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1 一般信息 
1.1 目的 

 

 

告
务  

 

务
 

 

www.elibot.cn 

1.2 公司详细信息 
 

 259 尼务  4  1F 

0512-83951898 
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1.3 免责声明 
务  

以下情况导致的故障不在本保修范围内： 
  
  
  
  
  
  
  
 

 
  

 

以下情况不属于保修范围： 
  
  
  
 务  

务
 

告
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1.4 本手册中的警告符号 
务  

危险 

 

 

警告 

 

 

提醒 

 

务  

警告 

 

 

警告 
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2 建议的检验活动 
一般清洁 

/ ⼾/
10%  10% 

 

 

2.1 控制柜 

 

图 2-1  
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2.1.1 检验计划 
 

表 2-1  

请以下列章节作为指导： 
2.1.2 安全功能 
2.1.3 目视检验 
3.2 控制柜 

方式 每月一次 每半年一次 一年一次 

 F X   

导  F X   

 F  X  

 F X   

 V  X  

 V X   

务  V  X  

F X   

<1Ω F   X 

 F   X 

V=       F=  
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2.1.2 安全功能 
 

 

  
  
  
  

  
 务  (TCP)/ /CoG  
  Freedrive  
  
  

 导  

 BACKDRIVE 导
 

  ON  
 ->  BACKDRIVE 导  
  
 导 姿

 
  

  
  

  
  

2.1.3 目视检验 
  
 模  
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 ⼾/  

 

2.1.4 清洁和更换过滤器 
  

 

图 2-2  

 务  
  
  

 

图 2-3  
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2.2 机器人本体 

 

图 2-4  

 

2.2.1 检验计划 
 

表2-2  

请以下列章节作为指导： 
2.2.2 功能检验 
2.2.3 目视检验 

方式 每月一次 每半年一次 一年一次 

* V  X  

 F  X  

 V  X  

 V  X  

 V  X  

* F X   

* F X   

/ * F  X  

V=    F=     *=  
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2.2.2 功能检验 
务 /

3.2.4 务  

 

 

2.2.3 目视检验 
  
  
  
  

  
  

  
  

  
 0.5Nm  
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3 零件的维修和更换 
3.1 其他 
3.1.1 处理易受静电损坏的零件 

 

 

 

3.1.2 推荐工具 
- 尼 NB80000010 
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末端法兰
J6手腕3

J5手腕2
J4手腕1

下臂&肘部

配对关节J3肘部

上臂

J2肩部 J1底座

底座安装支架

3.2 机器人本体拆装 
3.2.1 机器人本体配置 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

图 3-1  

第 3.2.13 节 末端法兰-手腕 3 关节 
第 3.2.12 节 手腕 3 关节-手腕 2 关节 
 
第 3.2.11 节 手腕 2 关节-手腕 1 关节 

第 3.2.10 节 手腕 1 关节-下臂 

第 3.2.9 节 肘部配对关节-肘部关节 

第 3.2.8 节 肘部关节-上臂 
第 3.2.7 节 上臂-肩部关节 

第 3.2.6 节 肩部关节-基座关节 

第 3.2.5 节 基座关节-基座安装支架 
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3.2.2 制动器释放 
 

 

 

  
 

 
  
 160°  

释放关节制动器的步骤： 
  
  
 3-2  

  

                        

图3-2  

 0.5Nm  
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3.2.3 将关节与配对关节分离和组装的一般指南 
分离： 
  

  
  

M3 M3 M4  
  

 

 
  
  
  
 

 

          

图3-3  
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组装： 
 

  

    

图3-4  

 姿 姿 3.2.4 务  
 3-5  

 

图 3-5  

 尼  3-6  
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图3-6  

 3-7  

 

图 3-7  

 M3×6  0.5Nm  
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3.2.4 扭矩值 
表 3-1 CS63  

连接 扭矩值 螺钉规格 
J1 -  3.6Nm M4 

J2 -J1  3.6Nm M4 

-J2  3.6Nm M4 

J3 -  1.7Nm M3 

-J3  1.7Nm M3 

-  1.7Nm M3 

J4 1-  1.7Nm M3 

J5 2-J4 1 1.7Nm M3 

J6 3-J5 2 1.7Nm M3 

-J6 3 1.7Nm M3 

 0.5Nm M3 

3.6Nm

3.6Nm3.6Nm

1.7Nm
1.7Nm

1.7Nm

1.7Nm1.7Nm

1.7Nm

 

图 3-8  
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3.2.5 基座关节-基座安装支架 
分离： 

 3.2.3   

  
  
 10  
  
  

1X  48VDC 

1X   

1X  485  
 

组装： 
 3.2.3  

 3-9  

 

图 3-9  

  
 10 M4×16 3.6Nm  
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3.2.6 肩部关节-基座关节 
分离： 

 3.2.3   

  
  
  

1X  48VDC 

1X   

1X  485  

  
 10  
  

组装： 
3.2.3  

 

 
 10 M4×16 姿 3.6Nm  
  
 3-10  

 

图3-10  

  4  M3×6 0.5Nm  
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3.2.7 上臂-肩部关节 
分离： 

 3.2.3  

  
  
  

1X  48VDC 

1X   

1X  485  
 

 3-11  

 

图 3-11  

 10  
  

组装： 
 3.2.3   

  
  
 10 243 M4X16  3.6Nm  
 3-12  
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图3-12  

  4  M3×6  0.5Nm  

 

3.2.8 肘部关节-上臂 
分离： 

3.2.7  

  
  
  

1X  48VDC 

1X   

1X  485  
 

 3-13  

 

图 3-13  
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 12  
  

组装： 
3.2.6  

 3.2.3 3.2.7  

  
  
 12 243 M3X14  1.7Nm  
 3-14  

 

图 3-14  

 3 M3×6 0.5Nm  

 

3.2.9 肘部配对关节-肘部关节 
分离： 

 3.2.3   
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1X  48VDC 

1X   

1X  485  

  
 12  
  

组装： 
 3.2.3  

 

 
 12 M3×14 姿 1.7Nm  
  
 

 3-15  

 

图3-15  

  3  M3×6 0.5Nm  

 

3.2.10 手腕 1 关节-下臂 
分离： 

1 3.2.8  
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1X  48VDC 

1X   

1X  485  

  
 10  
  

组装： 
1  3.2.8  

 1  
  
 10 243 M3x14 1.7Nm  
 3-16  

 

图 3-16  

 3 M3×6 0.5Nm  

 

3.2.11 手腕 2 关节-手腕 1 关节 
分离： 

 3.2.3  
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  2  
  1  2 

 

1X  48VDC 

1X   

1X  485  
 

 1  
 10  
 1 2 2 1  

组装： 
3.2.3  

 1 2 2 1
 

 10 M3×14 姿  1.7Nm  
  
  
 3 M3×6 0.5Nm  

 

3.2.12 手腕 3 关节-手腕 2 关节 
分离 & 组装： 

 2  3  2  1  3.2.10  

 

3.2.13 末端法兰-手腕 3 关节 
分离： 

 3.2.3  
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 3  
 

 

1X  48VDC 

1X   

1X  485  
 

  
 10  
  3 姿

模 3  

组装： 
 3.2.3  

  3  3-17  

 

图 3-17  3  

 3 3
3  

 10 M3×14 1.7Nm  
  
 

 
  3  M3×6 0.5Nm  
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3.2.14 线缆安装指南 
关节上的线缆安装 
 

3-18  

  

图 3-18  

 

3-19  

 

图 3-19  

 

GND 485
3-20  

 

图 3-20  
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&  

 3 M1.6x4  
 3-21  

 

图 3-21  

 务 3-22  

 

图 3-22  

 

 

  
 

- 3.2.7  
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3.3 控制柜拆装 
3.3.1 更换 Safe IO 板 

 

 

 

模  

 4
3-23  

 

图 3-23  

 3-24  
 1-   
 2- 子  
 3-  
 4-IO  
 5-  
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图 3-24  

 

务 3-25  

     

 

图 3-25  
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 3-26  
 1- 48Vx2 
 2- GNDx2 
 3- 尼 x1 
 4- 220V X2 

   

  

图 3-26  
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 3 3-27  

   

 

图 3-27  

 Safe IO 3-28  
 1- 48Vx2 
 2- GNDx2 
 3-485 x1  

 

图 3-28 Safe IO  
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 Safe IO 3-29  
 1- 48Vx1 
 2- GNDx1 
 3- 尼 x1 

 

图 3-29 Safe IO  

 Safe IO 22 M3 Safe IO Safe IO
3-30  

    

图 3-30  
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 3-31  

    

图 3-31  

 4
3-32  

 

图 3-32  

 子 IO 3-33  

 

图 3-33 子 IO  
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3.3.2 更换刹车板 
 4

子 3-34  

 

 

图 3-34  

 3-35  
 1- 尼 x1 
 2- 48Vx1 
 3- GNDx1 
 4- x1 

 

图 3-35  
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 4 3-36  

  

图 3-36  

 3-37  

    

图 3-37  

 4 3-
38  

    

图 3-38  
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4 报警说明 
4.1 机器人程序报警 

表 4-1 CS  

报警号 描述 可能原因 处理建议 
E1S0    

E1S1   
: 

(1)  
(2)  

E1S2 
[ ]{joint}

 
 

: 
(1)  
(2)  

E1S3 {joint}   
: 

(1)  
(2)  

E1S4   

: 
(1)  
(2)  
(3) 48v  
(4)  

E2S0    

E2S1   
: 

(1)  
(2)  

E2S2  
IO

 

: 
(1) IO

 
(2) IO

 
(3)  

E3S0    
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E3S1 
{float} 5 

 

: 
(1) 

 
(2)  

E3S3  
 

: 
(1) 

 
(2)  

E3S4   
: 

(1) 务  
(2)  

E3S5  
务

 

: 
(1)  
(2)  

E3S6 
 

 

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E3S7  
20

 

: 
(1) 20  
(2)  

E4S0    

E4S1   
: 

(1)  
(2)  

E6S0    

E6S1 
{joint}

  

: 
(1) 

 
(2)  

E6S2 
{joint}

  

: 
(1) 

 
(2)  

E6S3  
 

: 
(1) TCP
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TCP
 

(2)  

E6S4  
 

: 
(1) TCP

TCP
 

(2)  

E6S5  
 

: 
(1) 

 
(2)  

E6S6  
 

: 
(1) 

 
(2)  

E6S7 
{float} °/s   

: 
(1) 

 
(2)  

E6S8 
{float} °/s   

: 
(1) 

 
(2)  

E6S9 
{float} °/s   

: 
(1) 

 
(2)  

E6S10 
1

{float} °/s  
1

 

: 
(1) 

 
(2)  

E6S11 
2

{float} °/s  
2

 

: 
(1) 

 
(2)  
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E6S12 
3

{float} °/s  
3

 

: 
(1) 

 
(2)  

E6S13 
{float} mm/s   

: 
(1) 

TCP  
(2)  

E6S14 
{float} mm/s   

: 
(1) 

 
(2)  

E6S16 {joint}  
 

: 
(1) 

 
(2)  

E6S17 撑  
撑

 

: 
(1)  
(2)  

E6S18 
IO

尼  
IO 尼  

: 
(1) IO 尼  
(2)  

E6S19 
IO

尼  
IO 尼  

: 
(1) IO 尼  
(2)  

E6S20 
IO

尼  
IO 尼  

: 
(1) IO 尼  
(2)  

E6S21 IO 尼
 

IO 尼  
: 

(1) IO 尼  
(2)  

E6S22 IO 尼
 

IO 尼  
: 

(1) IO 尼  
(2)  
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E6S23 
IO

尼  
IO 尼  

: 
(1) IO 尼  
(2)  

E6S24 
IO 尼  

IO 尼  
: 

(1) IO 尼  
(2)  

E6S25 
IO 尼  

IO 尼  
: 

(1) IO 尼  
(2)  

E6S26 
IO 尼  

IO 尼  
: 

(1) IO 尼  
(2)  

E6S27 
IO

尼  
 

: 
(1)  
(2)  

E6S30 姿  
姿

 

: 
(1)  
(2) 姿  
(3)  

E6S31 姿  
姿

 

: 
(1)  
(2) 姿  
(3)  

E6S32 
  

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E6S33   

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E6S40 
48v
 

48v  
: 

(1)  
(2)  
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E6S41 
48v
 

48v  
: 

(1)  
(2)  

E6S42   

: 
(1) 

 
(2)  

E6S50 
{joint}

 
 

: 
(1)  
(2)  

E6S100 {string}  

: 
(1) 撑
IO  
(2)  

E7S0 姿    

E7S1 姿   

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E7S2   

: 
(1) 

 
(2)  

E7S5   

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E7S6   

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E7S7 姿  
姿 姿

 

: 
(1) 

姿  
(2) dh

 



4    

CS   42   2.4.0 

(3)  
(4)  

E7S8  
姿 姿

 

: 
(1) 

姿  
(2) dh

 
(3)  
(4)  

E7S9 
 

 

: 
(1) 

 
(2) dh

 
(3)  
(4)  

E7S10 
 

姿  

: 
(1) 

姿  
(2) dh

 
(3)  
(4)  

E8S0    

E8S1   
: 

(1)  

E10S0    

E10S1  
 

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E10S2 
{string} 

 

: 
(1)  
(2)  
(3)  
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E11S0    

E11S1   

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E11S2 
{hex} 

 

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E11S3 
{hex} 

 

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E11S4 0  

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E12S0    

E12S1 [{string}]  

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E12S20 
{joint} 

 

1. 
 

2. 
 

3. 
子

 
4.  

: 
(1)  
(2)  
(3) 

 
(4)  

E12S21 
{joint} 

 

1. 
 

2. 
 

3. 

: 
(1)  
(2)  
(3) 
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子
 

4.  

 
(4)  

E12S24 {joint}  

1. 
 

2. 
 

3. 
子

 
4.  

: 
(1)  
(2)  
(3) 

 
(4)  

E12S30 
{joint} 

 

1. 
 

2. 
 

3. 
子

 
4.  

: 
(1)  
(2)  
(3) 

 
(4)  

E12S40 {joint}  
1.  
2. 
( FPGA  

: 
(1) 

撑
 

(2)  

E12S50 
{joint} 

 
1.  

: 
(1)  
(2)  
(3)  

E12S52 
{joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S60 
{joint} 

 

1. 

 
2. 

: 
(1)  
(2)  
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E12S62 
{joint} 

 
1. 

 

: 
(1)  
(2)  

E12S63 
{joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S65 
{joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S70 
{joint} 

 
1. 

 

: 
(1)  
(2)  

E12S75 
{joint} 

 
1. 

 

: 
(1)  
(2)  

E12S80 
{joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S90 
{joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S94 
{joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S101 {joint}   
: 

(1)  
(2)  

E12S110 {joint}   

: 
(1) 

 
(2)  

E12S120 {joint}   
: 

(1)  
(2)  



4    

CS   46   2.4.0 

E12S121 {joint}   
: 

(1)  
(2)  

E12S130 {joint}  

1. 
 

2. 
 

: 
(1) 

 
(2) 

 
(3)  

E12S198 {joint} flash   
: 

(1)  
(2)  

E12S199 {joint} flash   
: 

(1)  
(2)  

E12S200 {joint} flash   
: 

(1)  
(2)  

E12S201 
{joint} 

  

: 
(1) 务

 
(2)  

E12S500 
[ ] {joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S501 
[ ] {joint} MCU 

3.3v  
 

: 
(1)  
(2)  

E12S502 
[ ] {joint} 12v

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S503 
[ ] {joint} 5v

 
 

: 
(1)  
(2)  
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E12S504 
[ ] {joint} MCU 

3.3v  
 

: 
(1)  
(2)  

E12S505 
[ ] {joint} 3.3v

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S506 
[ ] {joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S507 
[ ] {joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S508 
[ ] {joint} 尼

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S509 
[ ] {joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S510 
[ ] {joint} 姿

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S511 
[ ] {joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S512 
[ ] {joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S513 
[ ] {joint} 

尼  
 

: 
(1)  
(2)  

E12S521 {joint}  
 

: 
(1)  
(2)  

E12S522 {joint}  
 

: 
(1)  
(2)  
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E12S600 
[ ] {joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S601 
[ ] {joint} MCU 

3.3v  
 

: 
(1)  
(2)  

E12S602 
[ ] {joint} 12v

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S603 
[ ] {joint} 5v

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S604 
[ ] {joint} MCU 

3.3v  
 

: 
(1)  
(2)  

E12S605 
[ ] {joint} 3.3v

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S606 
[ ] {joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S607 
[ ] {joint} 

 
 

: 
(1)  
(2)  

E12S610 
[ ] {joint} MCU

CRC
 

 
: 

(1)  
(2)  

E12S611 
[ ] {joint} MCU

 
 

: 
(1)  
(2)  

E13S0    

E13S1 
 {joint} 

 

(1)  
(2)

 

: 
(1) 

 
(2) 
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(3) 
 

(4)  

E15S0    

E15S1 
撑 

 
: 

(1)  

E15S2  
 

: 
(1)  

E15S3  
 

: 
(1)  
(2)  

E15S4   
: 

(1)  

E15S5 
 

 
: 

(1)  
(2)  

E15S6 尼
[{string}] 

尼
 

: 
(1) 

 
(2)  
(3)  
(4)  

E15S7  
 

: 
(1) 

 
(2)  
(3)  

E15S8 
{joint} 

 

(1)  
(2)

 

: 
(1)

 
(2)  

E15S10 
{signed}  

 
: 

(1)  
(2)  

E15S11   
: 

(1)  
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E16S0    

E16S1 
Profinet IO 

 
 

: 
(1) P2R_IO 务  

E16S2 
Profinet REG1 

 
 

: 
(1) P2R_REG1 务  

E16S3 
Profinet REG2 

 
 

: 
(1) P2R_REG2 务  
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5 备件清单 
表 5-1  

序号 零件号码 产品名称 产品规格 备注 
1 NB20100024 CRJ-14  

2 NB20100021 CRJ-14 L 

3 NB20100025 CRJ-17  

4 NB20100026 CRJ-20  

5 NB20100027 C3  

6 NB20100028 C3  

7 NB20100029 CS63  

8 NB20100030 CRJ-14  

9 NB20100003 14 INC -C 

10 NB20100007 17 INC -C 

11 NB20100011 20 INC -C 

12 NB20100004 14 ABS -C 

13 NB20100016 25 ABS -C 

14 NB20100001 14 -C 

15 NB20100009 20 -C 

16 NA60400047 -C 

17 NB50000113 14 -C( ) 

18 NB50000114 17 -C( ) 

19 NB50000115 20 -C( ) 

20 NA60300127 14-C 

21 NA60300128 17-C 

22 NA60300129 20-C 

23 NA60300137 14-C 

24 NA60300138 17-C 

25 NA60300139 20-C 

26 NA60300102 14 -C 

27 NA60300091 17 -C 

28 NA60300103 20 -C 
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表 5-2  
序号 零件号码 产品名称 产品规格 备注 

1 NB30000001 CS  ERP400 

2 NA21100002  FKL6622.300-EMC 

3 NA20100051 PWM  SI121238BH1FR004 

4 NB80000002 Safe&IO-C IO  

5 NA40800022  10A 

6 NB80000003 X86  

7 NA41000025  CR2450 

8 NB40000013 BRAKE-C PCBA 

9 NA20100009 48V  RSP-2000-48V 

10 NA20200164  4301.0501 

11 NA31400119  3-125-661

12 NA20600047  KCD4-201-2 

13 NA31400128  M25X1.5
 

14 NA30600033  GM-4 

15 NA20300004  3-100-527

16 NA60300180 -C 



   5  

2.4.0    53                                     CS  

表 5-3  
序号 零件号码 产品名称 产品规格 备注 

1 NB80000010    

2 NA50100238  9" SF0002  

3 NE00000009 /  5" 70632  

4 NA50200045  2.5*75(SD-081-P5)  

5 NE00000043  3.0*100(SD-081-P6)  

6 NA50200124  5.5-7  3mm   

7 NA50200123  8-10  3mm   

8 NE00000063  6*180*36  

9 NE00000064  5*180*36  

10 NE00000044  19400-M5  
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6 机器人打包 
 

注意 

  
 

 
 3  
  
  

 JOG  

 CS63 A1:45° A2: -180° A3: 150° A4: -60°  
A5: 180° A6: -90°  

 JOG  
  
 务 务  

  

机器人。有关释放制动器，请参见 3.2.2 制动器释放。 

    
图 6-1  



 

 

  



苏州艾利特机器人有限公司

苏州市工业园区长阳街259 号中新钟园工业坊 4 栋 
1F

深圳艾利特机器人有限公司

深圳市宝安区航空路泰华梧桐岛科技创新园1栋
202室

德国分公司

Hersbrucker Weg 5, 85290, Geisenfeld, Germany

公众号 视频号

抖音 B站

www.elibot.com
ALWAYS 
EASIER 
THAN 
BEFORE
联系我们
商务合作:  market@elibot.cn 
技术咨询:  technical@elibot.cn

上海艾利特机器人有限公司

上海市浦东新区张江科学城学林路36弄18号楼

北京艾利特科技有限公司

北京市经济技术开发区荣华南路 2 号院 6号楼
1102室

美国分公司

10521 Research Dr., Suite 104, 37932, 
Knoxville (TN), United States 

日本分公司

愛知県名古屋市中区栄2-4-3 TOSHIN広小路本町ビ
ル1階
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