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AP20X 机器人                       

快速安装指南  

 

 

适用机型 

AP20X-1130-1543 

AP20X-1130-1544 

AP20X-1600-1543 

AP20X-1600-1544 

AP20X-2200-1543 

AP20X-2200-1544 
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动平台

旋转轴

从动臂

主动臂

基座接口面板

顶盖把手 顶盖

 

 

 

 

附件箱

机器人本体

从动臂、动平台、

旋转轴组件

控制柜

           四轴机器人有旋转轴，三轴无旋转轴；四轴和三轴机器人的动

平台结构不同。 

 
禁止用手

提把手 

二. 开箱状态 

 
非专业人员

请勿打开基

座顶盖 

一.  整体结构 
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  混凝土地面

16-膨胀螺栓M16X150
JB/ZQ 4763-2006

 

⚫ 用 4 个 M16×150 的膨胀螺栓将基架固定在所需位置，建议螺栓预紧力为

125 Nm。 

 

 

根据安装空间大小，安装方式分为向下安装(基座凸台位于机架安装板上方)和向

上安装(基座凸台位于机架安装板下方)两种。 

❶ 向下安装 

⚫ 向下安装基座与机架配合如图所示(螺栓 a、b、c 分别对应孔 1、2、3) 

基座

凸台

外六角螺栓M16x65

弹垫

平垫

3

c

a

机架

安装板

2

b
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⚫ 螺栓型号 M16×65 外六角螺栓 

⚫ 由于机器人的 X 轴坐标与输出轴 1 轴平行，为了利于布置线缆并使机器人处

于良好的工作状态，建议 1 号轴安装方向与工作对象运动方向平行，如图所

示。用户也可选择其他轴(2 轴或 3 轴)与传送带运动方向平行。 

1轴

2轴

3轴

Y+

X+

传送带方向

  

⚫ 利用起吊设备 

竖直向上
缓慢下降

 

1)利用起吊设备将基座起吊到基架上方，缓慢下降并调整至上图所示安装位。  

2)先将螺栓 1 装入对应安装孔，然后拆掉吊环螺钉，再安装螺栓 2 和 3。 

           图中所示机架为示意机架，用户可以根据需要自行选择或制造机

架。 

四. 安装基座 

三. 安装机架 
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⚫ 利用升降叉车 

 

1)利用升降叉车将基座送入基架内。 

2)缓慢上升并调整至上图所示安装位。 

3)将螺栓装入对应安装孔，安装螺栓前需要先拆掉吊环螺钉。  

❷向上安装 

⚫ 向上安装基座与基架配合图示(螺栓 a、b、c 分别对应孔 1、2、3) 

机架

基座

外六角螺栓M16x65

弹垫

平垫

a

b c

32

1

 
⚫ 由于基座凸台位于基架安装板下面，该方式不能使用吊环螺钉。 

⚫ 利用吊装带进行吊装，缠绕方式如图所示。 

 
⚫ 吊装方式与向下安装的吊装方式类似，可参考向下安装步骤。 

 

 

⚫ 将机器人连接控制柜，控制柜接通电源，使机器人通电。 

⚫ 按住接口面板上面的“Brake”键不放，此时基体上的三个主动臂处于可自由

移动状态。手动将机器人的三个主动臂从初始位置(a)移动到安装位置(b)，如

图所示，然后断电。 

(a)

(b)

 

⚫ 拉开从动臂端弹簧，将从动臂球铰与主动臂球头扣合，自然下垂从动臂。 

弹簧需扣在弹簧连

接件两端的槽位中
主动臂

球头

衬套

弹簧

 

 

 

⚫ 取下旋转轴电机减速机输出端的保护胶带，使用 H2.5 内六角扳手松开万向节

轴侧的紧定螺钉。 

旋转轴电机减

速机输出端

五. 安装从动臂 

六. 安装旋转轴 



 

 6          7 

⚫ 将万向节键槽对准连接轴平键位置，向上嵌入完成平键与键槽配合。 

 

3. 保证万向节轴侧紧定螺钉对准轴端沉孔，锁紧定位螺钉，扭力建议为 2Nm,最后锁紧平键位

置的紧定螺钉，在螺钉处点螺纹胶(建议乐泰 222)。 

⚫ 将动平台对位口一侧对应主动臂 1 轴方向。  

⚫ 将动平台球头与从动臂一端的球铰关节扣合，依次完成另外两组球头与球铰

关节的扣合 

 

 

 

 

⚫ 将动平台凸台面朝上放置，标定位对应主动臂 1 轴方向。  

⚫ 将动平台球头与从动臂一端的球铰扣合，依次完成另外两组球头与球铰的扣

合。  

 
 

 

 

⚫ 本体 M/C 连接线缆插在控制柜 M/C 连接器上； 

⚫ 将控制柜前面板上的 Ethernet 接口连接与电脑连接、MCP 接口与急停按钮线

缆接头连接； 

⚫ 将控制柜上的 POWER 接口与 220 V a.c.电源连接。 

220V a.c

本体M/C连接线缆

PC

Ehternet

急停开关

MCP

 

七. 安装动平台（四轴） 

八. 安装动平台（三轴） 

九. 电气连接 
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