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商标 

一般声明:本文中使用的其他产品名称仅用于识别目的，可能是其各自所有者的商标Epson 不
主张对这些商标拥有任何权利 

所有屏幕截图仅用于说明和培训目的，无意亦不暗示与任何商标持有人存在关联或获得其认

可 

使用条款 

未经明确书面许可，不得以任何形式复制或翻印本说明手册的任何部分 

本文档中的信息如有更改，恕不另行通知 

如果您发现本文档中存在任何错误，或对其中的信息有任何疑问，请与我们联系 
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1.​ 简介 

 

 
4 



六轴协作机器人 AX6: 故障排除用户指南

 

1.1.​ 约定 

下表说明本文档及产品本身使用的符号 

 
警告 

该符号表示如不遵守相关说明，则存在严重伤害或死亡的危险 

 
警告 

该符号表示如不正确遵守相关说明，则存在因触电造成人身伤害或死亡

的危险 

 
注意 

该符号表示如不正确遵守相关说明，则存在人身伤害或设备及设施物理

损坏的危险 

 
该符号表示必须佩戴安全护目镜 
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1.2.​ 安全预防措施 

 
警告 

 
警告 

本指南旨在帮助您对机器人系统进行故障排除。请注意以下安全说

明： 

●​ 在按照本指南中的说明操作之前，请先阅读用户手册（《六轴

协作机器人 AX6 — 手册》、《机器人控制器 RC-A101 — 手册》

和《AX6 & RC-A101 — 安全手册》）。 在未阅读并遵守上述手

册的情况下对本机器人系统进行故障排除极其危险，可能会

导致严重的人身伤害和/或对机器人系统造成严重设备损坏。 

除上述手册中的安全说明外，请注意以下安全说明： 

●​ 严禁绕过安全系统。这同样适用于故障排除！此举极其危险

，可能会导致非常严重的人身伤害和/或对机器人系统造成严

重设备损坏。 

●​ 关于本手册中多次提及的“自动操作模式”，有一项重要说明：

只有当系统配备了必要的安全功能、经过测试，且其安全性已

通过风险评估确认后，才可使用自动操作模式。在其他情况下

使用自动操作模式非常危险。这同样适用于故障排除！有关

详细信息，请参阅《AX6 & RC-A101 — 安全手册》。 

●​ 切勿自行尝试维修故障系统。在任何情况下都不得拆开机械

臂或控制器。任何自行维修和/或拆开系统的尝试都极其危险

，可能导致严重人身伤害、触电和/或对机器人系统造成严重

设备损坏。如果您认为机器人系统需要维修，请联系您的供应

商。 
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1.3.​ 故障排除指南 
1.3.1.​ 诊断工具 

如果发生故障，请按照本节所述的要点进行排查。  

在“桌面界面”中，打开左侧的“系统监视器”窗口即可查看机械臂状态。在那里，可以观察到当

前位姿、轴温度、I/O状态等信息。 

以下信息可能有助于故障排除： 

●​ 机器人信息（型号、软件版本、序列号等）：可通过“桌面界面”中的“帮助 → 机器人信息”
访问。  

●​ 日志文件：其中包含系统日志（但不包含用户脚本）。可通过“桌面”中的“帮助 → 联系方

式”访问。  

如果您联系供应商寻求帮助，请尽可能提供机器人信息和日志文件。另请参阅《AX Portal — 
用户手册》中的“帮助菜单”章节。 

所有用户数据（如动作和脚本）均存储在数据库中，该数据库可作为备份。您可在“桌面”的“配
置”窗口中下载该数据库。在排查系统故障前，请尽可能先备份您的数据。另请参阅《AX 
Portal — 用户手册》中的“配置菜单”章节。 

1.3.2.​ AX Portal 错误代码/消息列表 

“AX Portal 错误代码/消息列表”包含 AX Portal 可能显示的所有错误消息和警告。如果您收到

错误消息或警告，请先按照这些消息中提供的说明操作，然后按照本文档中的说明进行操作。

每条消息都有一个代码，例如“AX_1001”。在本文档中，这些被称为“错误代码”。 

1.3.3.​ 支持 

如需获取支持，请访问 https://corporate.epson/en/products/robot-systems.html。 
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2.​ 故障排除 
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2.1.​ 电源 

问题 可能的解决方案 

机器人系统无法启动或在运行过程中
关闭。 

检查电源连接（交流(AC) / 直流(DC)），并确认已打
开正确的断路器（交流(AC)对应交流(AC)，直流
(DC)对应直流(DC)）。 有关电源连接的详细信息，
请参阅《机器人控制器 RC-A101 手册》中的“电气安
装”一节。有关交流输入的要求，请参阅“交流输
入”一节；有关直流输入的要求，请参阅“直流输入”
一节。 

2.2.​ 访问 AX Portal 

问题 可能的解决方案 

无法通过网站浏览器访问 AX Portal（
HTML 错误 404）。 

请按照《机器人控制器 RC-A101 手册》中“外围设备
连接器”一节的说明，检查是否使用了正确的以太
网端口。 

请确认计算机的以太网设置与所选连接类型兼容。
另请参阅《六轴协作机器人 AX6: 快速入门指南 / 
安装手册》中“安装、连接和启动”一节。 

请检查布线是否正确，并检查电缆是否有故障。 

DHCP IP地址（“以太网 1”端口）已遗
忘。 

始终可以通过“以太网 2”端口和 IP 地址 
https://10.0.0.203 访问控制器。另请参阅《六轴协作
机器人 AX6: 快速入门指南 / 安装手册》中的“安
装、连接与启动”一节。 

与机器人的连接“似乎很慢”（显示在 
AX Portal 中）。 

请重新加载网页，并检查该消息是否消失。 

检查您的网络连接是否稳定。 

浏览器显示 HTML 错误 502（网关错
误）。 

请等待几秒钟，然后重新加载网页。 
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2.3.​ 启动机器人 

问题 可能的解决方案 

机器人无法启动，因为内置的 IMU 单
元测得的重力值与配置不符  
（错误代码 AX_3802）。 

请检查“安全设置”窗口中重力矢量是否配置正确。
请注意，必须根据机器人的安装方式调整重力矢
量。请参阅《AX Portal — 用户手册》中的“安全功率
和力量设置”一节。 
请注意，只有“安全主管”用户角色才能修改安全设
置。 

2.4.​ 安全系统 

问题 可能的解决方案 

无法编辑或验证“安全设置”。 请注意，只有用户等级为“安全主管”的用户才能编
辑或验证安全设置。另请参阅《AX Portal 用户手
册》中的“安全设置菜单”部分以及《AX6 & 
RC-A101 — 安全手册》中的“安全主管的角色”部
分。 

另请注意，必须关闭机器人电源才能编辑安全设
置。 

机器人无视保护停止指令。 在安全设置中，有一个用于在手动模式下忽略保护
性停止的设置。另请参阅《AX Portal — 用户手册》
中的“安全 I/O 和操作员限制”一节。  

操作员无法更改操作模式。 安全设置中包含一项选项，用于允许或限制“操作
员”用户切换操作模式。请同时参阅《AX Portal — 
用户手册》中的“安全 I/O 和操作员限制”一节。  

无法在图形用户界面（GUI）中重置安
全装置。 

安全设置中包含一个选项，用于指定安全设备是否
只能通过数字输入进行重置。请同时参阅《AX 
Portal — 用户手册》中的“安全 I/O 和操作员限制”
一节。  
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2.5.​ 机械问题 

问题 可能的解决方案 

机器人发生振动。 振动可能是由固有频率引起的。更改机器人的速度
或有问题的动作，看看情况是否有所改善（增加或
减少速度都可能解决问题）。 

如果您怀疑某个减速器存在机械问题，请在 
Hand-Guided Mode 下移动其轴，在另一个轴上重复
该过程，然后比较两者的声音和运动情况。但请注
意，各轴之间的差异以及轻微不稳定的反向扭矩属
于正常现象。  

机器人运行噪音比预期大。 请确保机器人安装正确。 

避免将其安装在可能充当共振体的物体上。 

如果您怀疑减速器存在机械问题，请在 
Hand-Guided Mode 下移动其轴，在另一个轴上重复
该过程，然后比较它们的声音和运动情况。但请注
意，各个轴之间的差异以及略微不稳定的反向扭矩
是正常的。 

机器人表面非常烫。 当机器人负载较高时，触摸某些机器人连杆会感觉
很烫，这是正常现象。您可以在“桌面界面”的“系统
监视器 > 机械臂状态”下检查各轴的温度。另请参
阅《六轴协作机器人 AX6 — 手册》中的“热限制”一
节。 

请降低应用程序的速度，并在“系统监视器”窗口中
监控温度。 

如果尚未启用，启用“温度速度降低”功能可能会有
所帮助。请参阅《AX Portal — 用户手册》中的“运动
行为”一节。 

机器人不再精准。 如果您怀疑是机械损坏，请联系您的供应商。 

请同时考虑是否为错误，并参阅“机器人未按预期
运动”一节。 

怀疑制动器故障。 关闭机器人电源，运动各轴以检查制动器是否锁定
轴，或者轴是否松动。 
注意：轴上存在轻微的间隙是正常的。如果发生制
动器故障，请立即联系您的供应商，并停止使用机
器人。 
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2.6.​ 机器人未按预期运动 

问题 可能的解决方案 

机器人运动速度低于预期。 在“桌面界面”中，打开“运动控制”窗口中的“运动
限制”选项卡。确保最大线速度和最大关节速度均
未限制运动。此外，请检查全局速度因子是否设置
为所需值。另请参阅《AX Portal 用户手册》中的“运
动控制”章节。 

请检查“安全设置”中是否启用了任何限制性选
项。请同时参阅《AX Portal — 用户手册》中的“安
全设置菜单”一节。 
请注意，只有“安全主管”用户角色才能修改安全设
置。 

请注意，使用重负载时加速度会受到限制。请同时
参阅《六轴协作机器人 AX6: 手册》中的“负载限制”
章节。 

请注意，当“核心功能”中未明确指定速度或加速度
时（参见《AX Portal — 用户手册》中“代码文档”一
节），将使用全局值。这些值可在“运动控制”窗口
的“全局参数”选项卡中找到。另请参阅《AX Portal 
— 用户手册》中“运动控制”一节。 

请注意，当轴温超过一定温度时，该轴的速度将受
到限制。轴温可在“系统监视器”中查看。另请参阅
《六轴协作机器人 AX6: 手册》中的“热限制”一节。 

请注意，在手动操作模式下，机器人的速度限制为 
250 mm/s。如需使用自动操作模式，请参阅《AX 
Portal — 用户手册》中的“操作模式”一节。 
使用自动操作模式前必须采取某些安全预防措施：
请参阅“安全预防措施”一节。 

机器人无法运动到预期位置。 在“桌面界面”的“配置”窗口中，检查是否选择了正
确的工具。此外，请在“工具编辑器”中检查工具的
属性是否设置正确。另请参阅《AX Portal — 用户手
册》中的“工具编辑器”一节。 
请注意，编辑工具时需要断电中。 

打开“运动控制”窗口的“全局坐标系”选项卡，检查
全局坐标系和坐标系偏移量。另请参阅《AX Portal 
— 用户手册》中的“全局坐标系”一节。 

请务必检查“动作编辑器”中是否已输入正确的配
置，或脚本中是否已编程正确。 

您还应检查是否存在纯粹的机械原因，例如螺丝连
接松动或组件故障。请参阅“机械问题”一节。 
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问题 可能的解决方案 

个别轴旋转非常快，但 TCP 并未快速
运动。 

您的路径可能接近或直接穿过一个奇点。请尝试稍
微调整路径（x、y 和 z 值），以绕过该奇点。为了获
得更好的可及性，您可以尝试其他机器人配置（
C1–C8）。请参阅《AX Portal — 用户手册》中的“配
置”一节。 

2.7.​ Hand-Guided Mode 

问题 可能的解决方案 

在Hand-Guided Mode下，某些轴无法
运动。 

打开使能控制窗口，并确认所有轴均已启用。另请
参阅《AX Portal — 用户手册》中的“使能控制”章
节。 

轴的运动时阻力高。 请注意，当机器人处于冷机状态时，阻力会显著增
加。 

安全设置可能会限制机器人的速度。请在“安全设
置”窗口中检查当前设置。  
请注意，只有“安全主管”用户角色才能修改安全设
置。 

请注意，在手动操作模式下，机器人的速度限制为 
250 mm/s；这同样适用于 Hand-Guided Mode。有关
自动操作模式的使用，请参阅《AX Portal — 用户手
册》中的“操作模式”一节。 
在使用自动操作模式前，必须采取某些安全预防措
施：请参阅“安全预防措施”一节。 

机器人将在Hand-Guided Mode下运
动。 

请在“配置”窗口中检查是否选择了正确的工具。此
外，请在“工具编辑器”中检查该工具的属性是否设
置正确（尤其是质量）。请参阅《AX Portal — 用户手
册》中的“工具编辑器”一节。 

请在“运动控制”窗口中检查是否设置了正确的负
载。另请参阅《AX Portal — 用户手册》中的“运动
控制”一节。 

请注意，对于重物（不包括末端执行器质量的被搬
运质量），在拾取或放置物体时，必须在脚本中调
整负载。否则，机器人可能会切换至Hand-Guided 
Mode。注意：如果负载设置过高，机器人会向上移
动！ 
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2.8.​ 程序  

问题 可能的解决方案 

应用程序无法启动。 请注意，使能按钮需在手动操作模式下触发。如需
使用自动操作模式，请参阅《AX Portal — 用户手
册》中的“操作模式”章节。 
在使用自动操作模式之前，必须采取某些安全预防
措施：请参阅“安全预防措施”一节。 

应用程序意外暂停或停止。 请注意，一旦某个轴超过一定温度，机器人就会停
止运行。可在“系统监视器”中查看各轴的温度。另
请参阅《六轴协作机器人 AX6: 手册》中的“热限制”
一节。 

机器人检测到碰撞，尽管它并未接触
到任何物体。 

请注意，当机器人处于低温状态时，碰撞检测速度
会更快，这是普通现象。在这种情况下，建议在使
用前让机器人预热。 

请在“配置”窗口中检查是否选择了正确的工具。此
外，请在“工具编辑器”中检查工具的属性是否设置
正确（尤其是质量）。请参阅《AX Portal — 用户手
册》中的“工具编辑器”一节。 

请在“运动控制”窗口中检查是否设置了正确的负
载。请参阅《AX Portal — 用户手册》中的“运动控
制”章节。 

请在“安全设置”中检查是否设置了正确的平均负
载。另请参阅《AX Portal — 用户手册》中的“安全
功率和力量设置”一节。 
请注意，只有“安全主管”用户角色才能修改安全设
置。 

请考虑提高触发碰撞的力限制。该限制在“安全设
置” 以及“运动控制”窗口中均有定义。请分别参阅
《AX Portal — 用户手册》中的“安全功率和力设置”
及“运动控制”章节。 
请注意，只有“安全主管”用户角色才能修改安全设
置。 

2.9.​ 外围设备与外部设备 

问题 可能的解决方案 

已连接的传感器似乎无法正常工作。 检查传感器是 PNP 还是 NPN，并据此设置数字输
入。对于 AX6，请参阅《六轴协作机器人 AX6: 手
册》中的“I/O 配置”部分；对于 RC-A101，请参阅《机
器人控制器 RC-A101 — 手册》中的“I/O 配置”部
分。 
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问题 可能的解决方案 

如果传感器由外部电源供电，请检查控制箱和电源
的接地端子是否已连接。  

连接的屏幕无法工作。 在将显示器连接到 Mini Display Port 1 或 2 后，需
要重启控制器。请参阅《机器人控制器 RC-A101 — 
手册》中的“Mini Display Port”一节。 

2.10.​ 软件接口 

问题 可能的解决方案 

机器人对通过 TCP、Modbus、REST 或 
ROS 接口发送的命令无响应。 

开始故障排除的一个好方法是打开 AX Portal。发
送到所有接口的错误也会显示在 AX Portal 中。如
果您错过了某个错误，可以检查“桌面界面”中“系
统监视器”的“历史消息”选项卡。 

请确保您已登录。与 AX Portal 类似，您必须登录
后才能向机器人发送命令。请参阅《AX Portal — 用
户手册》中的“身份验证”章节。 

请确保您已获得活动控制权限。要获得活动控制权
限，您需要发送活动控制命令。请参阅《AX Portal 
— 用户手册》中的“活动控制站”一节。 

根据“帮助”窗口中的“机器人信息”选
项卡显示，ROS连接模块“未导入”。 

请确保在开启机器人电源（控制器上的断路器）之
前，机器人已通过以太网连接到您的网络。 

请确保在 AX Portal 中正确设置了 ROS 功能设置。
特别是对于“点对点”网络模式，所有 IP 地址都必
须可访问。另请参阅《AX Portal — 用户手册》中的
“ROS 处理程序模块”一节。 
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