIDMode  4 PID  

int  number  4  

int  mode  4 ( ) 

参考资料 

 x MAX_JOINT_COUNT= 80 byte. gainP, gainD, gainI, iLimit  

9.2.6 enum GAIN_MODE  
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 Struct Recipe  Grasp  Data  

 

数据类型 名称 
大小 

(byte)  
说明 

float  graspForce  4  

int  positionMode  80  

int  graspMode  4  

int  graspOption  4  (  ) 

int  smoothGrasping  4  (  ) 

int  number  4  

参考资料 

 x MAX_JOINT_COUNT= 80 byte. positionMode  

9.2.9  enum DG_GRASP_MODE 

 Struct Received  Fingertip  Sensor  Data  

Ҹ 

数据类型 名称 
大小 

(byte)  
说明 

int  sensorType  4  

int  attachedFinger  20  

float  forceTorque  120  Force / Torque  

uint16_t  tactile  180  

 参考资料 

 x MAX_FINGER_COUNT = 20 byte. attachedFinger  

 x MAX_FINGER_COUNT x 6( ) = 120 byte. forceTorque  

 x MAX_FINGER_COUNT x 18( ) = 180 byte. tactile  
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 Struct Received  GPIO Data  

 GPIO Ҹ 

数据类型 名称 
大小 

(byte)  
说明 

int  GPIO 16  GPIO  ( Output 1,2,3 / Input 1 )  

参考资料 

 x MAX_GRIPPER_GPIO_SIZE = 16 byte. GPIO 
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 10  ֨ᾎ 

 系统设置函数 

 Set  Gripper  System  

功能说明 

Ҹ , 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

struct  GripperSystemSetting  9.3.3 struct GripperSystemSetting  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

 

 

 

 

 

 

 

 

示例 
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C/C++ 

 //  Modbus RTU  

 GripperSystemSetting  setting;  

 setting.communicationMode = COMMUNICATION_MODE_RS485; 

 setting.controlMode = CONTROL_MODE_OPERATOR; 

 char  port[ MAX_COMPORT_NAME_SIZE] = "COM1"; //  COM  

 memcpy(setting.comport, port, MAX_COMPORT_NAME_SIZE); 

 setting.baudrate = 115200; //  Baudrate  

 setting.slaveID = 1; //  Slave ID  

 DG_RESULT result = SetGripperSystem(setting);  

  

 //  Modbus TCP  

 GripperSystemSetting  setting;  

 setting.communicationMode = COMMUNICATION_MODE_ ETHERNET; 

 setting.controlMode = CONTROL_MODE_OPERATOR; 

 char  ip[ MAX_GRIPPER_IP_ADDRESS_SIZE] = "169.254.186.72" ; // //  IP  

 memcpy(setting.ip, ip, MAX_GRIPPER_IP_ADDRESS_SIZE); 

 setting.port = 502; //  Port  

 setting.slaveID = 1; //  Slave ID  

 setting.readTimeout= 60000; //  

 DG_RESULT result = SetGripperSystem(setting);  

 

 //  TCP/IP  

 GripperSystemSetting  setting;  

 setting.communicationMode = COMMUNICATION_MODE_ETHERNET; 

 setting.controlMode = CONTROL_MODE_DEVELOPER; 

 char  ip[ MAX_GRIPPER_IP_ADDRESS_SIZE] = "169.254.186.72" ;  // //  IP  

 memcpy(setting.ip, ip, MA X_GRIPPER_IP_ADDRESS_SIZE); 

 setting.port = 502; //  Port  

 setting.slaveID = 1; //  Slave ID  

 DG_RESULT result = SetGripperSystem(setting);  

 SetGripperOption  

功能说明 
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Ҹ Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

GripperSetting  setting  9.3.4 struct GripperSetting  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

 

 

 

 Connect  To Gripper  

功能说明 

C/C++ 

 // DG-3F-M  

 float  offset[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 float  inpose[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 GripperSetting  gs; 

 offset[0] = 2; //  1  2  

 inpose[2] = 3; //  3  3  

 gs.model = DG_MODEL_DG_3F_M; //  

 memcpy(gs. jointOffset, offset, sizeof(offset));  

 memcpy(gs. jointInpose, inpose, sizeof(inpose));  

 gs.movingInpose = 0.3f;  

 DG_RESULT result = SetGripperOption(gs);  
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ҸInitializedCallback /

0.2 Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

 

 

 

 

 

 Disconnect  To Gripper  

功能说明 

Ҹ 

C/C++ 

 void InitializedCallback() { 

     CallbackForOnConnected(*OnConnected);  

     CallbackForOnDisconnected(*OnDisconnected);  

     CallbackForOnReceivedGripperData(*RecvGripperData);  

     CallbackForOnCommunicationPeriod(*OnCountPeriod);  

     CallbackForOnReceivedFingertipSensorData(*RecvSensorData);  

     CallbackForOnReceivedGPIOData(*RecvGPIOData);   

 } 

 InitializedCallback();  

 DG_RESULT result = ConnectToGripper();  
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返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

 

 System  Start  

功能说明 

Ҹ Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

 

 

 

 System  Stop  

功能说明 

Ҹ , Ҹ 

返回值 

C/C++ 

 DG_RESULT result = DisconnectToGripper();  

C/C++ 

 DG_RESULT result = SystemStart (); 
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编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 DG_RESULT result = SystemSt op();  

 Set  Ip 

功能说明 

 IP  Port Ҹ 

 

数据类型 变量 说明 

int*  ip   ip  

int  port   port  

 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

 

 

示例 

C/C++ 

 int  ip[4] = { 169, 254, 186, 72 }; // ip  

 int  port = 502; // port  

 DG_RESULT result = SetIp(ip, por t);  
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 Set  Joint  Encoder  Zero  

功能说明 

Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

DG_RESULT result =  SetJointEncoderZero();  

 回调 

 Call  back  For  On Connected  

功能说明 

Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

static  void  OnConnected()  

{ 

      std::cout << "Connected gripper server"  << std::endl;  

} 
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DG_RESULT result =  CallbackForOnConnected(*OnConnected);  

 CallbackForOnDisconnected  

功能说明 

Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

 

示例 

C/C++ 

static  void  OnDisconnected()  

{ 

      std::cout << "Disconnected gripper server"  << std::endl;  

} 

DG_RESULT result = CallbackForOn Disconnected(*On Disconnected);  
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 Callback  For  On Received  Gripper  Data  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

struct  ReceivedGripperData  9.3.1 struct ReceivedGripperData  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

ReceivedGripperData  gripperData ; 

static  void  RecvGripperData (const  ReceivedGripperData  data ) 

{ 

      gripperData =  data ; 

} 

DG_RESULT result = CallbackForOn ReceivedGripperData (*RecvGripperData ); 

 Callback  For  On Communication  Period  

功能说明 

Ҹ  1  PC Ҹ

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  period   
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返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

C/C++ 

int  countPeriod = 0;  

static  void  OnCountPeriod (const  int  period ) 

{ 

      countPeriod =  period ; 

} 

DG_RESULT result = CallbackForOn CommunicationPeriod (*OnCountPeriod ); 
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 Call  back  For  On Received  Fingertip  Sensor  Data  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

struct  ReceivedFingertip SensorData   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

ReceivedFingertip SensorData  sensorData;  

static  void  RecvSensorData(const  ReceivedFingertip SensorData  recvSensorData ) 

{ 

      sensorData = recvSensorData ; 

} 

DG_RESULT result =  CallbackForOnReceived Fingertip SensorData(*RecvSensorData);  
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 Call  back  For  On Received  GPIO Data  

功能说明 

 GPIO Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

struct  ReceivedGPIOData GPIO  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

ReceivedGPIOData gpioData;  

static  void  RecvGPIOData(const  ReceivedGPIOData recvGPIOData) 

{ 

     gpioData =  recvGPIOData; 

} 

DG_RESULT result = CallbackForOnReceivedGPIOData(*RecvGPIOData) ; 
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 其他系统函数 

 Set  Low  Pass Filter  Alpha  

功能说明 

Ҹ . 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  isUsed  

float  alpha   

返回值 

值 说明 

DG_RESULT_NONE   

DG_RESULT_SYSTEM_SETTING_NOT_PERFORMED  

DG_RESULT_DATA_IS_NOT_BOOLEAN 0  1  

DG_RESULT_DATA_IS_NEGATIVE  

示例 

 

 

 

 

C/C++  

 float alpha = 0.1; //  

 int  isUsed = 1; //  On/Off  

 DG_RESULT result = SetLowPassFilterAlpha(isUsed, alpha);  
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 Set  Boot  Mode  

功能说明 

Ҹ  support @teso

llo.com Ҹ 

 

数据类型 变量 说明 

char*  password   

mailto:support@tesollo.com
mailto:support@tesollo.com
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 返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 DG_RESULT result = SetBootMode(password);  

 Set  GPIO Out  put  

功能说明 

 GPIO Ҹ  

参数 

数据类型 变量 说明 

int  gpio   

int  outputNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 int  gpio = 1; // output true  

 int  outputNumber = 1; //  

 DG_RESULT result = SetGPIOOutput(gpio, outputNumber ); 
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 Set  GPIO Out  put  All  

功能说明 

 GPIO Ҹ  

参数 

数据类型 变量 说明 

int * gpio   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 int  gpio[3] = { 1, 1, 1 }; // output true  

 DG_RESULT result = SetGPIOOutput All(gpio);  

 Set  Torque  Limit  Mode  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  isOn  
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返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 int  isOn = 0; //  

 DG_RESULT result = SetTorqueLimitMode (isOn); 

 参考 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Torque limit mode  off  

 stall torque  

Ҹ 
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 Set  Boot  Recipe  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  recipePoseNumber   

int  recipeGainNumber   

int  recipeGraspNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 DG_RESULT result = SetBootRecipe (1,1,1); //  1  1  1 
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 EEPROM Write  

功能说明 

 EEPROMҸ  EEPROM

 PC Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

C/C++  

 DG_RESULT result = EEPROMWrite();//  EEPROM  
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 Back  up  Recipe  Data  

功能说明 

 PC Ҹ 

参数 

 数据类型 变量 说明 

char*  path   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 char  path[] = "C: \ \data \ \ recipe_backup";  

 DG_RESULT result = BackupRecipeData(path);  
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 Rest ore  Recipe  Data  

功能说明 

 (Operator Mode) Ҹ

Ҹ 

参数 

 数据类型 变量 说明 

char*  path   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 char  path[] = "C: \ \data \ \ recipe_restore";  

DG_RESULT result = RestoreRecipeData (path) ; 
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 数据查询 

 Get Received  Gripper  Data  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

struct * receivedGripperData   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 ReceivedGripperData  receivedGripperData;  

 DG_RESULT result = GetReceivedGripperData( &receivedGripperData);  

相关函数 

 

 

 

 

 

10.2.3 Callback  For  On Received  Gripper  Data  
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 Get Communication  Period  

功能说明 

. 

参数 

数据类型 变量 说明 

int*  period   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 int  period;  

 DG_RESULT result = GetCommunicationPeriod( &period);  

相关函数 

 

 

 

 

 

 

 Get Received  Fingertip  Sensor  Data  

10.2.4 Callback  For  On Communication  Period  
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功能说明 

. 

参数 

数据类型 变量 说明 

struct * receivedFingertipData   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例  

C/C++  

 ReceivedFingertipSensorData  receivedFingertipData;  

 DG_RESULT result = GetReceivedFingertipSensorData( &receivedFingertipData);  

相关函数 

 

 

 

 

 

 

 

 Get Received  GPIO Data  

10.2.5  Call back  For  On Received  Fingertip  Sensor  Data  
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功能说明 

 GPIO . 

参数 

数据类型 变量 说明 

struct * received GPIOData GPIO  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 ReceivedGPIOData receivedGPIOData;  

 DG_RESULT result = GetReceivedGPIOData(&receivedGPIOData);  

相关函数 

 

 

 

 

 

 

 Get Library  Version  

功能说明 

10.2.6 Call back  For  On Received  GPIO Data  
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. 

参数 

数据类型 变量 说明 

int*  version  

示例 

C/C++  

 int  version[3] = {0,0,0};  //  : major, minor, patch  

 GetLibraryVersion(version);  

 std::cout << "Received Library Version : ma jor : "  << version[0]  

           << ", minor : "  << version[1]  

           << ", patch : "  << version[2]  

           << std::endl;  

 

ӏח  11  ֨ᾎ 

 抓取设置函数 

Ҹ 5 , 3 , 2 , , 

, , Ҹ 

 Set  Grasp  Data  

功能说明 

Ҹ 

 

数据类型 变量 说明 

int  graspMode   

float  graspForce   
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int  graspOption   

int  smoothGrasping   

 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

 

 

C/C++ 

 #define IS_ON 1 

 DG_GRASP_MODE graspMode = DG_GRASP_MODE_3F_3FINGER; //  

 float  graspForce = 3.0; 

 int  graspOption = DG_GRASP_OPTION_NONE; //   

 int  smoothGrasping = IS_ON; //   

 DG_RESULT result = SetGraspData(graspMode, graspForce, graspOption, 

smoothGrasping);  

 

 

 

 

 

 SetGraspForce 

功能说明 

Ҹ Ҹ 

13.2  Start  Grasp  Motion  
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参数 

数据类型 变量 说明 

float  graspForce   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  graspForce = 5.0; 

 DG_RESULT result = SetGraspForce(graspForce);  

相关函数 

13.2  Start  Grasp  Motion  
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 P增益设置 

 P Ҹ P , 

Ҹ 

 Set  Joint  GainP  

功能说明 

 P Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float  gainP P  

int  joint Number   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainP = 2.0; 

 int  joint Number = 1;  

 DG_RESULT result = SetJointGainP(gainP, joint Number);  

相关函数 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  GainP  Finger  

功能说明 

 P Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * gainP P  

int  fingerNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainP[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 3.0, 3.0, 3.0, 3.0 }; 

 int  fingerNumber = 3;  

 DG_RESULT result = SetJointGainPFinger(gainP, fingerNumber);  

相关函数 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  GainP  All  

功能说明 

 P Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * gainP P  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainP[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 gainP[0] = gainP[1] = 1; //  1 ,  2  

 gainP[4] = gainP[6] = 2; //  5 ,  7  

 DG_RESULT result = SetJointGainPAll(gainP);  

相关函数 

 

 

 

 

 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  GainP  Base 

功能说明 

 P Ҹ  DG-4F-M Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float*  gainP P  

 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainP[ MAX_BASE_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 gainP[0] = 1; //  17 ,  1  

 gainP[ 1] = 2; //  18 ,  4   

DG_RESULT result = SetJointGainP Base(gainP);  

相关函数 

12.2  

13.3  
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 D增益设置  

 D Ҹ D  P 

Ҹ Ҹ 

 Set Joint  GainD 

功能说明 

 D Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float  gainD D  

int  joint Number   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainD = 2.0; 

 int  joint Number = 1;  

 DG_RESULT result = SetJointGainD(gainD, joint Number);  

相关函数 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  GainD Finger  

功能说明 

 D Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * gainD D  

int  fingerNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainD[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 3.0, 3.0, 3.0, 3.0 }; 

 int  fingerNumber = 3;  

 DG_RESULT result = SetJointGainDFinger(gainD, fingerNumber);  

相关函数 

 

 

 

 

 Set  Joint  GainD  All  

12.2  

13.3  
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功能说明 

 D Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * gainD D  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainD[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 gainD[0] = gainD[1] = 1; //  1 ,  2  

 gainD[4] = gainD[6] = 2; //  5 ,  7  

 DG_RESULT result = SetJointGainDAll(gainD);  

相关函数 

 

 

 

 

 Set  Joint  GainD  Base 

功能说明 

12.2  

13.3  
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 D Ҹ  DG-4F-M Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float*  gainD D  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainD [MAX_BASE_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 gainD[0] = 1; //  17 ,  1  

 gainD[1] = 2; //  18 ,  4   

 DG_RESULT result = SetJointGain DBase(gainD); 

相关函数 

12.2  

13.3  
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 I 增益设置 

 I ҸI 

ҸI 

Ҹ

Ҹ 

I  0Ҹ

Ҹ

Ҹ  0.01 为单位调试 I 增益值

和误差积分最大值。 

 Set  Joint  GainI  

功能说明 

 I Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float  gain I I  

float  iLimit   

int  jointNumber   
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返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainI = 0.015; 

 float  iLimit =0.06;  

 int  jointNumber = 1;  

 DG_RESULT result = SetJointGainI (gainI, iLimit, joint Numbe r); 

相关函数 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  GainI  Finger  

功能说明 

 I Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * gain I I  

float * iLimit   

int  fingerNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainI[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 0.015, 0.015, 0.015, 0.015 }; 

 float  iLimit[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 0.06, 0.06, 0.06, 0.06 }; 

 int  fingerNumber = 1;  

 DG_RESULT result = SetJointGainIFinger(gainI, iLimit, fingerNumber);  

相关函数 

 

 

 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  GainI  All  

功能说明 

 I Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * gain I I  

float * iLimit   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainI[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 float  iLimit[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 gainI[0] = gainI[1] = 0.015; //  1 ,  2  

 iLimit[0] = iLimit[1] = 0.06; //  1 ,  2  

 DG_RESULT result = SetJointGainIAll(gainI, iLimit);  

相关函数 

 

 

 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  GainI  Base 

功能说明 

 I Ҹ  DG-4F-M Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float*  gain I I  

float*  iLimit   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainI[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 float  iLimit[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 gainI[0] = gainI[1] = 0.015 ; //  17 ,  18  

 iLimit[0] = iLimit[1] = 0.06; //  17 ,  18  

DG_RESULT result = SetJointGainIAll(gainI, iLimit);  

相关函数 

12.2  

13.3  
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 PID 增益设置 

 Se tControl  PID Mode  

功能说明 

Ҹ  PD  PID Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  mode   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 int  mode = GAIN_MODE_PD; //  设置为 PD 增益模式 

 DG_RESULT result = SetControlPIDMode(mode);  

相关函数 

12.2  

13.3  

  

  

  



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

 Set  Joint  Gain  PID 

功能说明 

 P, I, D Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float  gainP P  

float  gainD D  

float  gain I I  

float  iLimit   

int  jointNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainP = 1.0; 

 float  gainD = 5.0; 

 float  gainI = 0.015; 

 float  iLimit = 0.06;  

 int  jointNumber = 1;  

 DG_RESULT result = SetJointGainPID (gainP, gainD, gainI, iLimit, jointNumber);  

相关函数 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  Gain  PID Finger  

功能说明 

 P, I, D Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * gainP P  

float * gainD D  

float * gain I I  

float * iLimit   

int  fingerNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainP[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 1.0, 1.0, 1.0, 1.0 }; 

 float  gainD[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 5.0, 5.0, 5.0, 5.0 }; 

 float  gainI[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 0.015, 0.015, 0.015, 0.015 }; 

 float  iLimit[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 0.06, 0.06, 0.06, 0.06 }; 

 int  fingerNumber = 1;  

 DG_RESULT result = SetJointGainPIDFinger(gainP, gainD, gainI, iLimit, fingerNumber);  

相关函数 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  Gain  PID All  

功能说明 

 P, I, D Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * gainP P  

float * gainD D  

float * gain I I  

float * iLimit   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainP[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 float  gainD[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 float  gainI[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 float  iLimit[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 gainP[0] = gainP[1] = 1; //  1 ,  2  

 gainD[0] = gainD[1] = 5; //  1 ,  2  

 gainI[0] = gainI[1] = 0.015; //  1 ,  2  

 iLimit[0] = iLimit[1] = 0.06 ; //  1 ,  2  

 DG_RESULT result = SetJointGainPIDAll(gainP, gainD, gainI, iLimit);  

 

 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  Gain  PID All  Equal  

功能说明 

 P, I, D Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float  gainP P  

float  gainD D  

float  gain I I  

float  iLimit   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainP = 1.0; 

 float  gainD = 5.0; 

 float  gainI = 0.015; 

 float  iLimit = 0.06;  

 DG_RESULT result = SetJointGainPIDAllEqual(gainP, gainD, gainI, iLimit);  

相关函数 

12.2  

13.3  
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 Set  Joint  Gain  PID Base 

功能说明 

 P, I, D Ҹ  DG-4F-M Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float*  gainP P  

float*  gainD D  

float*  gain I I  

float*  iLimit   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  gainP[ MAX_BASE_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 float  gainD[ MAX_BASE_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 float  gainI[ MAX_BASE_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 float  iLimit[ MAX_BASE_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 gainP[0] = gainP[1] = 1; //  17 ,  18  

 gainD[0] = gainD[1] = 5; //  17 ,  18  

 gain I[0] = gainI [1] = 0.015; //  17 ,  18  

 iLimit  [0] = iLimit [1] = 0.06; //  17 ,  18  

DG_RESULT result = SetJointGainPIDBase (gainP, gainD, gainI, iLimit)  

 

 

 

12.2  

13.3  
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 动作时间设置 

Ҹ

Ҹ

Ҹ Ҹ

ҸSDK  SDK 

Ҹ

Ҹ 

 Set  Motion  Time  Joint  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  motionTime  (ms) 

int  joint Number   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 int  motionTime = 1000;  

 int  jointNumber = 1;  

 DG_RESULT result = SetMotionTime Joint (motionTime, jointNumber);  

相关函数 
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12.1  

13.3  

 Set  Motion  Time  Finger  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int*  motionTime   

int  fingerNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 int  motionTime[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

          int  fingerNumber = 1;  

 motionTime[0] = 1000; //  1  1  

 motionTime[2] = 1500; //  3  1.5  

 DG_RESULT result = SetMotionTimeFinger(motionTime, fingerNumber);  

相关函数 

12.1  

13.3  
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 Set  Motion  Time  All  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int*  motionTime   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 int  motionTime[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 motionTime[0] = 1000; // 将第 1 个关节的位置移动时间设置为 1 秒 

 motionTime[2] = 1500; // 将第 3 个关节的位置移动时间设置为 1.5 秒 

 DG_RESULT result = SetMotionTimeAll(motionTime);  

相关函数 

12.1  

13.3  
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 Set  Motion  Time  All  Equal  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  motionTime   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 int  motionTime = 1500; //  1.5  

 DG_RESULT result = SetMotionTimeAllEqual(motionTime);  

相关函数 

12.1  

13.3  
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 Set  Motion  Time  Base 

功能说明 

Ҹ  DG-4F-M Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int*  motionTime   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例  

C/C++ 

 int  motionTime[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; 

 motionTime[0] = 1000; //  17  1  

 motionTime[2] = 1500; //  18  1.5  

 DG_RESULT result = SetMotionTimeAll(motionTime);  

 

12.1  

13.3  
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 位置控制模式设置 

Ҹ

Ҹ

Ҹ 

 Set  Position  Mode  Joint  

功能说明 

Ҹ  

参数 

数据类型 变量 说明 

int  positionMode   

int  jointNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 #define IS_ON 1 

 int  positionMode = IS_ON; 

 int  jointNumber = 1;  

 //  1  

 DG_RESULT result = SetPositionMode Joint (positionMode, jointNumber);  
 

相关函数 

12.3  

13.2 Start  Grasp  Motion  
 



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

 Set  Position  Mode  Finger  

功能说明 

 

参数 

数据类型 变量 说明 

int*  positionMode   

int  fingerNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 #define IS_OFF 0 

 #define IS_ON 1 

 int  positionMode[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { IS_ON, IS_ON, IS_OFF, IS_OFF }; 

 int  fingerNumber = 1;  

 //  1  1 ,  2  

 //  1  3 ,  4  

 DG_RESULT result = SetPositionModeFinger(positionMode, fingerNumber);  

相关函数 

12.3  

13.2 Start  Grasp  Motion  
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 Set  Position  Mode  All  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int*  positionMode   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 #define IS_OFF 0 

 #define IS_ON 1 

 int  positionMode[ MAX_JOINT_COUNT] = { IS_OFF }; 

 positionMode[0] = IS_ON; //  1  

 positionMode[11] = IS_OFF; //  12  

 DG_RESULT result = SetPositionModeAll(positionMode);  

相关函数 

12.3  

13.2 Start  Grasp  Motion  
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 Set  Position  Mode  Base 

功能说明 

Ҹ  DG-4F-M Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int*  positionMode   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 #define IS_OFF 0 

 #define IS_ON 1 

 int  positionMode[ MAX_JOINT_COUNT] = { IS_OFF }; 

 positionMode[0] = IS_ON; //  17 ,  1  ON 

 positionMode[11] = IS_OFF; //  18 ,  4  

OFF 

 DG_RESULT result = SetPositionModeAll(positionMode);  

相关函数 

12.3  

13.2 Start  Grasp  Motion  
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 指尖传感器设置 

Ҹ

Ҹ 

 SetFingerTipDataZero  

功能说明 

 0Ҹ Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 DG_RESULT result = SetFingerTipDataZero();  

相关函数 

10.1.2 SetGripperOption  

 

 

 

 

 

 12  ᾛ֨ᾎ 
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 配方位姿函数 

 Update  Recipe  Current  Pose Data  

功能说明 

, Ҹ  

参数 

数据类型 变量 说明 

int  recipe Number   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  joint[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; //  

 int  motionTime = 500; //  

 int  recipeNumber = 1; //  

 DG_RESULT result = MoveJointAll( joint);  

 if  (result == DG_RESULT_NONE) result = SetMotionTimeAllEqual(motionTime);  

 if  (result == DG_RESULT_NONE) result = UpdateRecipeCurrentPoseData(recipeNumber);

  

相关函数 

11.2.1 Set Joint  GainP  - 11.5.1 Se tControl  PID Mode  

13.3  

 Update  Recipe  Target  Pose Data  
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功能说明 

, Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  recipe Number   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  joint[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; //  

 int  motionTime = 500; //  

 int  recipeNumber = 1;  //  

 DG_RESULT result = MoveJointAll( joint);  

if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 

 result = SetMotionTimeAllEqual(motionTime);  

if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 

 result = UpdateRecipeTargetPoseData(recipeNumber);  

if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

相关函数 

11.2.1 Set Joint  GainP  - 11.5.1 Se tControl  PID Mode  

13.3  

 

 Load  Recipe  Pose Data  
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功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  recipe Number   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

int  recipeNumber = 1; //  

DG_RESULT result = LoadRecipePoseData(recipeNumber);    

  

相关函数 

12.1.1 Update  Recipe  Current  Pose Data  

12.1.2 Update  Recipe  Target  Pose Data  

  



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

 配方增益函数 

 Update  Recipe  Gain  Data  

功能说明 

 P, I, D ,  PID 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  recipe Number   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  
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C/C++   

 float  gainP = 1; // P  

 float  gainD = 5; // D  

 float  gainI = 0.015; // I  

 float  iLimit = 0.02; //  

 int  controlPIDMode = GAIN_MODE_PID; // PID  

 int  recipeNumber = 1 ; //  

 DG_RESULT result = SetJointGainPIDAllEqual(gainP, gainD, gainI, iLimit);  

if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 

 result = SetControlPIDMode(controlPIDMode);  

if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 

 result = UpdateRecipeGainData(recipeNumber);  

if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

相关函数 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Load  Recipe  Gain  Data  

12.2.2  Load  Recipe  Gain  Data  
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功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  recipe Number   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++   

int  recipeNumber = 1; //   

DG_RESULT result = LoadRecipeGainData(recipeNumber);  

相关函数 

12.2.1 Update  Recipe  Gain  Data  
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 配方抓取函数 

 Update  Recipe  Grasp  Data  

功能说明 

, , , , 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  graspNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  graspForce = 5; //  

 int  graspOption = 1; //  

 int  smoothGrasping = 1; //  

 int  positionMode[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 }; //  

 int  recipeNumber = 1; //  

 DG_GRASP_MODE graspMode = DG_GRASP_MODE_3F_3FINGER; //  

 DG_RESULT result = SetPositionModeAll(positionMode);  

if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 result = SetGraspData(graspMode, graspForce, graspOption, smoothGrasping);  

 

 if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 result = UpdateRecipeGraspData(recipeNumber);  

相关函数 
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11.1  

11.7.1 Set Position  Mode  

11.7.2 Set Position  Mode  Finger  

11.7.3 Set Position  Mode  All  

 Load  Recipe  Grasp  Data  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  graspNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

        int  recipeNumber = 1; //  

 DG_RESULT result = LoadRecipeGraspData(recipeNumber);  

if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 

 result = StartGraspMotion(1);  

if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

相关函数 

12.3.1 Update  Recipe  Grasp  Data  

 配方混合函数 
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 Update  Blend  Joint  

功能说明 

, , 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

RecipeBlendData  blendData  
ř9.3.2 struct RecipeBlendData Ś 

 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 RecipeBlendData  blendData;  

 blendData.blendWaitTime = 500; //  

 blendData.recipeGainNumber = 1; //  

 blendData.recipePoseNumber = 1; //  

 DG_RESULT result = UpdateBlendJoint(blendData);  

相关函数 

12.1.1 Update  Recipe  Current  Pose Data  

12.1.2 Update  Recipe  Target  Pose Data  

12.2.1 Update  Recipe  Gain  Data  

 

 Clear  Move  Blend  Joint  
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功能说明 

Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 ClearMoveBlendJoint();  

相关函数 

12.4.1 Update  Blend  Joint   

12.4.3 Add Move  Blend  Joint  

12.4.4 Set Move  Blend  Joint  

12.4.5 Start  Move  Blend  Joint  

12.4.6 Stop  Move  Blend  Joint  
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 Add  Move  Blend  Joint  

功能说明 

Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 ClearMoveBlendJoint();  

 

 RecipeBlendData  blendData;  

 blendData.recipePoseNumber = 1;  

 blendData.recipeGainNumber = 3;  

 blendData.blendWaitTime = 0;  

 

 DG_RESULT result = UpdateBlendJoint(blendData);  

 if  (result == DG_RESULT_NONE) { 

  DG_RESULT result = AddMoveBlendJoint();  

 } 

相关函数 

12.4.1 Update  Blend  Joint   

12.4.2 Clear Move  Blend  Joint  

12.4.4 Set Move  Blend  Joint  

12.4.5 Start  Move  Blend  Joint  

12.4.6 Stop  Move  Blend  Joint  
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 Set  Move  Blend  Joint  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  blendNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  
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示例 

C/C++ 

 ClearMoveBlendJoint();  

  

 RecipeBlendData  blendData;  

 blendData.recipePoseNumber = 1;  

 blendData.recipeGainNumber = 3;  

 blendData.blendWaitTime =  0; 

 DG_RESULT result = UpdateBlendJoint(blendData);  

 if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 result = AddMoveBlendJoint();  

 if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 

 blendData.recipePoseNumber = 2;  

 blendData.recipeGainNumber = 2;  

 blendData.blendWaitTime = 1000;  

 DG_RESULT result = UpdateBlendJoint(blendData);  

 if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 result = AddMoveBlendJoint();  

 if  (result != DG_RESULT_NONE) return  result;  

 

 if  (result == DG_RESULT_NONE) 

 { 

  int  blendNumber  = 1; 

  result = SetMoveBlendJoint(blendNumber);  

 } 

相关函数 

12.4.1 Update  Blend  Joint   

12.4.2 Clear Move  Blend  Joint  

12.4.3 Add Move  Blend  Joint  

12.4.5 Start  Move  Blend  Joint  

12.4.6 Stop  Move  Blend  Joint  
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 Start  Move  Blend  Joint  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  blendNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 int  blendNumber = 1;  

 DG_RESULT result = StartMoveBlendJoint(blendNumber);  

相关函数 

 

 

 

 

12.4.1 Update  Blend  Joint   

12.4.2 Clear Move  Blend  Joint  

12.4.3 Add Move  Blend  Joint  

12.4.4 Set Move  Blend  Joint  

12.4.6 Stop  Move  Blend  Joint  
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 Stop  Move  Blend  Joint  

功能说明 

Ҹ 

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 DG_RESULT result = StopMoveBlendJoint();  

相关函数 

12.4.1 Update  Blend  Joint   

12.4.2 Clear Move  Blend  Joint  

12.4.3 Add Move  Blend  Joint  

12.4.4 Set Move  Blend  Joint  

12.4.5 Start  Move  Blend  Joint  
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 ӏ֨ᾎח  13 

 Manual  Teach Mode  

功能说明 

Ҹ

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  isOn  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 int isOn = 1; //  

 ManualTeachMode(isOn);  

  



 

Delto Gripper Manager 及 SDK 使用说明书 

ⓒ 2026 Tesollo Inc. All rights reserved 

 Start  Grasp  Motion  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  isGrasp  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 #define IS_ON 1 

 DG_GRASP_MODE graspMode = DG_GRASP_MODE_3F_3FINGER; //   

 float  graspForce = 3.0; 

 int  graspOption = DG_GRASP_OPTION_NONE; //   

 int  smoothGrasping = IS_ON; //  

 DG_RESULT result = SetGraspData(graspMode, graspForce, graspOption, 

smoothGrasping);  

 if  (result == DG_RESULT_NONE){ 

  int  isGrasp = IS_ON; 

  result = StartGraspMotion(isGrasp);  

 } 

相关函数 

11.1.1 Set Grasp  Data  

11.7  
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 位置控制 

 Move  Joint  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float  targetJoint  (degree)  

int  jointNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  targetJoint = 20.9; //  20.9  

 int  jointNumber = 1;  

 DG_RESULT result = MoveJoint(targetJoint, jointNumber);  
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 Move  Joint  Finger  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * targetJoint  (degree)  

int  finger Number   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  targetJoint[ MAX_FINGER_JOINT_COUNT] = { 0 };  

 targetJoint[0] = 0;  

 targetJoint[1] = 0;  

 targetJoint[2] = 60; //  60  

 targetJoint[3] = 60; //  60  

 int  fingerNumber = 1;  

 DG_RESULT result = MoveJointFinger(targetJoint, fingerNumber);  

相关函数 

11.2 P   

11.6  
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 Move  Joint  All  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float * targetJoint  (degree)  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  targetJoint[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 };  

 targetJoint[0] = targetJoint[4] = targetJoint[8] = 0;  

 targetJoint[1] = targetJoint[5] = targetJoint[9] = 0;  

 targetJoint[2] = targetJoint[6] = targetJoint[10] = 60; //  60  

 targetJoint[3] = targetJoint[7] = targetJoint[11] = 60; //  60  

 DG_RESULT result = MoveJointAll(targetJoint);  
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 Move  Servo  Joint  

功能说明 

Ҹ Ҹ 

. 

参数 

数据类型 变量 说明 

float*  targetJoint  (degree)  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  targetJoint[ MAX_JOINT_COUNT] = { 0 };  

 targetJoint[0] = targetJoint[4] = targetJoint[8] = 0;  

 targetJoint[1] = targetJoint[5] = targetJoint[9] = 0;  

 targetJoint[2] = targetJoint[6] = targetJoint[10] = 60; //  60  

 targetJoint[3] = targetJoint[7] = targetJoint[11] = 60; //  60  

 DG_RESULT result = Move ServoJoint(targetJoint);  
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 Move  Joint  Base 

功能说明  

Ҹ  DG-4F-M Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

float*  targetJoint  (degree)  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 float  targetJoint[ MAX_BASE_JOINT_COUNT] = { 0 };  

 targetJoint[0] = 70;  

 targetJoint[1] = -70; 

 DG_RESULT result = MoveJointBase(targetJoint);  
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 电流控制 

Ҹ  PID Gain

Ҹ 

 Set  Current  Control  Mode  

功能说明 

Ҹ  

参数 

数据类型 变量 说明 

int  isOn  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++  

 int  isOn = 1; //  

 DG_RESULT result =  SetCurrentControlMode (isOn); 
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 Set  Target  Current  Joint  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

int  targetCurrent  (mA)  

int  jointNumber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 int  targetCurrent = 50; //  50mA 

 int jointNumber = 1; //  1  

 DG_RESULT result = SetTargetCurrent Joint (targetCurrent, jointNumber);  
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 Set  Target  Current  Finger  

功能说明 

Ҹ 

参数 

数据类型 变量 说明 

in t*  targetCurrent  (mA)  

int  fingerN umber   

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 Int  targetCurrent[4] = { 50,50,50,50 }; //  50mA 

 int  fingerN umber  = 1; //  1  

 DG_RESULT result = SetTargetCurrentFinger(targetCurrent, fingerN umber ); 
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 Set  Target  Current  All  

功能说明 

Ҹ 

参数  

数据类型 变量 说明 

int * targetCurrent  (mA)  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 int  targetCurrent[ MAX_JOINT_COUNT]; 

 for  (int  i = 0; i < MAX_JOINT_COUNT; i++) 

 { 

  targetCurrent[i] = 50;  

 } 

 DG_RESULT result = SetTargetCurrentAll(targetCurrent);  
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 Set  Target  Current  Base 

功能说明 

Ҹ  DG-4F-M Ҹ 

参数  

数据类型 变量 说明 

int * targetCurrent  (mA)  

返回值 

编号 值 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

0  ERROR  2  

示例 

C/C++ 

 int  targetCurrent[ MAX_BASE_JOINT_COUNT]; 

 targetCurrent[ 0] = 50; //  17 ,  1  

 targetCurrent[ 1] = 50; //  18 ,  4  

 DG_RESULT result = SetTargetCurrentBase (targetCurrent);  
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 术语表及功能说明 

B  

Baudrate ( 波特率) 

 baud . 

Blend list ( 混合列表) 

. 

Blend motion ( 混合运动) 

. 

Blend move ( 混合动作) 

Ҹ 

C  

Cartesian coordinate ( 笛卡尔坐标系) 

 3D , X , Y , Z . 

Communication Period ( 通信周期) 

 . 

COMPORT(COM 端口) 

/ Ҹ 

D  

Developer Mode ( 开发者模式) 

 . . 
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E  

Encoder ( 编码器) 

 . 

F  

Fix tilt option ( 倾斜固定抓取选项) 

,  4 . 

I  

In -hand manipulation ( 手内操作) 

 , . 

Inpose ( 的位姿) 

Ҹ

Ҹ 

J  

Joint ( 关节) 

1 . Delto Gripper  DG-3F-M, DG-3F-B 12 , DG-4F-M 18 , DG-5F-R, 

DG-5F-L 20 . 

L  

Low Pass Filter ( 低通滤波器) 

 , , . 

 

M  
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Modbus protocol ( 模式总线协议) 

 - , RTU, ASCII, TCP/IP 

. Slave ID . 

Modbus RTU (模式总线 RTU) 

RS-232, RS-485  . 

Modbus TCP TCP (模式总线 TCP) 

 TCP/IP  Modbus Protocol Ҹ

Ҹ 

Module ( 模块) 

 . Delto Gripper , 

, . , , , . 

O  

Operator Mode( 用户模式) 

Ҹ  Modbus 

Protocol  UI Ҹ 

Overshoot ( 超调) 

  

 

 

 

 

 

P  
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Parallel option (平行抓取选项) 

 , 

.  

PD control (PD 控制) 

(Proportional), (Derivative) . 

. 

PID control (PID 控制) 

Proportional Integral Derivative Ҹ

Ҹ 

Position control ( 位置控制) 

 . , PID 

. 

R  

Recipe ( 配方) 

( ) , . 

. 

 

 

 

 

 

 

S  

Smooth grasping ( 平滑抓取模式) 
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  . 

Socket communication ( 套接字通信) 

 . IP , PORT . 

Software Development Kit ( SDK) 

Ҹ  SDK Ҹ 

T  

TCP/IP 

 , . LAN , 

. 

W  

WSA ( Window Socket API )  

 Windows  API  API. 

. 
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错误列表 

值 名称 说明 

0 DG_RESULT_NONE  

1 
DG_RESULT_SYSTEM_SETTING_ 

NOT_PERFORMED 

.  

 

100 DG_RESULT_VALUE_IS_NEGATIVE Ҹ 

101 
DG_RESULT_OVERFLOW_ 

JOINT_COUNT 

. 

MAX_JOINT_COUNT = 20 

102 
DG_RESULT_OVERFLOW_ 

FINGER_COUNT 

  

. 

MAX_FINGER_COUNT = 5 

103 DG_RESULT_OVERFLOW_TCP_ COUNT 

  

. 

CARTESIAN_COORDINATE_POSE_COUNT 

= 6 

105 
DG_RESULT_OVERFLOW_ADD_ 

BLEND_SIZE 

Ҹ  

Ҹ

MAX_BLEND_ADD_POSE_COUNT = 50 

106 
DG_RESULT_OVERFLOW_RECIPE_ 

BLEND_SIZE 

  

.  

MAX_BLEND_COUNT = 10 

107 DG_RESULT_BLEND_SIZE_ZERO Ҹ 

108 DG_RESULT_NOT_SUPPORTED_MODEL . 

109 DG_RESULT_DATA_IS_ZERO  0Ҹ 

110 DG_RESULT_DATA_IS_NOT_BOOLEAN 0  1 . 

111 DG_RESULT_NOT_FOUND_MODEL Ҹ 

112 
DG_RESULT_OVERFLOW_RECIPE_ 

POSE_COUNT 

  

.  
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MAX_RECIPE_POSE_COUNT = 100 

113 
DG_RESULT_OVERFLOW_RECIPE_ 

GAIN_COUNT 

  

. 

MAX_RECIPE_GAIN_COUNT = 20 

114 
DG_RESULT_OVERFLOW_RECIPE_ 

GRASP_COUNT 

  

. 

MAX_RECIPE_GRASP_COUNT = 20 

115 DG_RESULT_INVALID_CONTROL_MODE Ҹ 

116 
DG_RESULT_INVALID_ 

GRASP_MODE_DATA 

  

. 

9.2.6 enum GAIN_MODE 

118 
DG_RESULT_OVERFLOW_ 

MAX_BYTE_DATA 

 byte (255)  

. 

119 DG_RESULT_OVERFLOW_CURRENT_LIMIT 

. 

M : MAX_INPUT_CURRENT = 150 

S : MAX_INPUT_CURRENT = 360 

120 
DG_RESULT_IS_NOT_TORQUE_ 

CONTROL_MODE 
. 

121 
DG_RESULT_NOT_SUPPORTED_ 

DATA_TYPE 
Ҹ 

122 DG_RESULT_BACKUP_START Ҹ 

123 DG_RESULT_INVALID_PASSWORD Ҹ 

124 DG_RESULT_OVERFLOW_GPIO_COUNT 
 GPIO . 

MAX_GRIPPER_GPIO_SIZE = 6 

125 
DG_RESULT_OVERFLOW_ 

GRASP_FORCE 

. 

MAX_GRASP_FORCE = 20 

126 
DG_RESULT_OVERFLOW_ 

BLEND_WAIT_TIME 

. 

MAX_BLEND_WAIT_TIME = 30000 
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127 
DG_RESULT_NOT_FOUND_ 

RESTORE_DATA 
Ҹ 

128 DG_RESULT_RESTORE_START Ҹ 

200 DG_RESULT_NOT_ARRIVED . 

201 
DG_RESULT_NOT_START_ 

BLEND_MOVE 
. 

202 
DG_RESULT_ALREADY_ 

BLEND_MOVE_STATE 
Ҹ 

203 DG_RESULT_ALREADY_TCP_MOVE TCP Ҹ 

204 
DG_RESULT_RECIPE_IS_NOT_ 

JOINT_MODE 

  

. 

205 
DG_RESULT_ACTIVATE_CURRENT_ 

CONTROL_MODE 
Ҹ 

206 
DG_RESULT_ACTIVATE_ 

GRASP_MOTION 
Ҹ 

207 
DG_RESULT_ACTIVATE_MANUAL_ 

CONTROL_MODE 
Ҹ 

401 DG_RESULT_JOINT_FAULT_1  1  

402 DG_RESULT_JOINT_FAULT_2  2  

403 DG_RESULT_JOINT_FAULT_3  3  

404 DG_RESULT_JOINT_FAULT_4  4  

405 DG_RESULT_JOINT_FAULT_5  5  

406 DG_RESULT_JOINT_FAULT_6  6  

407 DG_RESULT_JOINT_FAULT_7  7  

408 DG_RESULT_JOINT_FAULT_8  8  

409 DG_RESULT_JOINT_FAULT_9  9  

410 DG_RESULT_JOINT_FAULT_10  10  

411 DG_RESULT_JOINT_FAULT_11  11  
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412 DG_RESULT_JOINT_FAULT_12  12  

413 DG_RESULT_JOINT_FAULT_13  13  

414 DG_RESULT_JOINT_FAULT_14  14  

415 DG_RESULT_JOINT_FAULT_15  15  

416 DG_RESULT_JOINT_FAULT_16  16  

417 DG_RESULT_JOINT_FAULT_17  17  

418 DG_RESULT_JOINT_FAULT_18  18  

419 DG_RESULT_JOINT_FAULT_19  19  

420 DG_RESULT_JOINT_FAULT_20  20  

421 DG_RESULT_JOINT_FAULT_21  

422 DG_RESULT_JOINT_FAULT_22  

423 DG_RESULT_JOINT_FAULT_23  

424 DG_RESULT_JOINT_FAULT_24  

425 DG_RESULT_JOINT_FAULT_25  

500 DG_RESULT_SOCK_EXCEPTION . 

501 
DG_RESULT_SOCK_FAILED_ 

WSA_START_UP 
. 

1002 DG_RESULT_NO_GRASP_OBJECT . 

1003 
DG_RESULT_ONLY_SUPPORTED_ 

3FINGER 
DG-3F-B, DG-3F-M  

1004 
DG_RESULT_NOT_SUPPORTED_ 

CONTROL_MODE_OPERATOR 
Ҹ 

1005 
DG_RESULT_NOT_SUPPORTED_ 

CONTROL_MODE_DEVELOPER 
Ҹ 

1006 DG_RESULT_NOT_SUPPORTED_PORT_NUM Ҹ 

2000 DG_RESULT_PORT_EXCEPTION . 

2001 DG_RESULT_PORT_FAILED_START_UP . 

2002 DG_RESULT_PORT_SET_CONFIG_ . 
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ERROR 

2003 
DG_RESULT_PORT_SET_TIMEOUT_ 

ERROR 
. 

2004 
DG_RESULT_PORT_SET_COMMASK_ 

ERROR 
. 

2009 DG_RESULT_DIAGNOSING_SYSTEM Ҹ 
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