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 前言 
感谢使用霓达自动工具交换系统：Automatic Tool Changer（以下简称 ATC）。 

本说明书是以霓达自动工具交换系统（ATC）的机械结构为中心、说明了在使用上的注意点、系统的

实际应用操作、保养点检维护上的重要事项，以及规格的详细说明。 

所以，请负责购入生产线的人员、负责维护保养的人员、或者开箱、及实际使用本装置的人员，请一

定要阅读使用说明书，在充分了解了 ATC 后，再使用。 

 

烦请妥善保管本使用说明书，最终一定要送到产品的使用者手上。 

 

  ·本说明书禁止擅自转载。 
  ·本说明书记载的外观及规格会有改良变更。 
  ·在作业之前，请阅读本说明书，并请理解。 
  ·请确认作业人员是否有必要接受充分的专业培训。 
  ·原则上由顾客作业引起的破损、发生事故时，请原谅本公司不承担责任。 
 

说明 
本说明书的使用，仅限于霓达株式会社（以下称本公司）的客户以及最终客户。 

本说明书记载的技术情报及图纸的所有权为本公司所有，本公司的文件未得到允许不得向第三者公开。 

本说明书内容变更不再另行通告，请见谅。由于规格变更等原因，一部分图･照片等内容可能会与实际

物品不同。 

 

关于本说明书的内容本公司不做任何担保，请见谅。在使用本说明书时，产品性能因为偶然或必然原

因造成设备或人员的损伤，本公司不负任何责任，请见谅。 

 

产品售后 
  ·保修期间 

     产品出货日起 1年的时间，或者产品运转时间达到 3000 小时，在两者中首先达到的时间点做为保修

期间。 

  ·保修内容 

     在保修期间内构成本产品的零件在材料或者制造上出现缺陷时，弊社将无偿进行修理。 

  ·不属于保修的对象 

     在保修期间中如有以下情况则不属于保修对象。 

① 因使用者的过失而产生的故障及事故 
② 消耗性零件 
③ 天气灾害，事故，火灾，盗窃以及不正当使用而产生的故障及事故 
④ 因没有遵守本说明书及维护要领书的维护，点检流程而引起的故障及事故 
⑤ 因弊社以外的修理，调整，改造而引起的故障及事故 
⑥ 因使用二手零件而引起的故障及事故 
另外，因系统故障而引起的生产线停止等的二次事故以及因此而引起的所有事故都不属于保修的 

对象 

 

开箱时的确认 
本公司在出货时会认真检查有无错误、用心包装好物品，不过，为了以防万一在开箱时请确认下列项目。

发现问题或有疑问时，请联系本说明书封面上的各营业所。 

 

·请确认安装用螺钉是否放入。（参照纳入规格书图纸等附件） 

·请确认备品。（根据另外商谈的内容） 

    ·标准式样以外的模块等，选购类产品的详情请与弊社联系 
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关于安全事项 
 

为了安全正确的使用 

 
 

a）本说明书中的危险、警告、注意事项 

 

为了使本产品正确与安全的使用，为了您和他人的人身危害及财产损害防止于未然，在本说明书中设置了

危险，警告，注意 3种图标表示了有关安全方面的信息。 

请把这些内容完全理解后再阅读正文。 

 

本说明书中的图标 

 

 

错误操作的话，有可能会导致使用者死亡、负重伤。但是局限于危险发生时的

警告的紧急性高的场合。 

 
错误操作的话，有可能会导致使用者死亡、负重伤。 

 

错误操作的话，有可能会对使用者带来伤害。另外，也有发生物品损坏的危险

性。 

 使用范例等表示 

 未到注意的级别，但需要特别提醒 

还有，注意内记载的事项根据状况可能不会造成重大的事故，但是因为记载了重要的内容请务必遵守。 

 

 

① 对于客户故意或者过失，造成我司产品之外的不良（包括软件等误动作）所
引起的事故，天灾等损害，我司不承担责任。 

② 对于样本书（包含说明书）内说明的，或者规定的使用方法以外产生的损害，
我司不承担责任。 

③ 如果咨询了我司发生了不良，但是没有关于我司责任的明确记录，我司不承
担责任。 

④ 关于使用我司的产品，或者因为不能使用而发生的间接损害（事业利益的损
失，事业的中断等）我司不承担责任。 

 

b)首先 

ATC 不是单独使用的，是安装到机器人及专用机械上后使用的。因此为了安全使用此系统，不应只考虑 ATC

单体产品，还需要对机器人系统、专用机械系统进行全体考虑。 

 

 在使用 ATC 时，请严格遵守机器人、专用机械的安全指示。要进

入机器人安全围栏内进行安装作业时，请切断超过５０Ｖ的电源。 

 

c)一般注意事项 

 ATC 在机器人安全围栏内安装、程序设计作业、保养点检作业的各

位人员，必须是接受过机器人专业知识培训（受过专业知识教育

的人）的人员。并且，无论在围栏内或外，对 ATC 进行分解、组

装时，请参考本说明书，安装说明书，保养点检要领书。 
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 另外、安全围栏内进行作业时，请随身携带安全帽、安全靴、保

护工具等安全器具，穿上与作业内容相符的作业服。ATC 的内部
分解作业时，为了防止部品飞出造成受伤、请带好防护眼镜。 

 

 本产品在以下情况下，请不要使用。 

或许会给作业员带来伤害 

－在容易引起火灾（挥发性高的易燃物质）环境下的

使用 

－在有爆炸性可能（可燃气体，化学品飞散等）的环

境下的使用 

－在水中或水滴下及高湿度环境下的使用 

－在腐蚀性的环境下使用 

－在有大量放射线存在的环境下的使用 

 

如在上述环境下使用，本公司不负责任。 

另外在粉尘，碎屑，切削油等物质飞散的环境下使用可能会

导致运作不良。 

 

 

d)安装时的注意事项 

 

 
ATC 的安装作业，请尽可能在机器人安全围栏外对商品进行拆卸，

把设备安放平稳后再实施作业。 

 

 安装作业要在安全围栏内作业的时候，请确认切断了超过５０Ｖ电

源之后，确认机器人确实停止工作后，再进入围栏内。 

 

 在进入安装作业前，必须注意以下几点。 

（a）进行作业前必须切断所有的焊接电源、控制电源、动力电源。

（b）进行作业前必须停止所有的油压以及气压源。 

（c）进行作业前必须去除油压气压中残留的压力。 

（d）接头、电缆的一部分会发热，请注意。 

 

 安装作业中，作业员擅自打开电源、油压气压源，可能会引起极

其危险的状态。请设置绝对不会发生这种事情的系统，使得能够

安全的作业。 

 

 安装时，请一定使用本公司指定的部品。另外，部品更换的时候，

新部品被正确安装到原来的地方后，一定要按照所规定的方法实

施点检。 

 

 
安装时，请不要超过产品规定的负荷（力矩・转矩）。这不仅会影

响产品的性能和寿命，还有可能会引起意想不到的事故。 
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针对信号针及焊接电极的电力负荷，请不要使用超过规定的电

压・电流。这不仅会影响产品的性能和寿命，还有可能会引起意

想不到的事故。 

 

 
给水･给气･ATC 的连接，分离端口，请供给规定范围内压力的水和

空气。这不仅会影响产品的性能和寿命，还有可能会引起意想不到

的事故。 

 

 ・机器人侧本体安装时，机器人的安装面请朝上进行安装，这样，机

器人本体安装比较安全、容易实施。 

・工具侧本体安装时，请把工具放置在工具支架上实施。这样，工具

侧本体安装比较安全容易实施。 

 

 
在机器人侧本体和工具侧本体结合之前，请在分离状态下切换本

体气源（连接、分离），确认凸轮（张开、收起）是否能够正确动

作。如果不确认，让其自动运行的话，可能会发生工具下落，机

器破损等意想不到的事故。 

 

 手动状态操作时，如果要切换空气（连接、分离）的话，请把工具

放在工具支架后再实施。不然如果误操作或者配管存在错误的话，

可能会引起工具下落、机器损坏等意想不到的事故。 

 

 为了不让电缆及软管在机器人动作时产生干涉，请在施工时处理

一下。 

不然有可能会引起 ATC 的破损和模块类的破损。 

 

e)示教时注意事项 

 

 
在抓取工具前，请确认本体输出信号与机器人信号的互锁是否正

确。如果不确认让其自动运行的话，可能会引起工具下落、机器破

损等意想不到的事故。 

 

 
调试本产品时，确保机器人侧与工具侧的接触面平行并且能够紧密

贴合之后，再进行空气的切换（连接、分离）。不然由于不平行或

偏斜等原因，不仅会引起 ATC 或者各种机能模块的破损，还可能引

起工具落下等意想不到的事故。 

 

 
机器人在焊接通电状态下，请不要接触 ATC 以及与其相连接

的设备，避免因漏电而产生意外。 
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f)长期停止，搬运时等的注意事项 

危険  
ATC 具有断气保护的功能。但是请不要在空气压力低下的状态下连续使用，机器人

侧・工具侧本体的接触面缝隙会越变越大，可能会引起工具掉落等事故。 

还有，如果只是用断气保护功能长时间连接工具，由于振动等原因机器人侧・工具

侧本体的接触面缝隙会越变越大，有可能会引起意想不到的事故。 

如果不得不在连接状态下长时间停止气压供给的场合，请用绳子等工具做好落下防

止的措施。 
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 1.自动工具交换系统（ATC）概述 

霓达 ATC 依靠空气来驱动它的连接和分离。它分为 2部分，机器人侧本体和工具侧本体。 

通过连接板(选购件)可以和所有的机器人・工具连接装配。 

另外，ATC 和模块上配备了信号针和给气端口，用来传送信号及动力源。 

 

 [传送结构 ] 

ATC 上安装了用来传输机器人和工具之间信号的电气信号针。针数请参照图纸。 

 

 

１-１．构   成 
本系统，由 ATC 和追加的各种机能模块所构成。 

信号针组件使用的是接触式弹簧信号针。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

机器人侧 

M10×60（工具侧、6根） 

（M10 和弹垫一起用） 

 
・工具侧连接板 

 （选购件） 

・定位销（客户准备） 

・螺丝类（客户准备） 

・绝缘材（客户准备） 

（绝缘板、绝缘套、绝缘垫片） 

・机器人侧连接板 

（选购件） 

・定位销（客户准备） 

・螺丝类（客户准备） 

M10×65（机器人侧、6根） 

（M10 和弹垫一起用） 

工具侧 

绝缘材※ 
※绝缘材的安装方法根据客户的不同会有差别。 
  安装在机器人侧的场合也有。 

图 1．系统图 
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１-２．各部分名称 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

定位锥销 
LED组件 

凸轮 

机器人侧壳体 

电磁阀（选购件） 

横销 

信号针组件 

工具侧壳体 

定位钢套 

锁紧销 

信号针组件 

图1．各部分名称 
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１-３．机器人侧 
 

1-３-1．机器人侧本体 

机器人侧本体是 ATC 的基本构成部分，内部装有检测连接与分离状态的传感器。 

传感器输出 chuck（连接）端信号・unchuck（分离）端信号・face（连接确认）端信号。 

 

[ 连接，分离结构] 

机器人侧本体和工具侧本体通过凸轮相互连接。凸轮为特殊构造，连接时，能够自动修正位置偏差及自动补偿

长期使用的磨损。凸轮的动作原理和气缸类同，它被设计成即使一定时间内超过规定以上的负荷，凸轮也不会

脱落、偏离。当超过规定的负荷时，机器人侧本体和工具侧本体的接触面会有一点间隙(没贴紧)，两个本体绝

不会分开。另外，凸轮是用复位式弹簧式的气缸驱动的，所以即使空气压力急剧降低的情况，工具侧本体也不

会落下。 

 

危険  
ATC 具有断气保护的功能。但是请不要在空气压力低下的状态下连续使用，机器人

侧・工具侧本体的接触面缝隙会越变越大，可能会引起工具掉落等事故。 

还有，如果只是用断气保护功能长时间连接工具，由于振动等原因机器人侧・工具

侧本体的接触面缝隙会越变越大，有可能会引起意想不到的事故。 

如果不得不在连接状态下长时间停止气压供给的场合，请用绳子等工具做好落下防

止的措施。 

 

 [连接・分离传感信号 ] 

• CHUCK 端信号（连接端） 

是指凸轮完全打开的信号。此信号和 FACE 端信号同时为 ON 时，说明机器人可以从工具支架上提起工具侧本体。 

• UNCHUCK 端信号（分离端） 

是指凸轮完全收起的信号。此信号为 ON 时，机器人侧本体可以自由的接近/分离工具侧本体。 

• FACE 端信号（连接确认端） 

是机器人侧本体和工具侧本体的两个接触面相互接触的信号。此信号为 ON 时表示两个本体表面平行、表面相互

接触紧贴，凸轮可以无妨碍的做打开、收起动作。 
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1-３-2．设备输入的选定 

 

 请确认设备输入的规格。否则会有机器人侧本体的连接・分离状态

信号无法确认的情况。 

 

本机器的连接・分离传感器信号输出回路，是由接近传感器的ＯＮ―ＯＦＦ开闭光耦合器和光耦合器保护用的

串联阻抗构成的。 

所以、根据选定使用的机器的输入电流的不同，信号输出回路的残留电压会产生变动。 

输入设备选定的时候，确认输入设备的输入电流和ＯＮ判別电压后，选择可以判定ＯＮ的输入设备。 

 

(例） 输入电流值为：6(ｍＡ)时 

 

・CHUCK 或 UNCHUCK 在 ON 的时候 

残留电压Ｖ1=680(Ω)×6(ｍＡ)＋0.9＋0.8＝5.78(Ｖ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

・FACE 面ＯＮ的时候 

残留电压Ｖ2=680(Ω)×6(ｍＡ)＋2.7＋0.8＝7.58(Ｖ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

针对 ０Ｖ电平， 请选择能够识别 8V 以上电压的输入设备。 

 

 

光耦合器 二极管 

光耦合器  二极管 

ATC 内部回路 

DC 电源

（24V） 

光耦合器 内部回路 

＋ － ＧＮ Ｄ 

Ｉ Ｎ 

二极管 

０ ． ８ Ｖ 

０ ．９Ｖ 

６ ８０ Ω 

６ ｍ Ａ 

输入回路 

４ ． ０ ８Ｖ 

DC 电源

（24V）

光耦合器 内部回路

＋ － 
Ｇ ＮＤ 

Ｉ Ｎ 

二极管 

０ ． ８ Ｖ

０ ． ９ Ｖ

６ ８ ０ Ω 

６ ｍ Ａ 

输入回路 ATC 内部回路 

４ ． ０ ８ Ｖ ０． ９ Ｖ ０ ． ９ Ｖ

光耦合器 光耦合器 
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1-3-3．机器人侧本体连接板（选购件） 

机器人侧本体连接板是为了机器人侧本体安装到贵公司机器人上而使用的。连接板本公司可以加工制作。当

然，贵公司自己准备机器人侧本体连接板也可以。关于机器人侧本体安装到连接板上的注意事项，请参考本说

明书的第 3项以及购入时交付的图纸（机器人侧本体图纸）。 

 

１-４．工具侧 
 

1-4-1．工具侧本体 

工具侧本体是构成 ATC 的另一基本部分，被安装在工具上。工具侧本体上设有锁紧销，它与机器人侧本体的

凸轮配合，相互咬合。 

 

1-4-2．工具侧本体连接板（选购件） 

工具侧本体连接板是为了工具侧本体安装到贵公司的工具上而使用的。与机器人本体连接板相同，本公司可

以加工制作。当然，贵公司自己准备工具侧连接板也可以。关于工具侧本体安装到连接板上的注意事项，请参

考本说明书的第 3项以及购入时交付的图纸（工具侧本体图纸）。 

 

１-５．选购件 

关于标准规格外的信号针模块、给电模块、或给气模块等的选择，详细请询问本公司。 
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２. 标准规格书 

２-１．通用规格 
 

○使用条件 

周围温度 ０～６０℃（并且无冻结） 

周围湿度 ９５％ＲＨ以下（并且无结露） 

周围空气 m 没有腐蚀性空气 

高度 １０００m以下 

耐振动 
１０～５００(Hz) 加速度５０(m/s

2
) １１０分 

（依据ＩＥＣ６００６８－２－６） 

○输送条件 

周围温度 －２５～６０℃（瞬间最大７０℃） 

周围湿度 ９５％ＲＨ以下（并且无结露） 
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２-２．ＡＴＣ本体规格一览 
 

２-２-1．ＡＴＣ本体规格 

型 式 
机器人侧本体 参照图纸 

工具侧本体 参照图纸 

负荷重量 

可搬重量 ２００ ｋｇ 

允许力矩 １４７１ Ｎｍ 

允许转矩 １４７１ Ｎｍ 

动作气压 ０.３９～０. ８５ MPa 

位置重置精度 ±０．０２５ ｍｍ 

界面 电
气 

电气接点数 参照图纸 

额定电压 ＤＣ５０V以下 

最大允许电流 ３Ａ 

额定频率 ５０或者６０ ＨＺ 

过电压类别 过电压类别Ⅲ 

允许污染度 污染度３ 

产品重量 
机器人侧本体 ４．２ ｋｇ 

工具侧本体 ２．８ ｋｇ 

产品尺寸 
机器人侧本体 下列参照 

工具侧本体 下列参照 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                   

 

 

 

 

 

 

 

 

     机器人侧本体 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

工具侧本体 

 

 

１

６１．５

１１９ ５８．５

φ
２
２
８

φ
２
２
８
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２-２-2．ATC 内部使用电线 

 

名称 聚酯耐弯曲电线 

厂家型式 ＤＫＳＸ 

截面积 ０．５mm
2
 

导体 

材质 电气用软铜线 

构成 

线数/线径 
６／１８／０．０８ 根/ｍｍ 

外径 １．１ ｍｍ 

绝缘体 材质 难燃性聚酯 

耐电压 
水中 １０００Ｖ／１分钟 

拉弧 ５０００Ｖ／０．１５秒 

 

名称 聚酯绝缘包装电线 

厂家型式 ＤＫＸＶ 

导体 

材质 裸软铜线 

构成 

线数/线径 
３０／０．０８ 根/ｍｍ 

外径 ０．５ ｍｍ 

绝缘体 材质 热可塑性弹性体 

耐电压 ５００Ｖ／１分钟 

 

２-２-3．连接确认端传感器 

      

名 称 抗干扰接近开关 

种 类 直流 2线式密封型 

检出方式 高频率振动 

额定电源电压 ＤＣ１２/２４Ｖ 共用 

使用电压范围 ＤＣ１０～３０Ｖ 

泄漏电流 ０．５５ｍＡ以下 

动作形态 常开 ※１ 

输出形态 直流 2线式 晶体管输出 

控制输出 
开闭电流:３～１００ｍＡ、残留电压:３.０Ｖ以下、输出耐电压:

ＤＣ３０Ｖ 

应答频率数 １５００Ｈｚ以上 

 

※１：检出体接近时，负荷「动作」 
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２-２-4．CHUCK・UNCHUCK 用传感器 

 

名 称 接近开关 

种 类 直流 2线式 

检出方式 高频率振动 

额定电源电压 ＤＣ１２/２４Ｖ 共用 

使用电压范围 ＤＣ１０～３０Ｖ 

泄漏电流 ０．５５ｍＡ以下 

动作形态 常开 ※１ 

输出形态 直流 2线式 晶体管输出 

控制输出 开闭电流:３～１００ｍＡ、残留电压:３.０Ｖ以下、输出耐电压:ＤＣ３０Ｖ 

应答频率数 ２０００ｋＨｚ 

 

※１：检出体接近时，负荷「动作」 

 

 

２-２-5．ＬＥＤ ＡＳＳＹ规格 

 

机器人侧本体上装配的ＬＥＤ ＡＳＳＹ使用了光耦合器的规格。详细内容请参照规格书。 

 

型 式 ＴＬＰ５２３（东芝公司制造） 

种 类 红外ＬＥＤ＋光电复合晶体管 

绝缘耐压 ２５００Ｖｒｍｓ（最小） 

集电极・发射极之间降伏电压 ５５Ｖ（最小） 

变换效率 ５００％（最小）（ＩＦ＝１ｍＡ） 

集电极・发射极之间饱和电压 １．０Ｖ（最大）（ＩＣ＝５０ｍＡ） 

高温暗电流 １０μＡ（最大）（Ｔａ＝８５℃） 

ＵＬ认定品 ＵＬ１５７７、文件ＮＯ．Ｅ６７３４９ 
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２-３．给电模块规格一览（接头规格） 
 

２-3-1．给电模块规格 

 

型式 
机器人侧 参照图纸 

工具侧 参照图纸 

质量 
机器人侧 １．０ kg 

工具侧 １．０ kg 

材质 耐电树脂 

过电压类别 过电压类别Ⅲ 

额定电压 单相交流６００Ｖ 

最大允许电流 １００Ａ 

额定频率 １０００ ＨＺ 

允许污染度 汚染度３ 

 

                    机器人侧给电模块 

                       

                

                   工具侧给电模块 

 

 

电 极 

给电接头   

１ ５ ９ ５ ４ 

  本 体 中 心 

给电接 头   

电 极 

  本 体 中 心 

１ ５ ９ ５ ４ 
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２-3-２．给电模块内部使用电线（动力） 

名称 
     保持用天然绝缘橡胶 

天然橡胶外皮电缆 

截面积 ２２ ｍｍ
２
 

导体(Ａ

Ｃ) 

材质 软铜绞线 

构成 

线数/线径 
７／７／２２／０．１６根／ｍｍ 

外径 ６．６ ｍｍ 

绝缘体 材质 天然橡胶混合物 

耐电压   （水中） ２０００ Ｖ／５分钟 

允许电

流 

(３

０℃) 

使用率

（％） 

１００ １２１ Ａ 

８０ １３５ Ａ 

５０ １７１ Ａ 

 

２-3-３．给电模块内部使用电线（接地） 

模块内使用配线 (接地用) 电气机器用乙烯树脂绝缘配线 

截面积 １４ ｍｍ
２
 

导体 

材质 软铜绞线 

构成 

线数/线径 
８８／０．４５根／ｍｍ 
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２-４．给电模块规格一览（压线式规格） 
 

２-４-1．给电模块规格 

型式 
机器人侧 参照图纸 

工具侧 参照图纸 

质量 
机器人侧 １．０ kg 

工具侧 １．０ kg 

材质 耐电树脂 

过电压类别 过电压类别Ⅲ 

额定电压 单相交流６００Ｖ 

最大允许电流 １００Ａ 

额定频率 １０００ ＨＺ 

允许污染度 汚染度３ 

 

          机器人侧给电模块 

工具侧给电模块 

１ ５ ９ ５ ４ 

本体中心 

密封接头 

电极 

本体中心 

电极 

密封接头 

５ ４ １ ５ ９ 
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２-５．伺服模块规格一览 
 

２-5-1．伺服模块规格 

型式 
机器人侧 参照图纸 

工具侧 参照图纸 

式样 
给电用 电极6根 

信号用 电极15根 

质量 
       机器人侧 ０．８ ｋｇ 

工具侧 ０．８ ｋｇ 

材料 耐电树脂 

过电压类别 过电压类别Ⅲ 

额定电压 
给电用 ＡＣ２００Ｖ 

信号用 ＤＣ５０Ｖ以下 

最大允许电

流 

给电用 ２０Ａ 

信号用 ３Ａ 

额定频率 ５０或６０ ＨＺ 

允许污染度 汚染度３ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

机器人侧伺服模块 

 

 

 

工具侧伺服模块 

（ ５ ３ ） １ ４ ５ 

１ ４ ５ （ ５ ２ ） 

给电接头 

信号接头 

本体中心 

本体中心 

信号接头 

给电接头 

给电针 

信号针 

给电针 

信号针 
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２-5-2．伺服模块内部使用电线 

 

给电用 

名称 制动用 动力用 

厂家型式 
ＣＥ－５３１XXＳＢ 

０．７５×２ 

ＭＶＶＳ 

１．２５×４ 

截面积 ０．７５ mm
2
 １．２５ mm

2
 

导体 

材质 软铜绞线 软铜绞线 

构成  

线数/线径 

６７／０．１２  

根/mm 

５０／０．１８  

根/mm 

绝缘体 材质 耐热性乙烯树脂混合物 耐热性乙烯树脂混合物 

 

信号用 

名称 耐久性机器人用电缆 

厂家型式 ＫＤＦ－ＳＢ 

截面积 ０．５mm
2
 

导体 

材质 软铜复合绞线 

构成 

线数/线径 

３×(３３／０．０８) 根/ｍｍ 

绝缘体 材质 天然橡胶混合物 

外径 约１３ｍｍ 

耐电压 ＡＣ１５００Ｖ／１分钟 
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２-６．给水模块规格一览（Ｒｃ３／８规格） 

型 式 
机器人侧 参照图纸 

工具侧 参照图纸 

空气压端口数 ４ 

使用流体 水、空气 

使用流体温度 ０～８０℃（无冻结） 

使用周围温度 ０～６０℃ 

使用周围湿度 ９５％ＲＨ以下 

常用圧力 ０．８６MPa 

有效截面积 ２１．７(mm２)／PORT 

Ｃv 值 １．３３／PORT 

连接螺钉尺寸 Ｒｃ３／８ 

模块重量 
机器人侧 １．０(kg) 

工具侧 ０．８(kg) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

机器人侧给水模块 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

工具侧给水模块 

 

※工具侧水模块为了防止机器人侧

和工具侧结合时偏芯的现象做了浮

动的机构。 
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２-７．给水模块规格一览（Ｒｃ１／２规格） 

型 式 
机器人侧 参照图纸 

工具侧 参照图纸 

空气压端口数 ４ 

使用流体 水、空气 

使用流体温度 ０～８０℃（无冻结） 

使用周围温度 ０～６０℃ 

使用周围湿度 ９５％ＲＨ以下 

常用压力 ０．８０MPa 

有效截面积 ６０．０(mm２)／PORT 

Ｃv 值 ３．４／PORT 

连接螺钉尺寸 Ｒｃ１／２ 

机械重量 
机器人侧 １．２(kg) 

工具侧 １．２(kg) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

机器人侧给水模块 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

工具侧给水模块 

 

※工具侧水模块为了防止机器人侧

和工具侧结合时偏芯的现象做了浮

动的机构。 
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２-８．给气模块规格一览（Ｒｃ１／４规格） 

型 式 
机器人侧 参照图纸 

工具侧 参照图纸 

空气压端口数 ４ 

使用流体 空气 

使用流体温度 ０～８０℃（无冻结） 

使用周围温度 ０～６０℃ 

使用周围湿度 ９５％ＲＨ以下 

常用圧力 ０．８６MPa 

有效截面积 １９．０(mm
2
)／PORT 

Ｃv 值 ０．７２／PORT 

连接螺钉尺寸 Ｒｃ１／４ 

机械重

量 

机器人侧 １．０(kg) 

工具侧 ０．８(kg) 

 

 

 

 

 

 
 

机器人侧给气模块 

 

 

 

 

工具侧给气模块 
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２-９．给气模块规格一览（Ｒｃ１／２规格） 

型 式 
机器人侧 参照图纸 

工具侧 参照图纸 

空气压端口数 ４ 

使用流体 空气 

使用流体温度 ０～８０℃（无冻结） 

使用周围温度 ０～６０℃ 

使用周围湿度 ９５％ＲＨ以下（无结露） 

常用压力 ０．８６MPa 

有效截面积 ６１．０(mm
2
)／PORT 

Ｃv 值 ３．４／PORT 

连接螺钉尺寸 Ｒｃ１／２ 

机械重量 
机器人侧 １．０(kg) 

工具侧 ０．８(kg) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

机器人侧给气模块 

 

 

 

 

 

 

 

 

工具侧给气模块 
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２-１０．信号模块规格一览 
 

２-10-1．信号模块本体规格 

型式 
机器人侧 参照图纸 

工具侧 参照图纸 

规格 电极３５根 

重量 
机器人侧 ０．５ｋｇ 

工具侧 ０．５ｋｇ 

材质 耐电树脂 

额定电压 ＤＣ５０V以下 

最大允许电流 ５Ａ 

额定频率 ５０或６０ ＨＺ 

过电压类别 过电压类别Ⅲ 

允许污染度 污染度３ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

机器人侧信号模块 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

工具侧信号模块 

 

５ ４ 

（ ５ ４ ） 

（ ６ ３ ） 

接头 

１ ２ ７ 

信号针 

接头 

本体的中心 

１ ２ ７ 

信号针 

本体的中心 
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２-10-2．信号模块内部使用电线 

 

内部电线 

名称 聚酯耐弯曲电线 

厂家型式 ＤＫＳＸ 

截面积 ０．５ｍｍ2 

导体 材质 电气用软铜线 

构成 

线数/线径 

６／１８／０．０８ 

根/ｍｍ 

外径 １．１ ｍｍ 

绝缘体 材质 难燃性聚酯 

耐电压 水中 １０００Ｖ／１分钟 

拉弧 ５０００Ｖ／０．１５秒 
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２-１１．防掉落机构规格一览 

产品编号 ＣＡＲ－００６－＊＊ 

外径尺寸（高×宽×厚度） ６４×７０×７３ ｍｍ 

本体材质 铝合金 

重  量 ０．９８ｋｇ 

有效截面积（Ｃv值） ６ｍｍ
２
（０．３３） 

使用流体 空 气 

使用圧力 ０～０．９９ＭＰａ 

周围温度及使用空气温度 ０～６０℃ 

连接口径（公称直径） Ｒc（ＰＴ）１／８（６Ａ） 

给  油 
不要／如果给油的话请加 turbine oil 

  （ＩＳＯＶＧ３２） 

 

 
 

 

 

 ・请确认配管是否正确。 

・请确认控制杆与压板是和纳入仕样书上一致 

 

 连接·分离接口上的软管在机器人运作时不要有折断的现象。可能会导致掉落。 

 
 

 

 

 

 

（详细请参照纳入式样书） 

・软管的折断 

・软管的扭曲 

・扎带的过度绑紧 
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２-１２．负荷允许值和安装上的注意点 
 

 ATC 基本参数中的最大负载、最大力矩、最大转矩指的是机器人在

运动中产生的参数。 

机器人在动作时会产生各种加减速以及惯性，请把此类因素考虑在

内，在正常的运转时不要超过这个最大的负载。 

图 3 表示最大承重，最大力矩及最大转矩。 

 

 

承重          Ｗ＝１９６０Ｎ（２００kg） 

重心距离       Ｌ＝ )( 22 LtLm +  

最大扭曲力矩  Ｍ＝Ｌ×Ｗ×ＧＲ
(＊)
＝０.５×１９６０×１.５≦１４７１Ｎ･ｍ{１５０００Kgf･㎝} 

最大扭曲转矩  Ｔ＝Ｌｔ×Ｗ×ＧＲ
(＊)
＝０.５×１９６０×１.５≦１４７１Ｎ･ｍ{１５０００Kgf･㎝} 

 

（注）ＧＲ
(＊)
是机器人运作时产生的稳定加减时的加速度。关于具体数值请向生产商确认机器人的性能后决定 

（请以１.５～２.０Ｇ为概数进行讨论） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

２-１３．电力负荷最大值 

 ATC 在使用标准信号 ASSY（20 针规格）时，ASSY 整体能够通过最

大 13A 的电流。并且每一针能够通过 110V3A 的电流。但是，在使

用复数的信号针时，如果相邻的信号针同时通入 3A 电流，这种情

况下，会发生绝缘不良和短路的现象出现，请不要这样配线。 

 

 

图 3．最大负荷定义 ＧＲ＝1.5 的情况 

10 20 30 40 50 60 70

10

20

30

40

50

60

70

W=150k g

W=200kg

 

W=1960N(200kg) 

W=1470N(150kg) 

工具侧本体 

连接面中心 

机器人侧本体 

重心W(N) 

lt(cm
) lm(cm) 

L(cm) 
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３. 机器人及工具侧的安装方法 

以下内容在本公司的安装说明书里也有记载。 

 

３-１．安装准备 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

●用户需要准备的物品 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
※上述是标准的构成。机器人本体侧连接板、工具本体侧连接板、绝缘材料、接头、电缆等有用户准备和本公司准备两种情况。 

 构成的详细请参照纳入仕样书。 

 

《包装箱内物品》 

内六角扳手 扭力扳手 钳子 扳手 螺纹紧固胶 密封生胶带 

机器人侧各模块＋安装螺钉 

机器人侧本体＋安装螺钉 

※ 机器人本体侧连接板 

  （交货时暂时组装） 

工具侧各模块＋安装螺钉 

工具侧本体＋安装螺钉 

※ 工具本体侧连接板（交货时暂时组装） 

使用说明书 

ATC 安装说明书 

（本说明书） 

※ 关于本产品的详细参数请 
 参考使用说明书 
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３-２．机器人及工具侧本体的安装 
 

3-2-1．安装概要 
ATC 的机器人及工具侧本体连接板（选购件）是为了让机器人本体与工具侧本体和机器人以及工具连接而使用。 

如使用本公司的连接板时，出货时机器人及工具侧的连接板与机器人及工具侧本体安装在一起。贵公司在安装前请

先逐一拆下。 

安装顺序是请先将机器人及工具侧的连接板安装在机器人及工具之后，再安装各个本体。 

如果贵社自行制作（加工）连接板时，请参考本公司的图纸，需要在各连接板上将螺纹或者孔加工成与机器人及工

具相符的尺寸。另外，定位销的孔（φ８×2个位置）也需要加工。 

组装时在确认了机器人及工具侧本体安装的φ８定位销（各 2根）后，再将各本体装上。详细的安装流程请参考下

一页。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 图 5．机器人及工具侧的组合图 

※绝缘材的安装方法根据客户的不同会有差别。 
  安装在机器人侧的场合也有。 

在使用 ATC 时，请严格遵守机器人、专用机械的安全指示。要进入机器人安全围栏内进行安

装作业时，请切断超过５０Ｖ的电源。 

安全围栏内进行作业时，请随身携带安全帽、安全靴、保护工具等安全器具，穿上与作业内

容相符的作业服。ATC 的内部分解作业时，为了防止部品飞出造成受伤、请带好防护眼镜。 

ATC 在机器人安全围栏内安装、程序设计作业、保养点检作业的各位人员，必须是接受过机

器人专业知识培训（受过专业知识教育的人）的人员。并且，无论在围栏内或外，对 ATC 进

行分解、组装时，请参考本说明书，安装说明书，保养点检要领书。 

机器人侧 

M10×60（工具侧、6根） 

（M10 和弹垫一起用） 

出货时稍微拧紧 

・工具侧连接板 

 （选购件） 

・定位销（客户准备） 

・螺丝类（客户准备） 

・绝缘材（客户准备） 

（绝缘板、绝缘套、绝缘垫片） 

・机器人侧连接板 

（选购件） 

・定位销（客户准备） 

・螺丝类（客户准备） 

M10×65（机器人侧、6根） 

（M10 和弹垫一起用） 

出货时稍微拧紧 

工具侧 

绝缘材※ 
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3-2-2．安装流程 
 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 本公司出货的机器人及工具侧本体与连接板虽然连接在一起，但螺丝没有完全拧紧。

所以在安装时就算没有必要取下也请先将螺丝卸下。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１）如果贵社自行制作（加工）连接板时，沉孔的深度一定要确认，确保螺丝的头

部不要突出连接板的表面。 

工具侧使用螺丝将工具侧本体装在工具上时，请调节螺丝的长度勿将螺纹的前

端突出工具侧的连接板。  

２）安装螺母请一定要涂抹螺纹紧固剂（低强度）并拧紧 

 

 

 

 
 

① 准备 

请先将连在一起的机器人侧本体（工具侧本体）和机器人侧本体连接板（工具侧本体连接板）拆下 

② 机器人侧本体连接板（工具侧本体连接板）的安装 

图７. 机器人侧本体连接板（工具侧本体连接板）的安装 

 

模块 

机器人侧本体连接板 

（工具侧本体连接板） 机器人侧本体 

（工具侧本体） 

图６. 机器人侧本体连接板（工具侧本体连接板）的安装准备 

机器人侧本体连接板 

（工具侧本体连接板） 

机器人 

安装螺丝（客户准备） 
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 １）定位销（φ8×2 根）已经插入机器人及工具侧的安装面上，安装前请确认。 

２）安装螺母请一定要涂抹螺纹紧固剂（低强度）并拧紧 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 安装螺丝必须是自带涂胶的螺丝或者螺丝需涂抹螺纹紧固剂（低强度）并拧紧 

 

③ 机器人侧本体 

图８. 机器人侧本体（工具侧本体）的安装 

④模块等的周边部件的组装 

图１０. 模块的安装 

机器人侧本体连接板 

（工具侧本体连接板） 

安装螺丝：M10 

(扭力：６０Ｎｍ) 

机器人侧本体 

（工具侧本体） 

安装螺丝 

模块（供水） 

机器人侧本体 

（工具侧本体） 

模块拧紧扭力 

3-3．表１参考 

 

将各螺丝按照编号顺序分数

回拧紧，施力均等。 

例：下图①→②→③…的顺

序，对角拧紧。 

为了防止 ATC 落下，请将机器

人法兰面朝上调整到胸部高

度后，再进行安装作业。 

图 9.螺丝的拧紧顺序及注意事项 
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３-３．各模块的拧紧扭力 
 

表 1．模块安装螺丝与拧紧扭力   ※１ 

给电 

伺服 

信号 

R 側 T 側 

螺丝形状 

M5×40 SUS 

弹簧垫圈+平垫圈 

涂胶 

（低強度） 

螺丝形状 

M5×40 SUS 

弹簧垫圈+平垫圈 

涂胶 

（低強度） 

霓达型式 GWAP05040M 霓达型式 GWAP05040M 

扭力 5Nm 扭力 5Nm 

备考 组装螺丝 备考 组装螺丝 

给电信号 

R 側 T 側 

螺丝形状 

M5×45 SUS 

弹簧垫圈 

不涂胶 

螺丝形状 

M5×45 SUS 

弹簧垫圈 

不涂胶 

霓达型式 GSSH05045S+GWSP05S 霓达型式 GSSH05045S+GWSP05S 

扭力 5Nm 扭力 5Nm 

备考  备考  

 

给水给气 

R 側 T 側 

螺丝形状 

M5×55 SUS 

涂胶 

（低強度） 

螺丝形状 

M5 带肩螺丝 SUS 

涂胶 

（低強度） 

霓达型式 GSSH05055SM 霓达型式 GSHL5254S 

扭力 5Nm 扭力 2Nm 

备考 组装螺丝 备考 浮动 ※2 

给气 

R 側 T 側 

螺丝形状 

M5×40 SUS 

弹簧垫圈 

涂胶 

（低強度） 

螺丝形状 

M5×40 SUS 

弹簧垫圈 

涂胶 

（低強度） 

霓达型式 GSSH05040S 霓达型式 GSSH05040S 

扭力 5Nm 扭力 5Nm 

备考 组装螺丝 备考 组装螺丝 

※１ 请在螺钉上涂抹螺纹紧固剂（低强度）。 

     产品附带的螺钉已经涂上螺纹紧固剂（绿色 涂胶加工 低强度），不需要再涂。 

 

 
使用超过规定的扭力，ATC 侧的螺纹及模块会有损坏的可能。 

另外，使用没有达到规定的扭力以及不使用螺纹紧固剂的情况，可能会造成螺丝松

动，模块的脱落。 

 

※2 

 
带肩螺丝使用超过规定的扭力，会破坏浮动机构，造成模块破损的可能。 
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３-４．各模块导入时的注意事项 
 

3-4-1．给气・给水模块导入时 

 
装在接头上的密封生胶带，请不要混入模块内。 

生胶带粘附在内部的 O型圈上会发生泄漏现象。 

 

 
模块水阀门的阀口表面，请使用住矿润滑材（株）制スミプレックスＢＮ№１或

者使用与其相同规格的润滑油。 

在无任何润滑的条件下，会有破损或者泄漏的情况发生 

 

 

 
无泄漏水模块使用的润滑脂，与涂抹在机器人侧/工具侧本体上的润滑脂不同。 

请使用本公司指定的润滑脂：硅酮滑脂 SH44M（东丽・道康宁有限公司） 

使用其他的润滑脂会导致密封圈膨胀损坏。 

 

 

 

 

 

 

 

 贵司在使用冷却水时，如加上过滤器并实行水质管理的话，将会有效的防止模块内部

的腐蚀。 

 

 

3-4-2．给电・信号模块导入时 

 

 
请按照配线图进行接线的施工。由于误接线有可能造成机器故障以及漏电的情况发

生。 

 

 
对于接地线或屏蔽线请用第三种接地进行施工。 

会有触电和干扰的可能性。 
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3-4-3．给电模块（压线式规格）的配线 

请使用各模块图纸上标识的电缆型号。 

例） 

「ＨＢＲ－０２３－００」：３０～３８ｍｍ
2
(ＳＱ)  

「ＨＢＲ－０３１－００」：２２ｍｍ
2
(ＳＱ)  

「ＧＬＵＧＲ８－６」:８ｍｍ
2
(ＳＱ)  

「ＧＬＵＧＲ１４－６」:１４ｍｍ
2
(ＳＱ) 

「ＧＬＵＧＲ２２ＳＱ６」:２２ｍｍ
2
(ＳＱ)  

「ＣＢＲ－０１Ｃ－０１」:１４～２２ｍｍ
２
(ＳＱ) 

 
如果接地的位置搞错的话会发生设备破损甚至触电的情况。 

 

接线时，请严格按照模块图纸。 

配线时，请按照以下顺序 

线缆的准备 

① 剥掉线缆的绝缘层、长度为Ｌ型端子（ａ）+２ｍｍ。（图 11 参照） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 剥线时注意不要折线，或者让线互相交错。 
让线缆通过模块，确认线缆的长度，观察有无导致拉扯，松动，相互妨碍的情况发生。 

 

线缆套上收缩管，前端伸进 L 型端口，用 M8X8 的螺丝拧紧，拧到线缆无法拔出的程度，先不用完全拧死。如果是

压线形式的端口的话，使用压线钳（机）压成适合的截面积再拧紧。（Fig. 1Fig. 2Fig. 3 参照） 

 

 

 

 

 

 

 

 

M8X8 螺丝用 M5 扭力扳手加 3N.mm 的力拧紧并做上标记。M5X10 黄铜螺丝用扭力螺丝刀加 3.5N.mm 的力拧紧并做上标

记。用工具按压电极，确认 3处电极能够顺利的上下活动。如果不能顺利的活动，拧松 M8 螺丝和 M5 螺丝重新调整，

然后再拧紧。（Fig. 4Fig. 5Fig. 6Fig. 7 参照） 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

图 11．剥线的长度 

Fig. 2 Fig. 3 Fig. 1 

ａ ａ ＋ ２ 

＊ 

线 缆 圧 着 端 子 

不用管 L型端子的型号，只需按 a+2mm 长度即可 

Fig. 4 Fig. 7 Fig. 6 Fig. 5 
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 动作确认后，用钳子拉出收缩套管再用热风枪吹套管让它收缩。 

（Fig. 8Fig. 9 参照） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
如果收缩套管破掉的话需要交换。 

 

 剪信号线（只限于 6 芯），从模块的开口部开始 4 号针露出 80mm、5 号针露出 70mm、6 号针露出 110mm、剥线

7mm。剪 3 根φ５的收缩管，每根 20mm，套入各线缆。（Fig. 10Fig. 11Fig. 12Fig. 13 参照） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 用棉棒在铜线上涂少量助焊剂并上锡。（Fig. 14Fig. 15 参照） 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 3 处信号针孔按 4号针 5号针 6号针的顺序分别焊接。 

（Fig. 16Fig. 17Fig. 18 参照） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

信号针和线缆套上收缩管。（Fig. 19 参照） 

 

 

 

 

 

 

 

Fig. 1 Fig. 2 

Fig. 11 

Fig. 4 

Fig. 13 Fig. 12 

Fig. 7 

Fig. 8 

Fig. 3 

Fig. 10 

Fig. 5 Fig. 6 
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●处理压入式规格的电缆线时注意 

使机器人侧给电模块的电极在上下 1.4mm 程度保持可动。机器

人动作时电缆被拉伸的话，会阻碍电极的动作，可能会发生通

电不良或者烧损。 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３-５．电缆、软管类的连接 
 

3-5-1．电缆的连接（电气配线） 

参照“内部配线图”、把输入输出端的信号接入接口。本体内的传感器信号都要编入机器人的控制系统内。 

这个传感器的信号通过上述的接头读取。进行接头的安装时，各类接头请务必拧紧。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 

在机器人动作时，为了防止接头脱落请确保接头拧紧。 

图 1２. 电缆接头的连接 

約 1.4mm 

电极 弹簧 

C 环 

电缆 
可收縮管 

压接端子 螺钉 
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3-5-2．软管的连接（连接，分离用接口的连接） 

将电磁阀管路安装在本体的“ＣＨＵＣＫ”接口以及“ＵＮＣＨＵＣＫ”接口。“ＣＨＵＣＫ”接口必须是常时

加压状态（即不通电状态的位置），这样即使电源跳闸，本体也保持连接状态。 

 

 
必须把各电源、空气、水、油压等关掉以后再开始作业。 

●连接（CH） 、分离（UN）的配管时，不可将软管插错，以免工具落下。 

●用记号笔等标明连接（CH） 、分离（UN）的软管。 

●为了防止软管类脱落，将软管准确的插入到深处。 

●连接（CH） 、分离（UN）的气管有两种接法，分别为标准式样和电磁阀式样

（机器人侧本体追加电磁阀）两种。 

●电磁阀式样的供气口只有一个。 

●请当心不要误触发气路，导致气路切换。 

            

  

    
      标准规格         电磁阀规格 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

电磁阀规格软管

只有一根 
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工具侧给水模块，有安装间隙（浮动机构）是正常。 （安装： M5 带肩螺钉 2Nm ） 

软管的连接请保留富余，来确保浮动机构的正常浮动。没有确保的情况下，连接时

有可能发生漏水、给水模块破损等。 

另外，请不要把密封生胶带留在接口内。如果留在接口内有可能发生漏水。 

 

    

 

 

 
 
 
 
 

图 1３. 软管，电缆的连接 

工具侧 

机器人侧 

电缆 

电缆 

软管 

CH 

UN 
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 本体长时间不脱开，一直处于连接状态使用时， “ＵＮＣＨＵＣ

Ｋ”接口也不能堵上。另外必须持续对“ＣＨＵＣＫ”接口施加气

压，否则可能会发生工具掉落的可能。 

 

 关于 ATC 驱动用空气配管 

ATC 自带了断气保护机构。因不可预测的情况，配管气压下降时，

可防止工具侧的脱落。但是，本体驱动用配管必须设计成当电磁

阀断电状态时不会有空气流入 UNCHUCK 端的配管方式。 

・请不要使用三向电磁阀（有三个位置）。因为在失去电源的情

况下，电磁阀无法保持它的位置，会导致掉枪的发生。 

・换枪盘排气气源不要同其他设备共用。气源的交叉使用会导致

空气的回流，影响到换枪盘的抓取气压变小，最终导致掉枪的

发生。 

・“CHUCK”进气口的管路不要用三通与其他机器设备共用。 

  压力的低下会导致抓取力的不够，最终导致掉枪的发生。 

 

 连接·分离接口上的软管在机器人运作时不要有折断的现象。可能会导致掉落

 
 

. 

 与（连接、分离）端口连接的电磁阀的排气端口不要堵住，否则有工具落下的

可能性。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 与（连接、分离）端口连接的电磁阀请选用双向电磁阀。这样就可以减少因为

干扰引起的影响。 

 

 

 

 
 

・软管的折断 

・软管的扭劲 

・扎带的过度绑紧 

 

主进气口 

排气口 

不能用堵头堵住 
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3-5-3．电缆，软管的固定方法 

 

 
机器人侧的电缆和软管请用螺旋管或扎带固定在机器人侧本体的周围（图 14 参考）。

另外机器人在回转时，确认电缆・软管等没有被拉扯。如果软管和信号电缆拉扯过

度、会发生接头和电气模块的破損或者电缆断线。 

并且也有可能发生触电或拉弧等危险事故。 

图 1５表示的是利用支架来固定电缆的方法。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
工具侧给水模块，有安装间隙（浮动机构）是正常。 （安装： M5 带肩螺钉 2Nm ） 

软管的连接请保留富余，来确保浮动机构的正常浮动。没有确保的情况下，连接时

有可能发生漏水、给水模块破损等。 

另外，请不要把密封生胶带留在接口内。如果留在接口内有可能发生漏水。 

    

 

 

图 1４．电缆，软管的固定方法 

给电模块 

工具侧 

机器人侧 

电缆类的固定 

伺服模块 

CHUCK， 

UNCHUCK 接口 
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３-６．ATC 的给油 
使用的油脂是耐压性，耐热性，耐水性好的矿物油系锂复合油脂，或者使用锂油脂，在外部需要润滑的地方均

等的薄薄的上一层油（共 10 处） 

新品的话已经涂上了润滑油，但以防万一请再次确认。 

需要涂抹的地方如图 16 所示。（本公司推荐润滑油：スミプレックス BN №1（住矿润滑油）） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 如果不给油的话，各个部位会发生过早磨损的状况。 

 

 
请不要使用含钼的润滑油。 

还有，因为我司使用的润滑油是矿物油系锂复合油脂，请使用同系列的润滑油。 

润滑油 NLGI 粘度（JIS 型号）推荐№1～2 

・润滑油涂抹的确认（网状部 共 10 处     ） 

   锥销部 2 处×2，凸轮部 3 处×2 

 

图 15．电缆固定的例子（使用支架） 

１ 

第 ５ 軸 

  电 缆 固 定

第 ６軸 

第４軸 

（选购件） 

图 １６．给油地方 

工具侧 

机器人侧 

机器人侧连接板 电缆 

固定用支架 扎带 机器人侧本体 



 

 －37－

 

３-７．ATC 安装到工具时的注意点 
 

3-7-1．ATC 的安装方向 

 安装时请参照图示，根据工具的负载方向，在容易产生缝隙的那一边安装 2 个凸轮，这

样可以使 ATC 的缝隙减少到最小。 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3-7-2．关于 ATC 的周边部 

 ATC 可以进行紧急的手动分离。 

但是，如果工具侧本体上的手动分离穴被工具上的端子盒等盖住，工具便无法插入手动

分离穴进行强制分离，因此请确认手动分离穴周围无障碍物。 

 

 

3-7-3．工具侧使用伺服马达时候的注意点 

 在工具侧如果安装了伺服马达的时候（伺服枪，伺服抓手）、由于编码器断电后内部存

储信息会丢失、因此必须在工具侧安装存储用的电池。 

并且，机器人需要具备有给工具侧伺服电机提供电源/切断电源的功能。 

 

 

 

负荷 

从连接面来看 

机器人侧本体 机器人侧本体 

力矩 

图 27．换枪盘的安装方向 
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４. 运转操作以及编程 

４-１．示教前（机器人运作前）需确认的事项 
 

 
把电缆、软管类（以下称电缆类）固定在支架上、不要有切断、破损。并且为

了防止机器人动作时与周边机器、工件等发生干扰，请将电缆类固定好。     

※图１８．①参考 

 

 
请确认网状部涂抹了润滑油。 

※图１８．②参考 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
无泄漏水模块使用的润滑脂，与涂抹在机器人侧/工具侧本体上的润滑脂不同。 

请使用本公司指定的润滑脂：硅酮滑脂 SH44M（东丽・道康宁有限公司） 

使用其他的润滑脂会导致密封圈膨胀损坏。 

 

 

 

 

 

 

图 1８．运作前的确认 

给电模块 

工具侧 

机器人侧 

① 电缆类的固定 

CHUCK， 

UNCHUCK 接口 

②润滑油涂抹的确认（网状部 共 10 处     ） 

   锥销部 2 处×2，凸轮部 3 处×2 
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１）避免分离端软管的折断、扭曲和扎带过度绑紧等原因导致空气被截断。如果

空气被截断，凸轮无法正常动作，工具侧有落下的可能。 

２）连接时请确认分离端口的空气被排出（没有残压）。由于残压、凸轮无法正

常动作，工具端有落下的可能。 

 

 

 

 

         
 

 

 

 

 

 

 机器人带着工具动作时，一定要持续地给 CHUCK 端供气。 

 

１）软管 ２）电磁阀 
主进气口 

排气口 

不要用堵头 
・软管的折断 

・软管的扭劲 

・扎带的过度绑紧 
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４-２．运转以及编程 

   本项表示的是 ATC 与外部信号如何互锁的简单示例：  

为了确保 ATC 的安全性和可靠性，使用时必须对机器人以及周边装置的动作信号进行确认。 

ATC 内自带 3个用于动作反馈的信号。 

详细请看「自动工具交换装置（ATC）概要」。 

 

 
请设定 ATC 的 Chuck（※1），Unchuck（※2） ，Face（※3）及工具在位信号等的

互锁。请确认凸轮的开闭、3 个面贴和传感器正常工作，以及 LED 显示灯（※4）

的正常点灯。请确认互锁信号已被输入到 PLC 的上位控制器。如果不设定互锁信号

的话，可能会因为误操作/误动作而导致发生工具掉落的安全事故。 

※1 Chuck：表示凸轮张开状态的信号   

※2 Unchuck：表示凸轮闭合状态的信号 

※3 Face：机器人侧本体和工具侧本体的连接面紧密贴合状态的信号   

※4 LED 灯：用亮灯来显示上面信号的输出状态 

 

 
 

                                

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 19．互锁案例 

①  工具在位的确认 
②  各工具 NO.识别的确认 

③ATC 内部信号确认（Face、Chuck、Unchuck） 

 LED 显示灯的正常点灯的确认 

④ATC 驱动气压低下检知确认 

●上图是互锁的一个例子。请根据客户的设备设计安全的互锁。 

●本公司有落下防止以及安全锁的式样。 （请与本公司商谈） 

●如果不用落下防止以及安全锁，请客户一定要自行设置安全措施。 
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４-３．ATC 的基本流程 
 

以表 2的流程为参考，请设定机器人的互锁信号 

 

 
表 2．ATC 的基本流程 

 

 

机器人动作 

输入 机器人输出信号 外部输入 ＬＥＤ输出 

ATC 连接，分离传感器  控制用电磁阀 夹具 LS ATC LED ASSY 

FACE CHUCK UNCHUCK CHUCK    UNCHUCK  工具在位    FACE   CHUCK UNCHUCK 

连 
 
 
 
 
 
接 

机器人待机位置 

↓ 

机器人移动 

↓ 

靠近连接位置 

↓ 

机器人移动 

↓ 

连接位置 

↓ 

CHUCK 

↓ 

完成连接 

↓ 

机器人移动 

↓ 

机器人作业 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

ＯＮ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

 

ＯＮ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

ＯＮ 

 

↓ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

 

ＯＦＦ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

ＯＮ 

 

↓ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

 

ＯＦＦ 

 

↓ 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

分 
 
 
 
 
离 

机器人作业 

↓ 

机器人移动 

↓ 

分离位置 

↓ 

UNCHUCK 

↓ 

机器人移动 

↓ 

靠近分离位置 

↓ 

机器人移动 

↓ 

机器人待机位置 

ＯＮ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

 

ＯＦＦ 

 

 ↓  

 

↓ 

 

↓ 

ＯＮ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

ＯＦＦ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

↓ 

 

↓ 

ＯＦＦ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

ＯＮ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

↓ 

 

↓ 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

ＯＦＦ 

 

 ↓  

 

ＯＮ 

 

 ↓  

 

 ↓  

 

 ↓  

 

↓ 

 

↓ 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

ＯＦＦ 

 

↓ 

 

↓ 

 

ＯＮ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

 

↓ 

     表示工程进度。 

 

      ·机器人作业中(生产中)，请把｢ATC的 FACE 为ＯＮ｣设定为机器人作业条件。 

 进入电磁阀的信号本司推荐用连续信号，不要用单次信号。如果用单次信号的话容

易受干扰引起误操作，不能保持 CHUCK 状态，会有落下的可能。 
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４-４．ATC 与周边信号的互锁 

为了使 ATC 能安全以及顺畅的作业，建议您按照以下方法设置信号。 

 

1) ATC 驱动用气源压力低下检测信号 
ATC 驱动用气源，因某种原因造成压力下降时需通知机器人，根据此信号来中断机器人的操作。 

 

2) 工具在位信号 
ATC 工具侧（工具等）、放置在支架上所检出的信号。 

工具侧本体放在支架上后，如果此信号为 ON 的话，工具侧便可以与机器人侧脱离。 

在工具侧本体确实已经带着工具放置在支架上之后才允许电磁阀的 UNCHUCK 输出。这样可以防止在不可测的

事态下工具掉落。 

 

 

工具在位信号是让 ATC 能安全分离的检出信号，是非常重要的互锁信号。 

如果不把工具在位信号当做互锁信号的话，在手动操作时可能会发生掉落事故。 

 

3） 工具识别信号 

在一台机器人抓取多个工具的情况下，为了使连接着的工具和程序中的工具号码一一对应，所以得设置工具

识别信号。 

 

4） ATC 动作确认信号指示灯 

为了方便确认 ATC 的动作状态、前述中的３个信号(CHUCK 端、UNCHUCK 端、FACE 端)以及以换枪盘周边的客

户端信号 (例：抓手端工件的有无)的ＯＮ／ＯＦＦ状态建议设置一个指示灯。 

通过此指示灯，可以立即掌握信号的故障以及互锁等待的状态。 
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４-５．操作上的注意点 

 基本上来说，换枪盘在连接，分离动作中，机器人侧与工具侧的接触面应该是平行

的。 

如果不能维持平行度的话，就会导致不能正确连接以及不能顺畅的分离。另外，电

气接点，给水，给气口也有可能过早破损。 

机器人与工具支架的平行度难以维持的情况下、支架上需要设置浮动机构。 

对于带浮动机构的支架，机器人在示教时要让机器人带着机器人侧本体推压工具侧

本体，使之能够紧密结合。 (浮动机构的设计需要考虑机器人的推力，工具的重量，

平面度，中心位置的偏离量。) 

在做分离动作时，由于工具的斜向受力或换枪盘的电气和气路接点的反作用力，会

造成分离后的工具侧本体倾斜或者卡死的情况。这种情况下，首先收起凸轮，确保

工具侧本体放在工具支架上固定，然后让机器人带着机器人侧本体推压工具侧本

体。最后一边确认 FACE 信号一边慢慢的抽出机器人侧本体，注意不要发生倾斜或

者碰撞。 

我司有示教器。如果有需要的话请联系我司。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 综上所述、工具侧的支架，最好是水平放置。如果垂直安装的话，请注意以下几点。 

 

 

1) 工具侧本体的放置台无晃动。（带浮动机构的除外） 
2) 工具侧本体分离或连接时，由于斜向受力的原因、会发生卡死的情况。 
(设计的时候尽可能在离工具侧本体最近的地方安装支撑点) 

3) 由于连接工具侧本体时需要受力、支架要具有不能弯曲的刚性，不可以松开或拔掉地脚螺钉。 
4) 工具支架的支撑部以及工具侧的支撑部要有一定的耐摩耗性。磨损的地方希望能经常更换。 

 

 工具侧本体的放置支架没有定位的话，请勿与机器人侧本体分离。 

在没有定位的情况下，分开工具侧本体不仅会给 ATC 本体和周边机器带来损伤也会

给作业工作人员带来危险。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

保持平行 
对好校正标记 

霓达制 

示教器 
图 2０．示教时的注意点 
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5）ATC 用于去毛刺或其他机械加工的场合，支架所在位置要避免使工具侧本体粘附到切割粉末以及切削油等等。 

6）支架如果放置于焊渣・水滴・粉尘等较差的环境下，需要设置自动开关的盖子来保护工具侧本体部受到污染。

在油雾的环境下，要对信号针用气枪吹气来清洁，确保良好的导通性。 

7）我司在 ATC 的周边配套上配备齐全，在防止掉落等系统上均已经标准化。请随时与我司联系，以便咨询。 
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５. 紧急情况的对应方法及其他的注意点 

５-１．生产线停止时（或者生产线运转时）确认事项 
 

 ●推荐的使用方法 

晚间，休日等机器人不工作的时候，请把工具侧分离。生产线再运转或者连接工具

侧时，请确认凸轮关闭。如果凸轮张开的状态下进行连接,凸轮会撞击到锁紧销，有

可能会破损。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

●不推荐的使用方法（由于设备原因不得不这样做的情况） 

设备停止时，由于设备的原因工具侧不能分离的情况下，请充分留意以下事项。 

工具侧连接的状态下生产线停止时，不管有无气压请把分离端口放气（无残压）如果

分离端口没被开放，有可能因为空气的流动引起凸轮动作，导致工具侧落下。 

设备停止前，请把工具侧调整到不会落下状态后关闭电源和空气。 

 

＜分离端口存在空气残压的事例＞ 

●分离软管的折线，扭曲以及扎带的过度绑紧等导致空气被截断 

 （参照第 39 页 4-1） 

●气路分配块、电磁阀的排气口被堵头堵住的情况（参照第 39 页 4-1） 

＜生产线再运转前确认事项＞ 

●请确认连接面没有空隙。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 ２１．生产线停止时的注意点 

图 2２．生产线停止时不推荐的状态 

・ROBOT POWER OFF 

分离端口大气开放 

ROBOT  

POWER OFF 

AIR ON 

NG 

ROBOT  

POWER OFF 

不推荐，除非是无法

避免的情况。 尽可能放低 
工具的高度 

分离端口大气开放 
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５-２．紧急时手动分离方法 

ATC 在工具侧本体的侧边设有凸轮手动分离孔。 

 

① 在手动分离作业时，工具分离时请注意不要掉落。 

 

 请安装足够强度的预防掉落装置。 

(例如，用钢缆将焊枪悬挂起来。) 

 

② 确认｢ＵＮＣＨＵＣＫ｣端有气压。 

 

③ 用螺丝刀等工具顶凸轮直到收起，不要划伤凸轮表面。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   图２３．强制分离的方法 

     机器人侧本体 

用螺丝刀等工具顶凸轮直到收起 

工具侧本体 

手动分离孔 
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５-３．干扰・冲击时的处理方法 

 
机器人，或者安装在机器人上的工具（枪，变压器）在工作时遭到干扰或冲击的

情况下，必须要进行如表 3所示的检查进行处理。干扰・冲击时由于非常大的力

作用于 ATC，即使以下项目没有异常但也有可能会影响 ATC 的寿命，所以要尽早

做定期检查。另外，关于 ATC 更换以及破损物品的更换请参照【本说明书及保养

检查】。 

 

表 3．干扰・冲击时的处理方法 

 检查项目 检查方法 异常时的处理方法 

１ 有无裂缝 目视 更换 ATC 

２ 壳体变形 目视 更换 ATC 

３ 螺栓松动 安装螺栓的地方 拧紧 

４ 
凸轮连接分离操作 

和所有信号的检查 

手动对电磁阀进行开/关，对运
作及信号进行开/关检验。 

更换 ATC 

５ 确认连接面有无间隙 

目视 凸轮面损坏 
锁紧销 横销的损坏    

连接面的凹陷 
更换损坏的物品 

６ 旋转方向有无松动 

目视 锥销损坏 

 钢套损坏 

 螺栓松动 

更换损坏的物品 

７ 
确认电子信号针，连接

器电缆周围的损坏情况 
目视以及确认 I/O 组件 更换ATC或者更换损坏部品

 

５-４．溅到水时的处理方法 

 
溅到水时立即停止使用，并确认本体内部是否渗水。内部的电气部品在渗水的

情况下继续使用可能会造成信号针短路导致通信不良。油脂因为沾到水可能会

加快滑动部件的磨耗以及连接异常，密封圈异常。溅到水水时，请按照表 4所

示的检查和处理方法进行。 

 

表 4．溅到水时的处理方法 

 检查项目 检查方法 处理方法 

１ 
电气接点以及 
近接传感器信号 

确认 I/O 组件是否短路。 

目视近接传感器，LED ASSY 是
否误动作或渗水。 

拿干抹布擦拭。 

(※气枪等使用后可能会使
水渗入，请不要使用。) 

２ 凸轮，锁紧销，锥销 目视检查 涂润滑油 

３ O 型圈 目视检查 涂润滑油 

４ 其他溅到水情况 
检查所有地方有无积水，用干抹

布擦拭 
涂润滑油 
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５-５．搬运时的注意事项 

 

 为防止工具落下，在没有供气连接的状态下搬运时，请用绳索将工具侧固定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

用绳索等 
固定 

图 2４．搬运时的注意点 
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