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二、开箱状态

一、整体结构
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1. 推荐安装方式，基座凸台位于基架安装板上，配合图示（1表示通孔，2、

3表示螺孔）。

2. 在机器人的 6 个螺孔处用外六角螺钉 M16*65 加平垫圈 M16 和弹垫圈将机

器固定到铁架上，通孔直径⌀ 18。

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. 将螺栓装入对应安装孔，安装

螺栓前需要先拆掉吊环螺钉。

三、安装基座 四、通过包装贴识匹配电控柜与机械本体

使用升降叉车使用起吊设备

1. 利用升降叉车将基座送入基架内。

缓慢上升并调整至上图所示安装位。

2. 将螺栓装入对应安装孔，安装螺栓前需

要先拆掉吊环螺钉。
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七、主动臂姿态调整

八、安装从动臂

1. 在系统电缆安装完成的前提下，电控柜接通电源。

2. 按下“Brake”抱闸键的同时，手动调整机械本体 1 轴／2 轴／3 轴臂姿

态为水平。

1. 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。

2. 依次方式按照三组从动臂。

五、核对电控柜与机械本体的贴识

1. 电控柜贴识的粘贴位置在柜体的电源指示灯下方。

2. 机械本体贴识的粘贴位置在基座电气接口面板的侧边。

3. 匹配原则，两张贴识的“机械本体 S/N、电控柜 S/N”对应的序列号代码一致。

六、系统电缆安装
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九、安装动平台 1

十、安装动平台 2

1. 用户梳理动平台布线时，需在箭头所指段预留弧度 15 cm。

2. 用户需结合实际应用场景，在捆线缆时预留出 15cm 左右的线缆弧度，避免线缆干涉运动。

1. 找到一轴标识，将动平台基座底部零点标定孔对准一轴方向。

2. 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扣合。

3. AP15X 系列两款动平台的安装方式，均是以零点标定的孔位或卡槽正对一轴的方式安装。

十一、动平台线缆布局

十二、从动臂线缆布局

1. 从动臂线缆布线，在从动臂与主动臂连接处预留弧度 250 mm，使用扎带紧固。

2. 从动臂处分三段等距，使用扎带紧固。1. 找到一轴标识，将动平台基座底部零点标定卡槽对准一轴方向。

2. 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扣合。
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十四、注意事项

1. 在基座与主动臂处，预留弧度 200 mm，使用扎带紧固。

2. 拧紧 4轴线缆接口。

1. 线束安装在 3 轴臂体为推荐安装方式，用户可结合现场情况调整为 1轴及 2

轴臂体安装，注意上臂和前臂固定位置需同时调整。

2.注意弹簧安装方向，禁止扭转弹簧。

3. 用户布线不得存在与线束捆绑、交叉及干涉情况，建议捆绑在其他臂体上，

运动部位预留足够长度。

4. 目视检查球头是否贴合衬套，如有间隙，及时联系 QKM 技术人员。

十三、主动臂线缆布局


