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实施安装、运转、维修保养、检修作业前，请务必熟读本书及其它附属文件，正

确使用本产品。请在充分掌握设备知识、安全信息以及全部注意事项后， 再行使用本产

品。本说明书采用下列记号表示各自的重要性。

1.1.1

1) 作业人员须穿戴工作服、安全帽、安全鞋等。

2) 投入电源时，请确认机器人的动作范围内没有作业人员。

3) 必须切断电源后，方可进入机器人的动作范围内进行作业。

4) 有时， 检修、维修保养等作业必须在通电状态下进行。此时， 应2 人1 组进行作

业。1 人保持可立即按下紧急停止按钮的姿势， 另1 人则在机器人的动作范围内，

保持警惕并迅速进行作业。此外，应确认好撤退路径后再行作业。

5) 手腕部位及机械臂上的负荷必须控制在允许搬运重量以内。如果不遵守允许搬运

重量的规定，会导致异常动作发生或机械构件提前损坏。

6) 请仔细阅读使用说明书《机器人操作说明》的“安全注意事项”章节的说明。

7) 禁止进行维修手册未涉及部位的拆卸和作业。

机器人配有各种自我诊断功能及异常检测功能， 即使发生异常也能安全停止。即便

如此，因机器人造成的事故仍然时有发生。



- 2 -

上述事故都是由于“疏忽了安全操作步骤”、“没有想到机器人会突然动作”的相同

原因而造成的。换句话说， 都是由于“一时疏忽”、“没有遵守规定的步骤”等人为的不

安全行为而造成的事故。

“突发情况”使作业人员来不及实施“紧急停止”、“逃离”等行为避开事故， 极有

可能导致重大事故发生。“突发情况”一般有以下几种。

1) 低速动作突然变成高速动作。

2) 其他作业人员执行了操作。

3) 因周边设备等发生异常和程序错误，启动了不同的程序。

4) 因噪声、故障、缺陷等原因导致异常动作。

5) 误操作。

6) 原想以低速再生执行动作，却执行了高速动作。

7) 机器人搬运的工件掉落、散开。

8) 工件处于夹持、待命的停止状态下，突然失去控制。

9) 相邻或背后的机器人执行了动作。

上述仅为一部分示例，还有很多形式的“突发情况”。大多数情况下，不可能“停

止”或“逃离”突然动作的机器人，因此应执行下列最佳对策，避免此类事故发生。
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为了遵守这些原则， 必须充分理解后述注意事项，并切实遵行。

1.1.2
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机器人型号说明如下：

机型分： 搬运型 通用机型 喷涂型 焊接型 水平多关节型

命名规则

L—— T—— 0000 ——A-Z ——0——

L ：代表公司(尔必地机器人有限公司的开头字母)

T ：代表机型用途 T 通用型 P喷涂型 B搬运型 H焊接型 S水平多关节

00 ：活动半径

A-Z：负载重量

A_ 代表 3KG以内

B_ 代表 6KG以内

C_代表 20KG以内

D-代表 50KG以内

E-代表 100KG以内

F-代表 150KG以内

G-代表 200KG以内

0：代表轴的数量

例如 LS600-B-4则为活动半径为 600MM，负载 额定为 6KG，四轴的多关

节机器人
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机器人机械系统是指机械本体组成， 机械本体由一轴底座部分、二轴臂、三轴底座

部分、手腕 部件和本体管线包部分组成， 共有 4个马达可以驱动 4个关节的运动实现

不同的运动形 式。图 2.1标示了机器人各个组成部分及各运动关节的定义。

图 2.1 LS800-B-4机器人
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2.3.1

机器人性能参数主要包括工作空间、机器人负载、机器人运动速度、机器人最大动

作范围和重复定位精度。

参考国标工业机器人特性表示(GB/T 12644)，定义最大工作空间为机器人运动时

手腕末端所能达到的所有点的集合。

参考国标工业机器人词汇(GB/T 12643) ，定义末端最大负载为机器人在工作范围

内的任何位姿上所能承受的最大质量。

参考国标工业机器人性能测试方法(GB/T 12645)，定义关节最大运动速度为机器

人单关节运动时的最大速度。

参考国标工业机器人验收规则(JB/T 8896)，定义最大工作范围为机器人运动时各

关节所能达到的最大角度。机器人的每个轴都有软、硬限位， 机器人的运动无法超出软

限位，如果超出，称为超行程，由硬限位完成对该轴的机械约束。

参考国标工业机器人性能测试方法(GB/T 12642)，定义重复定位精度是指机器人对同一指令位

姿，从同一方向重复响应 N次后， 实到位置和姿态散布的不一致程度。
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2.3.2

1)机器人性能参数表如表 2.1 所示

表 2.1 机器人性能参数表

2) 机器人工作空间图如图 2.2
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图 2.2 LS800-B-4机器人工作空间图

徒手搬运时，须不少于 2 人同时搬运一台机器手臂，须两手扶持 底座、2 轴臂或

者 3、4 轴臂等结构件，严禁拉扯黑色波纹管或者复 合线缆。 请使用适当的搬运辅助

设备搬运机器手臂，搬运过程中需要妥善 固定机器手臂，避免剧烈震动或外物撞击，

导致机器手臂损伤。 长途运输时，须将机器手臂固定牢固，并限制各关节运动。避免

机器手臂碰撞、掉落而损坏。

安装手臂
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安装机器本体手臂时，请使用与底座固定孔配套且强度 12.9 级 及以上的螺栓固定。

基座安装面厚度为 20mm 以上，材料为优质钢材， 安装面粗糙度建议≤Ra1.6。 安装

机器手臂时须考虑工作范围已经工作空间，最大运动范围会 受末端治具的情况发生改

变。

机器人采用 4个M10*40的螺钉将底座固定在安装台架上，尺寸关系如图 3.4所示

图 3.4 机器人底座固定安装尺寸

末端执行器安装尺寸如图3.5 所示

丝杆上方、下方的限位块切勿自行移除或变更位置。

 在丝杆上安装治具时，请安装于丝杆最下端的 30mm空间处。

 荷量=治具重量+工件重量

 治具锁紧机构螺栓建议使用不低于 12.9级的 M4及以上螺栓。

 治具与工件距离丝杆中心越远，荷重将会随之变小，且可能会影 响到机器手臂性

能和寿命。
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图 3.5 末端执行器安装尺寸

表 3.1 容许可搬重量

机器人型号 容许可搬重量

LS800-B-4 8kg

4 维护保养
为了确保机器手臂的高效运行以及保证操作人员的安全，请依照 下述章节维护保养机

器手臂。维护保养人员必须是经过培训，且具有 相关技能的人员。伺服电机、减速机、

滚珠花键丝杆、控制箱的保养 维护，切勿自行拆装以免影响机器手臂的运行、精度、

寿命，如有异 常情况，请寻求经销商的协助。

4.1 壳体清洁

壳体使用干净柔软的无纺布进行擦拭即可，擦拭前请先检查机体 温度，避免烫伤。

4.2 花键丝杆润滑
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花键丝杆长期暴露于开放式环境中，容易沾染粉尘，造成丝杆润 滑不足。 丝杆补加油

脂时，请先将丝杆运行至底部，断开控制系统电源后， 再擦拭掉丝杆上旧油脂，均匀

涂抹新的润滑油脂。

4.3 减速机润滑
减速机油脂是完全密封于其内部结构中，不会出现润滑不足的情 形发生，然而，机械

机构的磨损可能导致减速机产生异响噪音，甚至 造成定位精度不良，累计达到 8000
小时建议更换油脂。

4.4 电池更换
机器手臂底座内部安装有 4枚电池，用于断电后机器手臂各驱动 器的数据保存。使用

者须定期更换电池。以确保机器手臂的坐标记忆 功能。

更换步骤

1：拆除底座后盖板。

2：开启控制箱电源，按下急停按钮。

3：依次拆下 4枚电池（部分批次机型电池更换需要进行锡焊）。

4：依次更换新的电池。

5：关闭控制箱电源。

6：装回底座后盖板。

7：重新开启控制箱电源，查看系统有无报警，确定各轴向坐标是否 正常。

5 故障排除
5.1 定位偏差
机器手臂在运作过程中一旦出现位置偏差的情况，请立即停止作 业程序，执行归原点

的指令。若有严重的定位异常，请寻求经销商的 协助。
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5.2 温度排除
控制箱内有温度保护机制，一旦出现报警，请优先确定通风孔有 无被阻塞，散热风扇

是否运转顺畅。 机器手臂本体温升会达到 40°左右，过高荷量与加减速均会造 成温

度的上升。

5.3 机台噪音
机器手臂包含多种转动零部件，手臂本身运转时会有一定噪音， 一旦运作过程中产生

异常噪音时，请寻求经销商的协助。

5.4 运行抖动
评估机器手臂抖动时，请详细阅读各项规格说明，治具、工件重 量以及距离丝杆轴心

的距离，过高的加减速度，均会影响到机器手臂 的正常运行。

紧固扭矩(N-m)

M3 2±0.18

M4 4.5±0.33

M5 9.01±0.49

M6 15.6±0.78

M8 37.2±1.86

M10 73.5±3.43

M12 128.4±6.37

M14 204.8±10.2

M16 318.5±15.9
注释： 由于电机法兰材质特殊拧紧力矩不能过大， 请参照表格中注释施加。

表 5密封剂及其它

名称 型号规格 单台数量 使用部位

润滑油 MOLYWHITE
RENO.00 4kg

平面密封胶 THREEBOND 1110F 1
螺纹紧固剂 THREEBOND 1374 1
清洗剂 THREEBOND 6602T 2
螺纹密封胶 LOCTITE577 1
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