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项目描述

本项目围绕工业机器人运维岗位职责和企业实际生产中的工业机器人运维工作内容，讲解识

读工作站的机械布局，将工业机器人拆包并按照机械布局安装工业机器人、工业机器人控制柜、

工业机器人示教器、工业机器人末端工具的方法，并设置丰富的实训任务，使学生通过实操进一

步理解工业机器人、控制柜、示教器、末端工具的安装方法。
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北京新奥时代科技有限责任公司

技能目标

 能正确选择工具对电气系统、工业机器人本体、控制柜等进行拆装。

 能正确选用量具对皮带张紧力、扭矩、装配间隙等进行测量。

 能识读机械装配图，选择机械零部件并识别安装位置。

 能根据气动原理图，选择并安装气动零部件，并能正确连接管路。

 能根据工业机器人典型工作站工艺指导文件完成装配。

 能根据工业机器人本体的安装环境（温度、湿度、噪声等）要求确定安装位置。

 能根据工业机器人基座安装要求安装基座。

 能根据工业机器人台架安装要求安装台架。
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北京新奥时代科技有限责任公司

技能目标

 能根据工业机器人台架安装要求安装台架。

 能根据工业机器人工作空间规划布局图安装工业机器人。

 能辨识工业机器人各关节转动正负方向示意。

 能根据机械装配图及工艺卡，使用正确工具安装工业机器人底座和末端执行器（夹

具、焊枪等）。

 能根据工业机器人控制柜安装的温度、湿度、电子干扰等要求，安装工业机器人控

制柜。

 能正确连接、检测工业机器人电气控制柜线路。

 能使用示教器电缆连接工业机器人示教器与控制器，按正确步骤操作工业机器人。北
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北京新奥时代科技有限责任公司

机械拆装与测量
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技能点

初级：

 工业机器人外部拆包

 测量工具的认知
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北京新奥时代科技有限责任公司

任务要求

在安装某工作站的工业机器人之前，需要先将未拆包的工业机器人、控制柜、示
教器从包装箱中取出。根据实际情况选择必要的拆包工具，完成工业机器人系统外部
拆包。

另外，在进行工业机器人本体和控制柜的拆装之前，需要先认识并了解机械拆装
过程中的机械拆装工具和测量工具的功能和作用，请根据工业机器人本体、控制器的
实际情况，选用机械拆装和测量需要用到的工具。

工具准备

（1）工作服、安全鞋、安全帽

（2）设备：ABB120工业机器人（本体、控制器、示教器）

（3）斜口钳、活动扳手、纯棉手套

（4）音波式数字显示张力计、扭矩扳手、游标卡尺北
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北京新奥时代科技有限责任公司

1、机械拆装与测量

工具准备
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北京新奥时代科技有限责任公司

1、机械拆装与测量

拆包前检查工作

机器人到达安装现场后，应该
第一时间检查包装箱外观是否有破
损，是否有进水等异常情况，如果
发现有问题需要马上联系厂家及物
流公司进行处理，机器人拆包前的
状态如左图所示。
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北京新奥时代科技有限责任公司

1、机械拆装与测量

工业机器人外部拆包

1.带好纯棉手套，使用小剪钳工具剪断箱子上

的两条钢扎带并取走。

2.根据箭头方向，两个人将箱体向上抬起放

置到一边，与包装底座进行分离。北
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北京新奥时代科技有限责任公司

1、机械拆装与测量

工业机器人外部拆包

3.尽量保证箱体的完成以便日后重复使用。
4.拆包后包括4个部分：机器人本体、示教器、

线缆配件及控制柜。北
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北京新奥时代科技有限责任公司

1、机械拆装与测量

工业机器人外部拆包

5.使用活动扳手卸下固定在底座上的4个螺丝

和螺母。
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北京新奥时代科技有限责任公司

1、机械拆装与测量

测量工具的认知

扭矩扳手：又叫力矩扳手、扭力

扳手、扭矩可调扳手，是扳手的一种，

一般分为电动力矩扳手和手动力矩扳

手两类。扭矩扳手既可初紧又可终紧，

它的使用是先调节扭矩，再紧固螺栓。
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北京新奥时代科技有限责任公司

1、机械拆装与测量

测量工具的认知

游标卡尺：作为一种常用量具，

可具体应用在测量工件宽度、测量工

件外径、测量工件内径、测量工件深

度四个方面。
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识读技术文件
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技能点

 机械装配图识读

 电气原理图识读

 气动原理图识读
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北京新奥时代科技有限责任公司

任务要求

根据工业机器人工作站的机械装配图，识读并确定工作站台面上的各个工艺单元
和主要的部件的安装位置，了解各个组成工艺单元的功能。

根据工业机器人工作站的电气原理图，识读工作站上的电气元件和电路连接，为
之后的电气元件安装和电路连接做准备。

根据工业机器人工作站的气动原理图，识读工作站上的气路元件和气路连接，为
之后的气路元件安装和气路连接做准备。

工具准备

（1）机械装配图

（2）电气原理图

（3）气动原理图
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北京新奥时代科技有限责任公司

2、识读技术文件

机械装配图识读

根据相应安装文件中
的要求，实现工作站机
械布局图的识读。
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北京新奥时代科技有限责任公司

2、识读技术文件

电气原理图识读

主电路是给用电器供电的电路，
是受控制电路控制的电路，又称为
主回路。看主电路需要看它的电源
类型和电压等级（如交流、直流、
380V、220V、24V等），电路图的
上面和左面分别包含数字形式的横
向区域编号和英文字母形式的纵向
区域编号，通过横向和纵向的数字、
字母的组合以及电路图的页码，可
以去查找本电路图中电路分支连接
到的相应图纸页码，例如2.1:A表
示线路连接到电路图第2页中横向
区域1，纵向区域A的位置处。

单相交流220V

横向区域编

号

纵向区域编号

连接到的图纸页

码
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安装工业机器人
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技能点

 工业机器人工作空间与基本参数

 工业机器人本体的安装

 末端执行器的安装
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北京新奥时代科技有限责任公司

任务要求

根据工作站的机械装配布局图以及工业机器人的工作空间范围和基本参数，将工
业机器人安装到工作站台面上。然后安装工业机器人末端执行器，并连接相关气路。

工具准备

（1）工作服、安全鞋、安全帽

（2）设备：ABB120工业机器人（本体、控制器、示教器）

（3）扭矩扳手，内六角扳手套组，卷尺，橡胶锤

（4）安全操作指导书
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北京新奥时代科技有限责任公司

3、安装工业机器人

工具准备
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北京新奥时代科技有限责任公司

3、安装工业机器人

安装前检查内容

序号 检查内容

1 目测检查机器人确保其未受损

2 确保所用吊升装置适合于搬运机器人的重量

3
如果机器人未直接安装，则必须按照规定要求环境指标储
存

4 确保机器人的预期操作环境符合规范要求

5
将机器人运到其安装现场前，请确保该现场符合安装和防
护条件

6 移动机器人前，请先查看机器人的稳定性

7 满足这些先决条件后，即可将机器人运到其安装现场

8 安装所要求的其他设备北
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北京新奥时代科技有限责任公司

3、安装工业机器人

工业机器人工作空间与基本参数

工业机器人的工作空间指的是工业机
器人手腕中心在作业范围内所能达到的极
限位置，如图所示，IRB120工业机器人的
工作半径可达580mm，底座下方拾取距离为
112mm。
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北京新奥时代科技有限责任公司

3、安装工业机器人

工业机器人工作空间与基本参数

工业机器人各个轴的正负转动方向如
左图所示。
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北京新奥时代科技有限责任公司

3、安装工业机器人

工业机器人本体的安装

1.根据工作站安装位置要求，将工作站地脚

固定，稳定台架。

2.根据机械布局图，用卷尺测量出基座在工

作台面上的安装位置，并用M5的螺栓将底板

固定到工作站台面上。
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北京新奥时代科技有限责任公司

3、安装工业机器人

工业机器人本体的安装

厚布

厚布

支架

3.使用高架起重机吊升机器人，在机器人表面

与圆形吊带直接接触的地方，请垫放厚布。

4.将机器人安装到工作台上，并选择的M10的螺栓紧固

机器人本体底座，最后将固定机器人姿态的支架拆除。北
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北京新奥时代科技有限责任公司

3、安装工业机器人

末端执行器的安装

1.安装工具快换装置的主端口，将定位销

（工业机器人附带配件）安装在IRB 120工

业机器人法兰盘中对应的销孔中，安装时切

勿倾斜、重击，必要时可使用橡胶锤敲击。

2.对准快换装置主端口上的销孔和定位销，将

快换装置主端口安装在工业机器人法兰盘上。北
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北京新奥时代科技有限责任公司

3、安装工业机器人

末端执行器的安装

3.手动安装末端工具时，需要对齐被接端口

与主端口外边上的U型口位置来实现末端工

具快换装置的安装。

4.位置对准端面贴合后，松开控制工具快换动

作的电磁阀上的手动调试按钮，快换装置主端

口锁紧钢珠弹出，使工具快换装置锁紧。北
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北京新奥时代科技有限责任公司

安装工业机器人系统
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技能点

 工业机器人控制柜的安装

 工业机器人系统电缆线连接
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北京新奥时代科技有限责任公司

任务要求

工作站已完成工业机器人本体的安装，接下来需要完成工业机器人控制柜的安装
及接线，在认识了控制柜的整体结构和组成之后，完成工业机器人控制柜的安装与接
线。

工具准备

（1）工作服、安全鞋、安全帽

（2）设备：ABB120工业机器人（本体、控制器、示教器）

（3）内六角扳手套组，十字螺丝刀，一字螺丝刀，梅花加长扳手

（4）安全操作指导书
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北京新奥时代科技有限责任公司

4、安装工业机器人系统

工业机器人控制柜的安装

在现场安装控制柜的时候，需要考虑
安装场地的温度条件是否符合控制柜工作
时允许的环境温度条件，如表所示为控制
柜工作时允许的环境要求。

参数 值

最低环境温度 0℃（32℉）

最高环境温度 +45℃（113℉）

最大环境湿度 恒温下最大95%
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北京新奥时代科技有限责任公司

4、安装工业机器人系统

工业机器人控制柜的安装

需要考虑控制柜所需的安装空间，保
证控制柜工作时能够散热充分。如果控制
器安装在桌面上（非机架安装型），则其
左右两边各需要 50 mm 的自由空间，控制
器的背面需要 100 mm 的自由空间，如左
图所示。另外切勿将客户电缆放置在控制
器背部的风扇盖上，这将使检查难以进行
并导致冷却不充分。
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北京新奥时代科技有限责任公司

4、安装工业机器人系统

工业机器人系统电缆连接

1.将动力电缆标注为XP1的插头接入

控制柜XS1的插头上。

2.将动力电缆标为R1.MP的插头接入机

器人本体底座的插头上。北
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北京新奥时代科技有限责任公司

4、安装工业机器人系统

工业机器人系统电缆连接

3.将SMB电缆（直头）接头插入到

控制柜XS2端口。

4.将SMB电缆（弯头）接头插入到机器

人本体底座SMB端口。北
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北京新奥时代科技有限责任公司

4、安装工业机器人系统

工业机器人系统电缆连接

5.将示教器电缆（红色）的接头插入到控制柜

XS.4端口,并顺时针旋转连接器的锁环，将其拧

紧，完成机器人示教器与控制柜的连接。

6.将示教器支架安放到合适的位置，并

将示教器放好。北
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北京新奥时代科技有限责任公司

4、安装工业机器人系统

工业机器人系统电缆连接

7.完成电源线的连接。
8.在检查后，将电源接头插入控制柜

XP0端口并锁紧。北
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北京新奥时代科技有限责任公司
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