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注意   安装、维护与保养时，应由具有专业资格的人员操作。      

危险    运行中请设置栅栏或围起防止操作人员与设备的接触。 

注意    运行开始，对于相关人员的信号有固定的方法，请依次进行。 

注意    作业开始前请详细地检查，确认设备及紧急停止开关，相关装置等无异常

状况。 

注意    请在规格范围内的环境中使用设备。 

注意    请依照设备指定的搬运姿势进行搬运或移动。 

注意    请确实将设备固定在底座上。 

注意    请勿用力拉扯插头，过度卷曲连接线。 

注意     承重量请勿超出规定负载及容许力矩。 

警告     请确保抓手、工具的取放及工件的抓握牢固。 

警告     设备的接地请确实连接。 

注意     程序编辑后的自动运行前，请务必确认单步运行动作。若无确认有可能因

程序报错等引发对周边装置的干涉。 

注意     自动运行中在要打开安全栅栏的出入口门的情况下，请确保门被上锁或将

设备调整为能自动停止的状态。 

注意     重写机械臂控制器内程序和参数等内部资料时，请勿将机械臂控制器的主

电源关闭。 

 

危险    严禁湿手操作按钮； 使用中，严禁触摸导电部位； 维护与保养时，必须

确保产品不带电  

注意：  
产品的各项特性出厂时已整定，使用中不能自行拆装或随意调节；  

使用前请确认产品工作电压、额定电流、频率及特性是否符合工作要求；  

如果产品在开箱时有破损或异常响声，应拒绝使用并联系供应商；  

产品报废时，请做好产品废弃物处理，谢谢合作。  

安全告知 
在安装、操作、运行、维护、检查之前，请务必认真阅读

本说明书，并按照说明书上的内容准确安装、使用本产品。 
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1、 前言 
1.1 常用术语 

初次使用机器人，为了更好的学习与交流，这里说明本书常用的基本术语。 

术语 说明 

示教器或手持盒 人机交互，进行机器人操作。 

控制器 控制机器人运动的设备 

示教 机器人学习过程，记录动作的过程 

示教文件 机器人记录所有动作形成的文件 

手动模式 对机器人进行手动操作，比如示教 

自动模式 机器人按照示教文件或者视觉自动运行 

运动指令 机器人的移动指令 

外部设备 机器人以外的设备，包括焊机、喷枪、电磁阀 

I/O 机器人进行输入输出的端口 

坐标 世界坐标系下机器人工具末端的绝对位置 

 

1.2 机器人的基本概念 

1.2.1 何为机器人系统 
机器人是指能自动执行工作，是靠自身动力和控制能力来实现各种功能的一种机

器。它可以接受人类指挥，也可以按照预先编排的程序运行，现代的工业机器人还可

以根据人工智能技术制定的原则纲领行动。 

机器人系统由示教器、控制箱、机器本体组成。 
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1.2.2 从示教到自运转的概要 
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如果已经有了示教文件，直接选择也可以。 
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1.2.3 手动操作 
通过“手动操作”将机器人移动到指定位置，手动操作有关节运动、平移和旋转

三种方式。 

（1） 关节运动 
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单独操作机器人的各轴运动，每次只能操作一个轴。

 
（2） 平移 

操作机器人末端沿着坐标系在某一方向上直线运动。 

 

(3)旋转 

操作机器人末端围绕坐标系旋转。 
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1.2.4 示教 
通过手动操作机器人，对机器人进行教学，记录关键点位置，并进行检查修正。 

 

 
 
 
 



                             芯合科技 掌握机器人核心技术 

                                                                                                                                  12  

2、 控制系统介绍 
 

2.1 核心产品图片 
 

 

2.2 控制器接口功能 
 

 

注：优势：支持应用端算法定制化；支持定制化； 
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2.3 示教器按键及开关介绍 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

2.4 产品检查 
芯合科技生产的机器人一般包括以下几项，客户在收到产品后请核实确认。 

控制箱 1个 

示教器 1个 

连接线 1条 

转接板等外设 详见装箱单或包装清单 

 

轴操作按钮 

急停按钮 钥匙开关 

功能键 1 

功能键 2 
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3、安装及接线配置 
3.1 安装尺寸 
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3.2 示教器与控制器连接 
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控制线接线图： 

 

 
 

 

 

 
 

3.4 数字输入输出接线 
输出管脚直输出高低电平，如需要接入用电设备，需要用继电器转接 

输入管脚定义 

 

In 1  

In 2  

In 3  

In 4  

In 5  

In 6 复位（暂时没有） 

In 7 预留（预约按钮） 

In 8  急停 

In 9 钥匙开关 

In 10 手扣 
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输出管脚定义 

 
    

示教器急停、控制柜急停防碰撞接线图： 

Out 1  

Out 2  

Out 3  

Out 4  

Out 5  

Out 6  

Out 7  

Out 8   

Out 9  

Out 10 急停信号 
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3.4.1 数字输入(管脚默认高电平) 

 

3.4.2 数字输出（管脚默认低电平） 
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4、设备设置 
4.1 伺服参数设置 

（1）根据伺服型号查看说明书，设置绝对值模式。 

（2）查看伺服说明书，设置电机转一圈所需的脉冲数量。脉冲数量过少，可能导

致丢脉冲精度下降。（建议 5000以上）。 

（3） 查看伺服说明书，设置伺服通讯波特率和站号。 

4.2 手持盒参数设置  
点击主界面上的“参数”按钮，进入参数设置界面。 

4.2.1 工具参数 
（1）设置工具偏移量 

由于机械臂工作场景不同，末端工具也不同，根据实际情况输入各轴相对于 J6法

兰面的偏移。包含 X轴偏移，Y 轴偏移，Z轴偏移，单位为 mm，下图为工具坐标系，

坐标系原点在第六轴法兰面中心上， 各轴方向与机器坐标系方向重合，。 

 
（2）设置工具移动时候的加减速时间。 

根据伺服与电机性能设置加减速时间，单位毫 ms。(建议 200以上)  
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7、故障处理 
 

故障优先级分为四级，急停、伺服报错、限位、焊机报错，当有故障发生时，在

屏幕左上角会有故障指示灯会亮起，点击指示灯会显示当前所有故障。绿灯正常，红

灯报警。 

 

 
 

常见故障： 

1、手动操作正反向与机器正方不统一。 

解决：查看伺服手册，设置电机旋转方向。 

2、手动操作时，示教器显示的度数与机器实际走的度数不一致。 

 解决：减速比设置错误，重新配置减速比。 

3、手动操作时，示教器上显示的度数与实际相反。 

 解决：在轴参数中设置编码器方向相反。 

4、机器不能回零。 

      解决：检查机器的正反向是否正确。 

 

5、机器平移不是直线。 

 解决：检查示教器周脉冲数与伺服是否一致。 

6、机器围绕 Y 轴 Z轴旋转时，工具末端偏离较大。 

 解决：检查工具参数。 

7、圆弧行走失败。 

 解决：检查圆弧示教点，J6是否超过 360°，适当修改三个示教点，调整末端姿

态。 
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8、外形尺寸图 
8.1 示教器尺寸 

 

 
 

8.2 控制器尺寸 
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