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一.安全注意事项

二.使用注意事项

三.机械臂安装和连接

用户在固定机械臂时可根据机械警底座孔位尺寸以及真实环境自行设计选择固定台。
机械臂的固定台不仅需承受机械臂的重量,还需承受最大加速度运动时的动态作用力。

机器人控制系统属于带电设备,非专业人士不得随意更改线路,否则容易给设备或者人身带来伤害。

使用机器人控制系统进行工业设计与制作时应遵循如下安全规则:

操作设备时,应当严格遵守当地的法规和规范,手册中所描述的安全注意事项仅作为当地安全规范的补充。

手册中描述的“危险”、“警告”和“注意”事项,只作为所有安全注意事项的补充说明。

请在规定的环境范围内使用设备,超出设备规格及负载条件使用会缩短产品的使用寿命甚至损坏设备。

用户需确保设备处于安全条件下运行,周边不能有危害设备的物体。

未经专业培训人员不得擅自拆卸和维修设备。若设备出现故障,请及时联系Dobot技术支持工程师。

请务必进行日常检查及定期维护,及时更换故障部件,保障设备的安全运行。

若该设备报废,请遵守相关法律正确处理工业废料,保护环境。

严禁更改或者去除和修改设备的铭牌、说明、图标和标记。

操作设备之前,请找到并熟知急停功能的操作方法,确保在突发紧情况下能使机械臂紧急停止。

必须将设备所需线缆连接完成后才能给设备通电。

为了保护设备和人身安全,请使用配套的线缆。

设备正常运行过程中,请勿随意插拔电源线缆及通信线缆。

搬运设备时，不能超过当地法律或法规所允许单人搬运的最大重量。

操作设备前请穿戴防静电服,佩戴防静电手套,去除身体上携带的易导电物体,以免被电击或灼烧。

请勿在通电状态下触摸设备的接线端子或拆卸设备,否则会发生触电事故。

请确认设备接地良好,否则会危及人身安全。

在控制柜切断电源10分钟内请勿接触电源端子或拆卸内部元件,以免控制柜内部电容有残余电压,发生触电事故。

操作机械臂时请勿随意进入机械臂的工作空间,否则容易给机械臂或自身带来伤害。

请勿频繁开启或关闭控制柜电源,可能会导致控制柜内部的主电路元件性能下降。如果需要反复连续开启或关闭电源，
请控制在一分钟一次以下。

搬运、安装设备过程中请务必小心,避免磕碰,应按包装箱上的提示注意轻放、按箭头方向正确放置设备,
否则容易损坏机器。

负责安装、操作、维护设备的人员必须先经过严格培训,了解各种安全注意事项,掌握正确的操作和维护方法之后,
才能操作和维护设备。

严禁拆卸机器人：拆卸将导致机器人密封失效，降低防护性能。
机器人严禁直接在水下运行。
按压末端按键前，请确保按键区域及周围水分已擦干。

四. 气孔使用说明

五. 系统启停调试

六. 点动脱离限位

高防护CRAP系列机械臂底座预留了一个气孔（不同机型具体位置不同，但都在重载插座附近，下图以高防护CR10AP为例），
出厂时默认用M5螺丝封住，特殊情况下（例如水下作业）可拧开螺丝后向机械臂内部充气以增加密封性。

将控制柜与机械臂通过重载线连接。将重载插头插入重载插座时，请锁紧重载插头螺丝（机械臂侧）/卡上卡扣（控制柜侧）

开启外部电源后，将电源接口上方的开关按到“|”，再短按控制柜上方的圆形按钮，蓝色灯长亮表示控制柜已启动。

CR20P吊装示意图

将电源线一头插入控制柜电源接口，另一头接到对应的外部电源。

将急停开关线缆插入急停开关接口。连接时将接头上的白色点与接口上白色点对齐插入，并顺时针旋转蓝色塑料环固定
连接。

安装防护罩

机械臂 开关阀门 调压阀

控制柜 压力表

气泵

气路中各部件的作用如下：
     调压阀：用于调整系统中的气压。
     压力表：建议使用数字式或电接点压力表，用于测量系统中的气压，并可在气压超过指定范围时输出数字信号，控制机器人停机。
     开关阀门：控制气路开关，便于调试。

使用方法如下：
1. 参考上图完成气路连接。
2. 关闭开关阀门，然后打开气泵，调整调压阀，使气压计达到达到目标气压。
说明：建议运行正压值：2-4KPa，最小运行正压值：1KPa，最大运行正压值：6KPa。
3. 待气压计稳定后，再打开开关阀门。
4. 正常情况下气压最终会稳定在目标气压附近。如果气压一直达不到目标气压或波动较大，说明机械臂密封已失效，请立刻停止
机械臂。
说明：建议根据现场实际状况合理设置气压计的允许压力范围，使其超出范围时输出数字信号，再将该数字信号接到机器人控制
柜安全IO的SI1/SI2即可。
SI1/SI2为用户急停输入，默认为高电平常闭信号输入，任一路低电平触发机器人进入紧急停止状态。

建议的气路连接方法如下：

根据机械臂的底座尺寸在安装平面上定位开孔，然后将机械臂从包装箱中取出（CR20P配有吊装带，建议吊装移动），
使用螺栓将机械臂底座固定在平面上。其中，CR20P使用的是6颗M10螺栓，其他型号使用的是4颗M8螺栓。

将控制柜放置在机械臂工作空间外的坚固且平整的平面上。
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2. Precautions for Use

3. Robot Installation and Connection

DO NOT disassemble the robot. Disassembling the robot will compromise its sealing and reduce its protective 
performance.
DO NOT operate the robot directly underwater.
Before pressing the end button, ensure that the button area and its surroundings are completely dry.

When fixing the robot arm,you can select an installation platform according to the size of the bole of the
robot base and the real environment.The installation platform should be stable enough to withstand both
the weight of the robot and the dynamic force by the maximum acceleration.

Position the mounting holes on the installation platform according to the base dimensions.Take the
robot arm out of the package box(CR20P is equipped with a sling.Hoisting is recommended),and fix
the robot base on the platform using bolts(6 M10 bolts for CR20P,and 4 M8 bolts for other models).

Place the control cabinet on a flat and stable surface outside the working space of the robot.
Connect the control cabinet to the robot arm via the heavy-duty cable.After plugging the heavy-duty
cable into the heavy-duty socket,tighten the screws on the heacy-duty plug(robot side)/lock the clip
(controller side).
Plug the emergency stop switch cable into the emergency stop switch interface.When connecting,
align the white dot on the connector with the white dot on the interface,and rotate the blue plastic
ring clockwise to fix.

After turning on the external power supply,press the switch over the power interface to“|”.
Short-press the round button in the front side of control cabinet.If the blue light is steady on,it
indicates that the control cabinet has been started.

CR20P hoisting diagram

Plug one end of the power cable into the control cabinet power interface and the other end into the
corresponding external power supply.

4.Air Vent Instruction

5.System Debugging

6.Removing Robot Limitation

The base of the high-protection CRAP series robot arm includes a reserved air vent (the exact location varies by model, 
but it is always near the heavy-duty socket; see the image below for an example using the high-protection CR10AP). By 
default, this vent is sealed with M5 screws. In special cases, such as underwater operations, the screw can be removed 
to allow air to be pumped into the robot arm to enhance its sealing.

Robot Arm

Recommended Air Circuit Connection:

Switch Valve Pressure Regulator

Robot Controller Pressure Gauge

Air Pump

The functions of the components in the air circuit are as follows:
     Pressure Regulator: Adjusts the air pressure within the system.
     Pressure Gauge: It’s recommended to use a digital or electrical contact pressure gauge to monitor the air pressure 
     in the system. This gauge can output a digital signal to stop the robot if the pressure exceeds the specified range.
     Switch Valve: Controls the air circuit's flow, making it easier to conduct adjustments.

How to Use:
1.Connect the air circuit as shown in the diagram.
2.Close the switch valve, then turn on the air pump and adjust the pressure regulator until the pressure gauge reaches 
the target pressure.
NOTE: Recommended operating positive pressure: 2-4 kPa, minimum operating positive pressure: 1 kPa, maximum 
operating positive pressure: 6 kPa.
3.Once the pressure gauge stabilizes, open the switch valve.
4.Under normal conditions, the pressure should stabilize near the target level. If the pressure doesn’t reach the target 
or fluctuates significantly, this indicates a failure in the robot arm’s sealing, and the robot should be stopped immediately.
NOTE:It is advisable to set the allowable pressure range on the gauge according to the actual site conditions. If the 
pressure exceeds this range, the gauge should output a digital signal, which can be connected to the robot controller’s 
safety IO on SI1/SI2.
SI1/SI2 are user emergency stop inputs, defaulted to high-level normally-closed signal inputs. Any low-level signal on 
these inputs will trigger the robot to enter an emergency stop state.

Installing protective cover

Teach Pendent interface
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请延红色虚线折叠（虚线不印刷）,如下图

尺寸：559*297mm     公差：±1mm

颜色：蓝色LOGO请用专色 PANTONE 2728 C 


