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前言 
感謝您購買本公司的機器人產品。 
本手冊包含正確使用機器人的必要資訊。 
在安裝機器人系統之前，請務必詳閱本手冊及其他相關手冊。 
請將本手冊放在方便隨時取用的地方。 
 
所有機器人系統與其選配部件經嚴格的品質控管、測試與檢驗，以確保其符合我們的

高效能標準，始能出貨給貴客戶。請注意，若未依本手冊說明的使用條件與產品規格

使用本機器人系統，將無法發揮產品的基本性能。 
 
本手冊說明我們可預測的可能危險及後果。務必遵守本手冊的安全注意事項，確保安

全及正確地使用機器人系統。 
 

商標 
Microsoft、Windows及Windows標誌皆為Microsoft Corporation在美國及其他國家的註

冊商標或商標。其他品牌及產品名稱皆為各別擁有者所有之商標或註冊商標。 
 

注意 
如未獲授權，不得複製或重製本手冊中的任何部分。 
本手冊內容如有變更，恕不另行通知。 
若您在本手冊中發現任何錯誤或對相關內容有任何意見，請告知我們。 

 

製造商 
 

 

諮詢服務 
如需詳細資訊，請參閱下列手冊開頭的供應商。 

機器人系統 安全手冊 請首先閱讀本手冊 
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處置 
處置本產品時，請根據每個國家或地區的法律進行處置。 

 

關於電池處置 
電池卸除及更換程序如下列手冊中所述： 
  維護手冊 

 

致歐盟客戶 

 
 

產品上貼有有打叉標記的帶車輪的垃圾桶標籤，意味著產品和內置電池不應作為一

般城市垃圾。 
為防止對環境或人類健康造成可能的傷害，請將本產品及其電池和其他廢棄物區分，

並確保以環保方式進行回收利用。如需有關收集設施的詳細資訊，請聯絡您當地的

政府或購買本產品的經銷商。化學符號Pb、Cd或Hg代表電池中有使用這些金屬。 

 

本資訊適用於歐盟客戶，依據取代了「指令91/157/EEC」的「2006年9月6日 歐盟議

會和理事會 第2006/66/EC號指令 關於電池和蓄電池以及報廢電池和蓄電池的指令」

和相關法律。 
也適用於具有類似法律法規的歐洲、中東和非洲(EMEA)的國家 與地區的客戶。有

關在其他國家和地區回收產品的資訊，請聯係當地政府。 
 

致台灣地區使用者 

 
 
請將使用完的廢電池和其他廢棄物區分，並確保以環保方式進行回收利用。 
如需有關收集設施的詳細資訊，請聯絡您當地的政府或購買本產品的經銷商。 
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閱讀本手冊之前 
本節說明在閱讀本手冊前您應先瞭解的資訊。 

 
控制系統的架構 

C系列機器人可搭配下列控制器與軟體組合使用。 

C4系列 
控制器 : RC700,RC700-A 
軟體 : EPSON RC+ 7.0, Epson RC+ 8.0 

C8系列 
控制器 : RC700,RC700-A 
軟體 : EPSON RC+ 7.0 Ver.7.1.3 或以後, Epson RC+ 8.0 (C8XL) 

EPSON RC+ 7.0 Ver.7.1.4 或以後, Epson RC+ 8.0 (C8, C8L) 
EPSON RC+ 7.0 Ver.7.2.0 或以後, Epson RC+ 8.0 (側壁安裝) 

C12系列 
控制器 : RC700,RC700-A 
軟體 : EPSON RC+ 7.0 Ver.7.4.6 或以後, Epson RC+ 8.0 

 

軟體設定 

 Epson 
RC+  

本手冊包含使用軟體的設定程序。  
這些部分的左側皆有符號指示。 

 

開啟/關閉控制器 
看見本手冊中的「將控制器電源設為ON(OFF)」指示後，請確定開啟/關閉所有硬體

元件。 
 

本手冊中使用的相片及圖示 
在使用的機器人和手冊中記載的機器人的照片或插圖，可能會因出廠時間或規格不

同而形狀產生不同。 
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本產品的手冊 
以下為本產品的一般手冊類型及說明概述。 
 
安全手冊（紙本、PDF） 
本手冊包含本產品所有操作人員的安全資訊。手冊也有說明從拆封到操作的流程，

以及應該接著參閱的手冊。 
請先行閱讀本手冊。 

- 有關機器人系統及殘餘風險的安全注意事項 
- 符合性聲明 
- 訓練 
- 從拆封到操作的流程 

 
RC700系列手冊（PDF） 
本手冊說明整個機器人系統的安裝，以及控制器的規格與功能。本手冊主要提供給

機器人系統的設計人員使用。 
- 機器人系統的安裝程序（從拆封到操作的詳細資訊） 
- 控制器每日檢查 
- 控制器規格及基本功能 

 
C系列手冊（PDF） 
本手冊說明機器人的規格與功能。本手冊主要提供給機器人系統的設計人員使用。 

- 機器人安裝及設計所需的技術資訊、功能、規格等內容 
- 機器人每日檢查 

 
狀態碼與錯誤碼（PDF） 
本手冊會列出控制器上顯示的代碼及軟體訊息區域中顯示的訊息。本手冊主要提供

給機器人系統的設計及編程人員使用。 
 
RC700系列維護手冊（PDF） 
C系列維護手冊（PDF） 
本手冊說明維護等作業的詳細資訊，主要提供給維護作業的執行人員使用。 

- 每日檢查 
- 維護零件的更換與維修 
- 韌體更新及控制器設定備份等操作的方法 

 
Epson RC+ 使用者手冊（PDF） 

本手冊說明有關程式開發軟體的一般資訊。 
 

Epson RC+ SPEL+語言參考（PDF） 
本手冊說明機器人程式設計語言「SPEL+」。 
 

其他手冊（PDF） 
有提供各選配件的手冊。 
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C4 機械臂 
本書包含設定及操作機器人的資訊。  

在設定及操作機器人之前，請詳閱本書。 
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1. 安全 
機器人的開箱須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 
在安裝機器人系統或連接電纜之前，請閱讀《安全手冊》，瞭解安全注意須知。 
請妥善保管本手冊以供隨時取用。 
 

1.1  慣例 
在手冊中的重要安全考量皆以下列符號表示。請確實閱讀各符號的說明。 

 
警 告 

此符號代表若不正確遵守相關指示，可能會有重傷或死亡的危險。 

 
警 告 

此符號代表若不正確遵守相關指示，可能會有因觸電導致重傷或

死亡的危險。 

 
注 意 

此符號代表若不正確遵守相關指示，可能會有人員受傷或設備及

設施受損的危險。 
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1.2  設計與安裝安全 
本產品用於在安全隔離區域内搬運和組裝零件。 
僅限受過訓練的人員進行設計和安裝機器人系統。受過訓練人員的定義為曾接受製

造商、經銷商或當地代表公司舉辦的機器人系統訓練與維護訓練課程，或熟悉手冊內

容並具備與通過訓練課程人員相同知識和技巧水準的人。 
為確保安全，必須為機器人系統設立安全防護措施。如需安全防護措施的詳細資訊，

請參閱《Epson RC+使用指南》之安全章節中的安裝及設計注意事項。 
下列項目為設計人員的安全注意事項:  

 
警 告 

■ 於設計或建構本機器人系統之前，設計或建構本產品機器人系統的人員，必須閱讀

《安全手冊》以瞭解安全需求。未事先瞭解安全需求即進行機器人系統的設計或建

構是非常危險的行為，可能會導致人員重傷或機器人系統嚴重的設備受損，以及可

能造成嚴重的安全問題。 

■ 必須在如個別手冊中說明的環境條件下使用機器人系統。本產品僅設計與製造供一

般室內環境使用。在超過指定環境條件的環境中使用產品不僅會縮短產品壽命，也

會造成嚴重的安全問題。 

■ 必須在如手冊說明的安裝需求內使用機器人系統。在超出安裝需求的情況下使用機

器人系統不僅會縮短產品壽命，也會造成嚴重的安全問題。 

■ 設計或安裝機器人系統時，應至少穿戴以下防護裝備。未穿戴防護裝備就進行作業，

可能導致嚴重安全問題。 

- 適合作業的工作服 

- 安全帽 

- 安全鞋 

安裝上的其他注意事項述明於: 3. 環境及安裝 一章。在安裝機器人及其設備之前，

請詳閱本章瞭解安全安裝程序。 
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1.3  操作安全 
下列項目為合格操作人員的安全注意事項： 

 
警 告 

■ 操作機器人系統之前，請詳閱《安全手冊》相關需求。未事先瞭解安全需求即操作

機器人系統是非常危險的行為，可能導致人員重傷或機器人系統嚴重設備受損。 

■ 機器人系統電源為開啟時，請勿進入機器人的操作區域。在電源開啟時進入操作區

域十分危險，可能造成嚴重安全問題，因為即使機器人看起來已停止，但仍可能會

移動。 

■ 在操作機器人系統之前，請確定安全防護區域內沒有任何人。在教學模式中，即使

安全防護區域中有人也可操作機器人系統。機器人的動作會進入限制(低速及低功

率)狀態，以確保操作人員的安全。不過，在有人進入安全防護區域時操作機器人

系統是非常危險的事，假使機器人意外移動可能導致嚴重安全問題。 

■ 在操作期間若機器人移動異常，請立即按下緊急停止開關。在機器人出現異常移動

仍繼續操作時是非常危險的行為，可能導致人員重傷或機器人系統嚴重設備受損。 
 

 
警 告 

■ 若要關閉機器人系統的電源，請拔除電源插頭。請確定將AC電纜接至電源插座。

請勿直接連接至原廠電源。 

■ 在執行任何替換程序之前，請關閉控制器和相關設備的電源，然後拔除電源插頭。

在開啟電源時執行任何更換程序都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統

故障。 

■ 請勿在機器人系統電源開啟時，插入或拔除馬達接頭。插入或拔出已開啟電源的馬

達接頭是非常危險的事，可能會因機器人異常移動而導致重傷，也可能導致觸電或

機器人系統故障 
 

 
注 意 

■ 如有可能，請只由一位人員操作機器人系統。如有必要可由多位人員操作機器人系

統，確保所有人都能相互通訊彼此的工作，並採取所有必要安全防護措施。 

■ 如果每個關節以小於5度的角度重複操作，此情況可能會因軸承油膜不足而讓關節

提早損壞。為防止提早故障，則每一小時要將關節要以30度以上的角度動作一次。 

■ 當機械臂的複合動作及末端夾具負載運行時，慢速(速度: 約5~20%)機器人可能連

續發生振盪(共振)。機械臂的自然振盪頻率會增加，並可受下列措施控制。 

變更機器人速度 

變更示教點 

變更末端夾具負載 
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1.4  緊急停止 
若在操作期間機器人異常移動，請立即按下緊急停止開關。停止馬達供電，而利用動

態制動器和機械制動器則可在最短的距離內停止手臂。 

不過，請避免在機器人正常運轉時按下緊急停止開關。 
- 機器人可能會和周圍裝置發生干涉。 
  按下緊急開關時，機器人的停止軌跡和正常工作時的軌跡不同。 
- 導致制動器壽命縮短。 
  鎖定制動器會造成摩擦板的磨損。 
一般制動器使用壽命: 約2年(每天使用100次制動器) 
但是，一般繼電器使用壽命約為20,000次。不時按下緊急停止開關會影響繼電器的

使用壽命。 
- 對減速機施加衝擊力，可能會縮短減速機的壽命。 

 
在正常操作期間要讓系統進入緊急模式，需在機器人尚未移動時就按下緊急停止開

關。 
如需緊急停止開關電路配線的方式，請參閱控制器手冊的說明。 
 
請勿在機器人運轉時關閉控制器電源。 
若嘗試在「安全維護開啟」之類緊急狀況時停止機器人，務必要使用控制器的緊急停

止開關停止機器人。 
若在運轉時透過關閉控制器電源停止機器人，可能會發生下列問題。 
   縮短裝置壽命並損壞減速裝置 
   關節的位置落差 
此外，若機器人在運轉時，控制器因停電之類的情況而被迫關閉，請務必在電力恢復

時檢查下列各點。 
   減速裝置是否受損 
   關節是否處於適當位置 
若有任何位置落差，請參閱《C系列維護手冊》“16. 校準 ”執行校準。 

 
在使用緊急停止開關之前，請注意下列事項。 
- 緊急停止(E-STOP)開關應限用於緊急時停止機器人。 
- 若要在除緊急時以外停止機器人操作程式，請使用 Pause(中斷)或 STOP(程式停

止)命令。 
Pause 及 STOP 命令不會關閉馬達，因此制動器不會運作。 

- 如為安全防護門，請不要使用 E-STOP 的電路。 

如需安全防護系統的詳細資訊，請參閱“定期檢驗 1. C4機械臂的定期檢驗。 
本機型的緊急停止輸入不支援測試脈衝。 

 
緊急停止時的停止距離 
按下緊急停止開關後，無法立即停止運轉中的機器人。 
影響停止時間和停止距離的條件所示如下。 

末端夾具重量 WEIGHT設置 ACCEL設置 
工件重量 SPEED設置 操作姿勢 等 

機器人的停止時間和停止距離，請參閱「Appendix B: 緊急停止時的停止時間和停止

距離」。  

 

NOTE 
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1.5  安全防護 (安全聯鎖裝置) 
為確保安全操作，應利用安全門、光柵、安全地墊等設施裝設安全系統。本節中的安

全門只是其中一種。 
 
如果已關閉的安全防護在機器人進行動作時開啟，防護裝置聯鎖功能會開始作用。 
機器人會立即停止並進入暫停狀態。接著，所有機器人馬達將會關閉。以下說明安 
全防護輸入的運作方式。 
 
安全防護已打開 : 機器人會立即停止、馬達會關閉且不允許其他操作，直到安全

防護已關閉、或Teach 或TEST 模式已開啟且啟通線路已接合

為止。 

安全防護已關閉 : 機器人可在無限制狀態(高運行功率)下自動運作。 

 
電機勵磁時，請盡量不要打開安全門。頻繁的安全門輸入會影響繼電器的使用壽

命。 
一般繼電器使用壽命: 約 20,000 次 
 

安全防護請不要使用適用E-STOP的電路。 
需佈線的詳細說明， 請參閱以下手冊。 
 《RC700系列》 “11. EMERGENCY”。 
 
需安全防護的詳細說明， 請參閱以下手冊。 
 《RC700系列》 “2.7.1 連接至EMERGENCY接頭”。 
 
本機型的安全防護輸入不支援測試脈衝。 
 

 
警 告 

■ 控制器上的EMERGENCY接頭具有一個安全防護輸入線路，用以連接至安全裝置

聯鎖開關。為保護在機器人附近作業的操作員，請務必連接聯鎖開關並確保其正

常運作。 

■ 機器人的停止時間和停止距離，由於安全聯鎖裝置的使用條件而異。請務必根據

機器人的安裝環境確認安全。 

 
安全門開時的停止距離 
安全門打開後，無法立即停止運轉中的機器人。 
影響停止時間和停止距離的條件所示如下。 

末端夾具重量 WEIGHT設置 ACCEL設置 
工件重量 SPEED設置 操作姿勢 等 

機器人的停止時間和停止距離，請參閱「Appendix C: 安全門開時的停止時間和停止

距離」。 
  

 

NOTE 
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1.6  如何移動含電磁制動器的機械臂 
有兩種方法可以釋放電磁制動器。 

請按照任一方法釋放電磁制動器，并用手移動機械臂。 

1.6.1 使用制動器釋放裝置 

 當機器人剛拆包后或控制器還未啓動時 

1.6.2 使用軟體 

 當軟體可用時 

當電磁制動器為ON(如緊急停止模式)時，您無法藉由手動推動來移動任何機械手臂。 

 
手臂動作 

 
 

關節#1 

基座 

手臂#1（下臂） 

手臂#2 

手臂#4 

關節#6 

關節#3 

關節#4 

關節#5 

手臂#6 

關節#2 

手臂#5 

手臂#3 
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1.6.1  使用制動器釋放裝置移動機械手臂 
C4系列的制動器釋放裝置為選購產品。 
如需詳細資訊，請參閱：6 選購產品。 
 

1.6.2  使用軟體移動手臂 
 

 
注 意 

■ 在一般情況下，請逐一釋放關節制動器。若您需要同時釋放兩個關節以上的制動器，

請格外注意。同時釋放兩個關節以上的制動器，可能會導致機器人機械臂往非預期

的方向移動，而造成人員手部及手指夾傷或設備受損或機器人故障。 

■ 解除制動器時，機械臂可能會因自重而下降或向意外方向動作。請務必對機械臂採

取防下降措施，並在確認周圍安全後再進行作業。 

■ 在釋放制動器之前，請確定您可就近使用緊急停止開關，以便能夠立即按下緊急停

止開關。否則，您無法在發生錯誤操作時立即停止機械臂下降。機械臂下降會造成

機器人設備受損或故障。 

 
 Epson 

RC+  
在釋放緊急停止開關後，請執行下列[命令窗口]中的命令。 
>Reset 
>Brake Off，[編號(從1到6)對應關閉制動器的手臂] 

執行下列命令，以重新開啟制動器。 
>Brake On，[編號(從1到6)對應開啟制動器的手臂] 

 

1.7  在低功率狀態下操作的注意事項 
在低功率狀態中，機器人會以低速及低扭力運轉。不過，其可能產生如下表所示的偏

高扭力，以支撐機器人的本體重量。 
由於在運轉期間機器人可能會夾傷您的手或手指，故請小心操作。機器人也會與周邊

設備產生碰撞，而造成機器人設備受損或故障。 
 
低功率狀態下的最大關節扭力 [單位：N·m] 

關節 #1 #2 #3 #4 #5 #6 

關節扭力 116.24 193.74 59.31 12.45 11.41 6.88 
 

 
注 意 

■ 在低功率狀態下操作機器人時請小心。其可能會產生偏高的關節扭力。由於機器人

可能會與周邊設備產生碰撞，故可能會造成您的手及手指遭夾傷，以及造成機器人

設備受損或故障。 
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1.8  警告標籤 
機器人含有下列警報標籤。  

警告標籤貼附於有明確危險的位置附近。 
請確定遵守標籤上的說明及警告，以便安全的操作和維護機器人。 
請勿撕下、破壞或移除警告標籤。在操作貼有下列警告標籤及周圍區域的部位或裝置

時，請格外注意。 

位置 警告標籤 註 

A 
  

 

為避免手或手指被機器人夾傷，在取出基座安

裝螺絲之前，請將機械臂折起並用皮帶或類似

工具固定。 
運送與重新配設的方法請參閱本手冊。 

B 

  

 

機器人正在運轉時，請勿進入工作空間。由於

機械臂可能會碰撞並造成嚴重的安全問題，因

此十分危險。 

C 
  

 

電源為開啟時，請勿觸碰機器人內部的載電流

部位。否則會造成觸電。 
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位置 警告標籤 註 

D 

  

  

當解除制動器時，請小心機械臂會因其本身的

重量而下降或旋轉。 
此警告標籤貼附於機器人與選配的制動器釋放

裝置上。 
使用制動器釋放裝置時: 
有關使用制動器釋放裝置釋放制動器的方法，如

需詳細資訊，請參閱機器人手冊。 

E 
  

   

僅限由授權人員執行吊掛工作和操作起重機及堆

高機。由未經授權人員執行這些作業是非常危險

的行為，可能導致人員重傷或機器人系統的設備

嚴重受損。 

 
位置 標籤 註 

1 - 

記載了產品名稱、產品型號、序號、相關的法律法

規資訊、產品規格、製造商、進口商、製造日期和

製造國家等。 

詳細資訊，請參閲標籤。 
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標籤位置 

 

A 

B 
1 

C 

F 

C 

C 

C 

C 

E 

C 

C 

 

 

1.9  緊急狀況和異常狀況的應對 

1.9.1  機器人發生碰撞 
機器人與周圍設備發生碰撞，請立即聯絡您的經銷商。 
 

1.9.2  被機器人夾住 
作業人員如果被夾在機器人和臺架之間，或者其他機械部件之間，請按下緊急停止

開關，解除對象機械臂的制動器，然後用手推動機械臂。 
 
如何解除制動器 

使用制動器解除裝置 
請參閱「6.1 制動器解除裝置」 

 
使用軟體 
請參閱「1.6.2 使用軟體移動機械臂」 
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2. 規格 
 

2.1  型號 

C4 – A 6 0 1 S □ □ 
 
□ : 標準 

-UL : UL1740認證 
 
安裝類型 

□ : 臺架式安裝 
R : 天吊式安裝 *1 

 
環境 

S : 標準型號 
C : 無塵室 & ESD (靜電放電)型號 

 
制動器設備 

1 : 所有關節上有制動器  
 
機械臂長度 

6 : 600 mm (型號名稱: C4) 
9 : 900 mm (型號名稱: C4L) 

 
 
*1 機器人在出貨時設定為「臺架式安裝」。若要以「天吊式安裝」方式使用機器人，

必須變更模式設定。 
有關如何變更模式設定的詳細資訊，請參閱 5.5 變更機器人及 Epson RC+使用者

指南中的機器人配置 等章節。 
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2.2  零件名稱及各手臂的動作範圍 
 

 

關節#1 

基座 

手臂#1 

(下臂) 

手臂#2 

手臂#4 

關節#6 

關節#3 

關節#4 

關節#5 

手臂#6 

關節#2 

手臂#5 

LED燈 
當馬達開啟時，此燈亮起。 上臂（手臂#3 至#6） 

 

各關節動作 

關節#1：整部機器人轉動。 

關節#2：下臂擺動。 

關節#3：上臂擺動。 

關節#4：手腕轉動。 

關節#5：手腕擺動。 

關節#6：手部旋轉。 

手臂#3 

 

 
 
 

訊號綫 
電源綫 

白 

標準型號規格 : 護蓋 
無塵室型號規格 : 排氣口 

ø8 mm 氣送管接頭 

用戶電纜接頭 
(9-pin D-sub接頭) 

藍 
ø4 mm氣送管接頭 

 
 
 

白 

藍 

S/N:C49E002931或以後 
ø4 mm氣送管接頭的 
位置會不同  

 

簽名標籤 
(機器人序號)  

LED燈亮起或控制器通電時，代表機械臂正處於通電狀態。(機械臂的姿態不同，可

能會使LED燈無法被看見，請小心。)在通電狀態下執行任何工作都是非常危險的，

可能會導致觸電或機械臂故障。請務必在控制器電源關閉的情況下進行維護工作。 
   

 

NOTE 
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2.3  外部尺寸 
 

2.3.1  C4-A601** 
 [單位：mm] 

 
 
 
 

電纜空間 

*1: 

包
括

LE
D
燈

 

*2: 
*2: 

(適用公差 ø6H7) 

*2: 

 
depth = 深度 

*1: ø60 h7適用公差範圍 

*2:與另一邊相同   
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2.3.2  C4-A901** 
[單位：mm] 

 
 
 

電纜空間 

*1: 

*2: 

*2: 

(適用公差 ø6H7) 

*2: 
包
括

LE
D
燈

 

 
depth = 深度 

*1: ø60 h7適用公差範圍 

*2:與另一邊相同 
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2.4  標準動作範圍 
 

2.4.1  C4-A601** 
 [單位：mm] 

 
 

*4 

*5 

*1 

*2 
*3 

關節#1 

0 脈衝位置 

關節#2 

0 脈衝位置 

 

P點動作範圍* 

P點* 

關節#4、#6 

0 脈衝位置 

 

關節#3、#5 

0 脈衝位置 

 

俯視圖 

側視圖 正視圖 

P點動作範圍* 
 

 
* P點 ：與關節#4、#5及#6的旋轉中心交叉 

*1 ：無機械性阻擋裝置的關節#1(±180度) 

  如需卸除機械性阻擋裝置之程序的資訊，請參閱：5.2.1 手臂 #1的動作範圍設定。 

*2 ：關節#3傾斜 −51度時，俯視看P點的距離(關節#1中心 – P點中心) 

*3 ：關節#3傾斜 +225度時，俯視看P點的距離(關節#1中心 – P點中心) 

*4 ：關節#3傾斜 −51度時，側視看P點的距離(關節#2中心 – P點中心) 

*5 ：關節#3傾斜 +225度時，側視看P點的距離(關節#2中心 – P點中心) 

 

 
注 意 

■ 操作機器人時，請注意基本手臂的手臂姿勢(手臂#1、#2及#3)。不論手臂姿勢為何，

手臂#5都會維持固定的角度移動。視基本手臂的手臂姿勢而定，手腕可能會和機器

人產生碰撞。碰撞會造成機器人設備受損或故障。 
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2.4.2  C4-A901** 
[單位：mm] 

 
 
 

關節#1 

0 脈衝位置 

關節#2 

0 脈衝位置 

P点*動作範圍 

P 点* 

關節#4, 6 

0 脈衝位置 

關節#3, 5 

0 脈衝位置 

俯視圖 

側視圖 正視圖 

P点*動作範圍 

*4 

*5 

*1 

*2 *3 

P 点 

*6 

*6 

*1 

 
 

(deg. = °) 
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* P點 ：與關節#4、#5及#6的旋轉中心交叉 

*1 ：無機械性阻擋裝置的關節#1(±180度) 

  如需卸除機械性阻擋裝置之程序的資訊，請參閱：5.2.1 手臂 #1的動作範圍設定。 

*2 ：關節#3傾斜 −51度時，俯視看P點的距離(關節#1中心 – P點中心) 

*3 ：關節#3傾斜 +225度時，俯視看P點的距離(關節#1中心 – P點中心) 

*4 ：關節#3傾斜 −51度時，側視看P點的距離(關節#2中心 – P點中心) 

*5 ：關節#3傾斜 +225度時，側視看P點的距離(關節#2中心 – P點中心) 

*6 ：C4L的UL規格的關節#1的最大動作範圍是±160度 

 

 
注 意 

■ 操作機器人時，請注意基本手臂的手臂姿勢(手臂#1、#2及#3)。不論手臂姿勢為何，

手臂#5都會維持固定的角度移動。視基本手臂的手臂姿勢而定，手腕可能會和機器

人產生碰撞。碰撞會造成機器人設備受損或故障。 
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2.5  規格 
 

2.5.1  規格表 
 

各機型的規格表，請參閲 “Appendix A: C4規格表”。 
 

2.5.2  選配 

C4系列有下列選配   
制動器釋放裝置 
攝影機安裝板 
PS相容板(工具轉接器、基座轉接器) 
基座端對角線安裝支架  
基座固定支架 
可調式機械性阻擋裝置(關節#2：僅限C4-A901**) 

如需有關選購產品的詳細資訊，請參閱：6. 選配。 
 

2.6  如何設定型號 
我們的機器人在出廠時，已設定機器人型號。 

 
注 意 

■ 當您需要變更機器人型號的設定時，請確定正確設定機器人型號。錯誤設定機器人

型號可能導致機器人異常或無動作，或造成安全問題。 

機器人背面銘板(S/N標籤)的MODEL上記載了自訂規格號(MT***)或(X***)，表示該

機器人為自訂規格。(根據出貨時間可能僅貼有自訂規格號。) 
 
自訂規格可能需要不同的組態程序。如有需要，請檢查標籤上的自訂規格編號並與銷

售商聯絡。 
 
機器人型號可由軟體設定。 
請參閱 Epson RC+使用者指南 中 機器人配置 的章節。  
  

 

NOTE 
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3. 環境及安裝 
機器人的安裝須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 

3.1  環境條件 
 

合宜的環境是機器人系統正常及安全運作必不可少的條件。請確定將機器人系統安

裝在符合下列條件的環境中： 

項目 條件 

環境溫度 * 5 ~ 40 °C 
周圍相對濕度 20 %至80 % (不凝結) 

暫態突發雜訊 1 kV或以下 (信號線) 

靜電雜訊 4 kV或以下 

海拔 1000m 
環境 · 室內安裝 

· 防止陽光直射 
· 遠離灰塵, 油煙, 鹽性環境, 金屬粉末, 其他汙染物 
· 遠離易燃物或腐蝕性溶劑與氣體 
· 遠離水 
· 避免衝擊或振動 
· 遠離電子雜訊源 

· 無爆炸危險 
· 無大量輻射 

* 該周圍溫度條件僅適合本機器人。如需機器人連接的控制器資訊，請參閱控制器手

冊.。 
在產品規格最低溫度附近的低溫環境下使用時，或在公休日或夜間長時間停止時，在

開始運行後，由於驅動部的電阻較大，可能會發生碰撞檢測錯誤等。 在這種情況下，

建議進行 10 分鐘左右的預熱操作。 

 
在不符合以上條件的環境中使用機器人時，請與供應商聯絡。 
 

  
 

NOTE 
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特殊環境條件 

機械臂的表面具有一般耐油性，但如果是特殊的油脂，則必須事先確認。請與您

的供應商聯絡。 

在溫度突然變化或者濕度變化的環境中，控制器内部可能會冷凝。 

需要直接處理食物時，應檢查機械臂是否可能弄髒食物。請與您的供應商聯絡。 

不能再腐蝕性強的環境中使用，如酸堿環境。此外，在容易生鏽的環境中(如鹽分

高)使用，機械臂可能會生鏽。 

 
警 告 

■ 請在控制器AC電源線上使用漏電斷路器。如果不使用泄漏斷路器，在發生泄漏的情

況下，可能會導致觸電危險或機器人故障。 

請選擇是個您控制器的泄漏斷路器。有關詳細咨詢，請參閲控制器手冊。 

 

 
注 意 

■ 清潔機械臂時，請不要使用酒精或苯大力摩擦。否則油漆表面的光澤可能會脫落。 
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3.2  拆封、運送及重新配置 
使用推車或類似設備時，請在與送貨相同的條件下運送機器人。拆封機器人時請遵守

下列事項。 

機器人的安裝須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 

 
警 告 

■ 僅限由授權人員執行吊掛工作和操作起重機或堆高機。由未經授權人員執行這些作

業是非常危險的行為，可能導致人員重傷或機器人系統的設備嚴重受損。 

■ 將機器人吊起時，請用手扶住機器人保持穩定。不穩定的吊裝非常危險，可能會因

機器人掉落而導致重傷或機器人系統的設備嚴重受損。 

 

 
注 意 

■ 卸下錨栓後，請支撐機器人，以免傾倒。若卸下錨栓時未支撐機器人，機器人可能

會在傾倒時導致手、手指或腳遭夾傷。 

■ 要載運機器人時，請將其固定至運送設備上，或由2人以上用手搬運。此外，切勿

握住基座的底部(圖中的網狀部分)。用手握住這些部分十分危險，可能會造成手及

手指遭夾傷。 

 C4-A601** 

 
 

機器人重量 
：27 kg (59.5 lb.) 

請勿把手放在 
基座底部 

 

C4-A901** 

 
 
 

機器人重量 

：30 kg (66.1 lb.) 
 

請勿把手放在 
基座底部 
  

■ 運送機器人期間，請避免過度震動及撞擊。 

過度震動或撞擊會造成機器人設備受損或故障 

■ 搬運機械手時請小心，若碰撞到連接器可能會損壞它。 
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在拆封及重新配置期間，請避免對機器人手臂及馬達施加外力。 
長距離運送機器人時，請將其固定在運送設備上，以免機器人掉落。如有必要，請以

和送貨相同的方式包裝機器人。 
機器人於搬運或存放期間出現凝結時，在凝結變乾之前請勿開啟電源。 
請確定機器人系統是在符合下列條件的環境中運送及貯放。 

項目 條件 

環境溫度 -20 ~ 60 °C 
環境相對濕度 10 ~ 90 %(無凝結) 

 
經過長時間存放後要再次使用機器人系統的機器人時，請先執行測試運轉，以確認機

器人可正常運作。接著再全面操作機器人。   
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重新配置 
重新配置機器人時，請依下述程序執行。 

 (1) 關閉所有裝置的電源，再拔下控制器的電源線與訊號線接頭。 
請勿拔下機器人的M/C電纜(電源線與訊號線)。 

(MC電纜3 m：2 kg) 

  若使用機械性阻擋裝置來限制動作範圍，請將之取下。 
如需動作範圍的詳細資訊，請參閱5.2 依機械性阻擋裝置設定動作範圍。 

 (2) 卸除錨栓。然後再由基座台取出機器人。 

 (3) C4-A601** 
如圖所示調整機器人的姿態。接著，將機器

人固定在運送裝置上，或由2人以上搬運機

器人。 

(建議： 關節#2 +65度 
  關節#3 −51度) 
請勿握住基座的底部(圖中的網狀部分)。用

手握住這些部分十分危險，可能會造成手及

手指遭夾傷。 

 
 

機器人重量 
：27 kg (59.5 lb.) 

請勿將手放在 
基座底部 

 

  C4-A901** 

如圖所示調整機器人的姿態。接著，將機器

人固定在運送裝置上，或由3人以上搬運機

器人。 

(建議： 關節#2 +53度 
 關節#3 −51度) 

請勿握住基座的底部(圖中的網狀部分)。用手

握住這些部分十分危險，可能會造成手及手

指遭夾傷。 

 
 
 

機器人重量 

：30 kg (66.1 lb.) 
 

請勿把手放在 
基座底部 
  

 

 

NOTE 
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使用吊環螺栓 
在搬運機器人之前，請檢查吊環螺栓是否確實緊固。 
運送機器人後，請卸下吊環螺栓並妥善保管，以備未來使用。 

吊環螺栓與纜線的強度必須夠強，才能支撐機器人重量(請參閱下圖)。 
若您使用吊環螺栓吊升機器人，請確定使用1 m以上長度的雙線纜線，以避免接觸到

手臂#4側邊護蓋。 
此外，使用1m以上長度的纜線時，機器人仍可能在吊起時因爲搖晃而接觸到側邊護蓋，

因此請務必小心操控。 

若您使用240 mm長或更短的纜線(適用於C4-A601**)、或360 mm長或更短的纜線(適
用於C4-A901**)吊起機器人，因纜線可能會觸及手臂#4側邊護蓋與破壞機器人，所以

請格外注意。 

 
 
 

或以下 
 

以
上

 

吊環螺栓孔 
2-M6 depth 12.5 

 

使用 1000 mm以上

的線材，避免與機器

人接觸。 
 

C4-A601** 
 
吊升負載 

：27 kg (59.5 lb.) 
 

重心 
重心 

 
 

 
 
 

10
00

m
m
或
更
長

 
  吊環螺栓孔 

2-M6 depth 12.5 
 

 

使用 1000 mm以上

的線材，避免與機器

人接觸。 

C4-A901** 
 
吊升負載 

：30 kg (66.1 lb.) 
 

重心 重心 

 

8deg. 
或以下 
 
 35deg. 
 

36
0m

m
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3.3  安裝尺寸 

安裝區域 

除了安裝機械臂、控制器和周邊設備所需空間外，請確定備妥下列空間。 

示教空間 
維護及檢查空間(用於安裝夾具) 
電纜空間 

 
安裝時要注意與周圍障礙物的距離。 
M/C電纜的最小彎曲半徑在“Appendix A: C4規格表”中進行了描述。  
其他電纜也應有充足的空間以避免過度彎曲。 
 
機械臂安裝尺寸(C4系列通用) [單位：mm] 
 
 
 
 

(基準孔) 

 

(安裝孔) 

 

電纜空間 

 
   

 

NOTE 
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3.4  安裝 
機器人的安裝須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 
 

 
警 告 

■ 為確保安全，必須為機器人系統設立安全防護措施。如需安全防護措施的詳細資

訊，請參閱Epson RC+User’s Guide 安全 章節中的 安裝及設計注意事項。 

■ 請將機器人安裝在足夠空間的位置，以讓機器人在抓取工件並完全伸展機械臂時，

其工具或工件不會觸及牆壁或安全防護設備。將機器人安裝在空間不足的位置是非

常危險的事，可能會因工具或工件與牆壁或安全防護設備產生碰撞，而導致人員重

傷或機器人系統嚴重受損。 

■ 在開啟電源或操作機器人之前，請先錨定機器人。開啟電源或操作未錨定的機器人

十分危險，因為機器人可能會倒下，並導致人員重傷或機器人系統嚴重受損。 

■ 在安裝及操作機器人之前，請確定所有機器人的零件一切完好，沒有任何外部瑕

疵。零件遺失或故障可能會造成機器人運轉不正常。在機器人出現不正常狀況時仍

繼續操作是非常危險的行為，可能會導致人員重傷或機器人系統嚴重設備受損。 
 

 
注 意 

■ 安裝機器人可防止干擾大樓, 建築, 公共設施, 其他機器與可能會產生陷阱或夾捲點

的設備。 
■ 視基座台的硬度而定，操作期間可能會發生振盪(共振音或為振盪)。若發生振盪，

請改良基座台的硬度或變更速度或加速度與減速度設定。 
 
安裝螺栓 

如需尺寸的資訊，請參閱3.3 安裝尺寸。 

  

機器人基座共有四個螺紋孔。 

安裝螺栓的尺寸是M8， 

請使用符合ISO898-1 property class 10.9

或 12.9強度相當的安裝螺栓。 
鎖緊扭力: 32.0±1.6 N·m (326±16 kgf·cm) 

 

15 mm 

4-M8×35 

螺絲孔(深度20 mm以上) 
 

彈簧墊圈 
 

平墊圈 
 

 

 
基座台 

未隨附錨定機器人的基座台。請為機器人製作或取得基座台。基座台的形狀及尺寸

視機器人系統的用途而異。下列是機器人機台的基本需求參考。 

基座台不僅要能承載機器人的重量，也要能承受機器人在最大加減速運轉時的運動

量。可安裝如橫樑等補強材料，確保基座台具備足夠的強度。
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機器人運動產生的力矩及反應力如下： 
 

 C4-A601** C4-A901** 
水平面旋轉最大扭力 500 N·m 700 N·m 
水平方向最大反應力 800 N 800 N 
垂直面旋轉最大扭力 600 N·m 1000 N·m 
垂直方向最大反應力 2500 N 2500 N 

 

機器人安裝面的金屬板厚度應為20 mm以上，且由鋼製成可減少振動。 

鋼板的表面粗度應為25 μm以下。 

基座台必須固定於地板或牆壁上，防止移動。 

機器人安裝面的平面度：0.5mm以下，傾斜度：0.5°以下。 安裝平面差可能會導致底

座損壞或機器人性能不足。 

使用水平儀調整基座台高度時，請使用M16直徑以上的螺絲。 

 
接頭 

若您將電纜穿過基座台上的孔，請參閱下圖。 

[單位：mm] 
 

95 

54 

35 

49 
11 

82 

44 

電 電 電 電 電  電 電 電 電 電  M/C電 電  
 

請勿從機器人拔除M/C電纜。 

如需在基座台上放置控制器時的相關空間環境條件，請參閱控制器手冊。 
 
要在無塵室使用機器人時，安裝前請遵守以下步驟。 
(1) 在無塵室外拆封。 

(2) 將機器人固定在運送設備上，如含螺栓的棧板，以免機器人傾倒。 

(3) 在無塵擦拭布上沾些許酒精或蒸餾水擦除機器人上的灰塵。 

(4) 將機器人搬至無塵室。 

(5) 將機器人固定在基座台上。 
  

 

NOTE 
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3.5  連接電纜 
 

 
警 告 

■ 在執行任何替換程序之前，請關閉控制器和相關設備的電源，然後拔除電源插頭。

在開啟電源時執行任何更換程序都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統

故障。 

■ 請確定將AC電纜接至電源插座。請勿直接連接至原廠電源。若要關閉機器人系統

的電源，請拔除電源插頭。在將AC電源線接至工廠電源時執行任何工作都是非常

危險的事，可能會導致觸電或機器人系統故障 

■ 請確定正確連接電纜。請勿任意伸縮電纜。(請勿在電纜上放置重物；請勿強制彎

曲或拉扯電纜。)不必要的電纜伸縮可能導致電纜受損, 斷線, 接觸不良。電電纜

受損,斷線,接觸不良都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統功能不正

常。 

■ 在佈線前，請關閉控制器及相關設備，然後拉起警告標示(例如，請勿開啟電

源。)。在開啟電源時進行佈線是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統故

障。 

■ 請連接控制器以完成機器人接地。不過，建議使用基座上的接地孔直接接地，以達

成更安全的接地。 

若接地線不正確的連接接地，可能導致起火或觸電。 

■ 連接或更換制動器釋放裝置及外部短路接頭時，請關閉控制器與制動器釋放裝置的

電源。開啟電源時插入及取出接頭，可能會導致觸電 
 

 
注 意 

■ 連接機器人與控制器時，請確定各設備上的序號相符。機器人與控制器間的連線不

正確不僅會造成機器人系統功能不正常，還會產生安全問題。使用與連接控制器不

同的連線方式。如需連線的詳細資訊，請參閱機器人控制器手冊。 

■ 僅限授權或認證人員執行配線工作。如由未授權或未認證人員執行配線工作，可能

會導致受傷或機器人系統故障。 

■ 若在未連接制動器釋放裝置或外部短路接頭的情況下操作機器人，將無法釋放制動

器，並可能造成設備受損。使用制動器釋放裝置後，請確定將外部短路接頭接至機

器人，或檢查制動器釋放裝置接頭的連線。 

無塵室型號機器人 
如為無塵室型號，必須配備排放系統。如需詳細資訊，請參閱：Appendix A: C4規格表。 

連線方式 
將M/C電纜的電源接頭與訊號接頭接至控制器。   
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3.6  用戶佈線及配管 
 

 
注 意 

■ 僅限授權或認證人員執行配線工作。如由未授權或未認證人員執行配線工作，可能

會導致受傷或機器人系統故障。 

請使用包覆在電纜裝置中的電線及氣送管。 
佈線(電線) 

額定電壓 允許電流 電線 標準截面 外徑 註 
AC/DC30 V 1 A 9 0.211 mm2 ø8.3±0.3 mm 遮蔽式 

 
 製造商 標準 

9 pin 
適用接頭 JAE DE-9PF-N(焊接類型)、DEU-9PF-F0(壓接類型) 
夾鉗罩 JAE DE-C8-J9-F2-1R (接頭固定螺絲：#4-40 NC) 

請連接電纜兩端接頭上有相同編號的接腳。 
配管(氣送管) 

最大可用氣壓 氣送管 外徑×內徑 
0.59 MPa(6 kgf/cm2 ：86 psi) 4 ø4 mm × ø2.5 mm 

請如視圖A與B細節中的指示，連接有相同編號的管線。 
 

 
 

A 

B 

ø4 mm 
氣送管管件 

「B」細節 

 

「A」細節 

編號 1：白色 
編號 2：白色 
編號 3：藍色 
編號 4：藍色 

No.1  No.2  No.3  No.4 
 

使用者電纜接頭 
（9-pin D-sub 接頭） 

標準型號：護蓋 
無塵室類型：排氣口 
 （適用於 ø8 mm 氣送管） 

使用者電纜接頭 
（9-pin D-sub 接頭） 

S/N:C49E002931 以後 

ø4 mm 氣送管管件 
的位置會有不同 

No.1 : 白 
No.2 : 白 

No.3 : 藍 
No.4 : 藍 
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3.7  檢查基本姿態 
完成所有設定後，確定機器人移動至正確的原點方向。 

執行下列操作，以移動機器人到圖示的原點姿態。 

(1) 啟動Epson RC+。 
雙擊桌面上的<Epson RC+>圖示。 

(2) 開啟指令視窗。 
Epson RC+功能表-[工具]-[命令窗口] 

(3) 在[命令窗口]執行下列指令。 

>Motor On 
>Go Pulse (0,0,0,0,0,0) 

如果嘗試將機器人從包裝姿態在World座標系中移動，則會發生超出動作範圍的錯誤。

請按照以上步驟操作，使用pulse命令先移動到基本姿勢。 

如果沒有移動到圖中的位置，請聯絡供應商。 

 

基本姿態(0脈衝) 
 

 
  

 

NOTE 
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4. 末端夾具 
 

4.1  安裝末端夾具 
末端夾具由客戶製作。關於末端夾具安裝的詳細資訊，請參閲《夾具功能手冊》。連

接手臂#6的手腕法蘭尺寸如下圖所示。 

 
注 意 

■ 若您使用配備吸盤等末端夾具，請確認配線或空氣管的設計，以便在關閉電源時吸

盤不會釋放工件。錯誤的配線或空氣管連線，可能會在按下緊急停止開關時，吸盤

釋放工件，從而致使工件損壞或機器人系統故障。 

I/O已於出廠時配置，因此會在電源中斷連線、按下緊急停止開關或機器人安全功

能啟動時自動關閉(0)。 

但是，在末端夾具功能中設定的I/O在Reset指令執行或緊急停止時不會關閉(0)。 

 
手腕法蘭 

 

公差適用範圍 

視圖 A 細節 

深度 2.5 

深度 5 

深度 4.5 

深度 4.5 

 
 
手臂#6 
使用M4螺栓將末端夾具安裝至手臂#6末端。 
 
佈局 
當您在操作含有末端夾具的機器人時，視末端夾具外徑、工件尺寸或手臂位置而定，可

能會導致干擾到機器人本體。視您系統的佈局而定，請格外注意末端夾具的影響區域。 
 

與PS系列於ISO凸緣的相容性： 
若要將PS系列中使用的末端夾具安裝至C4系列，我們提供選配“PS相容安裝板”。如

需詳細資訊，請參閱：6. 選配。 
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4.2  安裝攝影機與空氣閥 
手臂#3與#5皆配安裝座，可輕鬆安裝空氣閥。 
 
若載重量超過最大值，請參閱4.3.1 WEIGHT設定 中的「超過最大載重量的載重量限

制」一節。 
 
若要安裝攝影機，必須配備攝影機安裝板。 
我們提供選配“攝影機安裝板”。如需詳細資訊，請參閱：6.選配。 

[單位：mm] 

C4-A601** 
 
 
 

上臂旋轉中心 

手臂3# 
安裝座 

手臂5# 
安裝座 

電纜空間 
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C4-A901** 
 
 
 

上臂旋轉中心 

手臂3# 
安裝座 

手臂5# 
安裝座 
 

電纜空間 
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4.3  WEIGHT及INERTIA設定 
WEIGHT及INERTIA命令可用於設定機器人負載參數。這些設定可最佳化機器人動作。 
 
WEIGHT設定 
WEIGHT命令可用於設定負載重量。負載重量增加越多，整體速度與加速/減速就越

少。 
 
INERTIA設定 
INERTIA命令可用於設定負載的慣性力矩及離心率。負載慣性力矩增加越多，手臂#6
的加速/減速越少。離心率增加越多，機器人整體加速/減速則越少。 

 
為確保發揮最佳機器人效能，請務必確保負載(末端夾具＋工件重量)和負載的慣性力

矩，都維持在機器人的最大額定值內，且手臂#6未出現偏心(離心)狀況。 
若負載或慣性力矩超過額定值，或負載出現偏心(離心)狀況，請依照4.3.1 WEIGHT設
定 與 4.3.2 INERTIA設定 中的步驟設定參數。 
設定參數讓機器人發揮最佳運轉、減少震動、縮短操作時間，並改善負載容量。另外，

當末端夾具及工件的慣性力矩更大時，可減少產生持續性的震動。 
還可以使用「負載、慣性、偏心/偏移測量實用程式」進行設置。 
有關詳細資訊，請參閱以下手冊。 

Epson RC+ 使用者指南 
6.18.12 負載、慣性、偏心/偏移測量實用程式 

C4系列機器人允許的負載如下是4(5)kg* 

 
如下表所示的限制，力矩及慣性力矩也應符合這些條件。 
若對機器人施加力量而非重量時，也不得超過下表中的值。 

* 若載重量超過最大值，請 參閱4.3.1 WEIGHT設定 中的「超過最大載重量的載重

量限制」一節。 

允許負載 

手臂 允許力矩 GD2/4 允許的慣性力矩 

#4 4.41 N·m (0.45 kgf·m) 0.15 kg·m2 

#5 * 4.41 N·m (0.45 kgf·m) 0.15 kg·m2 

#6 2.94 N·m (0.3 kgf·m) 0.1 kg·m2 
* 手臂#5允許的負載計算如下： 

與手臂#5旋轉中心的距離(圖：a + 65 [mm])。 
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負載極限安裝大小 
 

  

 
 

手臂#J6 
旋轉中心 

負載重心位置 

法蘭 
手臂#J5 
旋轉中心  [單位：mm] 

 

手臂#* 旋轉中心到負載中心的距離[mm] 
 

與
手
臂

#*
 旋

轉
中
心
間
的
距
離

[m
m

] 

 

從負載公差計算極限安裝大小時，將機選與手臂#5旋轉中心的距離，而不是從手臂#6
法蘭表面計算距離。 
如以下範例所示，手臂#5的極限安裝大小，要從進算出來的值再減去計算距離65 (mm)。 
 
範例： 當2.5 kg負載位於手臂#6旋轉中心線(b = 0)時，請計算手臂#5上的極限安裝

大小(c)。 
與手臂#5旋轉中心的距離(N·m) = 手臂#5允許的慣性力矩／負載重量 
4.41(N·m)/9.8/2.5(kg)=0.18 → 0.18 (m) = 180 (mm) 
 
手臂#5極限安裝大小(c) = 與手臂#5旋轉中心的距離 − 65 
c=180(mm)−65(mm) 
c=115(mm) 
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力矩 

力矩為抵抗負載重力所必要的扭力(保持轉矩)。 
設計末端夾具，使其連接負載位置的偏心量，在允許的力矩範圍內。 
依下列公式計算保持轉矩(T)。 
T = m (kg) × L (m) × g (m/s2) 
 
m：負載重量(kg) 
L：負載偏心量(m) 
g：重力加速度(m/s2) 
 

 
 

mg 
 

L 

關節旋轉中心 

  
最大負載偏心量(關節旋轉中心與負載重心間的距離) 

軸 WEIGHT 1 kg WEIGHT 2 kg WEIGHT 3 kg WEIGHT 4 kg 
#4 200 mm 200 mm 150 mm 112 mm 
#5 200 mm 200 mm 150 mm 112 mm 
#6 200 mm 150 mm 100 mm 75 mm 

(負載的最大偏心量限制為200 mm以下。) 
 

4.3.1  WEIGHT設定 
 

 
注 意 

■ 設定末端夾具和工件的總重量不能超過最大載重量。 

當不超過最大載重量，C4機器人可在無限制下進行動作。當機器人載重量超過上限

時，請參閱本章節後續的「超過最大載重量的載重量限制」部分瞭解詳細資訊。 

請務必依據負載，設定WEIGHT命令的重量參數。設定小於實際負載的值可能造成

機器人錯誤、過度震動，這不僅不能發揮機器人的功能，還可能會縮短工件和機械

裝置的生命週期。 

C4機器人的允許重量(末端夾具及工件)如下： 

額定值 最大值 
1 kg 4(5) kg* 

當負載超過額定值時，請變更Weight參數的設定。 
變更重量參數設定後，會自動設定機器人系統對應負載的最大加速／減速值。 
* 若載重量超過最大值，請參閱4.3.1 WEIGHT設定 中的「超過最大載重量的載重量

限制」一節。 
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夾具重量值的設定方式 

 Epson 
RC+  

選擇[工具]–[機器人管理器]-[重量]面板，然後在[重量：]中設定數值。 
您也可在[命令窗口]中執行Weight命令進行設置。 

 
機器人負載 
負載的安裝位置 
C4-A601**  

 
 

手臂#3 
安裝底座 
 

手臂#5 
安裝底座 

手臂#6 
末端負載 

 
C4-A901**  

 
 

手臂#3 
安裝底座 

手臂#5 
安裝底座 

手臂#6 
末端夾具 

 
C4系列 通用 
 安裝底座詳細尺寸 

 

 

 
 手臂#5安裝底座 手臂#3安裝底座 

[單位：mm] 

 
將攝像機或空氣閥安裝到底座時，請將其重量轉換為等同連接手臂#6末端設備的重

量。夾具重量值是加上轉換重量后的總重量。 
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利用以下公式計算Weight參數，然後輸入數值。 
 

Weight參數公式 

 Weight參數 = Mw + Wa + Wb  
  Mw 

Wa 
Wb 

:手臂#6末端負載重量(kg) 
:手臂#3安装底座的同等重量(kg) 
:手臂#5安装底座的同等重量(kg) 
 

 Wa = Ma (La)²/ (L)² 
Wb = Mb (Lb)²/ (L)² 

  Ma 
Mb 
L 
La 
Lb 

:手臂#3底板上的空氣閥重量 
:手臂#5底板上的攝影機重量 
:上臂長度(315 mm) 
:關節#3與手臂#3底板上空氣閥重心間的距離(mm) 
:關節#3與手臂#5底板上攝影機重心間的距離(mm) 

   

 

 
<例> 手臂#6末端(關節#3距離L=315 mm)負載重量Mw=1 kg 

C4手臂#3安裝底座(關節#3距離La=0 mm)為Ma=1.5 kg 
手臂#5安裝底座(關節#3距離Lb=280 mm)負載重量Mb=0.5 kg 

 Wa=1.5 × 02/3152=0 
Wb=0.5 × 2802/3152=0.395 → 0.4(四捨五入) 
Mw + Wa + Wb=1 + 0 + 0.4=1.4 
 
Weight參數輸入「1.4」。 
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依Weight參數自動校正加/減速度(C4-A601**) 

 

速度 
加速／減速 

Weight參數 
 

 
依Weight參數自動校正加/減速度(C4-A901**) 

 

加減速度 

速度 速度 
 

Weight參數 

加速／減速 

 
 

* 圖中的百分比是以額定重量(1 kg)的速度為100%基準。 
* 若載重量超過最大值，請參閱4.3.1 WEIGHT設定 中的「超過最大載重量的載重

量限制」一節。 
 
超過最大載重量的載重量限制 
C4機器人的最大載重量如下： 
可以限制手臂#5向下時的手臂姿勢，来增加載重量。 

最大載重量 含姿勢限制的最大載重量 

4 kg 5 kg 
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若負載超過最大載重量，請在下圖説明的角度範圍内，調整手臂#5的姿勢。 

圖中顯示以垂直方向(重力作用方向)測量的，負載重量與手臂#5角度限制(A1)的關係。

(手臂#6的負載越重，角度限制越小。) 

當機器人運轉方向垂直操作表面時，手臂#5的姿態限制即等同於操作表面的傾斜限

制(A2)。 

另外在偏心負載时，負載的中心位置和手臂#5旋轉軸的線條，與垂直方向(重力作用

方向)的角度(B)為限制角度。 

負載的偏心量應在手臂#4、#5和#6允許的力矩及慣性力矩內。 

負載重量及手臂#5角度限制的關係 

 
 

電 電 #6 電 電 電 電  

電
電

#5
電
電
電
電

 
 

 

 
 

B 

重心 

手臂#4 

手臂#5 旋轉軸 
手臂#5 

手臂#6 

手臂 6 

末端負載 
 

垂直方向 

平面 

A1：垂直方向的手臂#5 角度 

操作表面 

A2：操作表面基準面角度 

偏心負載角度限制 手臂#5 角度及操作表面的關係 

手臂#5 旋轉軸 
垂直方向 

手臂#6 

末端負載 手臂#5 

手臂#6 
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4.3.2  INERTIA設定 
 

慣性力矩(INERTIA)及INERTIA設定 
慣性力矩的定義為「旋轉物體時的阻力」。此值通常稱為「慣性力矩」、「慣性」或「GD2」。

當手臂#6上安裝了其他物件(如末端夾具)動作時，必須考慮負載的慣性力矩。 
 

 
注 意 

■ 負載(末端夾具＋工件的重量)的慣性力矩必須為0.1 kg·m2以下。C4機器人無法處理

超過0.1 kg·m2的慣性力矩。 

請務必依照慣性力矩設定慣性力矩(INERTIA)參數。設定小於實際慣性力矩的值可

能會造成機器人錯誤、過度震動，不僅無法充分發揮機器人性能，還可能會縮短工

件和機械裝置的生命周期。 

C4機器人的可接受負載慣性力矩，為0.1 kgm2標稱額定，且最大值為0.1 kgm2。當負

載的慣性力矩超過額定值時，請使用INERTIA命令變更慣性力矩設定。變更設定後，

手臂#6會根據INERTIA的值自動調整最大加速／減速。 
 
手臂#6負載的慣性力矩 
手臂#6負載的慣性力矩(末端夾具＋工件重量)，可透過INERTIA命令的「慣性力矩

(INERTIA)」參數設定。 
 

 Epson 
RC+  

選擇[工具]–[機器人管理器]-[慣性]面板，然後在[裝載慣性]中輸入數值。 
您也可在[命令窗口]中執行Inertia命令。 
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偏心量及INERTIA設定 

 
注 意 

■ 負載(末端夾具＋工件重量)的偏心量必須為200 mm以下。C4機器人無法處理超過

200 mm的偏心量。請務必依照偏心量設定偏心量參數。設定小於實際偏心量的值

可能造成機器人錯誤、過度震動，不僅無法充分發揮機器人性能，還可能會縮短

工件和機械裝置的生命周期。 

在C4機器人的可接受負載偏心量中，標稱額定為30 mm，最大值為200 mm。當負載

的偏心量超過額定值時，請使用INERTIA命令變更偏心量參數設定。變更設定後，機

器人會根據「偏心量」的值自動調整最大加速／減速。 

 
 
 

負載重心位置 

旋轉軸 

a, b = 偏心量(200 mm以下) 

法蘭面 

a 
b 

設置參數時，請輸入 a, b 中 

那個更大的值 
  

偏心量 

 
手臂#6負載的偏心量 
手臂#6負載的偏心量(末端夾具＋工件重量)，可透過INERTIA命令的「偏心量」參數

設定。 
在上圖的[偏心量]中，輸入「a」和「b」中較大的那個值。 
 

 Epson 
RC+  

選擇[工具]–[機器人管理器]-[慣性]面板，然後在[離心率：]中輸入數值。 
您也可在[命令窗口]中執行Inertia命令。 
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依INERTIA(偏心量)自動校正加速╱減速 

根據慣性力矩的設定自動設定 

 
(kg·m2) 慣性力矩 

 
* 圖中的百分比是以額定離心率(0.005 kg·m2)的加速/減速為100%基準。 

根據離心率的設定自動設定 

 
偏心率 

 
* 圖中的百分比是以額定離心率(30 mm)的加速/減速為100%基準。 
 

INERTIA(偏心量)受負載設定影響。請參閱4.3 WEIGHT及INERTIA設定，然後詳細進

行負載設定。 
  



C4 機械臂  4. 末端夾具 

 

46 C 系列  Rev.8 

計算慣性力矩 
請參閱下列公式範例，計算負載的慣性力矩(含工件的末端夾具)。 
計算(a)、(b)及(c)加總，即可獲得整體負載的慣性力矩。 
 
 
 

= + + 

電 電 電 b電  電 電 電 c電  

電 電 電 電 電 a電  

電 電 電 電  

電 電 電 電電 a電電 電
電 電  

電電電 b電電 電 電電  電電電 c電電 電 電電  電 電 電 電 電 電  

 
計算慣性力矩(a)、(b)及(c)的方法如下。請使用以下基本公式算出整體慣性力矩。 

 
(a)矩形平行六面體的慣性力矩 

 
 
 

h 
b 

L 

m + m × L2 b2 + h2 
12 

電 電 = m 

電 電 電 電 電 電 電 電 電 電  電 電 電 電  

 
 
(b)圓柱的慣性力矩 

 
 

m + m × L2 
r 2 
2 

L 

r 

電 電 = m 

電 電 電 電 電  電 電 電 電  
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(c)球的慣性力矩 

 
 

m r 2+ m × L2 
2 
5 

r 

L 

球的重心 

重量= m 

旋轉中心 

 
 
 

4.4  自動加速／減速的注意事項 
機器人動作的速度與加速／減速，都會自動根據WEIGHT及INERTIA值和機器人的姿

勢最佳化。 
 
WEIGHT設定 
WEIGHT設定會根據的負載重量，對機器人的速度與加速／減速進行調整。 
負載重量越大，速度與加速／減速就越小，可以防止殘餘震動。 
 
INERTIA設定 
根據INERTIA命令設定的慣性力矩，調整手臂#6的加速／減速，並根據負載的偏心

量，調整機器人的整體速度。負載慣性力矩及離心率越大，則加速／減速越小。 
 
根據機器人的姿勢自動調整速度和加速／減速 
根據機器人的姿勢調整加速／減速。機器人延伸姿態或易產生震動的動作，將減少加

速／減速。 
 
設定適當的WEIGHT與INERTIA值，以便最佳化機器人的運轉。 
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5. 動作範圍 
 

 
警 告 

■ 為確保安全而限制動作範圍時，請確實設定脈衝範圍與機械性阻擋裝置。否則可能

會造成嚴重的安全問題。 

如2.5 標準動作範圍 中所述，動作範圍已於原廠預設。這是機器人的最大動作範圍。 
 
動作範圍是由下列三種方式設定： 

1. 依脈衝範圍設定(適用所有手臂) 

2. 依機械性阻擋裝置設定 

3. 在機器人的X、Y座標系統中的笛卡兒(矩形)範圍 

 
 
 機械性 

阻擋裝置 
 

矩形範圍設定 

脈衝範圍 

動作範圍 
機械性 

阻擋裝置 
 

 
因提高佈局效率或安全緣故而設置動作範圍時，請依照5.1至5.4中的說明設定範圍。 
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5.1  依脈衝範圍設定動作範圍(適用於所有手臂) 
脈衝為機器人動作的基本單位。通過各軸的脈衝上限值和下限值(脈衝範圍)，設置機

器人的動作限制(動作範圍)。 
脈衝值可由伺服馬達編碼器輸出讀取。 
脈衝範圍應設在機械性阻擋裝置的範圍內。 

 
注 意 

■ 請勿設定或使用超過脈衝範圍上限的手臂#4。 

手臂#4沒有機械性阻擋裝置。使用超過脈衝範圍上限的手臂#4，可能會造成內部線

路受損或機器人故障。 

  可卸除手臂#3頂蓋，以檢查內部線路是否扭曲。 

 

  

電 電 #3 電 電  
 

 

 

機器人一收到操作命令後，就會在操作前檢查命令指定的目標位置是否在脈衝範圍

內。若目標位置不在設定的脈衝範圍內，就會發生錯誤且機器人不會移動。 
 

 Epson 
RC+  

在[工具]-[機器人管理器]-[範圍]面板中可設定脈衝範圍。 
您也可在[命令窗口]中執行Range命令。 

   

 

NOTE 
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5.1.1  手臂#1的最大脈衝範圍 

從0脈衝位置開始，逆時針方向的脈衝值為正(+)，而順時針方向的值為負(－)。 
 
C4-A601** 

 
 
 

手臂#1  

0 脈衝位置 

*1 

*1  
 
 

C4-A901** 
 
 
 

手臂#1  

0 脈衝位置 

*1 

*2 

*1 

*2 
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5.1.2  手臂#2的最大脈衝範圍 

從0脈衝位置開始，順時針方向的脈衝值為正(+)，而逆時針方向的值為負(－)。 

 
C4-A601** C4-A901** 

 
 
 

手臂#2  

0 脈衝位置 
 

 
 

 
 
 

手臂#2  

0 脈衝位置 
 
 

 

 

5.1.3 手臂#3的最大脈衝範圍 

從0脈衝位置開始，順時針方向的脈衝值為正(+)，而逆時針方向的值為負(－)。 

 

C4-A601** C4-A901** 
 
 
 
 手臂#3  

0 脈衝位置 

 

 
 
 
手臂#3  

0 脈衝位置 
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5.1.4  手臂#4的最大脈衝範圍 

從機械手上面往下看，從0脈衝位置開始，順時針脈衝值為正(+)，而逆時針脈衝值為

負(－)。 
 

C4-A601** C4-A901** 
 

 手臂#4 
0脈衝位置 

 

 

 手臂#4 
0脈衝位置 

 

 

 
注 意 

■ 手臂#4請勿設定或使用超過脈衝範圍上限。 

手臂#4沒有機械性阻擋裝置。使用超過脈衝範圍上限的手臂#4，可能會造成內部線

路受損或機器人故障。 

  可卸除手臂#3頂蓋，以檢查內部線路是否扭曲。 

 

  

電 電 #3 電 電  
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5.1.5  手臂#5的最大脈衝範圍 

從0脈衝位置開始，順時針方向的脈衝值為正(+)，而逆時針方向的值為負(－)。 

C4-A601** C4-A901** 

 

電 電 #5 
0電 電 電 電  

 

 

電 電 #5 
0電 電 電 電  

 
 

5.1.6  手臂#6的最大脈衝範圍 

從機械手的上方往下看，從0脈衝位置開始，順時針脈衝值為正(+)，而逆時針脈衝值

為負(－)。 

C4-A601** C4-A901** 
 

 電 電 #6 
0電 電 電 電  

 

 電 電 #6 
0電 電 電 電  
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5.2  依機械性阻擋裝置設定動作範圍 
機械性阻擋裝置可設置絕對區域，實際限制機器人可移動的範圍。 

設定前請確定關閉控制器電源。 

請使用指定長度的，經過高耐腐蝕性表面處理(如鍍鎳)的螺栓。 

變更機械性阻擋裝置的位置後，請再次指定脈衝範圍。 

如需脈衝範圍設定的詳細資訊，請參閱5.1 依脈衝範圍設定動作範圍(適用於所有手

臂)。 

脈衝範圍的設定不能超過機械性阻擋裝置的位置。 

 

5.2.1  手臂#1的動作範圍設定 

請根據要設置的角度，將螺栓安裝在螺紋孔中。 

一般而言，機械性阻擋裝置配備在[ b ]。  

[ a ]與[ c ]限制動作範圍的其中一端。 

請在手臂#1的動作範圍設為±180度時，卸除螺栓。 

六角圓柱頭螺栓 M8×15 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

扭力 32.0 N·m(326 kgf·cm) 

 
 

a 

b 

c  

 a b c 
角度 (°) −125 ±170 ±180 +125 

脈衝 
(pulse) 

C4-A601** −3640889 ±4951609 ±5242880 +3640889 
C4-A901** 

−5957819 ±8102633 
±8579259 +5957819 C4-A901**-UL ±7626008 

螺栓 適用 適用 
(標準) 不適用 適用 

 

UL規格的機械性阻擋裝置 

UL規格有專用的機械性阻擋裝置。 
請按照下圖中安裝機械性阻擋裝置。 

C4 
 

 

C4L 
设置角度和非UL归个

人不同 (参阅上表格) 
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5.2.2  手臂#2的動作範圍設定 
請根據要設置的角度，將螺栓安裝在螺紋孔中。 

通常不會配備機械性阻擋裝置。 
(−160 ~ +65°) 

[ d ]與[ e ]限制動作範圍的其中一端。 

C4-A601** 
六角圓柱頭螺栓 M8×15 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

扭力 32.0 N·m(326 kgf·cm) 

 

e d 

 
 d e - - 
角度(°) −143 +48 −160 +65 
脈衝(pulse) −4165177 +1398102 −4660338 +1893263 
螺栓 適用 適用 不適用(标准) 不適用(标准) 

有关C4-A901**問題，請聯絡当地销售商。 
 

5.2.3  手臂#3的動作範圍設定 
請根據要設置的角度，將螺栓安裝在螺紋孔中。 

機械性阻擋裝置通常配備在[ f ]與[ g ]的位置。 
(+225 ~ −51°) 

 
C4-A601**、C4-A901** 
六角圓柱頭螺栓 M8×12 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

扭力 32.0 N·m(326 kgf·cm) 

 

g 

f 

 

 f g  
角度(°) +225 −51 
脈衝(pulse) C4-A601** +5734400 −1299798 

C4-A901** +10194489 −2310751 
螺栓 適用(一般) 適用(一般) 
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5.3  透過關節角度組合限制機器人操作 
若要防止機器人手臂相互干擾，可依照手臂#1、#2與#3的關節角度組合，限制機器人

操作在指定動作範圍。 
當手臂的關節組合在下圖中的灰色區域內時，機器人操作會受到限制，且機器人停止。 
 
啟用限制的操作： 
- 在CP動作命令執行期間 
- 嘗試執行動作命令，控制機器人要移動的點(姿態)，位於限制範圍(灰色區域)時。 
 
不啟用限制的操作： 
- PTP動作命令執行期間，關節角度的組合暫時通過了限制範圍(灰色區域)時。 

 

關節#1與#2的組合(C4-A601**) 

 
 關節#1 角度 

關
節

#2
角
度

 

 

關節#2與#3的組合(C4-A601**) 

-135 deg. <= J1 <= 135 deg. 

 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度
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-170 deg. <= J1 < -135 deg., 135 deg. < J1 <= 170 deg. 

 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 
 

關節#1與#2的組合(C4-A901**) 

 
 

關節#1 角度 
 

關
節

#2
角
度

 
 

 

關節#1與#2的組合(C4-A901**-UL) 

 
 
 

關節#1 角度 

關
節

#2
角
度
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關節#2與#3的組合(C4-A901**) 

-138 deg. <= J1 <= 138 deg. 

 
 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 
 

 

-170 deg. <= J1 < -138 deg., 138 deg. < J1 <= 170 deg. 

 

關
節

#3
角
度

 
 

關節#2 角度  
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5.4  座標系統 
原始點為機器人基座與關節#1旋轉軸交叉的位置。 
如需座標系統的詳細資訊，請參閱 Epson RC+使用指南手冊。 

臺架式安裝 天吊式安裝 
 
 

 

+Z +X 

+Y  

 
 

+Z +X 
+Y 

+X 

+Y 

 

BASE設置適用於，當機器人傾斜安裝時。 

通過執行BASE設置，您可以更改機器人固有的坐標系，並將步進&示教的World坐標

系統與設備的坐標系統相匹配。 

BASE的設置方法，請參閲SPEL+語言參考「BASE命令」。 
不設置BASE 設置BASE 

 
 
 

+Z 
+X 

+Y 

+Z 

+Y 

 

 

+Z 
+X 

+Y 

+Z 

+Y 

 

  



C4 機械臂  5. 動作範圍 

 

60 C 系列  Rev.8 

5.5  變更機器人 
本節說明如何在Epson RC+中變更機器人的規格。 

(預設設定為「臺架式安裝」。) 
 

 
注 意 

■ 變更機器人時，請格外小心。變更規格會初始化機器人校正參數(Hofs、CalPls)、

其他軸資訊與PG參數資料。在變更機器人之前，請確定依照以下程序儲存校準資

料。 

1. 選擇Epson RC+功能表-[設置]-[系统配置]。 

2. 在樹狀清單中選擇[控制器] - [機器人]-[機器人**]-[校準]。然後按一下<保

存>。 

 
(1) 選擇 Epson RC+功能表-[設置]-[系统配置]。 

(2) 在樹狀清單中選擇[機器人]-[機器人**]。 

 

  

EPSON 
RC+ 7.0 

Epson 
RC+ 8.0 
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(3) 按一下<變更...>按鈕。將顯示下列對話方塊。 

 

 
(4) 在機器人名牌上輸入機器人名稱及序號。任何序號皆可輸入。不過，請輸入機器

人上印刷的號碼。 

(5) 在[機器人類型]方塊中選擇機器人類型。 

(6) 在[序列]方塊中選擇機器人系列名稱。 

(7) 在[型號]方塊中選擇機器人型號。 
可用的機器人將根據目前控制器中安裝的馬達驅動器的型號決定。使用[類比演

示(機器人不動作)]時，所有在步驟 6 選擇的系列機器人都將顯示。 
如機器人為天吊式，請選擇以“R”(例如 C4-A601SR)結尾的型號。 

(8) 按一下<確定>按鈕。控制器將重新啟動。 

  

EPSON 
RC+ 7.0 

Epson 
RC+ 8.0 
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5.6 設定機器人在XY座標系統中的笛卡兒(矩形)範圍 
機器人XY座標系統中的笛卡兒(矩形)範圍，包括定義夾具不會與機械手本體的後部

干涉的動作限制範圍，以及客戶可以設置任意X坐標值和Y坐標值的上限和下限的

XYLIM。 
定義受限的機器人操作區域，讓末端夾具不致干擾機器人的後側。決定X與Y座標上

下限的XYLIM設定。 
 
這些設置都是在軟體上設置的範圍，不會變更最大實際範圍。最大實際範圍是以機械

性阻擋裝置的位置為基準。 
 
這些設置在關節步進動作時被禁用。因此請小心不要讓末端夾具與機器人或周邊設

備產生碰撞。 
 

 
 Epson 

RC+  

在[工具]-[機器人管理器]-[XYZ限定]面板中進行XYLIM設定。 
您也可從[命令窗口]中執行XYLim命令。 
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6. 選配 
C4系列機器人擁有下列選配。 

6.1 制動器釋放裝置 
6.2 攝影機安裝板 
6.3 PS相容板(工具轉接器) 
6.4 基座端斜面安裝支架 
6.5 基座端固定支架 
6.6 PS相容板(基座轉接器) 
6.7 可調式機械性阻擋裝置(關節#2：僅限C4-A901**) 

 

6.1  制動器釋放裝置 
在電磁制動器開啟時(如緊急停止狀態)，所有手臂都無法用手移動。 
一般可在拆箱後或控制器電源關閉時，利用制動器釋放裝置，用手移動機械手臂。 

 

 
警 告 

■ 在連接或中斷連接制動器及外部短路接頭時，請確定關閉控制器電源及制動器釋放

裝置。開啟電源時插入及取出接頭，可能會導致觸電。 

 

 
注 意 

■ 在一般情況下，請逐一釋放關節制動器。若您需要同時釋放兩個關節以上的制動器，

請格外注意。同時釋放兩個關節以上的制動器，可能會導致機器人手臂往非預期的

方向移動，而造成手部及手指夾傷或設備受損或機器人故障。 

■ 解除制動器時，機械臂可能會因自重而下降或向意外方向動作。請務必對機械臂採

取防下降措施，並在確認周圍安全後再進行作業。 
 

寬度 180 mm 
深度 150 mm 
高度 87 mm 
重量(不包括電纜。) 1.7 kg 
主機連接電纜  2 m 

 
 
 

電源線* 
 

電源開關 
 

各軸制動器解除開關 
 

電源燈 

A A視角 
 

* 電源線需由客戶準備 
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電源線 
電源線需由客戶準備。請使用以下規格的電源線。 

項目 規格 

(1) 插頭 使用符合各地安全法規的產品 

- Class I (2P + PE) , AC250V, 6A或10A 
例: CEE Pub.7驗證, CCC驗證, KC驗證, BS1363驗證, PSB

驗證, BIS驗證, SABS驗證 

- Class I (2P + PE) , AC125V , 7A, 12A, 15A等 
例: UL驗證, PSE驗證, BSMI驗證 

 

(2) 柔性電纜 使用符合IEC / EN規格或各地安全法規的產品 

例: IEC 60227-1 一般要求 

IEC 60227-5 額定電壓在450 /750V或以下的氯乙烯絕
緣電纜 - 第5部分: 柔性電纜(電源線) 

 EN 50525-1 一般要求 

 EN 50525-2-11 電纜 - 額定電壓450/750V(Uo/ U)或以下
的低壓能量電纜 - 第2-11部分: 通用電
纜 - 帶熱塑性PVC絕緣的柔性電纜 

 

(3) 電器耦合器 使用符合IEC / EN規格或各地安全法規的產品 

- IEC / EN 60320-1: 家用和類似的一般設備電器耦合器- 
第1部分: 一般要求 

- 標準接頭C13: AC250V / 10A 
 

 

(3) (1) (2) 

 

僅限日本 

項目 規格 

插頭 PSE驗證產品 
Class I (2P+PE), AC125V, 7A或以上 

電源線 PSE驗證產品 
0.75mm2或以上 

接頭 PSE驗證產品 
IEC 60320-1 Standard Sheet C13:AC125V/10A或以上 
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使用注意事項 

 
注 意 

■ 中斷連接制動器釋放裝置後，請確定連接外部短路接頭。否則將無法釋放制動器，

並可能造成設備受損。 

使用制動器釋放裝置後，請確定將外部短路接頭接至機器人，或連接制動器釋放裝

置接頭。 

■ 請注意不要丟失外部短路接頭。 

否則將無法釋放制動器。 

■ 若在按下制動器釋放開關時開啟制動器釋放裝置，手臂可能會意外向下移動。 

開啟制動器釋放裝置前，請確定未按下制動器釋放開關。 

■ 若開啟無接頭的制動器釋放裝置，可能會導致接頭中使用的公頭短路。 

在開啟制動器釋放裝置前，請確定已連接接頭。 

 

安裝制動器釋放裝置 

 (1) 關閉控制器。  
 

外部短路接頭 

 

 

 (2) 取下外部短路接頭。 

  如果外部短接連接器是以下所示類型，請使

用工具將其卸下。 

 

  

 (3) 將制動器釋放裝置連接至連線電纜的接頭。  
 

連線電纜接頭 

 

   

  

 
  

 

NOTE 
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卸除制動器釋放裝置 

 (1) 關閉制動器釋放裝置。 

 (2) 卸除制動器釋放裝置的電源線。 

 (3) 中斷連接制動器釋放裝置與連線電纜的接頭。 

 (4) 將外部短路接頭連接至連線電纜的接頭。 

如果外部短接連接器是以下所示類型，請使用工具將其安裝。 

 

 
  

 

NOTE 
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如何使用制動器釋放裝置 

 

 
注 意 

■ 解除制動器時，機械臂可能會因自重而下降或向意外方向動作。請務必對機械臂採

取防下降措施，並在確認周圍安全後再進行作業。 

■ 若您釋放制動器的手臂難以移動或比平常移動更快，請立即停止操作並與銷售商聯

繫。制動器釋放裝置可能已受損。 

若您持續操作機器人，可能會造成機器人故障或者手或手指遭夾傷。 

 

 
 
 

電源線* 
 

電源開關 
 

各軸制動器解除開關 
 

電源燈 

A A視角 
 

* 電源線需由客戶準備 
 

   
 

 (1) 請參閱上一頁中「安裝制動器釋放裝置」的步驟，將制動器釋放裝置連接到連接

電纜的接頭。 

 (2) 將電源線插入制動器釋放裝置。 

 (3) 將電源線插入電源供應器插頭。 

 (4) 開啟制動器釋放裝置。 
啟用制動器釋放裝置時，電源燈會亮起。 

 (5) 先按下要移動的手臂開關(J1至J6)，然後再移動手臂。 
再次按下開關。制動器將釋放。 
再次按下開關後將啟用制動器。 

  由兩人以上(一人按開關，一人移動手臂)釋放制動器並移動手臂。手臂可能非常

重且需要強大外力才會移動。 

   

 

NOTE 
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6.2  攝影機安裝板 
若要將攝影機安裝在C4系列機器人上，須先安裝攝影機安裝板。 

含攝影機的手臂末端外觀 

 

攝影機安裝板 

攝影機 

 

 
D 

E 

F 

D D 

B：攝影機中間板 
C：攝影機基座板 

A：攝影機轉接板 

 

隨附零件 數量 

A 攝影機轉接板 1 
B 攝影機中間板 1 
C 攝影機基座板 1 
D 六角圓柱頭螺絲 M4×12 6 
E 六角圓柱頭螺絲 M4×20 2 
F M4平墊圈 (小墊圈) 2 

 

安裝攝影機安裝板 
緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗  “1.4 緊固內六角螺栓”。 

 (1) 將攝影機基座板安裝在機器人上。 
2-M4 × 20 + 適用M4(小墊圈)的平墊圈 

 攝影機基座板安裝孔 

 

 (2) 將攝影機中間板安裝在基座板上。 

2-M4 × 12 

  安裝攝影機的機器人動作範圍及尺寸，會視攝影機中間板的安裝孔而異。詳細資

訊如下表所述。 
 (3) 將攝影機安裝至攝影機轉接板上。 

依攝影機而定，轉接板的安裝孔可能會有差異。詳細資訊如下所述。 
 

 (4) 將攝影機轉接板與攝影機安裝在攝影機中間板上。 
4-M4 × 12 

 (5) 將電纜固定在無法干擾機器人動作的位置。 

固定電纜時，可能會因爲電纜的彎曲半徑過小，或在機器人移動時電纜相互摩

擦，導致電纜斷裂。設置時需小心。 

   

 
NOTE 

 
NOTE 

 
NOTE 

 
NOTE 
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攝影機安裝板的尺寸 

 

 
  
 

4-M4 深度 8 *與相對側的孔徑相同 
（用於固定電纜） 
 

3-M4 穿孔 
（用於固定電纜） 
 

攝影機 
 

(for securing cables) 
 

2xM4深度 5 
（用於固定電纜） 
 

2xM3 深度 5 
（用於固定電纜） 
 

 
尺寸X與Y將視攝影機中間板位置與攝影機大小而變更。請參閱下表數值。 

攝影機中間板 
攝影機中間板使用安裝孔A至D。 
藉由使用不同的安裝孔，可將攝像機安裝基

座板安裝在四個不同位置。 

 

攝影機轉接板 
各攝影機皆使用不同的安裝孔。 
USB相机 : J (2個) 
GigE相机 : E (3個) 
 

 

安裝範例 

  
使用安裝孔A 使用安裝孔C 

攝影機：XC-ES30(例) 
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攝影機及關節#5動作範圍(參考數值) 

關節#5動作範圍視攝影機中間板的安裝位置，及使用的攝影機的安裝位置而異。 

下表說明以此選配可使用的攝影機，及攝像機中間板的安裝位置，與關節#5的動作範

圍(參考值)之間的關係。表中的數值視配綫的固定方式而異。 

可藉變更Y位置，可以延長末端夾具安裝表面和攝影機的距離，也可安裝較大的末端

夾具。不過，請注意關節#5的動作範圍是有限的。 

(° = deg.) 
 A B C D X 
USB攝像機, GigE攝像機 −135° ~ +60° −135° ~ +50° −135° ~ +35° −135° ~ +25° 72.5 mm 

 
 A B C D 

Y 57 mm 37 mm 17 mm 7 mm 
 

關節#5動作方向 
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6.3  PS相容板(工具轉接器) 
使用PS相容板後，即可將PS系列和ISO凸緣中使用的末端夾具安裝至C4系列中。 

隨附零件 數量 

 

A PS相容板1 1 
B PS相容板2 1 
C 六角圓柱頭螺絲  M4×6 4 
D 六角圓柱頭螺絲  M3×8 8 
E 固定銷(一側為M3孔) 2 

PS相容板尺寸 
 

depth = 深度 
(90°等配)  

 
 
 

C: 六角圓柱頭螺絲 4-M4×6 

A: PS相容板 1 
B: PS相容板 2 
D: 六角圓柱頭螺絲 8-M3×8  

 

各尺寸和公差，遵照ISO9409-1-31.5-4-M5標準。 
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安裝  
緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗  “1.4 緊固內六角螺栓”。。 

 (1) 將手臂末端法蘭(ø12H7)上的孔，對準 PS 相容板 1(ø12h7)上的突出部分。 

 (2) 從PS相容板1的側面插入固定銷，用於固定手臂和PS相容板1的位置。 

 (3) 使用4個六角圓柱頭螺絲固定PS相容板1。 

4-M4×6 

 
C: 六角圓柱頭螺絲 4-M4×6 

A: PS相容板 1 

E: 固定銷 

 

  若移動已插入固定銷的機器人，固定銷可能會掉落。所以請在固定相容板1之後，

拆下固定銷。 
 (4) 將 PS 相容板 1 上的孔(ø12H7)和 PS 相容板 2 的突起(ø12h7)對齊。 

 (5) 從 PS 相容板 2 的側面插入固定銷，用於固定手臂和 PS 相容板 2 的位置。 

 (6) 使用8個六角圓柱頭螺絲固定PS相容板2。 

8-M3×8 

 

C: 六角圓柱頭螺絲 8-M3×8 

B: PS相容板 2 

E: 固定銷 

(插入軌道孔) 

 

  若移動已插入固定銷的機器人，固定銷可能會掉落。所以請在固定相容板2之後，

拆下固定銷。 
 

   

 

NOTE 

 

NOTE 

 
NOTE 
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6.4  基座端斜面安裝支架 
在C4系列機器人基座上使用基座端斜面安裝支架，即可在傾斜位置安裝機器人。相

較於一般的天吊式安裝，使用此安裝類型可延伸動作範圍。 

使用基座端斜面安裝支架的安裝圖 

 
如需安裝及注意事項的詳細資訊，請參閱：3. 環境及安裝 章節中所述。 

 
隨附零件 數量 

 

A 基座端斜面面板(左側) 1 
B 基座端斜面面板(右側) 1 
C 基座端面板(用於傾斜安裝) 2 
D 插銷 6 
E 六角圓柱頭螺絲 M8 × 25 4 
F 六角圓柱頭螺絲 M8 × 30 4 

 
 
 

D 

E E 

A B 

C C 

D D 

F F 
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安裝基座端斜面安裝支架 
緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗  “1.4 緊固內六角螺栓”。 

 (1) 將插銷釘入基座端面板(用於傾斜安裝)。 

插銷的突出部位約2至5 mm。 
 
 兩個插銷 

突出部分 

2mm～5mm 

 
 

    
 (2) 將插銷釘入基座端斜面面板(左右側)。 

插銷的突出部位約2至5 mm。 
 
 

各端插銷 

突出部分 

2mm～5mm  
    
 (3) 製作基座端斜面固定支架。 

將步驟(1)中的基座端面板(用於傾斜安裝)的插銷，插入步

驟(2)面板的孔中，然後再用螺絲固定。 

六角圓柱頭螺絲  M8 × 30 右側 

 (4) 將基座端斜面安裝支架安裝在機器人基座的兩端。 
將步驟(2)中釘入的插銷裝入基座上的孔。如下圖方向所示按住支架並固定。 

左右側  六角圓柱頭螺絲  2- M8 × 25 
 
 

基座端斜面 

固定支架 

2-M8×25 

 
 
基座端斜面安裝支架的左右兩側形狀不對稱。請確認左右並以正確的方向安裝

配件。 
否則，手臂#2的移動範圍會受限影響。 

建議基座板安裝板厚度於30 mm與40 mm之間。若厚度超過40 mm，視安裝板中間部

分的開口尺寸，在手臂#1旋轉時機器人可能會觸碰到安裝板。  

固定機器人的安裝板需要由用戶製作。機器人動作中產生的扭矩值和反作用力，皆於：

3.4 安裝 中詳細說明。 
  

 
NOTE 

 
NOTE 

 
NOTE 
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6.5  基座端固定支架 
在C4機器人基座上使用基座端固定支架後，即可將機器人安裝在限制安裝高度的地

方，有效的利用基座的空間。 

使用基座端配件的安裝圖 

        
如需安裝方式及注意事項的詳細資訊，請參閱：3.環境及安裝 章節中所述。 

 
隨附零件 數量  A 

B 

C C 

A 

 

A 基座端面板 2 
B 插銷 2 
C 六角圓柱頭螺絲M8 × 60 4 
 

安裝基座端面板 
緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗  “1.4 緊固內六角螺栓”。 

 (1) 將插銷釘入基座端面板。 

插銷的突出部位約2至5 mm。 
 插銷突出部分 

2mm至 5mm 

 

 

 (2) 將已釘入插銷的基座端面板安裝在基座的兩端。 

將插銷裝入孔中，並從上方下壓基座端面板至基座配件部分以完成固定。 
(進行以上步驟後，即可穩定基座端配件的兩端表面。) 

 

2-M8×60 

2.由上朝此面壓下 

 
1.將插銷插入此孔 

基座固定 

部分 

 

 
  

 
NOTE 
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含基座端固定支架的機器人尺寸 

 

2-M10 
（螺絲孔 ø8.5） 

2-M10 
（螺絲孔 ø8.5） 
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安裝範例 

螺絲 
 尺寸 建議長度 

A M8 30 mm或以上 
B M10 15 mm +安裝板 或以上 

基座端面板配備一個M10螺絲孔。可使用M10螺絲固定，或者使用M10
螺絲的螺絲孔ø8.5，並在安裝面上製作M8螺絲孔然後用M8螺絲固定。 

A：從上方固定 

若要從上方固定，請使用上表的螺絲A。 

安裝機器人實際使用時，須以相同方向(上或下)將螺絲插入左／右側。 

臺架式安裝  

←安裝板 

（地板） 

A：從上方固定 

A：從下方固定 B：從下方固定 

B：從上方固定 

 

天吊式安裝 
 

 

 

←安裝板 

（天花板） 
A：從下方固定 

A：從上方固定 B：從上方固定 

B：從下方固定 
 

 

 

NOTE 

 

NOTE 
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6.6  PS相容板(基座轉接器) 
使用PS相容板後，即可將PS系列中使用的固定螺絲孔安裝至C4系列中。

隨附零件 數量 

A PS相容板 1 
B 固定銷(單側有M4孔) 3 
C 固定銷(單側有M6孔) 2 
D M10×25六角圓柱頭螺栓 8 
E 平墊圈 4 
F 彈簧墊圈 8 

PS相容板尺寸

 

 
安裝 
 

 緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗  “1.4 緊固內六角螺栓”。 

 (1) 使用六角圓柱頭螺栓和彈簧墊圈，固定安裝台與PS相容板。 
視需要使用固定銷，以調整安裝台和PS相容板的位置。 

 (2) 固定C4系列機器人及PS相容板。 
六角圓柱頭螺栓(4-M10×25)+彈簧墊圈+平墊圈 

視需要使用固定銷，以調整機器人和PS相容板的位置。 
   

 
NOTE 



C4 機械臂  6. 選配 

 

C 系列  Rev.8 79 

6.7  可調式機械性阻擋裝置(關節#2：僅限C4-A901**) 
可調式機械性阻擋裝置可實際限制機器人可移動的絕對區域。 

請確定事先關閉控制器。 
請使用高度耐腐蝕的不鏽鋼螺栓或相同材質。 
變更機械性阻擋裝置的位置後，請再次指定脈衝範圍。 
如需脈衝範圍設定的詳細資訊，請參閱5.1 依脈衝範圍(適用於所有手臂)設定動作範

圍。 
請確實設定不超過機械性阻擋裝置設定角度的脈衝範圍。 
 

隨附零件 數量 

 

A 可調式機械性阻擋裝置 1 
B M6×40六角圓柱頭螺栓 2 
C 平墊圈 2 

 
安裝  緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗  “1.4 緊固內六角螺栓”・ 

 (1) 卸除固定手臂#2 墊片的螺栓(2- M6×20)。 

 
 (2) 利用螺栓與平墊圈固定可調式機械性阻擋裝置(2-M6×40)。 

可調式機械性阻擋裝置的方向，視設置的角度限制而定。 

安裝1 安裝2 

 
 

 安裝1 安裝2 - - 

角度 (°) −153 +50 −160 +65 
脈衝 (pulse) −4456448 +1456356 −7626008 +3098066 
可調式機械性阻擋裝置 適用 適用 不適用(標準) 不適用(標準) 

 
  

 
NOTE 
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C8 機械臂 

本書包含設定及操作機器人的資訊。 
在設定及操作機器人之前，請詳閱本書。 
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1. 安全 
機器人的開箱須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 
在安裝機器人系統或連接電纜之前，請閱讀《安全手冊》，瞭解安全注意須知。 
請妥善保管本手冊以供隨時取用。 
 

1.1  慣例 
在手冊中的重要安全考量皆以下列符號表示。請確實閱讀各符號的說明。 

 
警 告 

此符號代表若不正確遵守相關指示，可能會有重傷或死亡的危險。 

 
警 告 

此符號代表若不正確遵守相關指示，可能會有因觸電導致重傷或

死亡的危險。 

 
注 意 

此符號代表若不正確遵守相關指示，可能會有人員受傷或設備及

設施受損的危險。 

   



C8 機械臂  1. 安全 
 

84 C 系列  Rev.8 

1.2  設計與安裝安全 
本產品用於在安全隔離區域内搬運和組裝零件。 
僅限受過訓練的人員進行設計和安裝機器人系統。受過訓練人員的定義為曾接受製

造商、經銷商或當地代表公司舉辦的機器人系統訓練與維護訓練課程，或熟悉手冊內

容並具備與通過訓練課程人員相同知識和技巧水準的人。 
為確保安全，必須為機器人系統設立安全防護措施。如需安全防護措施的詳細資訊，

請參閱《Epson RC+使用指南》之安全章節中的安裝及設計注意事項。 
下列項目為設計人員的安全注意事項:  

 
警 告 

■ 於設計或建構本機器人系統之前，設計或建構本產品機器人系統的人員，必須閱讀

《安全手冊》以瞭解安全需求。未事先瞭解安全需求即進行機器人系統的設計或建

構是非常危險的行為，可能會導致人員重傷或機器人系統嚴重的設備受損，以及可

能造成嚴重的安全問題。 

■ 必須在如個別手冊中說明的環境條件下使用機器人系統。本產品僅設計與製造供一

般室內環境使用。在超過指定環境條件的環境中使用產品不僅會縮短產品壽命，也

會造成嚴重的安全問題。 

■ 必須在如手冊說明的安裝需求內使用機器人系統。在超出安裝需求的情況下使用機

器人系統不僅會縮短產品壽命，也會造成嚴重的安全問題。 

■ 設計或安裝機器人系統時，應至少穿戴以下防護裝備。未穿戴防護裝備就進行作業，

可能導致嚴重安全問題。 

- 適合作業的工作服 

- 安全帽 

- 安全鞋 
安裝上的其他注意事項述明於: 3. 環境及安裝 一章。在安裝機器人及其設備之前，

請詳閱本章瞭解安全安裝程序。   
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1.3  操作安全 

下列項目為合格操作人員的安全注意事項:  

 
警 告 

■ 操作機器人系統之前，請詳閱《安全手冊》相關需求。未事先瞭解安全需求即操作
機器人系統是非常危險的行為，可能導致人員重傷或機器人系統嚴重設備受損。 

■ 機器人系統電源為開啟時，請勿進入機器人的操作區域。在電源開啟時進入操作區
域十分危險，可能造成嚴重安全問題，因為即使機器人看起來已停止，但仍可能會
移動。 

■ 在操作機器人系統之前，請確定安全防護區域內沒有任何人。在教學模式中，即使
安全防護區域中有人也可操作機器人系統。機器人的動作會進入限制(低速及低功
率)狀態，以確保操作人員的安全。不過，在有人進入安全防護區域時操作機器人系
統是非常危險的事，假使機器人意外移動可能導致嚴重安全問題。 

■ 在操作期間若機器人移動異常，請立即按下緊急停止開關。在機器人出現異常移動
仍繼續操作時是非常危險的行為，可能導致人員重傷或機器人系統嚴重設備受損。 

 

 
警 告 

■ 若要關閉機器人系統的電源，請拔除電源插頭。請確定將AC電纜接至電源插座。請
勿直接連接至原廠電源。 

■ 在執行任何替換程序之前，請關閉控制器和相關設備的電源，然後拔除電源插頭。
在開啟電源時執行任何更換程序都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統
故障。 

■ 請勿在機器人系統電源開啟時，插入或拔除馬達接頭。插入或拔出已開啟電源的馬達
接頭是非常危險的事，可能會因機器人異常移動而導致重傷，也可能導致觸電或機器
人系統故障。 

 

 
注 意 

■ 如有可能，請只由一位人員操作機器人系統。如有必要可由多位人員操作機器人系
統，確保所有人都能相互通訊彼此的工作，並採取所有必要安全防護措施。 

■ 如果每個關節以小於5度的角度重複操作，此情況可能會因軸承油膜不足而讓關節
提早損壞。為防止提早故障，則每一小時要將關節要以30度以上的角度動作一次。 

■ 當機械臂的複合動作及末端夾具負載運行時，慢速(速度: 約5~20%)機器人可能連
續發生振盪(共振)。機械臂的自然振盪頻率會增加，並可受下列措施控制。 

變更機器人速度 
變更示教點 
變更末端夾具負載 
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1.4  緊急停止 
若在操作期間機器人異常移動，請立即按下緊急停止開關。停止馬達供電，而利用動

態制動器和機械制動器則可在最短的距離內停止手臂。 

不過，請避免在機器人正常運轉時按下緊急停止開關。 
- 機器人可能會和周圍裝置發生干涉。 
  按下緊急開關時，機器人的停止軌跡和正常工作時的軌跡不同。 
- 導致制動器壽命縮短。 
  鎖定制動器會造成摩擦板的磨損。 
一般制動器使用壽命: 約2年(每天使用100次制動器) 
但是，一般繼電器使用壽命約為20,000次。不時按下緊急停止開關會影響繼電器的

使用壽命。 
- 對減速機施加衝擊力，可能會縮短減速機的壽命。 

 
在正常操作期間要讓系統進入緊急模式，需在機器人尚未移動時就按下緊急停止開

關。 
如需緊急停止開關電路配線的方式，請參閱控制器手冊的說明。 
 
請勿在機器人運轉時關閉控制器電源。 
若嘗試在「安全維護開啟」之類緊急狀況時停止機器人，務必要使用控制器的緊急停

止開關停止機器人。 
若在運轉時透過關閉控制器電源停止機器人，可能會發生下列問題。 
   縮短裝置壽命並損壞減速裝置 
   關節的位置落差 
此外，若機器人在運轉時，控制器因停電之類的情況而被迫關閉，請務必在電力恢復

時檢查下列各點。 
   減速裝置是否受損 
   關節是否處於適當位置 
若有任何位置落差，請參閱《C系列維護手冊》“16. 校準 ”執行校準。 

 
在使用緊急停止開關之前，請注意下列事項。 
- 緊急停止(E-STOP)開關應限用於緊急時停止機器人。 
- 若要在除緊急時以外停止機器人操作程式，請使用 Pause(中斷)或 STOP(程式停

止)命令。 
Pause 及 STOP 命令不會關閉馬達，因此制動器不會運作。 

- 如為安全防護門，請不要使用 E-STOP 的電路。 
 

如需安全防護系統的詳細資訊，請參閱 “定期檢驗 2. C8機械臂的定期檢驗。 
本機型的緊急停止輸入不支援測試脈衝。 

 
緊急停止時的停止距離 
按下緊急停止開關後，無法立即停止運轉中的機器人。 
影響停止時間和停止距離的條件所示如下。 

末端夾具重量 WEIGHT設置 ACCEL設置 
工件重量 SPEED設置 操作姿勢 等 

機器人的停止時間和停止距離，請參閱「Appendix B: 緊急停止時的停止時間和停止

距離」。  

 

NOTE 
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1.5  安全防護 (安全聯鎖裝置) 
為確保安全操作，應利用安全門、光柵、安全地墊等設施裝設安全系統。本節中的安

全門只是其中一種。 
 
如果已關閉的安全防護在機器人進行動作時開啟，防護裝置聯鎖功能會開始作用。 
機器人會立即停止並進入暫停狀態。接著，所有機器人馬達將會關閉。以下說明安 
全防護輸入的運作方式。 
 
安全防護已打開 : 機器人會立即停止、馬達會關閉且不允許其他操作，直到安全

防護已關閉、或Teach 或TEST 模式已開啟且啟通線路已接合

為止。 

安全防護已關閉 : 機器人可在無限制狀態(高運行功率)下自動運作。 

 
電機勵磁時，請盡量不要打開安全門。頻繁的安全門輸入會影響繼電器的使用壽

命。 
一般繼電器使用壽命: 約20,000次 
 

安全防護請不要使用適用E-STOP的電路。 
需佈線的詳細說明， 請參閱以下手冊。 
 《RC700系列》 “11. EMERGENCY”。 
 
需安全防護的詳細說明， 請參閱以下手冊。 
 《RC700系列》 “2.7.1 連接至EMERGENCY接頭”。 
 
本機型的安全防護輸入不支援測試脈衝。 
 

 
警 告 

■ 控制器上的EMERGENCY接頭具有一個安全防護輸入線路，用以連接至安全裝置

聯鎖開關。為保護在機器人附近作業的操作員，請務必連接聯鎖開關並確保其正

常運作。 

■ 機器人的停止時間和停止距離，由於安全聯鎖裝置的使用條件而異。請務必根據

機器人的安裝環境確認安全。 

 
安全門開時的停止距離 
安全門打開後，無法立即停止運轉中的機器人。 
影響停止時間和停止距離的條件所示如下。 

末端夾具重量 WEIGHT設置 ACCEL設置 
工件重量 SPEED設置 操作姿勢 等 

機器人的停止時間和停止距離，請參閱「Appendix C: 安全門開時的停止時間和停止

距離」。 
  

 

NOTE 
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1.6  如何移動含電磁制動器的機械臂 
釋放電磁制動器的方式有二。 

請依其中一種方法釋放電磁制動器並手動移動機械臂。 

1.6.1 使用制動器釋放裝置移動機械臂 
請於剛拆產品貨箱或是尚未啟動控制器時遵照該方法。 

1.6.2 使用軟體移動機械臂 
待可使用軟體後再執行該方法。 

當電磁制動器為ON(如緊急模式)時，您無法藉由手動推動來移動任何機械臂。 

 
機械臂動作 

 

 

 

 

 

關節#1 

基座 

機械臂#1(下臂) 

機械臂#2 

機械臂#4 

關節#6 

關節#3 

關節#4 

關節#5 

機械臂#6 

關節#2 

機械臂#5 

機械臂#3 

J1+ 

J1- 

J2+ J2- 

J3+ 

J3- 

J4- 

J4+ 

J5+ 

J5- 

J6- 

J6+ 

 
(圖: C8-A701* (C8))   
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1.6.1  使用制動器釋放裝置移動機械臂 
C8系列的制動器釋放裝置為選購產品。 
如需詳細資料，請參閱: 6 選購產品。  
 

1.6.2  使用軟體移動機械臂 
 

 
注 意 

■ 在一般情況下，請逐一釋放關節制動器。若您需要同時釋放兩個關節以上的制動器，

請格外注意。同時釋放兩個關節以上的制動器，可能會導致機器人機械臂往非預期

的方向移動，而造成人員手部及手指夾傷或設備受損或機器人故障。 

■ 解除制動器時，機械臂可能會因自重而下降或向意外方向動作。請務必對機械臂採

取防下降措施，並在確認周圍安全後再進行作業。 

■ 在釋放制動器之前，請確定您可就近使用緊急停止開關，以便能夠立即按下緊急停

止開關。否則，您無法在發生錯誤操作時立即停止機械臂下降。機械臂下降會造成

機器人設備受損或故障。 

 
 Epson 

RC+  
釋放緊急停止開關後，請執行下列[命令窗口]中的命令。 
>Reset 
>Brake Off，[編號(從1到6)對應關閉制動器的機械臂] 

執行下列命令，以重新開啟制動器。 
>Brake On，[編號(從1到6)對應開啟制動器的機械臂] 

 

1.7  在低功率狀態下操作的注意事項 
在低功率狀態中，機器人會以低速及低扭力運轉。不過，其可能產生如下表所示的偏

高扭力，以支撐機器人的本體重量。 
由於在運轉期間機器人可能會夾傷您的手或手指，故請小心操作。機器人也會與周邊

設備產生碰撞，而造成機器人設備受損或故障。 
 

低功率狀態下的最大關節扭力 [單位: N·m] 
關節 #1 #2 #3 #4 #5 #6 

關節扭力 
C8-A701*** (C8) 144.9 245.1 114.2 

35.0 40.0 20.5 C8-A901*** (C8L) 149.5 270.9 129.3 
C8-A1401*** (C8XL) 299.9 487.6 248.9 

  

 
注 意 

■ 在低功率狀態下操作機器人時請小心。其可能會產生偏高的關節扭力。由於機器人

可能會與周邊設備產生碰撞，故可能會造成您的手及手指遭夾傷，以及造成機器人

設備受損或故障。 
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1.8  警告標籤 
機器人含有下列警報標籤。  

警告標籤貼附於有明確危險的位置附近。 
請確定遵守標籤上的說明及警告，以便安全的操作和維護機器人。 
請勿撕下、破壞或移除警告標籤。在操作貼有下列警告標籤及周圍區域的部位或裝置

時，請格外注意。 

位置 警告標籤 註 

A 
  

 

為避免手或手指被機器人夾傷，在取出基座安裝螺

絲之前，請將機械臂折起並用皮帶或類似工具固

定。 

運送與重新配設的方法請參閱本手冊。 

B 
  

   

機器人正在運轉時，請勿進入工作空間。由於機械

臂可能會碰撞並造成嚴重的安全問題，因此十分危

險。 

C 
  

   

電源為開啟時，請勿觸碰機器人內部的載電流部

位。否則會造成觸電。 
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位置 警告標籤 註 

D 
  

 

當您的手靠近移動部件時，可能會使手或手指被夾

傷。 

E 

  

  

當解除制動器時，請小心機械臂會因其本身的重量

而下降或旋轉。 

此警告標籤貼附於機器人與選配的制動器釋放裝置

上。 

使用制動器釋放裝置時: 

有關使用制動器釋放裝置釋放制動器的方法，如需詳

細資訊，請參閱機器人手冊。 

F 
  

   

僅限由授權人員執行吊掛工作和操作起重機及堆高

機。由未經授權人員執行這些作業是非常危險的行

為，可能導致人員重傷或機器人系統的設備嚴重受

損。 
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位置 警告標籤 註 

G 
  

 

燙  

小心不要燙傷自己。 

 
位置 標籤 註 

1 - 

記載了產品名稱、產品型號、序號、相關的法律法規

資訊、產品規格、製造商、進口商、製造日期和製造

國家等。 

詳細資訊，請參閲標籤。 
 
標籤位置  

 

A 

B 1 F 

C 

C 

C 

E 

G 

C 

C 

G 

D 

C 

C 

C 

C 

C 

C8-A1401*B 

C8-A1401** 
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1.9  緊急狀況和異常狀況的應對 

1.9.1  機器人發生碰撞 
機器人與周圍設備發生碰撞，請立即聯絡您的經銷商。 
 

1.9.2  被機器人夾住 
作業人員如果被夾在機器人和臺架之間，或者其他機械部件之間，請按下緊急停止

開關，解除對象機械臂的制動器，然後用手推動機械臂。 
 
如何解除制動器 

使用制動器解除裝置 
請參閱「6.1 制動器解除裝置」 

 
使用軟體 
請參閱「1.6.2 使用軟體移動機械臂」 
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2. 規格 
 

2.1  型號 

C8 – A 14 0 1 S □ □ □ 
 

□ : 標準 

-UL : UL1740認證 
 
安裝類型 

□ : 臺架式安裝 

R : 天吊式安裝 

W : 壁掛式安裝 
 
M/C纜線型號 

□ : 後向纜線型號 

B : 下行纜線型號 
 
環境 

S : 標準型號 

C : 無塵室&ESD(靜電放電)型號 

P : 防護型號(IP67) 
 
制動器設備 

1 : 所有關節上的制動器  
 
機械臂長度 

7 : 710 mm (C8-A701***: C8) 
9 : 900 mm (C8-A901***: C8L) 

14 : 1400 mm (C8-A1401***: C8XL) 
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範例 
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2.2  零件名稱及各機械臂的動作範圍  
 

 
 
  

關節#1 

基座 

機械臂#1 
(下臂) 

機械臂#2 

機械臂#4 
 

關節#6 

關節#3 

 

關節#4 
 

關節#5 

機械臂#6 

 

關節#2 

機械臂#5 

機械臂#3 

J1+ 

J1- 

J2+ J2- 

J3+ 

J3- 

J4- 

J4+ 

J5+ 

J5- 

J6- 

J6+ 

 

上臂(機械臂#3 至#6) 
LED燈 

(當馬達開啟時，此燈亮起。) 

關節動作 

關節#1: 整部機器人轉動 

關節#2: 下臂擺動 

關節#3: 上臂擺動 

關節#4: 手腕轉動 

關節#5: 手腕擺動 

關節#6: 末端夾具旋轉 
 

(圖: C8-A701* (C8)) 

LED燈亮起或控制器電源開啟時，代表電流正通過機器人。(依機器人的姿勢而定，

有可能會看不到LED燈。請千萬小心。) 
在開啟電源時執行任何工作都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統功能

不正常。在進行維護工作之前，請確定關閉控制器電源。 
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後向纜線型號 
 
 
 

電源線 
 訊號線 
 

使用者電纜接頭 
(15 針腳 D-sub 接頭) 

用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

F 感測器 
電纜接頭 

 

乙太網路電纜接頭 

標準型號: 護蓋 
無塵室型號: 排氣口 

用於 ø12 mm 氣送管的管件 

 
 

下行纜線型號 
 
 
 

電源線 
 
 

訊號線 
 

標準型號 : 護蓋 
無塵室型號 : 排氣口 

用於 ø12 mm 氣送管的管件 
使用者電纜接頭 

 (15 針腳 D-sub 接頭) 

用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

F 感測器 
電纜接頭 

 
乙太網路電纜 

接頭 

 
 
後向纜線型號/下行纜線型號 

 
 
 

CE標籤 (僅適用於CE規格) 
螺栓孔 M5 (用於接地) 

(圖: 後向纜線型號) 
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2.3  外部尺寸 
[單位: mm] 

2.3.1  C8-A701*** (C8) 
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2.3.2  C8-A901*** (C8L) 
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2.3.3  C8-A1401*** (C8XL) 
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2.4  標準動作範圍 
 

2.4.1  C8-A701*** (C8) 
[單位: mm] 

 
 
 

關節#1 
0 脈衝位置 

關節#2 
0 脈衝位置 

 
 
 

P點* 
 

 

關節#4、#6 
0 脈衝位置 

 
 

關節#3、#5 
0 脈衝位置 
 
 
 

上視圖 
 
 

側視圖 
 
 

前視圖 
 

P點* 
 

P點動作範圍* 

P點動作範圍* 
 
 
 
 

a 

b 

c 

d e 
f 

a +135 度 d -61 度 
b -135 度 e R181.8*3 
c +202 度 f R317.3*4 

  
* P點 : 與關節#4, #5, #6的旋轉中心交叉 

*1 : 關節#3傾斜−61度時的P點(關節#1中心 – P點中心) 

*2 : 關節#3傾斜+202度時的P點(關節#1中心 – P點中心) 

*3 : 關節#3傾斜−61度時的P點(關節#2中心 – P點中心) 

*4 : 關節#3傾斜+202度時的P點(關節#2中心 – P點中心) 
 

 
注 意 

■ 操作機器人時，請注意基本機械臂的姿勢(機械臂#1, #2, #3)。不論機械臂姿勢為何，

機械臂#5都會維持固定的角度移動。視基本機械臂的姿勢而定，手腕可能會和機器

人產生碰撞。碰撞會造成機器人設備受損或故障。 
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2.4.2  C8-A901*** (C8L) 
[單位: mm] 

 
 
 

關節#1 
0 脈衝位置 
 

關節#2 
0 脈衝位置 

 
 

P點* 

關節#4、#6 
0 脈衝位置 

 

關節#3、#5 
0 脈衝位置 
 

上視圖 
 

側視圖 
 
 
 

前視圖 
 
 

P點* 
 
 

P點動作範圍* 
 

P點動作範圍* 

 
* P點 : 與關節#4, #5, #6的旋轉中心交叉 

*1 : 關節#3傾斜−61度時的P點(關節#1中心 – P點中心) 

*2 : 關節#3傾斜+202度時的P點(關節#1中心 – P點中心) 

*3 : 關節#3傾斜−61度時的P點(關節#2中心 – P點中心) 

*4 : 關節#3傾斜+202度時的P點(關節#2中心 – P點中心) 

 
注 意 

■ 操作機器人時，請注意基本機械臂的姿勢(機械臂#1, #2, #3)。不論機械臂姿勢為何，

機械臂#5都會維持固定的角度移動。視基本機械臂的姿勢而定，手腕可能會和機器

人產生碰撞。碰撞會造成機器人設備受損或故障。 
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2.4.3  C8-A1401*** (C8XL) 
 [單位: mm] 

 
 
 

關節#1 
0 脈衝位置 

關節#2 
0 脈衝位置 

P點* 
 

 

關節#4、#6 
0 脈衝位置 

關節#3、#5 
0 脈衝位置 

上視圖 
 
 

側視圖 
 
 

前視圖 
 

P點* 
 

P點動作範圍* 

P點動作範圍* 
 
 

 
* P點 : 與關節#4, #5, #6的旋轉中心交叉 

*1 : 關節#3傾斜−61度時的P點(關節#1中心 – P點中心) 

*2 : 關節#3傾斜+202度時的P點(關節#1中心 – P點中心) 

*3 : 關節#3傾斜−61度時的P點(關節#2中心 – P點中心) 

*4 : 關節#3傾斜+202度時的P點(關節#2中心 – P點中心) 

 
注 意 

■ 操作機器人時，請注意基本機械臂的姿勢(機械臂#1, #2, #3)。不論機械臂姿勢為何，

機械臂#5都會維持固定的角度移動。視基本機械臂的姿勢而定，手腕可能會和機器

人產生碰撞。碰撞會造成機器人設備受損或故障。 
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2.5  規格 
 

2.5.1  規格表 

各機型的規格表，請參閲 “Appendix A: C8規格表”。 
  

2.5.2  選購 

提供下列選購項目。 

如需選購產品的詳細資訊，請參閱: 6. 選購產品。 

 

使用者電線及氣送管 
標準使用者接頭套件 : 標準 D-sub 15-pin×2 
防水使用者接頭套件 : IP67 防水 D-sub 15-pin×2 

IP67 防水 RJ45×2 
使用者管件 : ø6，直管×2 

ø6，彎管×2 

可調式機械性阻擋裝置 
可調式機械性阻擋裝置 : J1 

C8/C8L_J2 
C8XL_J2 
J3 

工具轉接器 
C8 ISO 凸緣(J6) 

攝影機安裝板 
攝影機安裝工具(C3 和 C4 系列通用) 

制動器釋放裝置*1 
歐洲適用 : 電源電壓 200 V，含短接頭 
美國/日本適用 : 電源電壓 100 V，含短接頭 
短接頭適用於制動器釋放裝置 

 
*1:  使用C8系列的制動器釋放裝置時，必須連接短接頭至M/C電源線或連接M/C

電源線與控制器。(可在控制器為斷電狀態時使用制動器釋放裝置。) 
若您使用C3或C4系列機機器人並已配備制動器釋放裝置，您可透過連接

M/C電纜和控制器、或另外購買短接頭並接至M/C電源線來使用。  

 
  



C8 機械臂  2. 規格 
 

C 系列  Rev.8 105 

2.6  如何設定型號 
在運送前即已設定系統機器人。 

 
注 意 

■ 當您需要變更機器人型號的設定時，請確定正確設定機器人型號。錯誤設定機器人

型號可能導致機器人異常或無動作，或造成安全問題。 

 

機器人背面銘板(S/N標籤)的MODEL上記載了自訂規格號(MT***)或(X***)，表示該

機器人為自訂規格。(根據出貨時間可能僅貼有自訂規格號。) 
 
自訂規格可能需要不同的組態程序。如有需要，請檢查標籤上的自訂規格編號並與銷

售商聯絡。 
 
機器人型號可由軟體設定。 
請參閱 Epson RC+使用者指南 中 機器人配置 的章節。  
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3. 環境及安裝 
機器人的安裝須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 
 

3.1  環境條件 
 

合宜的環境是機器人系統正常及安全運作必不可少的條件。請確定將機器人系統安

裝在符合下列條件的環境中:  

項目 條件 

環境溫度 * 攝氏5度至40度 
周圍相對濕度 10至80 %(無凝結) 
暫態突發雜訊 1 kV以下(訊號線) 
靜電雜訊 4 kV以下 
海拔 1000m 
環境 · 室內安裝 

· 防止陽光直射 
· 遠離灰塵, 油煙, 鹽性環境, 金屬粉末, 其他汙染物 
· 遠離易燃物或腐蝕性溶劑與氣體 
· 遠離水 
· 避免衝擊或振動 
· 遠離電子雜訊源 

· 無爆炸危險 
· 無大量輻射 

 * 該周圍溫度條件僅適合本機器人。如需機器人連接的控制器資訊，請參閱控制器

手冊.。 
在產品規格最低溫度附近的低溫環境下使用時，或在公休日或夜間長時間停止時，在

開始運行後，由於驅動部的電阻較大，可能會發生碰撞檢測錯誤等。 在這種情況下，

建議進行 10 分鐘左右的預熱操作。 

在不符合以上條件的不當環境中使用機器人時，請與供應商聯絡。 
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如使用防護型號的機器人，請確定將該機器人系統安裝在符合下列條件的環境中:  

項目 條件 

環境 室內安裝。 
遠離陽光直射。 
遠離鹽分或其他汙染物。 
遠離易燃物或腐蝕性溶劑(包括水)*1與氣體。 
遠離有機溶劑, 酸性物質, 鹼性物質和氯切削液體。 
請勿在水中使用。 
遠離衝擊或振動。 
遠離電噪聲來源。 
可在有灰塵, 油煙, 金屬粉塵或其他汙染物的環境中使用*2。 
無爆炸危險 
無大量輻射 

 
*1 機器人主體主要是由鐵材和鋁材所製成。並不防鏽。請勿在機器人暴露於水或其

他腐蝕性液體(包括水)中時使用。 
*2 應防止對丁腈橡膠油封, Ｏ形環, 墊片, 液態墊圈的密封性能有惡化作用的任何

汙染物。 
 

特殊環境條件 
防護型號的機器人裝有保護性密封件，以阻隔外部的灰塵、水等等。請遵照下列所述

使用環境的防範措施:  
機器人表面具備一般耐油性。然而，若您要求指定機器人必須耐受特定類型的油，請

向供應商洽詢。  
溫度與濕度的迅速變化會造成機器人內部出現凝結。  
若您要求指定機器人處理食物，請向供應商查詢，確認機器人是否會破壞食物。  
本機器人無法在有強酸或強鹼的腐蝕性環境中使用。機器人在鹽性環境中很容易就

會生鏽。  
防護型號機器人所用的控制器並無阻隔灰塵、濕氣或油霧環境的保護功能。控制器必

需置於符合規定條件的環境中。 

 

 
警 告 

■ 請在控制器AC電源線上使用漏電斷路器，以避免因意外漏水而造成觸電和電路故

障。請備妥屬於您所使用控制器的漏電斷路器。如需詳細資訊，請參閱控制器手

冊。 

 

 
注 意 

■ 在清潔機器人時，請勿搭配酒精或苯用力擦拭。 

這可能會去除塗層面的光澤。 
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3.2  拆封, 運送, 重新配置 
使用推車或類似設備時，請在與送貨相同的條件下運送機器人。拆封機器人時請遵守

下列事項。 
機器人的安裝須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 

 
警 告 

■ 僅限由授權人員執行吊掛工作和操作起重機或堆高機。由未經授權人員執行這些作

業是非常危險的行為，可能導致人員重傷或機器人系統的設備嚴重受損。 

■ 將機器人吊起時，請用手扶住機器人保持穩定。不穩定的吊裝非常危險，可能會因

機器人掉落而導致重傷或機器人系統的設備嚴重受損。 

 

 
注 意 

■ 卸下錨栓後，請支撐機器人，以免傾倒。若卸下錨栓時未支撐機器人，機器人可能

會在傾倒時導致手、手指或腳遭夾傷。 

■ 要載運機器人時，請將其固定至運送設備上，或由2人以上用手搬運。此外，切勿

握住基座的底部(圖中的網狀部分)。用手握住這些部分十分危險，可能會造成手及

手指遭夾傷。 

 
 
 

圖：C8-A901* (C8L) 
請勿用手拿取基座底部 

 
機器人重量 

   C8-A701***: C8 C8-A901***: C8L C8-A1401***: C8XL  

標準，無塵室 49 kg: 108 lbs. 52 kg: 115 lbs. 62 kg: 137 lbs.  

防塵防水 53 kg: 117 lbs. 56 kg: 123 lbs. 66 kg: 146 lbs.  

■ 運送機器人期間，請避免過度震動及撞擊。 

過度震動或撞擊會造成機器人設備受損或故障。 

■ 搬運機械手時請小心，若碰撞到連接器可能會損壞它。 
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請確定機器人系統是在符合下列條件的環境中運送及貯放。 

項目 條件 

環境溫度* -20 ~ 60 °C 
周圍相對濕度 10 ~ 90 %(無凝結) 

 
在拆封及重新配置期間，請避免對機器人機械臂或馬達等施加外力。 
長距離運送機器人時，請將其固定在運送設備上，以免機器人掉落。如有必要，請以

和送貨相同的方式包裝機器人。 
 
機器人於搬運或存放期間出現凝結時，在凝結變乾之前請勿開啟電源。 
 
經過長時間存放後要再次使用機器人系統的機器人時，請先執行測試運轉，以確認機

器人可正常運作。接著再全面操作機器人。 
 
重新配置 
重新配置機器人時，請依下述程序執行。 

 (1) 關閉所有裝置的電源，再拔下控制器的電源線與訊號線接頭。 

請勿拔下機器人的M/C電纜(電源線與訊號線)。(M/C電纜3 m: 2 kg) 

  若使用機械性阻擋裝置來限制動作範圍，請將之取下。 
如需動作範圍的詳細資訊，請參閱: 5.2 依機械性阻擋裝置設定動作範圍。 

 (2) 卸除錨栓。然後再由基座台取出機器人。 

 (3) 如圖所示將機器人放至定位。接著，將機器人固定在運送裝置上，或由2人以上

搬運機器人。 

建議:  關節#2 +55度 
關節#3 −55度 

* 此姿勢通用於所有機型。 

請勿握住基座的底部(圖中的網狀部分)。用手握住這些部分十分危險，可能會造

成手及手指遭夾傷。 

 
 
 

圖：C8-A901* (C8L) 
請勿用手拿取基座底部 

 

機器人重量 

 C8-A701***: C8 C8-A901***: C8L C8-A1401***: C8XL 
標準，無塵室 49 kg: 108 lbs. 52 kg: 115 lbs. 62 kg: 137 lbs. 
防塵防水 53 kg: 117 lbs. 56 kg: 123 lbs. 66 kg: 146 lbs. 

 

 

NOTE 
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使用吊環螺栓 
在搬運機器人之前，請檢查吊環螺栓是否確實緊固。 
運送機器人後，請卸下吊環螺栓並妥善保管，以備未來使用。 
吊環螺栓(2件配件)與電線的強度必須夠強，才能支撐機器人重量(請參閱下圖)。  
若您使用吊環螺栓吊升機器人，請務必用雙手固定，以確保平衡。若失去平衡，機器

人可能會掉落，此後果非常危險。 
為防止護蓋及機械臂受損，建議用布保護電線和機械臂的接觸部位。請格外小心不要

破壞護蓋，因為護蓋是塑膠製。 

 
 
 

   

重心 

重心 

 

 
 
 

  

重心 

重心 

 

(圖: C8-A701* (C8)) (圖: C8-A901* (C8L)) 
  

吊環螺栓孔 
2-M12 深度 25 

重心 

重心 

 
(圖: C8-A1401* (C8XL)) 

*所有機型的吊環螺栓螺絲孔位置皆通用。 

機器人重量 

 C8-A701***: C8 C8-A901***: C8L C8-A1401***: C8XL 
標準，無塵室 49 kg: 108 lbs. 52 kg: 115 lbs. 62 kg: 137 lbs. 
防塵防水 53 kg: 117 lbs. 56 kg: 123 lbs. 66 kg: 146 lbs.  

 
注 意 

■ 完成運輸或重新配置後，卸下機器人的吊環螺栓。 

若在機器人有吊環螺栓時操作，機械臂可能會與吊環螺栓發生碰撞，而可能造成機

器人設備受損或故障。 
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3.3  安裝尺寸 

安裝區域 

除了安裝機器人、控制器和周邊設備所需空間外，請確定備妥下列空間。 

示教點空間 
維護及檢查空間(適用於安裝夾具) 
電纜空間 

 
安裝時要注意與周圍障礙物的距離。 
M/C電纜的最小彎曲半徑在“Appendix A: C8規格表”中進行了描述。  
其他電纜也應有充足的空間以避免過度彎曲。 
 
C8-A1401*** (C8XL): 
請確保在風扇護蓋周圍留出35 mm以上的空間。 

[單位: mm] 

3.3.1  後向纜線型號 

C8-A701** (C8) 
 

 
 

  

 

NOTE 

 

NOTE 
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C8-A901** (C8L) 
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C8-A1401** (C8XL) 
 

 
 

3.3.2  下行纜線型號 
下列部分與後向纜線型號不同。 
 
C8-A701*B* (C8), C8-A901*B* (C8L) C8-A1401*B* (C8XL) 

    
 

  

(IP-型號: 220.5) 
(IP-型號: 224.5) 
(IP-型號: 324.5) 

建議使用35以上 
(風扇用空間) 

電
纜

空
間

 

90
電
纜
用

 
電
纜
空
間
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3.4  安裝 
機器人的安裝須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 
 

 
警 告 

■ 為確保安全，必須為機器人系統設立安全防護措施。如需安全防護措施的詳細資訊，

請參閱Epson RC+ User’s Guide 安全 章節中的 安裝及設計注意事項。 

■ 請將機器人安裝在足夠空間的位置，以讓機器人在抓取工件並完全伸展機械臂時，

其工具或工件不會觸及牆壁或安全防護設備。將機器人安裝在空間不足的位置是非

常危險的事，可能會因工具或工件與牆壁或安全防護設備產生碰撞，而導致人員重

傷或機器人系統嚴重受損。 

■ 在開啟電源或操作機器人之前，請先錨定機器人。開啟電源或操作未錨定的機器人

十分危險，因為機器人可能會倒下，並導致人員重傷或機器人系統嚴重受損。   

■ 在安裝及操作機器人之前，請確定所有機器人的零件一切完好，沒有任何外部瑕疵。

零件遺失或故障可能會造成機器人運轉不正常。在機器人出現不正常狀況時仍繼續

操作是非常危險的行為，可能會導致人員重傷或機器人系統嚴重設備受損。 

 

 
注 意 

■ 安裝機器人可防止干擾大樓, 建築, 公共設施, 其他機器與可能會產生陷阱或夾捲

點的設備。 
■ 視基座台的硬度而定，操作期間可能會發生振盪(共振音或為振盪)。若發生振盪，

請改良基座台的硬度或變更速度或加速度與減速度設定。 

保護膠帶 

拆下保護膠帶(4 個位置)。 

 
 
安裝螺栓 
如需尺寸資訊，請參閱: 3.3 安裝尺寸。 

機器人基座共有四個螺紋孔。 

安裝螺栓的尺寸是M12， 

請使用符合ISO898-1 property class 10.9或 12.9

強度相當的安裝螺栓。 
鎖緊扭力:: 100.0 ± 5.0 N·m(1,020 ± 51 kgf·cm) 

 

16 mm 

4-M12×40 

螺絲孔(深度25 mm以上) 

彈簧墊圈 

平墊圈 
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基座台 
未隨附錨定機器人的基座台。請為機器人製作或取得基座台。基座台的形狀及尺寸視

機器人系統的用途而異。下列是機器人機台的基本需求參考。 

基座台不僅要能承載機器人的重量，也要能承受機器人在最大加減速運轉時的運動

量。可安裝如橫樑等補強材料，確保基座台具備足夠的強度。 
 

機器人運動產生的力矩及反應力如下:  

型號 C8-A701*** C8-A901*** C8-A1401*** 

機型名稱 C8 C8L C8XL 
水平面旋轉最大扭力 (N·m) 1,600 1,800 2,600 
水平方向最大反應力 (N) 1,200 1,300 1,300 
垂直面旋轉最大扭力 (N·m) 1,900 2,200 3,400 
垂直方向最大反應力 (N) 6,600 6,000 7,800 

機器人安裝面的金屬板厚度應為30 mm以上，且由鋼製成可減少振動。 

鋼板的表面粗度應為25 μm以下。 

基座台必須固定於地板或牆壁上，防止移動。 

機器人安裝面的平面度：0.5mm以下，傾斜度：0.5°以下。 安裝平面差可能會導致底

座損壞或機器人性能不足。 

使用水平儀調整基座台高度時，請使用M16直徑以上的螺絲。 
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接頭 
若您將電纜穿過基座台上的孔，請參閱下圖。  
[單位: mm] 

 
 
 

66 

 
電源線接頭(直型) 訊號線接頭 

 
M/C電纜 

86 

電源線接頭(L 型) 
85 

35 

80 

82 

35 

 
請勿從機器人拔除M/C電纜。 

 

如需在基座台上放置控制器時的相關空間環境條件，請參閱機器人控制器手冊。 

要在無塵室使用機器人時，安裝前請遵守以下步驟。 
(1) 在無塵室外拆封。 
(2) 將機器人固定在運送設備上，如含螺栓的棧板，以免機器人傾倒。 
(3) 在無塵擦拭布上沾些許酒精或蒸餾水擦除機器人上的灰塵。 
(4) 將機器人搬至無塵室。 
(5) 將機器人固定在基座台上。 

  

 

NOTE 
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3.5  連接電纜 
 

 
警 告 

■ 在執行任何替換程序之前，請關閉控制器和相關設備的電源，然後拔除電源插頭。   

在開啟電源時執行任何更換程序都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統

故障。 

■ 請確定將AC電纜接至電源插座。請勿直接連接至原廠電源。若要關閉機器人系統

的電源，請拔除電源插頭。在將AC電源線接至工廠電源時執行任何工作都是非常

危險的事，可能會導致觸電或機器人系統故障。 

■ 請確定正確連接電纜。請勿任意伸縮電纜。(請勿在電纜上放置重物；請勿強制彎曲

或拉扯電纜。)不必要的電纜伸縮可能導致電纜受損, 斷線, 接觸不良。電電纜受損, 

斷線, 接觸不良都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統功能不正常。 

■ 在佈線前，請關閉控制器及相關設備，然後拉起警告標示(例如，請勿開啟電源。)。

在開啟電源時進行佈線是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統故障。 

■ 請連接控制器以完成機器人接地。不過，建議使用基座上的接地孔直接接地，以達

成更安全的接地。 

若接地線不正確的連接接地，可能導致起火或觸電。 

■ 連接或更換制動器釋放裝置及外部短路接頭時，請關閉控制器與制動器釋放裝置的

電源。開啟電源時插入及取出接頭，可能會導致觸電。 
 

 
注 意 

■ 連接機器人與控制器時，請確定各設備上的序號相符。機器人與控制器間的連線不

正確不僅會造成機器人系統功能不正常，還會產生安全問題。使用與連接控制器不

同的連線方式。如需連線的詳細資訊，請參閱機器人控制器手冊。 

■ 僅限授權或認證人員執行配線工作。如由未授權或未認證人員執行配線工作，可能

會導致受傷或機器人系統故障。 

■ 若在未連接制動器釋放裝置或外部短路接頭的情況下操作機器人，將無法釋放制動

器，並可能造成設備受損。使用制動器釋放裝置後，請確定將外部短路接頭接至機

器人，或檢查制動器釋放裝置接頭的連線。 
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無塵室型號機器人 
如為無塵室型號，必須配備排放系統。如需詳細資料，請參閱: Appendix A: C8規格

表。 
 

防護型號機器人 

如為防護型號，亦請確保遵守下列注意事項。 

 
注 意 

■ 在特殊環境條件下操作機器人時(具有粉塵及油煙的不利條件)，切勿將控制器置於

同一環境中，因為控制器並不符合IP67標準。如此做會造成設備受損或控制器故障。 

■ 使用制動器釋放裝置後，請務必將外部短接頭重新連接至機器人。制動器釋放裝置

未經防護級別(IP67)認證。 

M/C電纜連線方式 
將M/C電纜的電源接頭與訊號接頭接至控制器。 
 
接地裝置 

 
警 告 

■ 接地電阻須為100 Ω或小於。不適當的接地電阻可能會導致起火或觸電。 

■ 機器人接地線的使用不得與其他電力, 馬達電力, 焊接裝置等設施的其他接地線或

接地電極相同。機器人接地線的使用若與其他接地線或接地電極相同，可能會導致

觸電或機器人系統故障。 

■ 於使用金屬導管、金屬管道或纜線分配架時，應依照國家與當地電氣設備技術標準

接地。若接地裝置不符合標準，可能會導致觸電或機器人系統故障。 

接地裝置應依照當地法規規範。接地線的軸心尺寸建議至少為5.5 mm2。 
如下圖所示，直接將接地線連接至機器人。 

 

「A」細節 5.5 mm2以上 

螺栓孔 M5(用於接地) 
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3.6  使用者電線及氣送管 
 

 
注 意 

■ 僅限授權或認證人員執行配線工作。如由未授權或未認證人員執行配線工作，可能

會導致受傷或機器人系統故障。 

使用者電線及氣送管包含在電纜裝置中。 

 
 
 

適用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

使用者電纜接頭 
(15 針腳 D-sub 接頭) 

 

「B」細節 

A 

「A」細節: 後向纜線型號 

標準型號: 護蓋 
無塵室型號: 排氣口 

(適用於 ø12 mm 氣送管的管件) 

B 

F 感測器電纜接頭 
 
 

 

乙太網路電纜接頭 

F 感測器電纜接頭 

乙太網路電纜接頭 

使用者電纜接頭 
(15 針腳 D-sub 接頭) 

適用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

 

(圖: C8-A701*(C8)) 

 

 
 
 

電源線 
 
 
 

訊號線 
 
 

標準型號: 護蓋 
無塵室型號: 排氣口 

用於 ø12 mm 
氣送管的管件 

使用者電纜接頭 
 (15 針腳 D-sub 接頭) 

用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

F 感測器電纜接頭 
 
 

乙太網路電纜線 
 
 

 C 

「C」細節: 纜線下行型號 

(圖: C8-A701*B(C8))  
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電線 

使用者電線D-sub 15-pin規格 

額定電壓 允許電流 電線 標準截面 註 

AC/DC30 V 1 A 15 0.106 mm2 遮蔽式 

請連接電纜兩端接頭上有相同編號的接腳。 

使用者電線(標準型號、無塵室型號)的安裝接頭 

 製造商 標準 

15 pin 
接頭 JAE DA-15PF-N (焊接類型) 

夾鉗罩 HRS HDA-CTH(4-40)(10) (接頭固定螺絲: #4-40 UNC) 

每個皆連接兩個部位。 

使用者電線(防護型號)的安裝接頭 

 製造商 標準 

15 pin 
接頭 HARTING 09 67 015 5615 (焊接類型) 

夾鉗罩 HARTING 09 67 015 0538 (接頭固定螺絲: #4-40 UNC) 

每個皆連接兩個部位。 

8-pin (RJ45) Cat.5e同等設備 

如為標準及無塵室型號，可使用市售乙太網路電纜。 

如為防護型號，請使用下列選購部分。 

使用者接頭套件(適用於RJ45, IP67防水, 2件式) 

如需詳細資訊，請參閱: 6. 選購產品。 

 

其他 

6 pin電纜包含F感測器選件。 
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氣送管 

最大可用氣壓 氣送管 外徑×內徑 

0.59 MPa (6 kgf/cm2 : 86 psi) 2 ø6 mm × ø4 mm 

 

標準, 無塵室型號的機器人: 

出貨時彎管件已連接於#4機械臂。此零件可依用途更換為直管管件(配件)。 
 

防護型號的機器人: 

插頭係安裝於機械臂#4及基座上。若要使用空氣管，請拔除插頭並將管件(配件)安
裝至機械臂#4側。 

安裝機械臂#4管件的螺絲孔尺寸: M6 
 

如為防護型號，亦請參見下列注意事項。 
 

 
注 意 

■ 在特殊環境條件下(具有灰塵和油煙的不利條件)使用機器人時，請務必使用符合

IP67的電線和管子。使用了非防護型號的電線和管子，會因為在這種條件下無法確

保能有正確的機器人操作，而可能造成設備損壞到機器人或機器人的故障。 

■ 不使用接頭時，請務必將帽蓋或插頭(出貨時即安裝)裝到使用者電纜接頭上。不裝

上帽蓋或插頭就使用機器人，可能會因為灰塵或油煙侵入接頭而導致設備損或機器

人故障。 
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3.7  檢查基本姿態  
完成所有設定後，確定機器人移動至正確的原點方向。 

執行下列操作，以移動機器人到圖示的原點姿態。 

(1) 啟動Epson RC+。 
雙擊桌面上的<Epson RC+>圖示。 

(2) 開啟指令視窗。 
Epson RC+功能表-[工具]-[命令窗口] 

(3) 在[命令窗口]執行下列指令。 

>Motor On 
>Go Pulse (0,0,0,0,0,0) 

如果沒有移動到圖中的位置，請聯絡供應商。 

 

 
 

基本姿態(0 脈衝)  (圖: C8-A701**(C8)) 
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4. 末端夾具 
 

4.1  安裝末端夾具 
為機器人建立末端夾具。關於末端夾具安裝的詳細資訊，請參閲《夾具功能手冊》。

連接機械臂#6的手腕凸緣尺寸如下。 

 
注 意 

■ 若您使用配備夾子或卡盤等末端夾具，請確實連接電線或氣送管，以便在關閉機器

人系統電源時夾子不致釋放工件。錯誤的電線或氣送管連線可能會破壞機器人系統

及工件，因為在按下緊急停止開關時會釋放工件。 

I/O輸出已於出廠時配置，因此會在電源中斷連線、按下緊急停止開關或機器人安全

功能啟動時自動關閉(0)。 

但是，在末端夾具功能中設定的I/O在Reset指令執行或緊急停止時不會關閉(0)。 

 
手腕凸緣 

 
 
 

A 
4×M5 深度 8 (以 90°間隔) 
開口 ø5.5深度 5.7 

深度 5 
深度 7 

深度 4 

深度 3 

 

機械臂#6 
使用M5螺栓將末端夾具安裝至機械臂#6末端。 
 
佈局 
當您在操作含有末端夾具的機器人時，視末端夾具外徑、工件尺寸或機械臂位置而定，

可能會導致干擾到機器人本體。視您系統的佈局而定，請格外注意末端夾具的影響區

域。 
 
相容於ISO凸緣:  

若要安裝其安裝尺寸專為ISO凸緣設計的末端夾具，我們提供有選購的C8 ISO凸緣

(J6)。如需詳細資料，請參閱: 6. 選購產品。 

 

4.2  安裝攝影機與閥門等 
機械臂#3與#5皆配備底板，可輕鬆安裝氣閥。 
 
若要安裝攝影機，必須配備攝影機安裝裝置。 
我們提供選購的攝影機安裝裝置。如需詳細資料，請參閱: 6. 選購產品。  
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C8-A701*** (C8)  C8-A901*** (C8L) [單位: mm] 
 

 
 
 

上臂旋轉中心 
 

 

機械臂#3 
底板 

  

機械臂#5 
底板 

 

 

電纜空間 

 
 
 

上臂旋轉中心 
 
 

 

機械臂#3  
底板 

  

機械臂#5 
底板 

 

電纜空間 

 
C8-A1401*** (C8XL) 
 
 
 

上臂旋轉中心 
 

機械臂#3底板 
機械臂#5 底板 

電纜空間 
建議 35 以上(風扇空間) 

12
20

.9
(L

ED
指
示
燈
高
度

) 
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4.3  WEIGHT及INERTIA設定 
WEIGHT及INERTIA(慣性力矩和離心率)命令係用於設定機器人負載參數。這些設定

可最佳化機器人動作。  
 
WEIGHT設定 
WEIGHT命令可用於設定負載重量。負載重量增加越多，速度與加速/減速就越少。 
 
INERTIA設定 
INERTIA命令可用於設定負載的慣性力矩及離心率。負載慣性力矩增加越多，機械臂

#6的加速及減速越少。離心率增加越多，機器人動作的加速及減速則越少。 

為確保發揮最佳機器人效能，請務必確保負載(末端夾具及工件的重量)和負載的慣性

力矩，都維持在機器人的最大額定值內，且機械臂#6未出現偏心狀況。 
若負載或慣性力矩超過額定值，或負載出現偏心狀況，請依照4.3.1 WEIGHT設定 與 
4.3.2 INERTIA設定 中的步驟設定參數。 
設定參數可讓機器人進行最佳運轉、減少震動以縮短操作時間，並改善負載容量。另

外，當末端夾具及工件的慣性力矩更大時，可減少產生持續性的震動。 
還可以使用「負載、慣性、偏心/偏移測量實用程式」進行設置。 
有關詳細資訊，請參閱以下手冊。 

Epson RC+ 使用者指南 
6.18.12 負載、慣性、偏心/偏移測量實用程式 

C8系列機器人的允許負載最大值為8 kg。 

由於下表中的慣性力矩限制，負載(末端夾具重量+工件重量)也應符合這些條件。 

允許負載 

關節 允許力矩 GD2/4允許慣性力矩 
#4 16.6 N·m (1.69 kgf·m) 0.47 kg·m2 
#5 16.6 N·m (1.69 kgf·m) 0.47 kg·m2 
#6 9.4 N·m (0.96 kgf·m) 0.15 kg·m2 

力矩 
力矩代表關節承受的扭矩量，以支撐負載重心(末端夾具+工件)。 
力矩會隨負載重量和離心率的增加而增加。而這也會增加關節承受的負載，請確定維

持力矩在允許的數值範圍內。  

慣性力矩 
慣性力矩代表負載(末端夾具+工件)在機器人關節開始轉動(慣性量)時轉動的難度。

慣性力矩會隨負載重量和離心率的增加而增加。由於這也會增加關節承受的負載，因

此請務必將慣性力矩維持在允許的數值範圍內。 
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當負載量(末端夾具+工件)偏小時，力矩M(N·m)和慣性力矩I(kgm2)可由下列公式取得。 
 
M (N·m) = m(kg) × L (m) × g (m/s2) 
I (kgm2) = m(kg) × L2 (m) 
 
m : 負載重量(kg) 
L : 負載偏心量(m) 
g : 重力加速度(m/s2) 

 
 
 
 

T 

L 

關節旋轉中心 

 
 
下圖顯示負載量(末端夾具+工件)偏小時的重心分配。 
末端夾具重心的設計應在允許的力矩內。 
若負載量偏大，請參閱: 4.3.2 INERTIA設定-計算慣性力矩 來計算力矩和慣性力矩。 

 

手臂#* 旋轉中心到負載中心的距離[mm] 
 

與
手
臂

#*
 旋

轉
中
心
間
的
距
離

[m
m

] 
 

 

最大負載偏心量(關節旋轉中心與負載重心間的距離) 

關節 1 kg 2 kg 3 kg 4 kg 5 kg 6 kg 7 kg 8 kg 

#4 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm 280 mm 242 mm 212 mm 
#5 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm 300 mm 280 mm 242 mm 212 mm 
#6 300 mm 274 mm 224 mm 194 mm 173 mm 158 mm 137 mm 120 mm 

 
使用允許的力矩及慣性力矩計算關鍵負載大小時，計算值代表與機械臂#5旋轉中心的距

離，而非與凸緣的距離。若要計算從凸緣至負載重心的距離，需減去從機械臂#5轉動中

心至凸緣(=80 mm)的距離，如以下範例所示。 
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範例:  當負載為8 kg時，計算關鍵負載大小(a)。 
允許的力矩控制重心:  
 16.6 N·m/(8 kg×9.8 m/s2) = 0.212 m = 212 mm 
允許的慣性力矩控制重心:  

(0.47 kgm2/8 kg)1/2 = 0.242 m = 242 mm 
基於允許的力矩控制，機械臂#5旋轉中心的負載限制重心為212 mm。 
負載限制從凸緣至重心的距離 

a = 212 mm－80 mm = 132 mm 
 

關鍵負載大小 

  
 
 

機械臂#6 
旋轉中心 
 

重力負荷中心 

凸緣 

 
機械臂#5 
旋轉中心  [單位: mm] 

 
4.3.1  WEIGHT設定 

 

 
注 意 

■ 設定末端夾具和工件的總重量小於最大載重量。   

除非且直到負載超過此最大載重量，否則C8系列機器人可在無任何限制的情況下

操作。請務必依據負載，設定WEIGHT命令的重量參數。設定小於實際負載的值可

能造成機器人錯誤, 過度震動, 功能不全，或縮短工件/機械裝置的生命週期。 

可接受的C8系列機器人重量(末端夾具及工件)如下:   

額定值 最大值 
3 kg 8 kg 

根據負載變更重量參數設定。 
變更重量參數設定後，會自動設定機器人系統對應負載的最大加速/減速值。 
 
重量參數的設定方式 

 Epson 
RC+  

選擇[工具]-[機器人管理器]-[重量]面板，然後在[重量: ]中設定數值。 
您也可在[命令窗口]中執行WEIGHT命令。 

 
  



C8 機械臂  4. 末端夾具 
 

128 C 系列  Rev.8 

機器人負載 

負載的安裝位置 

 
C8-A701*** (C8) 

  
 
 

 

機械臂#3底板 

  

機械臂#5底板 

  

機械臂#6前臂末端負載底板 

 

 
 
C8-A901*** (C8L) 

  
 
 

 

機械臂#3底板 

  

機械臂#5底板 

  

機械臂#6前臂末端負載底板 

 

 
 
C8-A1401*** (C8XL) 

  
 
 

 

機械臂#3底板 
 

  

機械臂#5底板 
 

  

機械臂#6前臂末端負載底板 
 

 

 
 
底板細節 

 

 

2×M4深度 8 
 

 4×M4深度 8 

 
機械臂#5底板 機械臂#3底板 

[單位: mm] 

 
將相機或氣閥連接至底板時，請將其重量轉換為等同連接機械臂#6末端設備的重量。

接著，此新增至負載的設備重量，將成為重量參數。 
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利用以下公式計算Weight參數，然後輸入數值。 
 

Weight參數公式 

 重量參數 = Mw + Wa + Wb  
  Mw 

Wa 
Wb 

: 機械臂#6(kg)前臂末端負載 
: 機械臂#3底板的同等重量(kg) 
: 機械臂#5底板的同等重量(kg) 
 

 Wa = Ma (La)²/ (L)² 
Wb = Mb (Lb)²/ (L)² 

  Ma 
Mb 
L 
La 
Lb 

: 機械臂#3底板上的氣閥等的重量 
: 機械臂#5底板上的攝影機等的重量 
: 上臂長度(315 mm) 
: 關節#3與機械臂#3底板上氣閥等的重心間的距離(mm) 
: 關節#3與機械臂#5底板上攝影機等的重心間的距離(mm) 

   

  
 
<範例> 機械臂#6前臂末端與C8-A1401*** (C8XL)關節#3相距730 mm (L)。 

機械臂#6前臂末端的負載為5 kg (Mw)。 
機械臂#3底板負載為1.5 kg (Ma)。 
底板離關節#3為0 mm (La)。 
機械臂#5底板負載為1.0 kg (Mb)。 
底板離關節#3為690 mm (Lb)。 
 

 Wa=1.5 × 02/7302=0 
Wb=1.0 × 6902/7302=0.89 → 0.9(四捨五入) 
Mw + Wa + Wb=5 + 0 + 0.9=5.9 
Weight參數輸入「5.9」。 
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根據Weight參數自動設定速度 
圖中的百分比是以額定重量(3 kg)的速度為100%基準。 

C8-A701*** (C8) 

 
 

140 
120 
100 

80 
60 
40 
20 

0      2      4      6      8  (kg) Weight參數 

(%) 
 

   

 

110 

100 100 
速度 
 

 100  
100 

 100 加速/減速 
 

 

 

 
 

 

130 

65 

45 

35 

 100 

 
 

C8-A901*** (C8L) 

 
 

140 
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100 

80 
60 
40 
20 

0      2      4      6      8  (kg) Weight參數 
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110 
100 100 

速度 
 

100 

 
100 

 
100 

加速/減速 
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C8-A1401***(C8XL) 

 140 
120 
100 

80 
60 
40 
20 

0      2      4      6      8   (kg) Weight參數 

(%) 
 

105 

100 100 
速度 
 

100 
100 

100 加速/減速 

120 

72 

51 45 

100 

 
 

AccelS的上限隨Weight設置而異。有關詳細資訊，請參閲Appendix A: C8 規格表。 
 

  
 
NOTE 
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4.3.2  INERTIA設定 

慣性力矩及INERTIA設定 
慣性力矩的定義為「施加在堅硬本體的扭力與其阻力的比例」。此值通常稱為「慣性

力矩」, 「慣性」, “GD2”。當機器人在機械臂#6安裝其他物件下操作時(如末端夾具)，
必須考慮負載的慣性力矩。 
 

 
注 意 

■ 負載的慣性力矩(末端夾具及工件重量)必須為0.15 kg m2或以下。 

C8系列機器人的慣性力矩上限為0.15 kg m2。 

請務必依照慣性力矩設定慣性力矩(INERTIA)參數。設定小於實際慣性力矩的值可

能會造成機器人錯誤, 過度震動, 功能不全，或縮短工件╱機械裝置的生命周期。 

C8系列機器人負載的可接受標稱額定慣性力矩為0.03 kgm2，最大值為0.15 kgm2。根

據負載的慣性力矩，使用INERTIA命令變更慣性力矩的設定。變更設定後，機械臂#6
的最大加速/減速會回應自動設定的「慣性力矩」。 
 
機械臂#6負載的慣性力矩 
機械臂#6負載的慣性力矩(末端夾具及工件的重量)，可透過INERTIA命令的「慣性力

矩(INERTIA)」參數設定。 
 

 Epson 
RC+  

選擇[工具]-[機器人管理器]-[慣性]面板，然後在[裝載慣性: ]中輸入數值。 
您也可在[命令窗口]中執行Inertia命令。 
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偏心量及INERTIA設定 

 
注 意 

■ 負載的偏心量(末端夾具及工件的重量)必須為300 mm以下。 

C8系列機器人工作的偏心量上限為300 mm。 

請務必依照偏心量來設定偏心量參數。設定小於實際偏心量的值可能造成機器人錯

誤, 過度震動, 功能不全，或縮短工件/機械裝置的生命週期。 

在C8系列機器人的可接受負載偏心量中，標稱額定值為50 mm，最大值為300 mm。

當負載的偏心量超過額定值時，請使用INERTIA命令變更偏心量參數設定。變更設定

後，機器人最大加速/減速會對應自動設定的「偏心量」。 

 
 
 
 

負載重心位置 

旋轉中心 

a, b = 偏心量(300 mm以下) 

 

凸緣 

a 
b 若要設定參數，請輸入更大的

「a」或「b」值。 

 
偏心量 

 
機械臂#6負載的偏心量 
機械臂#6負載的偏心量(末端夾具及工件的重量)，可透過INERTIA命令的「偏心量」

參數設定。 
在上圖的[離心率]中，輸入比「a」或「b」更大的值。 
 

 Epson 
RC+  

選擇[工具]-[機器人管理器]-[慣性]面板，然後在[離心率: ]中輸入數值。 
您也可在[命令窗口]中執行Inertia命令。 
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依INERTIA(偏心量)自動設定加速/減速  

根據慣性力矩的設定自動設定(C8系列通用) 
 

 

0         0.05        0.10       0.15  (kg·m2) 慣性力矩 

150 

140 

120 

100 

80 

60 

40 

20 

(%) 

 

 

 

 

140 

100 

50 

15 

 

 
* 圖中的百分比是以額定離心率(0.03 kg·m2)的加速/減速為100%基準。 

根據離心率的設定自動設定(C8系列通用) 
 

 
120 

100 

80 

60 

40 

20 

0     100     200     300 (mm) 偏心率 

50 

25 
15 

(%) 

 

 

 

 

 

100 

 

100 

 
* 圖中的百分比是以額定離心率(50 mm)的加速/減速為100%基準。 
 

計算慣性力矩 
請參閱下列公式範例，以計算負載的慣性力矩(含工件的末端夾具)。 
計算(a)、(b)及(c)加總，即可獲得整體負載的慣性力矩。 
 
 
 
 

工件(b) 工件(c) 

末端夾具(a) 

旋轉中心  

末端夾具(a) 
慣性力矩 

= 工件(b) 
慣性力矩 

+ 工件(c)的 
慣性力矩 

+ 整體慣性力矩 
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計算慣性力矩(a), (b), (c)的方式，如本頁及下頁所示。使用以下基本公式算出整體慣

性力矩。 
 

(a)矩形平行六面體的慣性力矩 
 
 
 
 

h 
b 

L 

重量 = m 

矩形平行六面體的重心 旋轉中心 

m + m × L2 b2 + h2 
12 

 

  

 
(b)圓柱的慣性力矩 
 
 
 
 

m + m × L2 r 2 
2 

 

  

重量 = m 

L 

r 

圓柱的重心 旋轉中心 

 
(c)球面的慣性力矩 
 
 
 
 

m r 2+ m × L2 
2 
5 

 

  球面的重心 

r 

重量 = m 

L 

旋轉中心 
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4.4  自動加速/減速的注意事項 
機器人動作的速度與加速/減速，都會自動根據WEIGHT及INERTIA值和機器人的姿

勢最佳化。 
 
WEIGHT設定 
根據WEIGHT命令設定的負載重量，控制機器人的速度與加速/減速。 
負載重量增加越多，速度與加速/減速就越少，以防止殘餘震動。 
 
INERTIA設定 
根據INERTIA命令設定的慣性力矩，控制機械臂#6的加速/減速。根據INERTIA命令

設定的離心率，控制整體機器人的加速/減速。負載慣性力矩及離心率增加越多，則

加速/減速越少。  
 
根據機器人的姿勢自動加速/減速 
根據機器人的姿勢控制加速/減速。機器人延伸機械臂或機器人動作產生頻繁震動時，

將減少加速/減速。 
 
設定適當的WEIGHT與INERTIA值，以便最佳化機器人的運轉。 
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5. 動作範圍 
 

 
警 告 

■ 為確保安全而限制動作範圍時，請確實設定脈衝範圍與機械性阻擋裝置。否則可能

會造成嚴重的安全問題。 

如: 2.5 標準動作範圍 中所述，動作範圍已於原廠預設。這是機器人的最大動作範圍。 
 
動作範圍是由下列三種方式設定:  

1. 依脈衝範圍設定(適用所有機械臂) 

2. 依機械性阻擋裝置設定 

3. 設定機器人的X、Y座標系統中的笛卡兒(矩形)範圍 

 
 
  機械性阻擋 

裝置 

矩形範圍設定 

脈衝範圍 

動作範圍 機械性阻擋 
裝置 

 
因佈局效率或安全緣故而變更動作範圍時，請依照 5.1 至 5.4 中的說明來設定範圍。 
 

5.1  依脈衝範圍(適用於各關節)設定動作範圍 
脈衝為機器人動作的基本單位。機器人的動作範圍受各軸脈衝範圍(上下限)控制。  
脈衝值可由伺服馬達編碼器輸出讀取。 
脈衝範圍應設在機械性阻擋裝置的範圍內。 

 
機械臂#1和機械臂#4沒有機械性阻擋裝置。 

 
機器人一收到操作命令後，就會檢查操作前命令所指定的目標位置是否在脈衝範圍

內。若目標位置不在設定的脈衝範圍內，就會發生錯誤且機器人不會移動。 
 

 Epson 
RC+  

脈衝範圍可在[工具]-[機器人管理器]-[範圍]面板中設定。 
您也可在[命令窗口]中執行Range命令。 

 
  

 

NOTE 

 

NOTE 
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5.1.1  關節#1的最大脈衝範圍 

逆時針方向的脈衝值為正(+)，而順時針方向的脈衝值為負(-)。 
 

 
 
 

機械臂#1  
0 脈衝位置 

-方向 

+方向 

 
 

 C8-A701*** (C8) C8-A901*** (C8L) C8-A1401***(C8XL) 

角度(deg.) ± 240 

脈衝(pulse) ± 9507090 ± 10695600 ± 15736800 
 

5.1.2  關節#2的最大脈衝範圍 

順時針方向的脈衝值為正(+)，而逆時針方向的脈衝值為負(-)。 

 
 
 

機械臂#2 
0 脈衝位置 

-方向 

+方向 

 
 

 C8-A701*** (C8) C8-A901*** (C8L) C8-A1401***(C8XL) 

角度(deg.) − 158至+ 65 − 135至 + 55 

脈衝(pulse) − 6245685至 
+ 2569428 

− 6903178至 
+ 2839915 

− 10616940至 
+ 4325420 
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5.1.3  關節#3的最大脈衝範圍 

順時針方向的脈衝值為正(+)，而逆時針方向的脈衝值為負(-)。 

 
 
 
機械臂#3 
0 脈衝位置 

-方向 

+方向 

 

 C8-A701***(C8) C8-A901***(C8L) C8-A1401***(C8XL) 

角度(deg.) − 61至+ 202  

脈衝(pulse) − 1776754至 
+ 5883677 

− 2220949 至 
+ 7354618 

− 3997696 至 
+ 13238272 

 
5.1.4  關節#4的最大脈衝範圍 

在機械臂末端角度中，順時針脈衝值為正(+)，而逆時針脈衝值為負(-)。機械臂#4的
最大脈衝範圍通用於C8系列的機器人。 
 

 
 
 

機械臂#4 
0 脈衝位置 

 
 

-5461400 脈衝 +5461400 脈衝 
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5.1.5  關節#5的最大脈衝範圍 

順時針方向的脈衝值為正(+)，而逆時針方向的脈衝值為負(-)。機械臂#5的最大脈衝

範圍通用於C8系列的機器人。 
 

 
 
 機械臂#5 

0 脈衝位置 
 

-3932280 脈衝 

+3932280 脈衝 

 
 

5.1.6  關節#6的最大脈衝範圍 

在機械臂末端角度中，順時針脈衝值為正(+)，而逆時針脈衝值為負(-)。機械臂#6的
最大脈衝範圍通用於C8系列的機器人。 

 
 
  

機械臂#6 
0 脈衝位置  

 

+6553800 脈衝 -6553800 脈衝 
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5.2  依機械性阻擋裝置設定動作範圍 
使用可調式機械性阻擋裝置(選配)能實際限制機器人可移動的絕對區域。 

請確定事先關閉機器人的電源。 

未隨附螺栓，請自行準備。請使用符合規定長度和表面經過鍍鎳處理的高耐腐蝕性螺

栓。 

使用出貨隨附的螺栓。 

變更機械性阻擋裝置的位置後，請再次指定脈衝範圍。  

有關脈衝範圍設定的詳細資訊，請參閱 設定與操作: 5.1 依脈衝範圍(適用於各關節)
設定動作範圍。 

請確實設定不超過機械性阻擋裝置設定角度的脈衝範圍。 

 

5.2.1  關節#1的動作範圍設定 
在您希望的角度相對應的螺孔位置安裝可調式機械性阻擋裝置(J1)。 

通常不安裝機械性阻擋裝置。 

六角圓柱頭螺栓 2-M12×30 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

鎖緊扭力 42.0 ± 2.1 N·m(428 ± 21 kgf·cm) 

 
 

 

 

a b c  

 
 a b c 
角度(deg.) −145, +110 −110, +145 ±240 

脈衝(pulse) 

C8-A701*** (C8) −5743867 
+4357416 

−4357416 
+5743867 ±9507090 

C8-A901*** (C8L) −6461925 
+4902150 

−4902150 
+6461925 ±10695600 

C8-A1401*** (C8XL) −9507650 
+7212700 

−7212700 
+9507650 ±15736800 

可調式機械性阻擋裝置(J1) 適用 適用 不適用 
(標準) 
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5.2.2  關節#2的動作範圍設定 

C8-A701**(C8), C8-A901**(C8L) 
依標準移除已安裝的機械性阻擋裝置，並安裝可調式機械性阻擋裝置(C8/C8L_J2)。
(關節#2標準作動範圍-158度至+65度)  

六角圓柱頭螺栓 M10×35 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

鎖緊扭力 32.0 ± 1.6 N·m(326 ± 16 kgf·cm) 

 
 

 

 

d e  
 d e 
角度(deg.) −158, +30 −158, +65 

脈衝(pulse) 
C8-A701*** (C8) -6245685 

+1185890 
-6245685 
+ 2569428 

C8-A901*** (C8L) -6903178 
+1310730 

-6903178 
+2839915 

可調式機械性阻擋裝置(C8/C8L_J2) 適用 適用(一般) 
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C8-A1401*** (C8XL) 

依標準移除已安裝的機械性阻擋裝置，並安裝可調式機械性阻擋裝置(C8XL_J2)。(關
節#2標準作動範圍-135度至+55度)  

六角圓柱頭螺栓 2-M10×35 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

鎖緊扭力 32.0 ± 1.6 N·m(326 ± 16 kgf·cm) 

 
 
 
 

d e  
 d e 
角度(deg.) −125, +45 −135, +55 

脈衝(pulse) C8-A1401*** (C8XL) −9830500 
+3538980 

−10616940 
+4325420 

可調式機械性阻擋裝置(C8XL_J2) 適用 適用(一般) 
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5.2.3  關節#3的動作範圍設定 
依標準移除已安裝的機械性阻擋裝置，並安裝可調式機械性阻擋裝置(J3)。(關節#3標
準作動範圍-61度至+202度) 

六角圓柱頭螺栓 2-M6×15 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

鎖緊扭力 13.0 ± 0.6 N·m(133 ± 6 kgf·cm ) 

 

 

 

f g 
 

 f g 
角度(deg.) −51, +192 −61, +202 

脈衝(pulse) 

C8-A701*** (C8) −1485483 
+5592406 

−1776754 
+5883677 

C8-A901*** (C8L) −1856859 
+6990528 

−2220949 
+7354618 

C8-A1401*** (C8XL) −3342336 
+12582912 

−3997696 
+13238272 

可調式機械性阻擋裝置(J3) 適用 適用(一般)  
 

5.3  透過關節角度組合限制機器人操作  
若要防止機器人機械臂相互干擾，可依照機械臂#1、#2與#3的關節角度組合，限制機

器人操作在指定動作範圍。  
當機械臂的關節角度在下圖中的灰色區域內時，機器人操作會受到限制，且機器人停

止。 
 
在下列情形中可啟用限制機器人操作:  
- 在CP動作命令執行期間 
- 嘗試執行動作命令，將機器人移動至指定動作範圍中的目標點(或姿勢)時。 
 
在下列情形中可停用限制機器人操作:  
- 即使機械臂關節角度位於下圖的色彩區域內，在PTP動作命令執行期間，機器人機

械臂仍會暫時通過指定動作範圍。 
  



C8 機械臂  5. 動作範圍 
 

144 C 系列  Rev.8 

C8-A701*** (C8) 

關節#2與#3的組合 

−65度 ≤ J1 ≤ 65度 

 
 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 
 

−110度≤ J1< −65度或者65度< J1 ≤ 110度 

 
 
 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 
 

−240度 ≤ J1 < −110度或者110度 < J1 ≤ 240度 

 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 
 

關節#1與#2的組合 

−240度 ≤ J1 ≤ −100度或者100度 ≤ J1 ≤ 240度 

 
關節#1 角度 

關
節

#2
角
度
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C8-A901*** (C8L) 

關節#2與#3的組合 

−50度 ≤ J1 ≤ 50度 

 
關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 

−115度 ≤ J1 < −50度或者50度 < J1 ≤ 115度 

 
 
 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 

−240度 ≤ J1 < −115度或者115度 < J1 ≤ 240度 
 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 
 

 

 

關節#1與#2的組合 

−240度 ≤ J1 ≤ −110度或者110度 ≤ J1 ≤ 240度 

 
關節#1 角度 

關
節

#2
角
度
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C8-A1401*** (C8XL) 

關節#2與#3的組合 

−110度 ≤ J1 ≤ 110度 

 
 
 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 
 

−140度 < J1 < −110度或者110度 < J1 < 140度 

−240度 < J1 < −220度或者220度 < J1 < 240度 

 
關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 
 

−220度 ≤ J1 ≤ −140度或者140度 ≤ J1 ≤ 220度 

 
關節#2 角度 

關
節

#3
角
度
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5.4  座標系統 
原始點為機器人安裝面與關節#1旋轉軸交叉的位置。 
如需座標系統的詳細資訊，請參閱 Epson RC+ User’s Guide。 

臺架式安裝 天吊式安裝 壁掛式安裝 

  
 
 

+Z +X 

+Y  

 
 
 

+Z +X 
+Y 

+X 

+Y 

 

 
+Z 

+X 

+X 

+Y 

+Y 

 

如欲將機械手臂傾斜安裝，則適用BASE設定。 

進行BASE設定後，即可變更機械臂固有的座標系，並能使[步進示教]的World座標系

以及裝置的座標系一致。 

BASE的設定方法請參閱 SPEL+ Language Reference: BASE Command。 
 

無BASE設定 有BASE設定 

 
 
 

+Z 
+X 

+Y 

+Z 

+Y 

 

 

+Z 
+X 

+Y 

+Z 

+Y 

 

 

  



C8 機械臂  5. 動作範圍 
 

148 C 系列  Rev.8 

5.5  變更機器人 
本節說明如何變更Epson RC+的機器人型號。 

 
注 意 

■ 
 
變更機器人時，請格外小心。變更時會初始化機器人校正參數(Hofs、CalPls)、其

他軸資訊與PG參數資料。 

在變更機器人之前，請確定依照以下程序儲存校正資料。 
1. 選擇Epson RC+功能表-[設置]-[系統配置]。 
2. 在樹狀清單中選擇[控制器]-[機器人]-[機器人**]-[校準]。然後按一下<保存

>。 

 
(1) 選擇 Epson RC+功能表-[設置]-[系統配置]。 

(2) 在樹狀清單中選擇[控制器]-[機器人]-[機器人**]。 

 

 
  

EPSON 
RC+ 7.0 

Epson 
RC+ 8.0 
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(3) 按一下<變更...>按鈕。將顯示下列對話方塊。 

 

 
(4) 在機器人名牌上輸入機器人名稱及序號。任何序號皆可輸入。不過，請輸入機器

人上印刷的號碼。 

(5) 在[機器人類型]方塊中選擇機器人類型。 

(6) 在[序列]方塊中選擇機器人系列名稱。  

EPSON 
RC+ 7.0 

Epson 
RC+ 8.0 
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(7) 在[型號]方塊中選擇機器人型號。可用的機器人將根據目前安裝馬達驅動器的格

式顯示。使用[類比演示(機器人不動作)]時，所有在步驟 6 選擇的系列機器人都

將顯示。 

(8) 點選<確定>按鈕。控制器將重新啟動。 

 

5.6  設定機器人的XY座標系統中的笛卡兒(矩形)範圍 
機器人XY座標系統中的笛卡兒(矩形)範圍，可透過限制機器人操作區域與XYLIM設

定指定。定義受限的機器人操作區域，讓末端夾具不致干擾機器人的後側。決定X與

Y座標上下限的XYLIM設定。 
 
受限機器人操作區域與XYLIM設定，僅適用於軟體。因此，這些設定並不會變更實

際範圍。最大實際範圍是以機械性阻擋裝置的位置為基準。 
 
在關節測試運轉期間，將停用這些設定。因此請小心不要讓末端夾具與機器人或周邊

設備產生碰撞。 
 

 Epson 
RC+  

在[工具]-[機器人管理器]-[XYZ限定]面板中進行XYLIM設定。 
您也可從[命令窗口]中執行XYLim命令。 
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6. 選配 
C8系列機器人具有以下選購項目。  

6.1 制動器釋放裝置 
6.2 攝影機安裝裝置 
6.3 工具轉接器(ISO凸緣) 
6.4 可調式機械性阻擋裝置 
6.5 使用者電線及氣送管 

 

6.1  制動器釋放裝置 
在電磁制動器開啟時(如緊急停止狀態)，所有機械臂都無法移動。  
可在控制器電源關閉時或在拆封後，利用制動器釋放裝置，用手移動機械機械臂。  

 

 
警 告 

■ 連接或更換制動器釋放裝置及外部短路接頭時，請關閉控制器與制動器釋放裝置的

電源。開啟電源時插入及取出接頭，可能會導致觸電。 

 

 
注 意 

■ 在一般情況下，請逐一釋放關節制動器。若您需要同時釋放兩個關節以上的制動器，

請格外注意。同時釋放兩個關節以上的制動器，可能會導致機器人機械臂往非預期

的方向移動，而造成人員手部及手指夾傷或設備受損或機器人故障。 

■ 解除制動器時，機械臂可能會因自重而下降或向意外方向動作。請務必對機械臂採

取防下降措施，並在確認周圍安全後再進行作業。 
 
寬度 180 mm 
深度 150 mm 
高度 87 mm 
重量(不包括電纜。) 1.7 kg 
機器人電纜  2 m 
M/C短接頭 用於M/C電源線短路 

 
 
 

電源線* 
 

電源開關 
 

各軸制動器解除開關 
 

電源燈 

A A視角 
 

* 電源線需由客戶準備 
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電源線 
電源線需由客戶準備。請使用以下規格的電源線。 

項目 規格 

(1) 插頭 使用符合各地安全法規的產品 

- Class I (2P + PE) , AC250V, 6A或10A 
例: CEE Pub.7驗證, CCC驗證, KC驗證, BS1363驗證, PSB

驗證, BIS驗證, SABS驗證 

- Class I (2P + PE) , AC125V , 7A, 12A, 15A等 
例: UL驗證, PSE驗證, BSMI驗證 

 

(2) 柔性電纜 使用符合IEC / EN規格或各地安全法規的產品 

例: IEC 60227-1 一般要求 

IEC 60227-5 額定電壓在450 /750V或以下的氯乙
烯絕緣電纜 - 第5部分: 柔性電纜(電
源線) 

 EN 50525-1 一般要求 

 EN 50525-2-
11 

電纜 - 額定電壓450/750V(Uo/ U)或
以下的低壓能量電纜 - 第2-11部分: 
通用電纜 - 帶熱塑性PVC絕緣的柔
性電纜 

 

(3) 電器耦合器 使用符合IEC / EN規格或各地安全法規的產品 

- IEC / EN 60320-
1: 

家用和類似的一般設備電器耦合器- 
第1部分: 一般要求 

- 標準接頭C13: AC250V / 10A 
 

 

(3) (1) (2) 

 

僅限日本 

項目 規格 
插頭 PSE驗證產品 

Class I (2P+PE), AC125V, 7A或以上 

電源線 PSE驗證產品 
0.75mm2或以上 

接頭 PSE驗證產品 
IEC 60320-1 Standard Sheet C13:AC125V/10A或以上 
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使用注意事項  

 
注 意 

■ 若在未連接制動器釋放裝置與外部短路接頭的情況下操作機器人，將無法釋放制動

器，並可能造成設備受損。 

使用制動器釋放裝置後，請確定將外部短路接頭接至機器人，或檢查制動器釋放裝

置接頭的連線。 

■ 保留外部短路接頭。  

否則將無法釋放制動器。 

■ 若在按下制動器釋放開關時開啟制動器釋放裝置，機械臂可能會意外向下移動。  

開啟制動器釋放裝置前，請確定未按下制動器釋放開關。 

■ 若開啟無接頭的制動器釋放裝置，可能會導致接頭中使用的公頭短路。  

在開啟制動器釋放裝置前，請確定已連接接頭。 
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安裝制動器釋放裝置  

 (1) 關閉控制器。 

 (2) 若M/C電源線未連接控制器:  
連接M/C短接頭， 
或連接控制器。 
(確保控制器電源關閉) 

M/C短接頭可單獨購買。 

 
 
 

 
  若M/C電源線已連接控制器:  

前往步驟(3)。 

 

 (3) 取下外部短路接頭。 

如果外部短接連接器是以下所示類型，請使用工

具將其卸下。 

 

 
 
 

外部短路接頭 

 

 (4) 將制動器釋放裝置連接至連線電纜的接頭。  
 
 

連接電纜接頭 

 

   

 
  

 

NOTE 
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卸除制動器釋放裝置  

 (1) 關閉制動器釋放裝置。 

 (2) 卸除制動器釋放裝置的電源線。 

 (3) 中斷連接制動器釋放裝置與連線電纜的接頭。 

 (4) 若M/C短接頭連接至M/C電源線，請拔除短接頭。 

 (5) 將外部短路接頭連接至連線電纜的接頭。 

如果外部短接連接器是以下所示類型，請使用工具將其安裝。 

 

  

 

NOTE 
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如何使用制動器釋放裝置  

 

 
注 意 

■ 解除制動器時，機械臂可能會因自重而下降或向意外方向動作。請務必對機械臂採

取防下降措施，並在確認周圍安全後再進行作業。 

■ 若您釋放制動器的機械臂難以移動或比平常移動更快，請立即停止操作並與供應商

聯繫。制動器釋放裝置可能已受損。   

如果繼續操作機器人，可能會造成機器人故障或導致您的手或手指夾傷。  

 

 
 
 

電源線* 
 

電源開關 
 

各軸制動器解除開關 
 

電源燈 

A A視角 
 

* 電源線需由客戶準備 
 

   
 

 (1) 請參閱上一頁中「安裝制動器釋放裝置」的步驟，將制動器釋放裝置連接到連接

電纜的接頭。 

 (2) 將電源線插入制動器釋放裝置。 

 (3) 將電源線插入電源。 

 (4) 開啟制動器釋放裝置。 
啟用制動器釋放裝置時，電源燈會亮起。 

 (5) 先按下要移動的機械臂開關(J1至J6)，然後再移動機械臂。 
再次按下開關。制動器將釋放。 
再次按下開關後將啟用制動器。 

  由兩人以上(一人按開關，一人移動機械臂)釋放制動器並移動機械臂。機械臂可

能非常重且需要強大外力才會移動。 

   

 

NOTE 
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6.2  攝影機安裝裝置 
若要將攝影機安裝在C8系列機器人上，須先安裝攝影機安裝裝置。 

含攝影機的機械臂末端外觀 

 
 

 
攝影機安裝裝置 

 
攝影機 
 

 

 
 
 

B: 攝影機中介板 

D 

C: 攝影機基座板 

A: 攝影機轉接板 

E 

F 

 

 

 

D D 

 

隨附零件 裝置 

A 攝影機轉接板 1 
B 攝影機中介板 1 
C 攝影機基座板 1 
D 六角圓柱頭螺栓 M4×12 6 
E 六角圓柱頭螺栓 M4×20 2 
F M4平墊圈(小墊圈)  2 

安裝 
緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗 “2.4 緊固內六角螺栓”。 

C8系列機器人上攝影機基座板的安裝孔 

 

 

 

攝影機基座板安裝孔 

 
如需安裝步驟的資訊，請參閱下列手冊:  

Epson RC+選購品 Vision Guide 硬體及設定 

攝影機安裝板的尺寸 
 
 
 

(適用於固定電纜) 
 

攝影機 

6×M4 深度 8.5 
 

  

 
NOTE 
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尺寸X與Y將視攝影機中介板位置與攝影機大小而變更。請參閱下表數值。 

攝影機中介板 
攝影機中介板使用安裝孔A至D。 
藉由使用不同的安裝孔，可安裝在攝影機基

座板的四個不同位置。 

 

攝影機及C8系列機器人關節#5動作範圍(參考數值) 

關節#5動作範圍視攝影機中介板的位置，及使用的攝影機而異。 

下表說明以此選購項目可用攝影機為主的動作範圍(參考數值)和攝影機中介板安裝

位置。表中的數值可能視固定電纜的方式而異。 

可藉變更Y位置延長末端夾具安裝表面和攝影機的距離。此外，您也可安裝較大的末

端夾具。不過，請注意此情況中關節#5動作範圍將會受限。 

 
 A B C D X 
USB攝影機、 
GigE攝影機 

−135度至

+70度 
−135度至

+60度 
−135度至

+45度 
−135度至

+35度 95.5 mm 

 
 A B C D 

Y 50 mm 30 mm 10 mm -10 mm 
 

關節#5動作方向 
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6.3  工具轉接器(ISO凸緣) 
您可使用工具轉接器，將尺寸專為ISO凸緣設計的末端夾具安裝至C8系列機器人。 

隨附零件 裝置 

ISO凸緣 1 
凸緣 1 
插銷 2 
低頭六角圓柱頭螺栓 M5×10 6 
六角圓柱頭螺栓 M5×15 4 

ISO凸緣尺寸 

 
4-M5 深度 12 

(以 90 度間隔) 

深度 5 

深度 4  
各尺寸和公差，遵照ISO9409-1-31.5-4-M5標準。 

若要安裝ISO凸緣 
緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗 “2.4 緊固內六角螺栓”。 

 (1) 按壓插銷至機械臂#6 末端凸緣。 

插銷突出部分: 離凸緣 4 mm 
 

插銷  
 (2) 將插銷對準凸緣上的插銷孔，然後安裝凸緣。 

六角圓柱頭螺栓: 4-M5×15 
 

六角圓柱頭螺栓 
4-M5×15 

凸緣  

 (3) 按壓插銷至已安裝的凸緣。 

插銷突出部分: 離凸緣 4 mm 

 

插銷  
 (4) 將插銷對準ISO凸緣上的插銷孔，然後安裝ISO凸緣。 

低頭六角圓柱頭螺栓: 6-M5×10 
 

 

ISO凸緣 
低頭六角圓柱頭螺栓 
6-M5×10  

 
NOTE 
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6.4  可調式機械性阻擋裝置 
此選項用於以機械方式限制機器人的動作範圍。 

如需安裝及角度限制測量的詳細資訊，請參閱: 5.2 依機械性阻擋裝置設定動作範圍。 

可調式機械性阻擋裝置(J1) 

隨附零件 數量 

可調式機械性阻擋裝置(J1) 1 
六角圓柱頭螺栓 M12×30 2 

可調式機械性阻擋裝置(C8/C8L_J2) 

隨附零件 數量 
可調式機械性阻擋裝置(C8/C8L_J2) 1 
六角圓柱頭螺栓 M10×35 1 

可調式機械性阻擋裝置(C8XL_J2) 

隨附零件 數量 

可調式機械性阻擋裝置(C8XL_J2) 1 

可調式機械性阻擋裝置(J3) 

隨附零件 數量 

可調式機械性阻擋裝置(J3) 1 
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6.5  使用者電線及氣送管 
使用驅動末端夾具的內部管線或管路時，請採用下列選項。 

使用者套件(ø6直管) 

項目 數量 製造商 標準 

ø6直管管件 2 SMC KQ2S06-M6N  

* 標準配件。此零件如遺失或短缺，可另外購買。 
 

使用者套件(ø6彎管) 

項目 數量 製造商 標準 

ø6彎管管件 2 SMC KQ2L06-M6N  

* 標準配件。此零件如遺失或短缺，可另外購買。 
 

標準使用者接頭套件(D-sub) 

項目 數量 製造商 標準 

接頭 2 JAE DA-15PF-N (焊接類型) 

夾鉗罩 2 HRS HDA-CTH(4-40)(10) 
(接頭固定螺絲:  
 #4-40 UNC) 

* 使用於標準及無塵室型號機器人，為標準配件。 
此零件如遺失或短缺，可另外購買。 

 

防水使用者接頭套件(D-sub) 

項目 數量 製造商 標準 

接頭 2 HARTING 09 67 015 5615 (焊接類型) 

夾鉗罩 2 HARTING 09 67 015 0538 
(接頭固定螺絲:  
 #4-40 UNC) 

* 使用於防塵防水型號機器人，為標準配件。 
此零件如遺失或短缺，可另外購買。 

 

防水使用者接頭套件(乙太網路) 

項目 數量 製造商 標準 

接頭 2 HARTING 09 45 145 1560  

* 非標準配件。如有需要請另外購買。 
請注意，若使用其他接頭，將無法符合防塵防水級別IP67。 
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C12 機械臂 

本書包含設定及操作機器人的資訊。 
在設定及操作機器人之前，請詳閱本書。 
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1. 安全 
機器人的開箱須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 
在安裝機器人系統或連接電纜之前，請閱讀《安全手冊》，瞭解安全注意須知。 
請妥善保管本手冊以供隨時取用。 
 

1.1  慣例 
在手冊中的重要安全考量皆以下列符號表示。請確實閱讀各符號的說明。 

 
警 告 

此符號代表若不正確遵守相關指示，可能會有重傷或死亡的危險。 

 
警 告 

此符號代表若不正確遵守相關指示，可能會有因觸電導致重傷或

死亡的危險。 

 
注 意 

此符號代表若不正確遵守相關指示，可能會有人員受傷或設備及

設施受損的危險。 
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1.2  設計與安裝安全 
本產品用於在安全隔離區域内搬運和組裝零件。 
僅限受過訓練的人員進行設計和安裝機器人系統。受過訓練人員的定義為曾接受製

造商、經銷商或當地代表公司舉辦的機器人系統訓練與維護訓練課程，或熟悉手冊內

容並具備與通過訓練課程人員相同知識和技巧水準的人。 
為確保安全，必須為機器人系統設立安全防護措施。如需安全防護措施的詳細資訊，

請參閱《Epson RC+使用指南》之安全章節中的安裝及設計注意事項。 
下列項目為設計人員的安全注意事項:  

 
警 告 

■ 於設計或建構本機器人系統之前，設計或建構本產品機器人系統的人員，必須閱讀

《安全手冊》以瞭解安全需求。未事先瞭解安全需求即進行機器人系統的設計或建

構是非常危險的行為，可能會導致人員重傷或機器人系統嚴重的設備受損，以及可

能造成嚴重的安全問題。 

■ 必須在如個別手冊中說明的環境條件下使用機器人系統。本產品僅設計與製造供一

般室內環境使用。在超過指定環境條件的環境中使用產品不僅會縮短產品壽命，也

會造成嚴重的安全問題。 

■ 必須在如手冊說明的安裝需求內使用機器人系統。在超出安裝需求的情況下使用機

器人系統不僅會縮短產品壽命，也會造成嚴重的安全問題。 

■ 設計或安裝機器人系統時，應至少穿戴以下防護裝備。未穿戴防護裝備就進行作業，

可能導致嚴重安全問題。 

- 適合作業的工作服 

- 安全帽 

- 安全鞋 

 
安裝上的其他注意事項述明於: 3. 環境及安裝 一章。在安裝機器人及其設備之前，

請詳閱本章瞭解安全安裝程序。   
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1.3  操作安全 

下列項目為合格操作人員的安全注意事項:  

 
警 告 

■ 操作機器人系統之前，請詳閱《安全手冊》相關需求。未事先瞭解安全需求即操作
機器人系統是非常危險的行為，可能導致人員重傷或機器人系統嚴重設備受損。 

■ 機器人系統電源為開啟時，請勿進入機器人的操作區域。在電源開啟時進入操作區
域十分危險，可能造成嚴重安全問題，因為即使機器人看起來已停止，但仍可能會
移動。 

■ 在操作機器人系統之前，請確定安全防護區域內沒有任何人。在教學模式中，即使
安全防護區域中有人也可操作機器人系統。機器人的動作會進入限制(低速及低功
率)狀態，以確保操作人員的安全。不過，在有人進入安全防護區域時操作機器人系
統是非常危險的事，假使機器人意外移動可能導致嚴重安全問題。 

■ 在操作期間若機器人移動異常，請立即按下緊急停止開關。在機器人出現異常移動
仍繼續操作時是非常危險的行為，可能導致人員重傷或機器人系統嚴重設備受損。 

 

 
警 告 

■ 若要關閉機器人系統的電源，請拔除電源插頭。請確定將AC電纜接至電源插座。請
勿直接連接至原廠電源。 

■ 在執行任何替換程序之前，請關閉控制器和相關設備的電源，然後拔除電源插頭。
在開啟電源時執行任何更換程序都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統
故障。 

■ 請勿在機器人系統電源開啟時，插入或拔除馬達接頭。插入或拔出已開啟電源的馬達
接頭是非常危險的事，可能會因機器人異常移動而導致重傷，也可能導致觸電或機器
人系統故障。 

 

 
注 意 

■ 如有可能，請只由一位人員操作機器人系統。如有必要可由多位人員操作機器人系
統，確保所有人都能相互通訊彼此的工作，並採取所有必要安全防護措施。 

■ 如果每個關節以小於5度的角度重複操作，此情況可能會因軸承油膜不足而讓關節
提早損壞。為防止提早故障，則每一小時要將關節要以30度以上的角度動作一次。 

■ 當機械臂的複合動作及末端夾具負載運行時，慢速(速度: 約5~20%)機器人可能連
續發生振盪(共振)。機械臂的自然振盪頻率會增加，並可受下列措施控制。 

變更機器人速度 
變更示教點 
變更末端夾具負載 
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1.4  緊急停止 
若在操作期間機器人異常移動，請立即按下緊急停止開關。停止馬達供電，而利用動

態制動器和機械制動器則可在最短的距離內停止手臂。 

不過，請避免在機器人正常運轉時按下緊急停止開關。 
- 機器人可能會和周圍裝置發生干涉。 
  按下緊急開關時，機器人的停止軌跡和正常工作時的軌跡不同。 
- 導致制動器壽命縮短。 
  鎖定制動器會造成摩擦板的磨損。 
一般制動器使用壽命: 約2年(每天使用100次制動器) 
但是，一般繼電器使用壽命約為20,000次。不時按下緊急停止開關會影響繼電器的

使用壽命。 
- 對減速機施加衝擊力，可能會縮短減速機的壽命。 

 
在正常操作期間要讓系統進入緊急模式，需在機器人尚未移動時就按下緊急停止開

關。 
如需緊急停止開關電路配線的方式，請參閱控制器手冊的說明。 
 
請勿在機器人運轉時關閉控制器電源。 
若嘗試在「安全維護開啟」之類緊急狀況時停止機器人，務必要使用控制器的緊急停

止開關停止機器人。 
若在運轉時透過關閉控制器電源停止機器人，可能會發生下列問題。 
   縮短裝置壽命並損壞減速裝置 
   關節的位置落差 
此外，若機器人在運轉時，控制器因停電之類的情況而被迫關閉，請務必在電力恢復

時檢查下列各點。 
   減速裝置是否受損 
   關節是否處於適當位置 
若有任何位置落差，請參閱《C系列維護手冊》“16. 校準 ”執行校準。 

 
在使用緊急停止開關之前，請注意下列事項。 
- 緊急停止(E-STOP)開關應限用於緊急時停止機器人。 
- 若要在除緊急時以外停止機器人操作程式，請使用 Pause(中斷)或 STOP(程式停

止)命令。 
Pause 及 STOP 命令不會關閉馬達，因此制動器不會運作。 

- 如為安全防護門，請不要使用 E-STOP 的電路。 
 

如需安全防護系統的詳細資訊，請參閱“定期檢驗 3. C12機械臂的定期檢驗。 
本機型的緊急停止輸入不支援測試脈衝。 

 
緊急停止時的停止距離 
按下緊急停止開關後，無法立即停止運轉中的機器人。 
影響停止時間和停止距離的條件所示如下。 

末端夾具重量 WEIGHT設置 ACCEL設置 
工件重量 SPEED設置 操作姿勢 等 

機器人的停止時間和停止距離，請參閱「Appendix B: 緊急停止時的停止時間和停止

距離」。  

 

NOTE 
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1.5  安全防護 (安全聯鎖裝置) 
為確保安全操作，應利用安全門、光柵、安全地墊等設施裝設安全系統。本節中的安

全門只是其中一種。 
 
如果已關閉的安全防護在機器人進行動作時開啟，防護裝置聯鎖功能會開始作用。 
機器人會立即停止並進入暫停狀態。接著，所有機器人馬達將會關閉。以下說明安 
全防護輸入的運作方式。 
 
安全防護已打開 : 機器人會立即停止、馬達會關閉且不允許其他操作，直到安全

防護已關閉、或Teach 或TEST 模式已開啟且啟通線路已接合

為止。 

安全防護已關閉 : 機器人可在無限制狀態(高運行功率)下自動運作。 

 
電機勵磁時，請盡量不要打開安全門。頻繁的安全門輸入會影響繼電器的使用壽

命。 
一般繼電器使用壽命: 約 20,000 次 
 

安全防護請不要使用適用E-STOP的電路。 
需佈線的詳細說明， 請參閱以下手冊。 
 《RC700系列》 “11. EMERGENCY”。 
 
需安全防護的詳細說明， 請參閱以下手冊。 
 《RC700系列》 “2.7.1 連接至EMERGENCY接頭”。 
 
本機型的安全防護輸入不支援測試脈衝。 
 

 
警 告 

■ 控制器上的EMERGENCY接頭具有一個安全防護輸入線路，用以連接至安全裝置

聯鎖開關。為保護在機器人附近作業的操作員，請務必連接聯鎖開關並確保其正

常運作。 

■ 機器人的停止時間和停止距離，由於安全聯鎖裝置的使用條件而異。請務必根據

機器人的安裝環境確認安全。 

 
安全門開時的停止距離 
安全門打開後，無法立即停止運轉中的機器人。 
影響停止時間和停止距離的條件所示如下。 

末端夾具重量 WEIGHT設置 ACCEL設置 
工件重量 SPEED設置 操作姿勢 等 

機器人的停止時間和停止距離，請參閱「Appendix C: 安全門開時的停止時間和停止

距離」。 
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1.6  如何移動含電磁制動器的機械臂 
釋放電磁制動器的方式有二。 

請依其中一種方法釋放電磁制動器並手動移動機械臂。 

1.5.1 使用制動器釋放裝置移動機械臂 
請於剛拆產品貨箱或是尚未啟動控制器時遵照該方法。 

1.5.2 使用軟體移動機械臂 
待可使用軟體後再執行該方法。 

當電磁制動器為ON(如緊急模式)時，您無法藉由手動推動來移動任何機械臂。 

 
機械臂動作 

 
 
 

關節#1 

基座 

機械臂#1(下臂) 

機械臂#2 

機械臂#4 

關節#6 

關節#3 

關節#4 

關節#5 

機械臂#6 

關節#2 

機械臂#5 

機械臂#3 
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1.6.1  使用制動器釋放裝置移動機械臂 
C12系列的制動器釋放裝置為選購產品。 
如需詳細資料，請參閱: 6 選購產品。  
 

1.6.2  使用軟體移動機械臂 
 

 
注 意 

■ 在一般情況下，請逐一釋放關節制動器。若您需要同時釋放兩個關節以上的制動器，

請格外注意。同時釋放兩個關節以上的制動器，可能會導致機器人機械臂往非預期

的方向移動，而造成人員手部及手指夾傷或設備受損或機器人故障。 

■ 解除制動器時，機械臂可能會因自重而下降或向意外方向動作。請務必對機械臂採

取防下降措施，並在確認周圍安全後再進行作業。 

■ 在釋放制動器之前，請確定您可就近使用緊急停止開關，以便能夠立即按下緊急停

止開關。否則，您無法在發生錯誤操作時立即停止機械臂下降。機械臂下降會造成

機器人設備受損或故障。 

 
 Epson 

RC+  
釋放緊急停止開關後，請執行下列[命令窗口]中的命令。 
>Reset 
>Brake Off，[編號(從1到6)對應關閉制動器的機械臂] 

執行下列命令，以重新開啟制動器。 
>Brake On，[編號(從1到6)對應開啟制動器的機械臂] 

 

1.7  在低功率狀態下操作的注意事項 
在低功率狀態中，機器人會以低速及低扭力運轉。不過，其可能產生如下表所示的偏

高扭力，以支撐機器人的本體重量。 
由於在運轉期間機器人可能會夾傷您的手或手指，故請小心操作。機器人也會與周邊

設備產生碰撞，而造成機器人設備受損或故障。 
 

低功率狀態下的最大關節扭力 [單位: N·m] 

關節 #1 #2 #3 #4 #5 #6 

關節扭力 C12-A1401** (C12XL) 573.1 517.7 256.9 57.4 53.4 23.9 
 

 
注 意 

■ 在低功率狀態下操作機器人時請小心。其可能會產生偏高的關節扭力。由於機器人

可能會與周邊設備產生碰撞，故可能會造成您的手及手指遭夾傷，以及造成機器人

設備受損或故障。 
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1.8  警告標籤 
機器人含有下列警報標籤。  

警告標籤貼附於有明確危險的位置附近。 
請確定遵守標籤上的說明及警告，以便安全的操作和維護機器人。 
請勿撕下、破壞或移除警告標籤。在操作貼有下列警告標籤及周圍區域的部位或裝置

時，請格外注意。 

位置 警告標籤 註 

A 

  

 

為避免手或手指被機器人夾傷，在取出基座安裝螺絲

之前，請將機械臂折起並用皮帶或類似工具固定。 

運送與重新配設的方法請參閱本手冊。 

B 

  

 

機器人正在運轉時，請勿進入工作空間。由於機械臂

可能會碰撞並造成嚴重的安全問題，因此十分危險。 

C 
  

 

電源為開啟時，請勿觸碰機器人內部的載電流部位。

否則會造成觸電。 
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位置 警告標籤 註 

D 
  

 

當您的手靠近移動部件時，可能會使手或手指被夾

傷。 

E 

  

 

當解除制動器時，請小心機械臂會因其本身的重量而

下降或旋轉。 

此警告標籤貼附於機器人與選配的制動器釋放裝置

上。 

F 

 

 

 

僅限由授權人員執行吊掛工作和操作起重機及堆高

機。由未經授權人員執行這些作業是非常危險的行

為，可能導致人員重傷或機器人系統的設備嚴重受

損。 
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位置 警告標籤 註 

G 
  

 

燙  

小心不要燙傷自己。 

 
位置 標籤 註 

1 - 

記載了產品名稱、產品型號、序號、相關的法律法規

資訊、產品規格、製造商、進口商、製造日期和製造

國家等。 

詳細資訊，請參閲標籤。 
 
標籤位置  

 

A 

B 
1 F 

C 

C 

C 

E 

G 

C 

C 

G 

D 

C 

C 

C 

C12-A1401*B 

C 

C 

C12-A1401**  
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1.9  緊急狀況和異常狀況的應對 

1.9.1  機器人發生碰撞 
機器人與周圍設備發生碰撞，請立即聯絡您的經銷商。 
 

1.9.2  被機器人夾住 
作業人員如果被夾在機器人和臺架之間，或者其他機械部件之間，請按下緊急停止

開關，解除對象機械臂的制動器，然後用手推動機械臂。 
 
如何解除制動器 

使用制動器解除裝置 
請參閱「6.1 制動器解除裝置」 

 
使用軟體 
請參閱「1.6.2 使用軟體移動機械臂」 
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2. 規格 
 

2.1  型號 

C12 – A 14 0 1 S □ □ □ 
 

□ : 標準 

-UL : UL1740認證 

 
安裝類型 

□ : 臺架式安裝 
 
M/C纜線型號 

□ : 後向纜線型號 

B : 下行纜線型號 
 
環境 

S : 標準型號 

C : 無塵室&ESD(靜電放電)型號 
 
制動器設備 

1 : 所有關節上的制動器  
 
機械臂長度 

14 : 1400 mm  
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2.2  零件名稱及各機械臂的動作範圍  
 

 
 
 

關節#1 

基座 

機械臂#1(下臂) 

機械臂#2 

機械臂#4 

關節#6 

關節#3 

關節#4 

關節#5 

機械臂#6 

關節#2 

機械臂#5 

機械臂#3 

 

上臂(機械臂#3 至#6) 
LED燈 

(當馬達開啟時，此燈亮起。) 

關節動作 

關節#1: 整部機器人轉動 

關節#2: 下臂擺動 

關節#3: 上臂擺動 

關節#4: 手腕轉動 

關節#5: 手腕擺動 

關節#6: 末端夾具旋轉 

 

LED燈亮起或控制器電源開啟時，代表電流正通過機器人。(依機器人的姿勢而定，

有可能會看不到LED燈。請千萬小心。) 
在開啟電源時執行任何工作都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統功能

不正常。在進行維護工作之前，請確定關閉控制器電源。 
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後向纜線型號 
 
 
 

電源線 
 訊號線 
 

使用者電纜接頭 
(15 針腳 D-sub 接頭) 

用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

F 感測器 
電纜接頭 

 

乙太網路電纜接頭 

標準型號: 護蓋 
無塵室型號: 排氣口 

用於 ø12 mm 氣送管的管件 

 
 

下行纜線型號 
 
 
 

電源線 
 
 

訊號線 
 

標準型號 : 護蓋 
無塵室型號 : 排氣口 

用於 ø12 mm 氣送管的管件 
使用者電纜接頭 

 (15 針腳 D-sub 接頭) 

用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

F 感測器 
電纜接頭 

 
乙太網路電纜 

接頭 

 
 
後向纜線型號/下行纜線型號 

 
 
 

銘板 
(機器人序號) 螺栓孔 M5 (用於接地) 

 (圖: 後向纜線型號) 
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2.3  外部尺寸 
[單位: mm] 
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2.4  標準動作範圍 
 [單位: mm] 

 
 
 

關節#1 
0 脈衝位置 

關節#2 
0 脈衝位置 

P點* 
 

 

關節#4、#6 
0 脈衝位置 

關節#3、#5 
0 脈衝位置 

上視圖 
 
 

側視圖 
 
 

前視圖 
 

P點* 
 

P點動作範圍* 

P點動作範圍* 
 
 

 
(deg.=°) 

* P點 : 與關節#4, #5, #6的旋轉中心交叉 

*1 : 關節#3傾斜−61度時的P點(關節#1中心 – P點中心) 

*2 : 關節#3傾斜+202度時的P點(關節#1中心 – P點中心) 

*3 : 關節#3傾斜−61度時的P點(關節#2中心 – P點中心) 

*4 : 關節#3傾斜+202度時的P點(關節#2中心 – P點中心) 
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注 意 

■ 操作機器人時，請注意基本機械臂的姿勢(機械臂#1, #2, #3)。不論機械臂姿勢為何，

機械臂#5都會維持固定的角度移動。視基本機械臂的姿勢而定，手腕可能會和機器

人產生碰撞。碰撞會造成機器人設備受損或故障。 

 

2.5  規格 
 

2.5.1  規格表 

各機型的規格表，請參閲 “Appendix A: C12規格表”。 
  

2.5.2  選購 

提供下列選購項目。 

如需選購產品的詳細資訊，請參閱: 6. 選購產品。 

 

使用者電線及氣送管 
標準使用者接頭套件 : 標準 D-sub 15-pin×2 
使用者管件 : ø6，直管×2 

ø6，彎管×2 

可調式機械性阻擋裝置 
可調式機械性阻擋裝置 : J1 

J2 
J3 

工具轉接器 
C8 ISO 凸緣(J6) 

攝影機安裝板 
攝影機安裝工具(C3，C4，C8 系列通用) 

制動器釋放裝置*1 
歐洲適用 : 電源電壓 200 V，含短接頭 
美國/日本適用 : 電源電壓 100 V，含短接頭 
短接頭適用於制動器釋放裝置 

 
*1:  使用C12系列的制動器釋放裝置時，必須連接短接頭至M/C電源線或連接

M/C電源線與控制器。(可在控制器為斷電狀態時使用制動器釋放裝置。) 
若您使用C3，C4或C8系列機機器人並已配備制動器釋放裝置，您可透過連

接M/C電纜和控制器、或另外購買短接頭並接至M/C電源線來使用。  

 
  



C12 機械臂  2. 規格 
 

182 C 系列  Rev.8 

2.6  如何設定型號 
在運送前即已設定系統機器人。 

 
注 意 

■ 當您需要變更機器人型號的設定時，請確定正確設定機器人型號。錯誤設定機器人

型號可能導致機器人異常或無動作，或造成安全問題。 

 

機器人背面銘板(S/N標籤)的MODEL上記載了自訂規格號(MT***)或(X***)，表示該

機器人為自訂規格。(根據出貨時間可能僅貼有自訂規格號。) 
 
自訂規格可能需要不同的組態程序。如有需要，請檢查標籤上的自訂規格編號並與銷

售商聯絡。 
 
機器人型號可由軟體設定。 
請參閱 Epson RC+使用者指南 中 機器人配置 的章節。  
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3. 環境及安裝 
機器人的安裝須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 
 

3.1  環境條件 
 

合宜的環境是機器人系統正常及安全運作必不可少的條件。請確定將機器人系統安

裝在符合下列條件的環境中:  

項目 條件 

環境溫度 * 攝氏5度至40度 
周圍相對濕度 10至80 %(無凝結) 
暫態突發雜訊 1 kV以下(訊號線) 
靜電雜訊 4 kV以下 
海拔 1000m 
環境 · 室內安裝 

· 防止陽光直射 
· 遠離灰塵, 油煙, 鹽性環境, 金屬粉末, 其他汙染物 
· 遠離易燃物或腐蝕性溶劑與氣體 
· 遠離水 
· 避免衝擊或振動 
· 遠離電子雜訊源 

· 無爆炸危險 
· 無大量輻射 

* 該周圍溫度條件僅適合本機器人。如需機器人連接的控制器資訊，請參閱控制器手

冊.。 
在產品規格最低溫度附近的低溫環境下使用時，或在公休日或夜間長時間停止時，在

開始運行後，由於驅動部的電阻較大，可能會發生碰撞檢測錯誤等。 在這種情況下，

建議進行 10 分鐘左右的預熱操作。 

 
在不符合以上條件的不當環境中使用機器人時，請與供應商聯絡。 
 

 
警 告 

■ 請在控制器AC電源線上使用漏電斷路器，以避免因意外漏水而造成觸電和電路故

障。請備妥屬於您所使用控制器的漏電斷路器。如需詳細資訊，請參閱控制器手

冊。 

 

 
注 意 

■ 在清潔機器人時，請勿搭配酒精或苯用力擦拭。 

這可能會去除塗層面的光澤。 

   

 

NOTE 
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3.2  拆封, 運送, 重新配置 
使用推車或類似設備時，請在與送貨相同的條件下運送機器人。拆封機器人時請遵守

下列事項。 
機器人的安裝須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 

 
警 告 

■ 僅限由授權人員執行吊掛工作和操作起重機或堆高機。由未經授權人員執行這些作

業是非常危險的行為，可能導致人員重傷或機器人系統的設備嚴重受損。 

■ 將機器人吊起時，請用手扶住機器人保持穩定。不穩定的吊裝非常危險，可能會因

機器人掉落而導致重傷或機器人系統的設備嚴重受損。 

 

 
注 意 

■ 卸下錨栓後，請支撐機器人，以免傾倒。若卸下錨栓時未支撐機器人，機器人可能

會在傾倒時導致手、手指或腳遭夾傷。 

■ 要載運機器人時，請將其固定至運送設備上，或由2人以上用手搬運。此外，切勿

握住基座的底部(圖中的網狀部分)。用手握住這些部分十分危險，可能會造成手及

手指遭夾傷。 

 
 
 

機器人重量 
: 63 kg (139 lbs.) 

 
 

請勿用手拿取基  

■ 運送機器人期間，請避免過度震動及撞擊。 

過度震動或撞擊會造成機器人設備受損或故障。 

■ 搬運機械手時請小心，若碰撞到連接器可能會損壞它。 

 
 

請確定機器人系統是在符合下列條件的環境中運送及貯放。 

項目 條件 

環境溫度* -20 ~ 60 °C 
周圍相對濕度 10 ~ 90 %(無凝結) 
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在拆封及重新配置期間，請避免對機器人機械臂或馬達等施加外力。 
 
長距離運送機器人時，請將其固定在運送設備上，以免機器人掉落。如有必要，請以

和送貨相同的方式包裝機器人。 
 
機器人於搬運或存放期間出現凝結時，在凝結變乾之前請勿開啟電源。 
 
經過長時間存放後要再次使用機器人系統的機器人時，請先執行測試運轉，以確認機

器人可正常運作。接著再全面操作機器人。 
 
重新配置 
重新配置機器人時，請依下述程序執行。 

 (1) 關閉所有裝置的電源，再拔下控制器的電源線與訊號線接頭。 

請勿拔下機器人的M/C電纜(電源線與訊號線)。(M/C電纜3 m: 2 kg) 

  若使用機械性阻擋裝置來限制動作範圍，請將之取下。 
如需動作範圍的詳細資訊，請參閱: 5.2 依機械性阻擋裝置設定動作範圍。 

 (2) 卸除錨栓。然後再由基座台取出機器人。 

 (3) 如圖所示將機器人放至定位。接著，將機器人固定在運送裝置上，或由2人以上

搬運機器人。 

建議:  關節#2 +55度 
關節#3 −55度 

* 此姿勢通用於所有機型。 

請勿握住基座的底部(圖中的網狀部分)。用手握住這些部分十分危險，可能會造

成手及手指遭夾傷。 

 
 
 

機器人重量 
: 63 kg (139 lbs.) 

 
 

請勿用手拿取基  

 

NOTE 
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使用吊環螺栓 
在搬運機器人之前，請檢查吊環螺栓是否確實緊固。 
運送機器人後，請卸下吊環螺栓並妥善保管，以備未來使用。 

吊環螺栓(2件配件)與電線的強度必須夠強，才能支撐機器人重量(請參閱下圖)。  

若您使用吊環螺栓吊升機器人，請務必用雙手固定，以確保平衡。若失去平衡，機器

人可能會掉落，此後果非常危險。 

為防止護蓋及機械臂受損，建議用布保護電線和機械臂的接觸部位。請格外小心不要

破壞護蓋，因為護蓋是塑膠製。 

機器人重量: 63 kg (139 lbs.) 

 

吊環螺栓孔 
2-M12 深度 25 
 

重心 

重心 

 
* 所有機型的吊環螺栓螺絲孔位置皆通用。 

 

 
注 意 

■ 完成運輸或重新配置後，卸下機器人的吊環螺栓。 

若在機器人有吊環螺栓時操作，機械臂可能會與吊環螺栓發生碰撞，而可能造成機

器人設備受損或故障。 

 
 

  



C12 機械臂  3. 環境及安裝 
 

C 系列  Rev.8 187 

3.3  安裝尺寸 

安裝區域 

除了安裝機器人、控制器和周邊設備所需空間外，請確定備妥下列空間。 

示教點空間 
維護及檢查空間(適用於安裝夾具) 
電纜空間 

 
安裝時要注意與周圍障礙物的距離。 
M/C電纜的最小彎曲半徑在“Appendix A: C12規格表”中進行了描述。  
其他電纜也應有充足的空間以避免過度彎曲。 
 
請確保在風扇護蓋周圍留出35 mm以上的空間。 

[單位: mm] 

3.3.1  後向纜線型號 

 

 
  

 

NOTE 

 

NOTE 
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3.3.2  下行纜線型號 
下列部分與後向纜線型號不同。 
 

 

建議使用 35 以上 
(風扇用空間) 

90
電
纜
用

 
電
纜
空
間
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3.4  安裝 
機器人的安裝須由通過本公司或銷售商培訓的合格人員執行，且應遵守所有國家和

當地法規。 
 

 
警 告 

■ 為確保安全，必須為機器人系統設立安全防護措施。如需安全防護措施的詳細資訊，

請參閱Epson RC+ User’s Guide 安全 章節中的 安裝及設計注意事項。 

■ 請將機器人安裝在足夠空間的位置，以讓機器人在抓取工件並完全伸展機械臂時，

其工具或工件不會觸及牆壁或安全防護設備。將機器人安裝在空間不足的位置是非

常危險的事，可能會因工具或工件與牆壁或安全防護設備產生碰撞，而導致人員重

傷或機器人系統嚴重受損。 

■ 在開啟電源或操作機器人之前，請先錨定機器人。開啟電源或操作未錨定的機器人

十分危險，因為機器人可能會倒下，並導致人員重傷或機器人系統嚴重受損。   

■ 在安裝及操作機器人之前，請確定所有機器人的零件一切完好，沒有任何外部瑕疵。

零件遺失或故障可能會造成機器人運轉不正常。在機器人出現不正常狀況時仍繼續

操作是非常危險的行為，可能會導致人員重傷或機器人系統嚴重設備受損。 

 

 
注 意 

■ 安裝機器人可防止干擾大樓, 建築, 公共設施, 其他機器與可能會產生陷阱或夾捲

點的設備。 
■ 視基座台的硬度而定，操作期間可能會發生振盪(共振音或為振盪)。若發生振盪，

請改良基座台的硬度或變更速度或加速度與減速度設定。 

保護膠帶 

拆下保護膠帶(4 個位置)。 

 
 
安裝螺栓 
如需尺寸資訊，請參閱: 3.3 安裝尺寸。 

機器人基座共有四個螺紋孔。 

安裝螺栓的尺寸是M12， 

請使用符合ISO898-1 property class 10.9或 12.9

強度相當的安裝螺栓。 
鎖緊扭力:  

100.0 ± 5.0 N·m(1,020 ± 51 kgf·cm) 

 

16 mm 

4-M12×40 

螺絲孔(深度25 mm以上) 

彈簧墊圈 

平墊圈 
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基座台 
未隨附錨定機器人的基座台。請為機器人製作或取得基座台。基座台的形狀及尺寸視

機器人系統的用途而異。下列是機器人機台的基本需求參考。 

基座台不僅要能承載機器人的重量，也要能承受機器人在最大加減速運轉時的運動

量。可安裝如橫樑等補強材料，確保基座台具備足夠的強度。 
 

機器人運動產生的力矩及反應力如下:  

水平面旋轉最大扭力 2600 N·m 
水平方向最大反應力 1000 N 
垂直面旋轉最大扭力 3400 N·m 
垂直方向最大反應力 7900 N 

機器人安裝面的金屬板厚度應為30 mm以上，且由鋼製成可減少振動。 

鋼板的表面粗度應為25 μm以下。 

基座台必須固定於地板或牆壁上，防止移動。 

機器人安裝面的平面度：0.5mm以下，傾斜度：0.5°以下。 安裝平面差可能會導致底

座損壞或機器人性能不足。 

使用水平儀調整基座台高度時，請使用M16直徑以上的螺絲。 
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接頭 
若您將電纜穿過基座台上的孔，請參閱下圖。  

[單位: mm] 
 
 
 

66 

 
電源線接頭(直型) 訊號線接頭 

 
M/C電纜 

86 

電源線接頭(L 型) 
85 

35 

80 

82 

35 

 
請勿從機器人拔除M/C電纜。 

 

如需在基座台上放置控制器時的相關空間環境條件，請參閱機器人控制器手冊。 

 
要在無塵室使用機器人時，安裝前請遵守以下步驟。 
(1) 在無塵室外拆封。 
(2) 將機器人固定在運送設備上，如含螺栓的棧板，以免機器人傾倒。 
(3) 在無塵擦拭布上沾些許酒精或蒸餾水擦除機器人上的灰塵。 
(4) 將機器人搬至無塵室。 
(5) 將機器人固定在基座台上。 

  

 

NOTE 



C12 機械臂  3. 環境及安裝 
 

192 C 系列  Rev.8 

3.5  連接電纜 
 

 
警 告 

■ 在執行任何替換程序之前，請關閉控制器和相關設備的電源，然後拔除電源插頭。   

在開啟電源時執行任何更換程序都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統

故障。 

■ 請確定將AC電纜接至電源插座。請勿直接連接至原廠電源。若要關閉機器人系統

的電源，請拔除電源插頭。在將AC電源線接至工廠電源時執行任何工作都是非常

危險的事，可能會導致觸電或機器人系統故障。 

■ 請確定正確連接電纜。請勿任意伸縮電纜。(請勿在電纜上放置重物；請勿強制彎曲

或拉扯電纜。)不必要的電纜伸縮可能導致電纜受損, 斷線, 接觸不良。電電纜受損, 

斷線, 接觸不良都是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統功能不正常。 

■ 在佈線前，請關閉控制器及相關設備，然後拉起警告標示(例如，請勿開啟電源。)。

在開啟電源時進行佈線是非常危險的事，可能會導致觸電或機器人系統故障。 

■ 請連接控制器以完成機器人接地。不過，建議使用基座上的接地孔直接接地，以達

成更安全的接地。 

若接地線不正確的連接接地，可能導致起火或觸電。 

■ 連接或更換制動器釋放裝置及外部短路接頭時，請關閉控制器與制動器釋放裝置的

電源。開啟電源時插入及取出接頭，可能會導致觸電。 
 

 
注 意 

■ 連接機器人與控制器時，請確定各設備上的序號相符。機器人與控制器間的連線不

正確不僅會造成機器人系統功能不正常，還會產生安全問題。使用與連接控制器不

同的連線方式。如需連線的詳細資訊，請參閱機器人控制器手冊。 

■ 僅限授權或認證人員執行配線工作。如由未授權或未認證人員執行配線工作，可能

會導致受傷或機器人系統故障。 

■ 若在未連接制動器釋放裝置或外部短路接頭的情況下操作機器人，將無法釋放制動

器，並可能造成設備受損。使用制動器釋放裝置後，請確定將外部短路接頭接至機

器人，或檢查制動器釋放裝置接頭的連線。 
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無塵室型號機器人 
如為無塵室型號，必須配備排放系統。如需詳細資料，請參閱: Appendix A: C12規格

表。 
 

M/C電纜連線方式 
將M/C電纜的電源接頭與訊號接頭接至控制器。 
 
接地裝置 

 
警 告 

■ 接地電阻須為100 Ω或小於。不適當的接地電阻可能會導致起火或觸電。 

■ 機器人接地線的使用不得與其他電力, 馬達電力, 焊接裝置等設施的其他接地線或

接地電極相同。機器人接地線的使用若與其他接地線或接地電極相同，可能會導致

觸電或機器人系統故障。 

■ 於使用金屬導管、金屬管道或纜線分配架時，應依照國家與當地電氣設備技術標準

接地。若接地裝置不符合標準，可能會導致觸電或機器人系統故障。 

接地裝置應依照當地法規規範。接地線的軸心尺寸建議至少為5.5 mm2。 
如下圖所示，直接將接地線連接至機器人。 

 

「A」細節 5.5 mm2以上 

螺栓孔 M5(用於接地) 
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3.6  使用者電線及氣送管 
 

 
注 意 

■ 僅限授權或認證人員執行配線工作。如由未授權或未認證人員執行配線工作，可能

會導致受傷或機器人系統故障。 

使用者電線及氣送管包含在電纜裝置中。 

 
 
 

適用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

使用者電纜接頭 
(15 針腳 D-sub 接頭) 

 

「B」細節 

A 

「A」細節: 後向纜線型號 

標準型號: 護蓋 
無塵室型號: 排氣口 

(適用於 ø12 mm 氣送管的管件) 

B 

F 感測器電纜接頭 
 

 

乙太網路電纜接頭 

F 感測器電纜接頭 

乙太網路電纜接頭 

使用者電纜接頭 
(15 針腳 D-sub 接頭) 

適用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

 
 

 
 
 

電源線 
 

訊號線 
 

標準型號: 護蓋 
無塵室型號: 排氣口 

用於 ø12 mm 
氣送管的管件 

使用者電纜接頭 
 (15 針腳 D-sub 接頭) 

用於 ø6 mm 氣送管的管件 
(Air1, Air2) 

F 感測器電纜接頭 
 

乙太網路電纜線 
 

 C 

「C」細節: 纜線下行型號 
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電線 

使用者電線D-sub 15-pin規格 

額定電壓 允許電流 電線 標準截面 註 

AC/DC30 V 1 A 15 0.106 mm2 遮蔽式 

請連接電纜兩端接頭上有相同編號的接腳。 

 

使用者電線(標準型號、無塵室型號)的安裝接頭 

 製造商 標準 

15 pin 
接頭 JAE DA-15PF-N (焊接類型) 

夾鉗罩 HRS HDA-CTH(4-40)(10) (接頭固定螺絲: #4-40 UNC) 

每個皆連接兩個部位。 

 

8-pin (RJ45) Cat.5e同等設備 

如為標準及無塵室型號，可使用市售乙太網路電纜。 

 

其他 

6 pin電纜包含F感測器選件。 
 

氣送管 

最大可用氣壓 氣送管 外徑×內徑 

0.59 MPa (6 kgf/cm2 : 86 psi) 2 ø6 mm × ø4 mm 

 
出貨時彎管件已連接於#4機械臂。此零件可依用途更換為直管管件(配件)。 
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3.7  檢查基本姿態  
完成所有設定後，確定機器人移動至正確的原點方向。 

執行下列操作，以移動機器人到圖示的原點姿態。 

(1) 啟動Epson RC+。 
雙擊桌面上的<Epson RC+>圖示。 

(2) 開啟指令視窗。 
Epson RC+功能表-[工具]-[命令窗口] 

(3) 在[命令窗口]執行下列指令。 

>Motor On 
>Go Pulse (0,0,0,0,0,0) 

如果沒有移動到圖中的位置，請聯絡供應商。 

 

 
 
 基本姿態(0脈衝) 
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4. 末端夾具 
 

4.1  安裝末端夾具 
為機器人建立末端夾具。關於末端夾具安裝的詳細資訊，請參閲《夾具功能手冊》。

連接機械臂#6的手腕凸緣尺寸如下。 

 
注 意 

■ 若您使用配備夾子或卡盤等末端夾具，請確實連接電線或氣送管，以便在關閉機器

人系統電源時夾子不致釋放工件。錯誤的電線或氣送管連線可能會破壞機器人系統

及工件，因為在按下緊急停止開關時會釋放工件。 

I/O輸出已於出廠時配置，因此會在電源中斷連線、按下緊急停止開關或機器人安全

功能啟動時自動關閉(0)。 

但是，在末端夾具功能中設定的I/O在Reset指令執行或緊急停止時不會關閉(0)。 

 
手腕凸緣 

 
「A」細節 

4×M5深度 8 (以 90°間隔) 

深度 4 

深度 5 

深度 3 

 
機械臂#6 
使用M5螺栓將末端夾具安裝至機械臂#6末端。 
 
佈局 
當您在操作含有末端夾具的機器人時，視末端夾具外徑、工件尺寸或機械臂位置而定，

可能會導致干擾到機器人本體。視您系統的佈局而定，請格外注意末端夾具的影響區

域。 
 
相容於ISO凸緣:  

若要安裝其安裝尺寸專為ISO凸緣設計的末端夾具，我們提供有選購的C8 ISO凸緣

(J6)。如需詳細資料，請參閱: 6. 選購產品。 
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4.2  安裝攝影機與閥門等 
機械臂#3與#5皆配備底板，可輕鬆安裝氣閥。 
 
若要安裝攝影機，必須配備攝影機安裝裝置。 
我們提供選購的攝影機安裝裝置。如需詳細資料，請參閱: 6. 選購產品。  

 
 
 
 

上臂旋轉中心 
 

機械臂#3底板 
機械臂#5 底板 

電纜空間 
建議 35 以上(風扇空間) 

12
20

.9
(L

ED
指
示
燈
高
度

) 
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4.3  WEIGHT及INERTIA設定 
WEIGHT及INERTIA(慣性力矩和離心率)命令係用於設定機器人負載參數。這些設定

可最佳化機器人動作。  
 
WEIGHT設定 
WEIGHT命令可用於設定負載重量。負載重量增加越多，速度與加速/減速就越少。 
 
INERTIA設定 
INERTIA命令可用於設定負載的慣性力矩及離心率。負載慣性力矩增加越多，機械臂

#6的加速及減速越少。離心率增加越多，機器人動作的加速及減速則越少。 

為確保發揮最佳機器人效能，請務必確保負載(末端夾具及工件的重量)和負載的慣性

力矩，都維持在機器人的最大額定值內，且機械臂#6未出現偏心狀況。 
若負載或慣性力矩超過額定值，或負載出現偏心狀況，請依照4.3.1 WEIGHT設定 與 
4.3.2 INERTIA設定 中的步驟設定參數。 
設定參數可讓機器人進行最佳運轉、減少震動以縮短操作時間，並改善負載容量。另

外，當末端夾具及工件的慣性力矩更大時，可減少產生持續性的震動。 
還可以使用「負載、慣性、偏心/偏移測量實用程式」進行設置。 
有關詳細資訊，請參閱以下手冊。 

Epson RC+ 使用者指南 
6.18.12 負載、慣性、偏心/偏移測量實用程式 

C12系列機器人的允許負載最大值為12 kg。 

由於下表中的慣性力矩限制，負載(末端夾具重量+工件重量)也應符合這些條件。 

允許負載 

關節 允許力矩 GD2/4允許慣性力矩 
#4 25.0 N·m (2.55 kgf·m) 0.70 kg·m2 
#5 25.0 N·m (2.55 kgf·m) 0.70 kg·m2 
#6 9.8 N·m (1.0 kgf·m) 0.20 kg·m2 

力矩 
力矩代表關節承受的扭矩量，以支撐負載重心(末端夾具+工件)。 
力矩會隨負載重量和離心率的增加而增加。而這也會增加關節承受的負載，請確定維

持力矩在允許的數值範圍內。  

慣性力矩 
慣性力矩代表負載(末端夾具+工件)在機器人關節開始轉動(慣性量)時轉動的難度。

慣性力矩會隨負載重量和離心率的增加而增加。由於這也會增加關節承受的負載，因

此請務必將慣性力矩維持在允許的數值範圍內。 
  



C12 機械臂  4. 末端夾具 
 

200 C 系列  Rev.8 

當負載量(末端夾具+工件)偏小時，力矩M(N·m)和慣性力矩I(kgm2)可由下列公式取得。 
 
M (N·m) = m(kg) × L (m) × g (m/s2) 
I (kgm2) = m(kg) × L2 (m) 
 
m : 負載重量(kg) 
L : 負載偏心量(m) 
g : 重力加速度(m/s2) 

 
 
 
 

T 

L 

關節旋轉中心 

 
 
下圖顯示負載量(末端夾具+工件)偏小時的重心分配。 
末端夾具重心的設計應在允許的力矩內。 
若負載量偏大，請參閱: 4.3.2 INERTIA設定-計算慣性力矩 來計算力矩和慣性力矩。 

 

手臂#* 旋轉中心到 

負載中心的距離[mm] 
 

手
臂

#*
 旋

轉
中
心
到

 

負
載
中
心
的
距
離

[m
m

]    

 

最大負載偏心量(關節旋轉中心與負載重心間的距離) 

關節 1 kg 3 kg 5 kg 8 kg 10 kg 12 kg 

#4 300 mm 300 mm 300 mm 296 mm 255 mm 213 mm 
#5 300 mm 300 mm 300 mm 296 mm 255 mm 213 mm 
#6 300 mm 258 mm 200 mm 125 mm 100 mm 83 mm 

 

使用允許的力矩及慣性力矩計算關鍵負載大小時，計算值代表與機械臂#5旋轉中心的距

離，而非與凸緣的距離。若要計算從凸緣至負載重心的距離，需減去從機械臂#5轉動中

心至凸緣(=80 mm)的距離，如以下範例所示。 
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範例:  當負載為12kg時，計算關鍵負載大小(a)。 
允許的力矩控制重心:  
 25.0 N·m/(12 kg×9.8 m/s2) = 0.212 m = 212 mm 
允許的慣性力矩控制重心:  

(0.70 kgm2/12 kg)1/2 = 0.241 m = 241 mm 
基於允許的力矩控制，機械臂#5旋轉中心的負載限制重心為212 mm。 
負載限制從凸緣至重心的距離 

a = 212 mm－80 mm = 132 mm 
 

關鍵負載大小 

  
 
 

機械臂#6 
旋轉中心 
 

重力負荷中心 

凸緣 

 
機械臂#5 
旋轉中心  [單位: mm] 

 
4.3.1  WEIGHT設定 

 

 
注 意 

■ 設定末端夾具和工件的總重量小於最大載重量。   

除非且直到負載超過此最大載重量，否則C12系列機器人可在無任何限制的情況下

操作。請務必依據負載，設定WEIGHT命令的重量參數。設定小於實際負載的值可

能造成機器人錯誤, 過度震動, 功能不全，或縮短工件/機械裝置的生命週期。 

可接受的C12系列機器人重量(末端夾具及工件)如下:   

額定值 最大值 
3 kg 12 kg 

根據負載變更重量參數設定。 
變更重量參數設定後，會自動設定機器人系統對應負載的最大加速/減速值。 
 
重量參數的設定方式 

 Epson 
RC+  

選擇[工具]-[機器人管理器]-[重量]面板，然後在[重量: ]中設定數值。 
您也可在[命令窗口]中執行WEIGHT命令。 
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機器人負載 

負載的安裝位置 

 

  
 
 

 

機械臂#3底板 
 

  

機械臂#5底板 
 

  

機械臂#6前臂末端負載底板 
 

 

 
 
底板細節 

 

 

2×M4深度 8 
 

 4×M4深度 8 

 
機械臂#5底板 機械臂#3底板 

[單位: mm] 

 
將相機或氣閥連接至底板時，請將其重量轉換為等同連接機械臂#6末端設備的重量。

接著，此新增至負載的設備重量，將成為重量參數。 
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利用以下公式計算Weight參數，然後輸入數值。 
 

Weight參數公式 

 重量參數 = Mw + Wa + Wb  
  Mw 

Wa 
Wb 

: 機械臂#6(kg)前臂末端負載 
: 機械臂#3底板的同等重量(kg) 
: 機械臂#5底板的同等重量(kg) 
 

 Wa = Ma (La)²/ (L)² 
Wb = Mb (Lb)²/ (L)² 

  Ma 
Mb 
L 
La 
Lb 

: 機械臂#3底板上的氣閥等的重量 
: 機械臂#5底板上的攝影機等的重量 
: 上臂長度(315 mm) 
: 關節#3與機械臂#3底板上氣閥等的重心間的距離(mm) 
: 關節#3與機械臂#5底板上攝影機等的重心間的距離(mm) 

   

 
 

 
<範例> 機械臂#6前臂末端與C12-A1401** (C12XL)關節#3相距730 mm (L)。 

機械臂#6前臂末端的負載為5 kg (Mw)。 
機械臂#3底板負載為1.5 kg (Ma)。 
底板離關節#3為0 mm (La)。 
機械臂#5底板負載為1.0 kg (Mb)。 
底板離關節#3為690 mm (Lb)。 
 

 Wa=1.5 × 02/7302=0 
Wb=1.0 × 6902/7302=0.89 → 0.9(四捨五入) 
Mw + Wa + Wb=5 + 0 + 0.9=5.9 
Weight參數輸入「5.9」。 
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根據Weight參數自動設定速度 
圖中的百分比是以額定重量(3 kg)的速度為100%基準。 

 
AccelS的上限隨Weight設置而異。有關詳細資訊，請參閲Appendix A: C12 規格表。 
 

4.3.2  INERTIA設定 

慣性力矩及INERTIA設定 
慣性力矩的定義為「施加在堅硬本體的扭力與其阻力的比例」。此值通常稱為「慣性

力矩」, 「慣性」, “GD2”。當機器人在機械臂#6安裝其他物件下操作時(如末端夾具)，
必須考慮負載的慣性力矩。 
 

 
注 意 

■ 負載的慣性力矩(末端夾具及工件重量)必須為0.2 kg m2或以下。 

C12系列機器人的慣性力矩上限為0.2 kg m2。 

請務必依照慣性力矩設定慣性力矩(INERTIA)參數。設定小於實際慣性力矩的值可

能會造成機器人錯誤, 過度震動, 功能不全，或縮短工件╱機械裝置的生命周期。 

C12系列機器人負載的可接受標稱額定慣性力矩為0.03 kgm2，最大值為0.2 kgm2。根

據負載的慣性力矩，使用INERTIA命令變更慣性力矩的設定。變更設定後，機械臂#6
的最大加速/減速會回應自動設定的「慣性力矩」。 
 
機械臂#6負載的慣性力矩 
機械臂#6負載的慣性力矩(末端夾具及工件的重量)，可透過INERTIA命令的「慣性力

矩(INERTIA)」參數設定。 
 

 Epson 
RC+  

選擇[工具]-[機器人管理器]-[慣性]面板，然後在[裝載慣性: ]中輸入數值。 
您也可在[命令窗口]中執行Inertia命令。 

  
  

 
NOTE 
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偏心量及INERTIA設定 

 
注 意 

■ 負載的偏心量(末端夾具及工件的重量)必須為300 mm以下。 

C12系列機器人工作的偏心量上限為300 mm。 

請務必依照偏心量來設定偏心量參數。設定小於實際偏心量的值可能造成機器人錯

誤, 過度震動, 功能不全，或縮短工件/機械裝置的生命週期。 

在C12系列機器人的可接受負載偏心量中，標稱額定值為50 mm，最大值為300 mm。

當負載的偏心量超過額定值時，請使用INERTIA命令變更偏心量參數設定。變更設定

後，機器人最大加速/減速會對應自動設定的「偏心量」。 

 
 
 
 

負載重心位置 

旋轉中心 

a, b = 偏心量(300 mm以下) 

 

凸緣 

a 

b 若要設定參數，請輸入更大的

「a」或「b」值。 

 
偏心量 

 
機械臂#6負載的偏心量 
機械臂#6負載的偏心量(末端夾具及工件的重量)，可透過INERTIA命令的「偏心量」

參數設定。 
在上圖的[離心率]中，輸入比「a」或「b」更大的值。 
 

 Epson 
RC+  

選擇[工具]-[機器人管理器]-[慣性]面板，然後在[離心率: ]中輸入數值。 
您也可在[命令窗口]中執行Inertia命令。 
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依INERTIA(偏心量)自動設定加速/減速  

根據慣性力矩的設定自動設定 

 

 
* 圖中的百分比是以額定離心率(0.03 kg·m2)的加速/減速為100%基準。 

 

根據離心率的設定自動設定 

 
 
* 圖中的百分比是以額定離心率(50 mm)的加速/減速為100%基準。 
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計算慣性力矩 
請參閱下列公式範例，以計算負載的慣性力矩(含工件的末端夾具)。 
計算(a)、(b)及(c)加總，即可獲得整體負載的慣性力矩。 
 
 
 
 

工件(b) 工件(c) 

末端夾具(a) 

旋轉中心  

末端夾具(a) 
慣性力矩 

= 工件(b) 
慣性力矩 

+ 工件(c)的 
慣性力矩 

+ 整體慣性力矩 
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計算慣性力矩(a), (b), (c)的方式，如本頁及下頁所示。使用以下基本公式算出整體慣

性力矩。 
 

(a)矩形平行六面體的慣性力矩 
 
 
 
 

h 
b 

L 

重量 = m 

矩形平行六面體的重心 旋轉中心 

m + m × L2 b2 + h2 
12 

 

  

 
(b)圓柱的慣性力矩 
 
 
 
 

m + m × L2 r 2 
2 

 

  

重量 = m 

L 

r 

圓柱的重心 旋轉中心 

 
(c)球面的慣性力矩 
 
 
 
 

m r 2+ m × L2 
2 
5 

 

  球面的重心 

r 

重量 = m 

L 

旋轉中心 
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4.4  自動加速/減速的注意事項 
機器人動作的速度與加速/減速，都會自動根據WEIGHT及INERTIA值和機器人的姿

勢最佳化。 
 
WEIGHT設定 
根據WEIGHT命令設定的負載重量，控制機器人的速度與加速/減速。 
負載重量增加越多，速度與加速/減速就越少，以防止殘餘震動。 
 
INERTIA設定 
根據INERTIA命令設定的慣性力矩，控制機械臂#6的加速/減速。根據INERTIA命令

設定的離心率，控制整體機器人的加速/減速。負載慣性力矩及離心率增加越多，則

加速/減速越少。  
 
根據機器人的姿勢自動加速/減速 
根據機器人的姿勢控制加速/減速。機器人延伸機械臂或機器人動作產生頻繁震動時，

將減少加速/減速。 
 
設定適當的WEIGHT與INERTIA值，以便最佳化機器人的運轉。 
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5. 動作範圍 
 

 
警 告 

■ 為確保安全而限制動作範圍時，請確實設定脈衝範圍與機械性阻擋裝置。否則可能

會造成嚴重的安全問題。 

如: 2.5 標準動作範圍 中所述，動作範圍已於原廠預設。這是機器人的最大動作範圍。 
 
動作範圍是由下列三種方式設定:  

1. 依脈衝範圍設定(適用所有機械臂) 

2. 依機械性阻擋裝置設定 

3. 設定機器人的X、Y座標系統中的笛卡兒(矩形)範圍 

 
 
  機械性阻擋 

裝置 

矩形範圍設定 

脈衝範圍 

動作範圍 機械性阻擋 
裝置 

 
因佈局效率或安全緣故而變更動作範圍時，請依照 5.1 至 5.4 中的說明來設定範圍。 
 

5.1  依脈衝範圍(適用於各關節)設定動作範圍 
脈衝為機器人動作的基本單位。機器人的動作範圍受各軸脈衝範圍(上下限)控制。  
脈衝值可由伺服馬達編碼器輸出讀取。 
脈衝範圍應設在機械性阻擋裝置的範圍內。 

 
機械臂#1和機械臂#4沒有機械性阻擋裝置。 

 
機器人一收到操作命令後，就會檢查操作前命令所指定的目標位置是否在脈衝範圍

內。若目標位置不在設定的脈衝範圍內，就會發生錯誤且機器人不會移動。 
 

 Epson 
RC+  

脈衝範圍可在[工具]-[機器人管理器]-[範圍]面板中設定。 
您也可在[命令窗口]中執行Range命令。 

 
  

 

NOTE 

 

NOTE 
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5.1.1  關節#1的最大脈衝範圍 

逆時針方向的脈衝值為正(+)，而順時針方向的脈衝值為負(-)。 
 

 
 
 

－240° 

＋240° 

－15736800 脈衝 

＋15736800 脈衝 

機械臂#1  
0 脈衝位置 

 
 

5.1.2  關節#2的最大脈衝範圍 

順時針方向的脈衝值為正(+)，而逆時針方向的脈衝值為負(-)。 

 

 

 

－135° 

＋55° 

＋4325420 脈衝 

－10616940 脈衝 

機械臂#2 
0 脈衝位置 
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5.1.3  關節#3的最大脈衝範圍 

順時針方向的脈衝值為正(+)，而逆時針方向的脈衝值為負(-)。 

 
 
 

－61° 

＋202° 

＋13238272 脈衝 

－3997696 脈衝 

機械臂#3 
0 脈衝位置 

 
 

5.1.4  關節#4的最大脈衝範圍 

在機械臂末端角度中，順時針脈衝值為正(+)，而逆時針脈衝值為負(-)。機械臂#4的
最大脈衝範圍通用於C12系列的機器人。 
 

 
 
   

−8738240 脈衝 +8738240 脈衝 

+200° −200° 

機械臂#4 
0 脈衝位置 
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5.1.5  關節#5的最大脈衝範圍 

順時針方向的脈衝值為正(+)，而逆時針方向的脈衝值為負(-)。機械臂#5的最大脈衝

範圍通用於C12系列的機器人。 
 

 
 
 

 

 

機械臂#5 
0 脈衝位置 

−4915350 脈衝 

+4915350 脈衝 

+135° 

−135° 

 
 

5.1.6  關節#6的最大脈衝範圍 

在機械臂末端角度中，順時針脈衝值為正(+)，而逆時針脈衝值為負(-)。機械臂#6的
最大脈衝範圍通用於C12系列的機器人。 

 
 
   

機械臂#6 
0 脈衝位置 

+6553800 脈衝 −6553800 脈衝 

+360° −360° 
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5.2  依機械性阻擋裝置設定動作範圍 
使用可調式機械性阻擋裝置(選配)能實際限制機器人可移動的絕對區域。 

請確定事先關閉機器人的電源。 

未隨附螺栓，請自行準備。請使用符合規定長度和表面經過鍍鎳處理的高耐腐蝕性螺

栓。 

使用出貨隨附的螺栓。 

變更機械性阻擋裝置的位置後，請再次指定脈衝範圍。  

有關脈衝範圍設定的詳細資訊，請參閱 設定與操作: 5.1 依脈衝範圍(適用於各關節)
設定動作範圍。 

請確實設定不超過機械性阻擋裝置設定角度的脈衝範圍。 

 

5.2.1  關節#1的動作範圍設定 
在您希望的角度相對應的螺孔位置安裝可調式機械性阻擋裝置(J1)。 

通常不安裝機械性阻擋裝置。 

六角圓柱頭螺栓 2-M12×30 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

扭力 42.0 ± 2.1 N·m(428 ± 21 kgf·cm) 
 

 

 

a b c  

 
 a b c 
角度(°) −145, +110 −110, +145 ±240 

脈衝(pulse) −9507650 
+7212700 

−7212700 
+9507650 ±15736800 

可調式機械性阻擋裝置(J1) 適用 適用 不適用(一般) 
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5.2.2  關節#2的動作範圍設定 
依標準移除已安裝的機械性阻擋裝置，並安裝可調式機械性阻擋裝置(J2)。(關節#2標
準作動範圍−135度至+55度)  

六角圓柱頭螺栓 2-M10×35 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

鎖緊扭力 32.0 ± 1.6 N·m(326 ± 16 kgf·cm) 

 
 
 
 

d e  
 d e 
角度(°) −125, +45 −135, +55 

脈衝(pulse) −9830500 
+3538980 

−10616940 
+4325420 

可調式機械性阻擋裝置(J2) 適用 適用(一般) 

 

5.2.3  關節#3的動作範圍設定 
依標準移除已安裝的機械性阻擋裝置，並安裝可調式機械性阻擋裝置(J3)。(關節#3標
準作動範圍−61度至+202度) 

六角圓柱頭螺栓 2-M6×15 

强度 ISO898-1 property class 10.9或12.9等值 

鎖緊扭力 13.0 ± 0.6 N·m(133 ± 6 kgf·cm ) 

 

 

 

f g 
 

 f g 
角度(°) −51, +192 −61, +202 

脈衝(pulse) −3342336 
+12582912 

−3997696 
+13238272 

可調式機械性阻擋裝置(J3) 適用 適用(一般) 
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5.3  透過關節角度組合限制機器人操作  
若要防止機器人機械臂相互干擾，可依照機械臂#1、#2與#3的關節角度組合，限制機

器人操作在指定動作範圍。  
當機械臂的關節角度在下圖中的灰色區域內時，機器人操作會受到限制，且機器人停

止。 

在下列情形中可啟用限制機器人操作:  
- 在CP動作命令執行期間 
- 嘗試執行動作命令，將機器人移動至指定動作範圍中的目標點(或姿勢)時。 

在下列情形中可停用限制機器人操作:  
- 即使機械臂關節角度位於下圖的色彩區域內，在PTP動作命令執行期間，機器人機

械臂仍會暫時通過指定動作範圍。 

關節#2與#3的組合 

−110度 ≤ J1 ≤ 110度 

 
 
 

關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 

−140度 < J1 < −110度或者110度 < J1 < 140度 

−240度 < J1 < −220度或者220度 < J1 < 240度 

 
關節#2 角度 

關
節

#3
角
度
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−220度 ≤ J1 ≤ −140度或者140度 ≤ J1 ≤ 220度 

 關節#2 角度 

關
節

#3
角
度

 

 
(deg.= °) 

5.4  座標系統 
原始點為機器人安裝面與關節#1旋轉軸交叉的位置。 
如需座標系統的詳細資訊，請參閱 Epson RC+ User’s Guide。 

 

  
 
 

+Z +X 

+Y  
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5.5  變更機器人型號 
本節說明如何在Epson RC+中變更機器人的型號。 

 
注 意 

■ 
 
變更機器人型號時，請格外小心。變更時會初始化機器人校正參數(Hofs、CalPls)、

其他軸資訊與PG參數資料。 

在變更機器人型號之前，請確定依照以下程序儲存校正資料。 
1. 選擇Epson RC+功能表-[設置]-[系統配置]。 
2. 在樹狀清單中選擇[控制器]-[機器人]-[機器人**]-[校準]。然後按一下<保存

>。 

 
(1) 選擇 Epson RC+功能表-[設置]-[系統配置]。 

(2) 在樹狀清單中選擇[控制器]-[機器人]-[機器人**]。 

 

 
 

  

EPSON 
RC+ 7.0 

Epson 
RC+ 8.0 
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(3) 按一下<變更...>按鈕。 

(4) 將顯示下列對話方塊。 
在機器人名牌上輸入機器人名稱及序號。任何序號皆可輸入。不過，請輸入機器

人上印刷的號碼。 

  

 
(5) 在[機器人類型]方塊中選擇機器人類型。 

(6) 在[序列]方塊中選擇機器人系列名稱。 

(7) 在[型號]方塊中選擇機器人型號。可用的機器人將根據目前安裝馬達驅動器的格

式顯示。使用[類比演示(機器人不動作)]時，所有在步驟 6 選擇的系列機器人都

將顯示。 

(8) 點選<確定>按鈕。控制器將重新啟動。 

  

EPSON 
RC+ 7.0 

Epson 
RC+ 8.0 
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5.6  設定機器人的XY座標系統中的笛卡兒(矩形)範圍 
機器人XY座標系統中的笛卡兒(矩形)範圍，可透過限制機器人操作區域與XYLIM設

定指定。定義受限的機器人操作區域，讓末端夾具不致干擾機器人的後側。決定X與

Y座標上下限的XYLIM設定。 
 
受限機器人操作區域與XYLIM設定，僅適用於軟體。因此，這些設定並不會變更實

際範圍。最大實際範圍是以機械性阻擋裝置的位置為基準。 
 
在關節測試運轉期間，將停用這些設定。因此請小心不要讓末端夾具與機器人或周邊

設備產生碰撞。 
 

 Epson 
RC+  

在[工具]-[機器人管理器]-[XYZ限定]面板中進行XYLIM設定。 
您也可從[命令窗口]中執行XYLim命令。 
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6. 選配 
C12系列機器人具有以下選購項目。  

6.1 制動器釋放裝置 
6.2 攝影機安裝裝置 
6.3 工具轉接器(ISO凸緣) 
6.4 可調式機械性阻擋裝置 
6.5 使用者電線及氣送管 

 

6.1  制動器釋放裝置 
在電磁制動器開啟時(如緊急停止狀態)，所有機械臂都無法移動。  
可在控制器電源關閉時或在拆封後，利用制動器釋放裝置，用手移動機械機械臂。  

 

 
警告 

■ 連接或更換制動器釋放裝置及外部短路接頭時，請關閉控制器與制動器釋放裝置的

電源。開啟電源時插入及取出接頭，可能會導致觸電。 

 

 
注 意 

■ 在一般情況下，請逐一釋放關節制動器。若您需要同時釋放兩個關節以上的制動器，

請格外注意。同時釋放兩個關節以上的制動器，可能會導致機器人機械臂往非預期

的方向移動，而造成人員手部及手指夾傷或設備受損或機器人故障。 

■ 解除制動器時，機械臂可能會因自重而下降或向意外方向動作。請務必對機械臂採

取防下降措施，並在確認周圍安全後再進行作業。 
 
寬度 180 mm 
深度 150 mm 
高度 87 mm 
重量(不包括電纜。) 1.7 kg 
機器人電纜  2 m 
M/C短接頭 用於M/C電源線短路 

 
 
 

電源線* 
 

電源開關 
 

各軸制動器解除開關 
 

電源燈 

A A視角 
 

* 電源線需由客戶準備 
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電源線 
電源線需由客戶準備。請使用以下規格的電源線。 

項目 規格 

(1) 插頭 使用符合各地安全法規的產品 

- Class I (2P + PE) , AC250V, 6A或10A 
例: CEE Pub.7驗證, CCC驗證, KC驗證, BS1363驗證, PSB

驗證, BIS驗證, SABS驗證 

- Class I (2P + PE) , AC125V , 7A, 12A, 15A等 
例: UL驗證, PSE驗證, BSMI驗證 

 

(2) 柔性電纜 使用符合IEC / EN規格或各地安全法規的產品 

例: IEC 60227-1 一般要求 

IEC 60227-5 額定電壓在450 /750V或以下的氯乙烯絕
緣電纜 - 第5部分: 柔性電纜(電源線) 

 EN 50525-1 一般要求 

 EN 50525-2-11 電纜 - 額定電壓450/750V(Uo/ U)或以下
的低壓能量電纜 - 第2-11部分: 通用電
纜 - 帶熱塑性PVC絕緣的柔性電纜 

 

(3) 電器耦合器 使用符合IEC / EN規格或各地安全法規的產品 

- IEC / EN 60320-1: 家用和類似的一般設備電器耦合器- 
第1部分: 一般要求 

- 標準接頭C13: AC250V / 10A 
 

 

(3) (1) (2) 

 

僅限日本 

項目 規格 
插頭 PSE驗證產品 

Class I (2P+PE), AC125V, 7A或以上 

電源線 PSE驗證產品 
0.75mm2或以上 

接頭 PSE驗證產品 
IEC 60320-1 Standard Sheet C13:AC125V/10A或以上 
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使用注意事項  

 
注 意 

■ 若在未連接制動器釋放裝置與外部短路接頭的情況下操作機器人，將無法釋放制動

器，並可能造成設備受損。 

使用制動器釋放裝置後，請確定將外部短路接頭接至機器人，或檢查制動器釋放裝

置接頭的連線。 

■ 保留外部短路接頭。  

否則將無法釋放制動器。 

■ 若在按下制動器釋放開關時開啟制動器釋放裝置，機械臂可能會意外向下移動。  

開啟制動器釋放裝置前，請確定未按下制動器釋放開關。 

■ 若開啟無接頭的制動器釋放裝置，可能會導致接頭中使用的公頭短路。  

在開啟制動器釋放裝置前，請確定已連接接頭。 

 
  



C12 機械臂  6. 選配 
 

224 C 系列  Rev.8 

安裝制動器釋放裝置  

 (1) 關閉控制器。 

 (2) 若M/C電源線未連接控制器:  
連接M/C短接頭， 
或連接控制器。 
(確保控制器電源關閉) 

M/C短接頭可單獨購買。 

 
 
 

 
  若M/C電源線已連接控制器:  

前往步驟(3)。 

 

 (3) 取下外部短路接頭。 

如果外部短接連接器是以下所示類型，請使用工

具將其卸下。 

 

 
 
 

外部短路接頭 

 

 (4) 將制動器釋放裝置連接至連線電纜的接頭。  
 
 

連接電纜接頭 

 

   

 
  

 

NOTE 
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卸除制動器釋放裝置  

 (1) 關閉制動器釋放裝置。 

 (2) 卸除制動器釋放裝置的電源線。 

 (3) 中斷連接制動器釋放裝置與連線電纜的接頭。 

 (4) 若M/C短接頭連接至M/C電源線，請拔除短接頭。 

 (5) 將外部短路接頭連接至連線電纜的接頭。 

如果外部短接連接器是以下所示類型，請使用工具將其安裝。 

 

  

 

NOTE 
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如何使用制動器釋放裝置  

 

 
注 意 

■ 解除制動器時，機械臂可能會因自重而下降或向意外方向動作。請務必對機械臂採

取防下降措施，並在確認周圍安全後再進行作業。 

■ 若您釋放制動器的機械臂難以移動或比平常移動更快，請立即停止操作並與供應商

聯繫。制動器釋放裝置可能已受損。   

如果繼續操作機器人，可能會造成機器人故障或導致您的手或手指夾傷。  

 

 
 
 

電源線* 
 

電源開關 
 

各軸制動器解除開關 
 

電源燈 

A A視角 
 

* 電源線需由客戶準備 
 

   
 

 (1) 請參閱上一頁中「安裝制動器釋放裝置」的步驟，將制動器釋放裝置連接到連接

電纜的接頭。 

 (2) 將電源線插入制動器釋放裝置。 

 (3) 將電源線插入電源。 

 (4) 開啟制動器釋放裝置。 
啟用制動器釋放裝置時，電源燈會亮起。 

 (5) 先按下要移動的機械臂開關(J1至J6)，然後再移動機械臂。 
再次按下開關。制動器將釋放。 
再次按下開關後將啟用制動器。 

  由兩人以上(一人按開關，一人移動機械臂)釋放制動器並移動機械臂。機械臂可

能非常重且需要強大外力才會移動。 

   

 

NOTE 
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6.2  攝影機安裝裝置 
若要將攝影機安裝在C12系列機器人上，須先安裝攝影機安裝裝置。 
含攝影機的機械臂末端外觀 

 
 

 
攝影機安裝裝置 

 
攝影機 
 

 

 
 
 

B: 攝影機中介板 

D 

C: 攝影機基座板 

A: 攝影機轉接板 

E 

F 

 

 

 

D D 

 

隨附零件 裝置 

A 攝影機轉接板 1 
B 攝影機中介板 1 
C 攝影機基座板 1 
D 六角圓柱頭螺栓 M4×12 6 
E 六角圓柱頭螺栓 M4×20 2 
F M4平墊圈(小墊圈)  2 

安裝 
緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗 “3.4 緊固內六角螺栓”。 

C12系列機器人上攝影機基座板的安裝孔 

 

 

 

攝影機基座板安裝孔 

 
如需安裝步驟的資訊，請參閱下列手冊:  

Epson RC+選購品 Vision Guide 硬體及設定 
 

攝影機安裝板的尺寸 

 
 
 

(適用於固定電纜) 
 

攝影機 

6×M4 深度 8.5 
 

  

 
NOTE 
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尺寸X與Y將視攝影機中介板位置與攝影機大小而變更。請參閱下表數值。 

攝影機中介板 
攝影機中介板使用安裝孔A至D。 
藉由使用不同的安裝孔，可安裝在攝影機基

座板的四個不同位置。 

 

攝影機及C12系列機器人關節#5動作範圍(參考數值) 

關節#5動作範圍視攝影機中介板的位置，及使用的攝影機而異。 

下表說明以此選購項目可用攝影機為主的動作範圍(參考數值)和攝影機中介板安裝

位置。表中的數值可能視固定電纜的方式而異。 

可藉變更Y位置延長末端夾具安裝表面和攝影機的距離。此外，您也可安裝較大的末

端夾具。不過，請注意此情況中關節#5動作範圍將會受限。 

 
 A B C D X 
USB攝影機、 
GigE攝影機 

−135度至

+70度 
−135度至

+60度 
−135度至

+45度 
−135度至

+35度 95.5 mm 

 
 A B C D 

Y 50 mm 30 mm 10 mm -10 mm 
 

關節#5動作方向 
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6.3  工具轉接器(ISO凸緣) 
您可使用工具轉接器，將尺寸專為ISO凸緣設計的末端夾具安裝至C12系列機器人。 

隨附零件 裝置 

ISO凸緣 1 
凸緣 1 
插銷 2 
低頭六角圓柱頭螺栓 M5×10 6 
六角圓柱頭螺栓 M5×15 4 

ISO凸緣尺寸 

 
4-M5 深度 12 

(以 90 度間隔) 

深度 5 

深度 4  
各尺寸和公差，遵照ISO9409-1-31.5-4-M5標準。 

若要安裝ISO凸緣 
緊固內六角螺栓時，請參閱 定期檢驗 “3.4 緊固內六角螺栓”。 

 (1) 按壓插銷至機械臂#6 末端凸緣。 

插銷突出部分: 離凸緣 4 mm 
 

插銷  

 (2) 將插銷對準凸緣上的插銷孔，然後安裝凸緣。 

六角圓柱頭螺栓: 4-M5×15 
 

六角圓柱頭螺栓 
4-M5×15 

凸緣  
 (3) 按壓插銷至已安裝的凸緣。 

插銷突出部分: 離凸緣 4 mm 

 

插銷  
 (4) 將插銷對準ISO凸緣上的插銷孔，然後安裝ISO凸緣。 

低頭六角圓柱頭螺栓: 6-M5×10 
 

 

ISO凸緣 
低頭六角圓柱頭螺栓 
6-M5×10  

 
NOTE 
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6.4  可調式機械性阻擋裝置 
此選項用於以機械方式限制機器人的動作範圍。 

如需安裝及角度限制測量的詳細資訊，請參閱: 5.2 依機械性阻擋裝置設定動作範圍。 

可調式機械性阻擋裝置(J1) 

隨附零件 數量 

可調式機械性阻擋裝置(J1) 1 
六角圓柱頭螺栓 M12×30 2 

可調式機械性阻擋裝置(J2) 

隨附零件 數量 

可調式機械性阻擋裝置(J2) 1 
六角圓柱頭螺栓 M10×35 2 

可調式機械性阻擋裝置(J3) 

隨附零件 數量 

可調式機械性阻擋裝置(J3) 1 
六角圓柱頭螺栓 M6×15 2 
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6.5  使用者電線及氣送管 
使用驅動末端夾具的內部管線或管路時，請採用下列選項。 

標準配件。此零件如遺失或短缺，可另外購買。 

 

使用者套件(ø6直管) 

項目 數量 製造商 標準 

ø6直管管件 2 SMC KQ2S06-M6N  

 

使用者套件(ø6彎管) 

項目 數量 製造商 標準 

ø6彎管管件 2 SMC KQ2L06-M6N  
 

標準使用者接頭套件(D-sub) 

項目 數量 製造商 標準 

接頭 2 JAE DA-15PF-N (焊接類型) 

夾鉗罩 2 HRS HDA-CTH(4-40)(10) 
(接頭固定螺絲:  
 #4-40 UNC) 
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定期檢驗 
本章說明維護的檢查及程序。 
正確執行維護檢查與程序是最基本的要求，可防止發生問題並確保安全。 
請確實依照行事曆執行維護檢查。 
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1. C4 機械臂的定期檢驗 
本章說明維護的檢查及程序。正確執行維護檢查與程序是最基本的要求，可防止發生

問題並確保安全。  
請確實依照行事曆執行維護檢查。 
 

1.1  維護檢查 

1.1.1  維護檢查行事曆 

檢查時間點分為五個階段: 每日, 每月, 每季, 每半年, 每一年。每一階段都會增加檢

查時間點。 
若機器人每月運轉達250小時以上，檢查時間點必須增加為每250小時, 750小時, 1500
小時, 3000小時。 
 

 
檢查時間點 

日檢 月檢 季檢 半年檢 年檢 
檢修 

(更換) 

 1個月 (250 h) 

每
天
檢
查 

√     
 2個月 (500 h) √     
 3個月 (750 h) √ √    

 4個月 (1000h) √     
 5個月 (1250h) √     
 6個月 (1500h) √ √ √   
 7個月 (1750h) √     
 8個月 (2000h) √     
 9個月 (2250h) √ √    
10個月 (2500h) √     
11個月 (2750h) √     

12個月 (3000h) √ √ √ √  
13個月 (3250h) √     

…
 

…
 

…
 

…
 

…
 

…
 

…
 

 20000h      √ 

h = 小時  



定期檢驗  1. C4 機械臂的定期檢驗 

 

236 C 系列  Rev.8 

1.1.2  檢查内容 

檢查項目 
檢查項目 点検位置 每日 每月 每季 每半年 每年 

檢查螺栓是否鬆脫或背隙過大 
末端夾具安裝螺栓 √ √ √ √ √ 

機器人安裝螺栓 √ √ √ √ √ 

檢查接頭是否鬆脫 
機器人上的外部接頭 

(接頭板上等) 
√ √ √ √ √ 

目視檢查外部缺失。 

如有必要，請加以清潔 

機器人外觀 √ √ √ √ √ 

外部電纜  √ √ √ √ 

檢查是否彎曲或放置位置不正確 安全防護等 √ √ √ √ √ 

檢查外部短路接頭或制動器釋放裝置接頭

是否連接 

機器人背部的外部短路接頭，或

制動器釋放裝置接頭 
√ √ √ √ √ 

檢查制動器動作 關節#1~關節#6制動器 √ √ √ √ √ 

檢查是否有異常聲或異常振動 全體 √ √ √ √ √ 

 
檢查方法 

点検項目 点検方法 

檢查螺栓是否鬆脫或背隙過大 
使用六角扳手等檢查螺栓是否鬆脫或背隙過大。 

如鬆脫，請參閱: 「1.4 緊固內六角螺栓」使用正確的鎖緊扭力緊固。 

檢查接頭是否鬆脫 
檢查接頭是否鬆脫。 

如果鬆脫，請拔下然後重新插緊。 

目視檢查外部缺失。 

如有必要，請加以清潔 

目視檢查機械臂外觀，是否有灰塵等。如有要，請加以清潔。 

檢查電纜外觀，如果有傷痕，請檢查電纜是否斷線。 

檢查是否彎曲或放置位置不正確 
檢查安全裝置等的位置，是否有位置不正確。 

如果不正確請恢復原位。 

檢查外部短路接頭或制動器釋放裝置接頭

是否連接 

檢查機器人背部的外部短路接頭，或制動器釋

放裝置接頭是否連接。 

如果沒有連接。請進行連接。 

 
 
 

 

檢查制動器動作 

關閉馬達檢查軸部是否下降。 

關閉馬達但不要操作制動器解除開關，檢查軸部是否下降，如果下降請咨

詢經銷商。 

如果按下制動器解除開關，無法解除制動器，也請咨詢經銷商。 

檢查是否有異常聲或異常振動 
檢查動作時是否有異常聲或異常振動。 

如果發現異常，請咨詢經銷商。 
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1.2  檢修(零件更換) 
檢修(零件更換)請由經過培訓的人員進行。 
關於培訓的詳細資訊，請參閱《安全手冊》中的培訓內容。 
關於檢修(零件更換)的詳細資訊，請參閱《維護手冊》。 

 

1.3  潤滑 
減速裝置及傘齒輪須定時潤滑。僅限使用下表中指定的潤滑脂。 

 
 潤滑零件 潤滑時間 注意事項 

全部關節 減速裝置 
檢修時 請由經過培訓的人員進行。 

更多詳細資訊，請參閱 C系列維護手冊 關節#6 傘齒輪 

 

1.4  緊固內六角螺栓 
六角圓柱頭螺栓(以下稱「螺栓」)適用於需加強機械強度處。這些螺栓可使用下表中

的扭力鎖緊。 

除特殊情況外，在本手冊中的某些程序中須重新鎖緊螺栓時，請使用扭力扳手以便利

用下表所示的適當扭力鎖緊螺栓。 

 
螺栓 扭力 

 

如需固定螺絲，請參閱以下。 

M3 2.0 ± 0.1 N⋅m (21 ± 1 kgf⋅cm) 固定螺絲 扭力 
M4 4.0 ± 0.2 N⋅m (41 ± 2 kgf⋅cm) M4 2.4 ± 0.1 N⋅m (26 ± 1 kgf⋅cm) 
M5 8.0 ± 0.4 N⋅m (82 ± 4 kgf⋅cm) M5 3.9 ± 0.2 N⋅m (40 ± 2 kgf⋅cm) 
M6 13.0 ± 0.6 N⋅m (133 ± 6 kgf⋅cm) 

 
M8 32.0 ± 1.6 N⋅m (326 ± 16 kgf⋅cm) 

M10 58.0 ± 2.9 N⋅m (590 ± 30 kgf⋅cm) 
M12 100.0 ± 5.0 N⋅m (1,020 ± 51 kgf⋅cm) 

 

建議按照對角線對齊的順序，固定圓周上的螺栓，如下圖所示。 

 1 
5 

3 

7 
2 

6 

4 

8 
螺 螺 螺  

 

 

請勿一次鎖緊所有螺栓。用六角扳手分兩次或三

次緊固螺栓。然後依上表所示扭力使用扭力扳手

鎖緊螺栓。 
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2. C8 機械臂的定期檢驗 
本章說明維護的檢查及程序。正確執行維護檢查與程序是最基本的要求，可防止發生

問題並確保安全。  
請確實依照行事曆執行維護檢查。 
 

2.1  維護檢查 

2.1.1  維護檢查行事曆 

檢查時間點分為五個階段: 每日, 每月, 每季, 每半年, 每一年。每一階段都會增加檢

查時間點。 
若機器人每月運轉達250小時以上，檢查時間點必須增加為每250小時, 750小時, 1500
小時, 3000小時。 
 

 
檢查時間點 

日檢 月檢 季檢 半年檢 年檢 
檢修 

(更換) 

 1個月 (250 h) 

每
天
檢
查 

√     

 2個月 (500 h) √     
 3個月 (750 h) √ √    
 4個月 (1000h) √     
 5個月 (1250h) √     
 6個月 (1500h) √ √ √   
 7個月 (1750h) √     
 8個月 (2000h) √     
 9個月 (2250h) √ √    

10個月 (2500h) √     
11個月 (2750h) √     
12個月 (3000h) √ √ √ √  
13個月 (3250h) √     

…
 

…
 

…
 

…
 

…
 

…
 

…
 

 20000h      √ 

h = 小時  
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2.1.2  檢查内容 

檢查項目 
檢查項目 点検位置 每日 每月 每季 每半年 每年 

檢查螺栓是否鬆脫或背隙過大 
末端夾具安裝螺栓 √ √ √ √ √ 

機器人安裝螺栓 √ √ √ √ √ 

檢查接頭是否鬆脫 
機器人上的外部接頭 

(接頭板上等) 
√ √ √ √ √ 

目視檢查外部缺失。 

如有必要，請加以清潔 

機器人外觀 √ √ √ √ √ 

外部電纜  √ √ √ √ 

檢查是否彎曲或放置位置不正確 安全防護等 √ √ √ √ √ 

檢查外部短路接頭或制動器釋放裝置接頭

是否連接 

機器人背部的外部短路接頭，或

制動器釋放裝置接頭 
√ √ √ √ √ 

檢查制動器動作 關節#1~關節#6制動器 √ √ √ √ √ 

檢查是否有異常聲或異常振動 全體 √ √ √ √ √ 

檢查風扇是否正常運作 

(僅C8-A1401***(C8XL)) 
風扇 √ √ √ √ √ 
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檢查方法 
点検項目 点検方法 

檢查螺栓是否鬆脫或背隙過大 
使用六角扳手等檢查螺栓是否鬆脫或背隙過大。 

如鬆脫，請參閱: 「2.4 緊固內六角螺栓」使用正確的鎖緊扭力緊固。 

檢查接頭是否鬆脫 
檢查接頭是否鬆脫。 

如果鬆脫，請拔下然後重新插緊。 

目視檢查外部缺失。 

如有必要，請加以清潔 

目視檢查機械臂外觀，是否有灰塵等。如有要，請加以清潔。 

檢查電纜外觀，如果有傷痕，請檢查電纜是否斷線。 

檢查是否彎曲或放置位置不正確 
檢查安全裝置等的位置，是否有位置不正確。 

如果不正確請恢復原位。 

檢查外部短路接頭或制動器釋放裝置接頭

是否連接 

檢查機器人背部的外部短路接頭，或制動器釋放裝置接頭是否連接。 

如果沒有連接。請進行連接。 

 

 
電纜背面出線 

 

 
電纜向下出線 

檢查制動器動作 

關閉馬達檢查軸部是否下降。 

關閉馬達但不要操作制動器解除開關，檢查軸部是否下降，如果下降請咨

詢經銷商。 

如果按下制動器解除開關，無法解除制動器，也請咨詢經銷商。 

檢查是否有異常聲或異常振動 
檢查動作時是否有異常聲或異常振動。 

如果發現異常，請咨詢經銷商。 

檢查風扇是否正常運作 

(僅C8-A1401***(C8XL)) 

打開馬達，檢查風扇是否正常運作。 

如果風扇不運轉，請咨詢經銷商。 
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2.2  檢修(零件更換) 
檢修(零件更換)請由經過培訓的人員進行。 
關於培訓的詳細資訊，請參閱《安全手冊》中的培訓內容。 
關於檢修(零件更換)的詳細資訊，請參閱《維護手冊》。 

 

2.3  潤滑 
減速裝置及傘齒輪須定時潤滑。僅限使用下表中指定的潤滑脂。 

 
 潤滑零件 潤滑時間 注意事項 

全部關節 減速裝置 
檢修時 請由經過培訓的人員進行。 

更多詳細資訊，請參閱 C系列維護手冊 關節#6 傘齒輪 

 

2.4  緊固內六角螺栓 
六角圓柱頭螺栓(以下稱「螺栓」)適用於需加強機械強度處。這些螺栓可使用下表中

的扭力鎖緊。 

除特殊情況外，在本手冊中的某些程序中須重新鎖緊螺栓時，請使用扭力扳手以便利

用下表所示的適當扭力鎖緊螺栓。 

 
螺栓 扭力 

 

如需固定螺絲，請參閱以下。 

M3 2.0 ± 0.1 N⋅m (21 ± 1 kgf⋅cm) 固定螺絲 扭力 
M4 4.0 ± 0.2 N⋅m (41 ± 2 kgf⋅cm) M4 2.4 ± 0.1 N⋅m (26 ± 1 kgf⋅cm) 
M5 8.0 ± 0.4 N⋅m (82 ± 4 kgf⋅cm) M5 3.9 ± 0.2 N⋅m (40 ± 2 kgf⋅cm) 
M6 13.0 ± 0.6 N⋅m (133 ± 6 kgf⋅cm) 

 
M8 32.0 ± 1.6 N⋅m (326 ± 16 kgf⋅cm) 

M10 58.0 ± 2.9 N⋅m (590 ± 30 kgf⋅cm) 
M12 100.0 ± 5.0 N⋅m (1,020 ± 51 kgf⋅cm) 

 

建議按照對角線對齊的順序，固定圓周上的螺栓，如下圖所示。 

 1 
5 

3 

7 
2 

6 

4 

8 
螺 螺 螺  

 

 

請勿一次鎖緊所有螺栓。用六角扳手分兩次或三

次緊固螺栓。然後依上表所示扭力使用扭力扳手

鎖緊螺栓。 
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3. C12 機械臂的定期檢驗 
本章說明維護的檢查及程序。正確執行維護檢查與程序是最基本的要求，可防止發生

問題並確保安全。  
請確實依照行事曆執行維護檢查。 
 

3.1  維護檢查 

3.1.1  維護檢查行事曆 

檢查時間點分為五個階段: 每日, 每月, 每季, 每半年, 每一年。每一階段都會增加檢

查時間點。 
若機器人每月運轉達250小時以上，檢查時間點必須增加為每250小時, 750小時, 1500
小時, 3000小時。 
 

 
檢查時間點 

日檢 月檢 季檢 半年檢 年檢 
檢修 

(更換) 

 1個月 (250 h) 

每
天
檢
查 

√     

 2個月 (500 h) √     
 3個月 (750 h) √ √    
 4個月 (1000h) √     
 5個月 (1250h) √     
 6個月 (1500h) √ √ √   
 7個月 (1750h) √     
 8個月 (2000h) √     
 9個月 (2250h) √ √    

10個月 (2500h) √     
11個月 (2750h) √     
12個月 (3000h) √ √ √ √  
13個月 (3250h) √     

…
 

…
 

…
 

…
 

…
 

…
 

…
 

 20000h      √ 

h = 小時  
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3.1.2  檢查内容 

檢查項目 
檢查項目 点検位置 每日 每月 每季 每半年 每年 

檢查螺栓是否鬆脫或背隙過大 
末端夾具安裝螺栓 √ √ √ √ √ 

機器人安裝螺栓 √ √ √ √ √ 

檢查接頭是否鬆脫 
機器人上的外部接頭 

(接頭板上等) 
√ √ √ √ √ 

目視檢查外部缺失。 

如有必要，請加以清潔 

機器人外觀 √ √ √ √ √ 

外部電纜  √ √ √ √ 

檢查是否彎曲或放置位置不正確 安全防護等 √ √ √ √ √ 

檢查外部短路接頭或制動器釋放裝置接頭

是否連接 

機器人背部的外部短路接頭，或

制動器釋放裝置接頭 
√ √ √ √ √ 

檢查制動器動作 關節#1~關節#6制動器 √ √ √ √ √ 

檢查是否有異常聲或異常振動 全體 √ √ √ √ √ 

檢查風扇是否正常運作 風扇 √ √ √ √ √ 
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檢查方法 
点検項目 点検方法 

檢查螺栓是否鬆脫或背隙過大 
使用六角扳手等檢查螺栓是否鬆脫或背隙過大。 

如鬆脫，請參閱: 「2.4 緊固內六角螺栓」使用正確的鎖緊扭力緊固。 

檢查接頭是否鬆脫 
檢查接頭是否鬆脫。 

如果鬆脫，請拔下然後重新插緊。 

目視檢查外部缺失。 

如有必要，請加以清潔 

目視檢查機械臂外觀，是否有灰塵等。如有要，請加以清潔。 

檢查電纜外觀，如果有傷痕，請檢查電纜是否斷線。 

檢查是否彎曲或放置位置不正確 
檢查安全裝置等的位置，是否有位置不正確。 

如果不正確請恢復原位。 

檢查外部短路接頭或制動器釋放裝置接頭

是否連接 

檢查機器人背部的外部短路接頭，或制動器釋放裝置接頭是否連接。 

如果沒有連接。請進行連接。 

 

 
電纜背面出線 

 

 
電纜向下出線 

檢查制動器動作 

關閉馬達檢查軸部是否下降。 

關閉馬達但不要操作制動器解除開關，檢查軸部是否下降，如果下降請咨

詢經銷商。 

如果按下制動器解除開關，無法解除制動器，也請咨詢經銷商。 

檢查是否有異常聲或異常振動 
檢查動作時是否有異常聲或異常振動。 

如果發現異常，請咨詢經銷商。 

檢查風扇是否正常運作 
打開馬達，檢查風扇是否正常運作。 

如果風扇不運轉，請咨詢經銷商。 
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3.2  檢修(零件更換) 
檢修(零件更換)請由經過培訓的人員進行。 
關於培訓的詳細資訊，請參閱《安全手冊》中的培訓內容。 
關於檢修(零件更換)的詳細資訊，請參閱《維護手冊》。 

 

3.3  潤滑 
減速裝置及傘齒輪須定時潤滑。僅限使用下表中指定的潤滑脂。 

 
 潤滑零件 潤滑時間 注意事項 

全部關節 減速裝置 
檢修時 請由經過培訓的人員進行。 

更多詳細資訊，請參閱 C系列維護手冊 關節#6 傘齒輪 

 

3.4  緊固內六角螺栓 
六角圓柱頭螺栓(以下稱「螺栓」)適用於需加強機械強度處。這些螺栓可使用下表中

的扭力鎖緊。 

除特殊情況外，在本手冊中的某些程序中須重新鎖緊螺栓時，請使用扭力扳手以便利

用下表所示的適當扭力鎖緊螺栓。 

 
螺栓 扭力 

 

如需固定螺絲，請參閱以下。 

M3 2.0 ± 0.1 N⋅m (21 ± 1 kgf⋅cm) 固定螺絲 扭力 
M4 4.0 ± 0.2 N⋅m (41 ± 2 kgf⋅cm) M4 2.4 ± 0.1 N⋅m (26 ± 1 kgf⋅cm) 
M5 8.0 ± 0.4 N⋅m (82 ± 4 kgf⋅cm) M5 3.9 ± 0.2 N⋅m (40 ± 2 kgf⋅cm) 
M6 13.0 ± 0.6 N⋅m (133 ± 6 kgf⋅cm) 

 
M8 32.0 ± 1.6 N⋅m (326 ± 16 kgf⋅cm) 

M10 58.0 ± 2.9 N⋅m (590 ± 30 kgf⋅cm) 
M12 100.0 ± 5.0 N⋅m (1,020 ± 51 kgf⋅cm) 

 

建議按照對角線對齊的順序，固定圓周上的螺栓，如下圖所示。 

 1 
5 

3 

7 
2 

6 

4 

8 
螺 螺 螺  

 

 

請勿一次鎖緊所有螺栓。用六角扳手分兩次或三

次緊固螺栓。然後依上表所示扭力使用扭力扳手

鎖緊螺栓。 
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Appendix 

 
本章節包含每個型號的規格表、停止時間和停止距離的詳細數據。 
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Appendix A: 規格表 
 

C4 規格表 
項目 規格 

型號 C4-A601** C4-A901** 
機型名稱 C4 C4L 
安裝類型 臺架式安裝(天吊式安裝) *1 
重量(不包括電纜和運輸時固定部件的重量) 27 kg (59.5 lb.) 30 kg (66.1 lb.) 
驅動方式 所有關節 AC伺服馬達 

最大操作速度 *2 

關節#1 450°/s 275°/s 
關節#2 450°/s 275°/s 
關節#3 514°/s 289°/s 
關節#4 555°/s 
關節#5 555°/s 
關節#6 720°/s 

最大合成速度 9459 mm/s 9459 mm/s 
重複精度 關節#1 ~ #6 ± 0.02 mm ±0.03 mm 

最大動作範圍 

關節#1 
± 170° ±170° (UL規格 ± 160°) 

不含機械阻擋裝置± 180° 
關節#2 − 160~ + 65° 
關節#3 − 51 ~ + 225° 
關節#4 ± 200° 
關節#5 ±135° 
關節#6 ±360° 

最大脈衝範圍 

(pulse) 

關節#1 
± 4951609 ± 8102633 (UL規格 

7626008) 
不含機械阻擋裝置  

± 5242880 
不含機械阻擋裝置  

± 8579259 

關節#2 − 4660338 ~ + 
1893263 − 7626008 ~ + 3098066 

關節#3 − 1299798 ~ + 
5734400 − 2310751 ~ + 10194489 

關節#4 ± 4723316 
關節#5 ± 3188238 
關節#6 ± 4723316 

解析度 

關節#1 0.0000343°/pulse 0.0000210°/pulse 
關節#2 0.0000343°/pulse 0.0000210°/pulse 
關節#3 0.0000392°/pulse 0.0000221°/pulse 
關節#4 0.0000423°/pulse 
關節#5 0.0000423°/pulse 
關節#6 0.0000549°/pulse 

馬達耗電量 

關節#1 400 W 
關節#2 400 W 
關節#3 150 W 
關節#4 50 W 
關節#5 50 W 
關節#6 50 W 

載重量 *3 額定值 1 kg 
最大 4 kg (朝下時5 kg) 
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項目 規格 
型號 C4-A601** C4-A901** 
機型名稱 C4 C4L 

允許力矩 
關節#4 4.41 N·m (0.45 kgf·m) 
關節#5 4.41 N·m (0.45 kgf·m) 
關節#6 2.94 N·m (0.3 kgf·m) 

允許慣性力矩 
(GD2/4) *4 

關節#4 0.15 kgm2 
關節#5 0.15 kgm2 
關節#6 0.10 kgm2 

客戶使用的安裝線路 9線(D-sub) 

客戶使用的安裝氣送管 *5 
4條ø4 mm氣送管、 

允許壓力：0.59Mpa (6 kgf/cm2) (86 psi) 

環境需求 *6 
周圍溫度 *7 5 ~ 40°C 
周圍相對濕度 20 ~ 80 % RH(無凝結) 
震動 4.9 m/s2(0.5 G) 或以下 

雜訊等級 *8 LAeq = 70.2 dB (A) LAeq = 70 dB (A)或以下 
環境 標準／無塵室型號 & ESD *9 
適用控制器 RC700, RC700-A (UL規格: 僅限RC700-A) 

MC電纜 

電纜重量(僅
電纜) 

固定式,訊號電纜 
 (所有長度通用) 0.09 kg/m 

固定式,電源電纜 
 (3 m, 5 m, 10 m) 0.33 kg/m 

固定式,電源電纜 
 (15 m, 20 m) 0.42 kg/m 

固定式,電源電纜 
 (UL規格,所有長度通用) 0.33 kg/m 

移動式,訊號電纜 
 (所有長度通用) 0.14 kg/m 

移動式,電源電纜 
 (所有長度通用) 0.38 kg/m 

電纜外徑 
 

固定式,訊號電纜 
 (所有長度通用) ø7.7 mm (typ) 

固定式,電源電纜 
 (3 m, 5 m, 10 m) ø14.1 mm (typ) 

固定式,電源電纜 
 (15 m, 20 m) ø16.9 mm (typ) 

固定式,電源電纜 
 (UL規格,所有長度通用) ø14.1 mm (typ) 

移動式,訊號電纜 
 (所有長度通用) ø10.5 mm (typ) 

移動式,電源電纜 
 (所有長度通用) ø17.0 mm (typ) 

最小彎曲半
徑  *10 

固定式,訊號電纜 
 (所有長度通用) 47 mm 

固定式,電源電纜 
 (3 m, 5 m, 10 m) 85 mm 

固定式,電源電纜 
 (15 m, 20 m) 102 mm 

固定式,電源電纜 
 (UL規格,所有長度通用) 85 mm 

移動式,訊號電纜 
 (所有長度通用) 100 mm 

移動式,電源電纜 
 (所有長度通用) 100 mm 
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*1 機器人在出貨時設定為「臺架式安裝」。若要以「側壁式安裝」方式使用機器人，必須變更模式設

定。 
有關如何變更模式設定的詳細資訊，請參閱 C4機械臂 5.5 變更機器人及Epson RC+ 使用者指南

中的機器人配置 等章節。 
*2 如進行PTP控制 
*3 若載重量超過最大值，請參閱C4機械臂 4.3.1 WEIGHT設定 中的「超過最大載重量的載重量限制」

一節。 
*4 當重心位於各手臂的中心時： 

若重心不在各手臂的中心，請使用INERTIA命令設定偏心量。 
*5 如需有關安裝氣送管供的詳細資訊，請參閱C4機械臂 3.6 使用電線及氣送管。 
*6 如需安裝環境的詳細資訊，請參閱C4機械臂 3.1 環境條件。 
*7 在產品規格最低溫度附近的低溫環境下使用時，或在公休日或夜間長時間停止時，在開始運行後，

由於驅動部的電阻較大，可能會發生碰撞檢測錯誤等。 在這種情況下，建議進行 10 分鐘左右的

預熱操作。 
*8 測量時的機器人條件如下： 

機械手的操作條件：額定負載、所有手臂同時動作、最大速度、最大加減速、 
50%功率。 

測量點： 離機器人背面1000 mm 
*9 無塵室型號機械手會將基座和臂蓋内部的空氣批量排出。 

因此，如果基座裝置中有裂縫或其他空隙，可能會造成手臂末端沒有足夠的負壓，並可能導致灰塵增

加。 
清潔等級 ：等級ISO 3(ISO14644-1) 

 排放系統 ：ø8 mm氣送管管件 

 請參閱: C4機械臂 3.6 用戶佈線及配管。 

 60 L/min 吸力 

排氣管 ：聚胺酯管 外徑：ø8 mm(內徑：ø5至6 mm)  

 ESD規格使用經過防靜電處理的樹脂材料。此機型可以抑制因帶電作用而產生的灰塵附著。 

  

項目 規格 
型號 C4-A601** C4-A901** 
機型名稱 C4 C4L 

預設值 
()中是最大設定值 

SPEED 5 (100) 
ACCEL *11 5, 5 (120, 120) 
SPEEDS 50 (2000) 
ACCELS 200 (25000) 200 (15000) *12 

FINE 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000 
(65535, 65535, 65535, 65535, 65535, 65535) 

WEIGHT 1 (5) 
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*10 布線移動式M/C電纜時，請注意以下事項。 

- 安裝電纜，使連接器不會承受負載。 

- 移動部件電纜不可小於電纜的最小彎曲半徑。彎曲半徑 (a) 的尺寸如下圖所示。 

 
*11 Accel設定為100是最佳化設定值，可在定位時維持加減速與振動的平衡。雖然加速值可設定為大於

100的值，但建議除非必要動作，否則盡量減少使用大於100的值，因為機器人若持續以較大加速設

定值運轉，可能會大幅縮短產品壽命。 

*12 4公斤載重量以上的最高Accels設定值是12000。 
請不要將Accels設定超過12000以上的值。 
雖然不會產生錯誤，但可能會發生機器人故障。 
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C8 規格表 

項目 規格 
型號 C8-A701*** C8-A901*** C8-A1401*** 
機型名稱 C8 C8L C8XL 
安裝類型 *1 臺架式安裝, 天吊式安裝, 壁掛式安裝 
重量 
(不含纜線或 
運輸架重量) 

標準 
無塵室& ESD 49 kg (108 lbs.) 52 kg (115 lbs.) 62 kg (137 lbs.) 

防塵防水 53 kg (117 lbs.) 56 kg (123 lbs.) 66 kg (146 lbs.) 
驅動方式 所有關節 AC伺服馬達 

最大作業速度 *2 

關節#1 331°/s 294°/s 200°/s 
關節#2 332°/s 300°/s 167°/s 
關節#3 450°/s 360°/s 200°/s 
關節#4 480°/s 
關節#5 450°/s 
關節#6 720°/s 

最高合成速度 8958 mm/sec 9679 mm/sec 8858 mm/sec 
重複性 關節#1 ~ #6 ± 0.02 mm ± 0.03 mm ±0.05 mm 

最大動作範圍 

關節#1 ± 240° 
關節#2 − 158° ~ + 65° − 158° ~ + 65° − 135° ~ + 55° 
關節#3 − 61° ~ + 202° 
關節#4 ± 200° 
關節#5 ± 135° 
關節#6 ± 360° 

最大脈衝範圍(脈衝) 

關節#1 ± 9507090 ± 10695600 ± 15736800 

關節#2 − 6245685 ~ 
+ 2569428 

− 6903178 ~ 
+ 2839915 

− 10616940 ~ 
+ 4325420 

關節#3 − 1776754 ~ 
+ 5883677 

− 2220949 ~ 
+ 7354618 

− 3997696 ~ 
+ 13238272 

關節#4 ± 5461400 
關節#5 ± 3932280 
關節#6 ± 6553800 

解析度 

關節#1 0.0000252°/pulse 0.0000224°/pulse 0.0000153°/pulse 
關節#2 0.0000253°/pulse 0.0000229°/pulse 0.0000127°/pulse 
關節#3 0.0000343°/pulse 0.0000275°/pulse 0.0000153°/pulse 
關節#4 0.0000366°/pulse 
關節#5 0.0000343°/pulse 
關節#6 0.0000549°/pulse 

馬達的額定電量 

關節#1 1000 W 
關節#2 750 W 
關節#3 400 W 
關節#4 100 W 
關節#5 100 W 
關節#6 100 W 

載重量 *3 額定值 3 kg 
最大 8 kg 

允許力矩 
關節#4 16.6 N·m (1.69 kgf·m) 
關節#5 16.6 N·m (1.69 kgf·m) 
關節#6 9.4 N·m (0.96 kgf·m) 

容許 
慣性矩(GD2/4)*4 

關節#4 0.47 kg·m2 
關節#5 0.47 kg·m2 
關節#6 0.15 kg·m2 
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項目 規格 
型號 C8-A701*** C8-A901*** C8-A1401*** 
機型名稱 C8 C8L C8XL 

使用者電纜 
15線(D-sub) 

8 pin (RJ45) Cat.5e同等設備 
6針腳(用於F感測器) 

使用者氣送管 *5 ø6 mm氣送管(2管)， 
容許壓力: 0.59 Mpa (6 kgf/cm2) (86 psi) 

環境要求 *6 
環境溫度 *7 攝氏5至40度 
周圍相對濕度 10至80 %(無凝結) 
震動 4.9 m/s2 (0.5 G)以下 

噪音等級 *8 LAeq = 71.9 dB (A) LAeq = 70 dB(A)以下 

環境 
標準 

無塵室型號與ESD *9 
防護型號(IP67)*10 

適用控制器 RC700-A、RC700DU-A 

MC電纜 

電纜重量
(僅電纜) 

固定式,訊號電纜  
(所有長度通用) 0.09 kg/m 

固定式,電源電纜  
(3 m, 5 m, 10 m) 0.38 kg/m 

固定式,電源電纜 
(15 m, 20 m) 0.43 kg/m 

移動式,訊號電纜 
(所有長度通用) 0.19 kg/m 

移動式,電源電纜 
(所有長度通用) 0.46 kg/m 

電纜外徑 

固定式,訊號電纜 
(所有長度通用) ø7.7 mm (typ) 

固定式,電源電纜 
(3 m, 5 m, 10 m) ø15.4 mm (typ) 

固定式,電源電纜 
(15 m, 20 m) ø17.4 mm (typ) 

移動式,訊號電纜 
(所有長度通用) ø12.1 mm (typ) 

移動式,電源電纜 
(所有長度通用) ø19.3 mm (typ) 

最小彎曲
半 徑  
*11 

固定式,訊號電纜 
(所有長度通用) 47 mm 

固定式,電源電纜 
(3 m, 5 m, 10 m) 93 mm 

固定式,電源電纜 
(15 m, 20 m) 105 mm 

移動式,訊號電纜 
(所有長度通用) 116 mm 

移動式,電源電纜 
(所有長度通用) 116 mm 

預設值 
(最大設定值) 

SPEED 3(100) 
ACCEL *12 5, 5(120, 120) 
SPEEDS 50(2000) 
ACCELS *13 200(35000) 120(25000) 

FINE 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000 
(131070, 131070, 131070, 131070, 131070, 131070) 

WEIGHT 3(8) 
Inertia 0.03(0.15) 
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*1:  機器人在出貨時設定為「臺架式安裝」, 「天吊式安裝」, 「壁掛式安裝」。 

*2:  如進行PTP控制 

*3:  請勿超過最大載重量。 

*4:  若重心位於各機械臂的中心。若重心不在各機械臂的中心，請使用INERTIA命令設定偏心量。 

*5:  關於安裝供客戶使用的氣送管之細節，請參閱:C8機械臂 3.6 使用者電線及氣送管。 

*6:  關於環境要求的詳細資訊，請參閱: C8機械臂3.1 環境條件。 

*7:  在產品規格最低溫度附近的低溫環境下使用時，或在公休日或夜間長時間停止時，在開始運行後，

由於驅動部的電阻較大，可能會發生碰撞檢測錯誤等。 在這種情況下，建議進行 10 分鐘左右的

預熱操作。 

*8:  測量時的機器人條件如下:  
操作條件 : 額定負載, 所有機械臂同時動作, 最大速度, 最大加減速度,  

C8, C8L: 功率為50%, C8XL: 功率為30%。 
測量點 : 離機器人背面1000 mm 

*9:  無塵室型號機器人中的排氣系統會從基座內部與臂套內部抽取空氣。   
基座裝置中若有裂縫或其他空隙，可能會造成機械臂外部的負壓遺失，並造成揚塵增加。 

清潔等級 : C8、C8L ISO Class 3 (ISO14644-1) 
: C8XL ISO Class 4 (ISO14644-1) 

排放系統 :  ø12 mm氣送管的管件 
(參考: C8機械臂 3.6 使用電線及氣送管) 
60 L/min真空 

排氣管 : 聚氨酯管 外徑: ø8 mm(內徑: ø5至6 mm) 
ESD規格機器人使用經過防靜電處理的樹脂材料。由於有帶電現象，所以此型號可控制粉塵的附

著力。 

*10:  防護型號機器人的保護等級為IP67(IEC標準)。該機器人可在可能存在粉塵、水與機器人的水溶性

切削油滴落的環境中使用。 
然而，請注意下列事項:  

- 機器人不防鏽。請勿在具有腐蝕性液體的環境中使用機器人。 
- 不要使用會使密封材質品質惡化的液體，例如，有機溶劑, 酸性物質, 鹼性物質與氯切削液體。 
- 機器人無法在水下作業。 
- 控制器不具有對環境的保護特性(控制器的保護等級: IP20)。 
請確保系統安裝在符合控制器環境要求的地方。 

<參考資料> 
- IEC標準的IP40 

[防塵等級] 
避免直徑或厚度大於1.0 mm的固態物體進入的保護等級。 

[防水等級] 
未對該項目作保護措施。 

- IEC標準的IP67 
[防塵等級] 

對粉塵作完全保護。 
[防水等級] 

當機器人的最高點位於水面下0.15 m且最低點位於水面下1 m的條件下浸入水中30分
鐘時，可避免有害的水量進入。 
(機器人停止時測試) 
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*11: 布線移動式M/C電纜時，請注意以下事項。 

- 安裝電纜，使連接器不會承受負載。 

- 移動部件電纜不可小於電纜的最小彎曲半徑。彎曲半徑 (a) 的尺寸如下圖所示。 

 
*12:  在一般用途中，加減速設定值100是最佳化設定值，可在定位時維持加減速與振動的平衡。設定為

大於100的值，但建議除非必要動作，否則盡量減少使用大於100的值，因為機器人若持續以較大

加減速設定值運轉，可能會大幅縮短產品壽命。 

 
*13:  最大AccelS設定值的變化取決於負載。詳細資訊請參閱下表。 

設定當超過最大AccelS會產生錯誤的值。於此情況時，請檢查設定值。  

最大AccelS設定值 
 
臺架式安裝, 天吊式安裝 
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壁掛式安裝 

 40000 

35000 

30000 

25000 

20000 

15000 

10000 

5000 

0          2         4          6          8  (kg) 末端夾具重量 

25000 

20000 

C8-A701**W : C8 

C8-A901**W : C8L 

C8-A1401**W : C8XL 

17000 

11000 

25000 

11000 11000 

21000 

15000 
13000 

  



Appendix A: 規格表 

 

C 系列  Rev.8 257 

C12 規格表 
項目 規格 

型號 C12-A1401** 
機型名稱 C12XL 
安裝類型 *1 臺架式安裝 
重量 
(不含纜線或 
運輸架重量) 

標準 
無塵室& ESD 63 kg (139 lbs.) 

驅動方式 所有關節 AC伺服馬達 

最大作業速度 *2 

關節#1 200°/s 
關節#2 167°/s 
關節#3 200°/s 
關節#4 300°/s 
關節#5 360°/s 
關節#6 720°/s 

最高合成速度 8751 mm/s 
重複性 關節#1 ~ #6 ± 0.05 mm 

最大動作範圍 

關節#1 ± 240° 
關節#2 − 135 ~ + 55° 
關節#3 − 61 ~ + 202° 
關節#4 ±200° 
關節#5 ± 135° 
關節#6 ± 360° 

最大脈衝範圍(脈衝) 

關節#1 ± 15736800 
關節#2 − 10616940 ~ + 4325420 
關節#3 − 3997696 ~ + 13238272 
關節#4 ± 8738240 
關節#5 ± 4915350 
關節#6 ± 6553800 

解析度 

關節#1 0.0000153°/pulse 
關節#2 0.0000127°/pulse 
關節#3 0.0000153°/pulse 
關節#4 0.0000229°/pulse 
關節#5 0.0000275°/pulse 
關節#6 0.0000549°/pulse 

馬達的額定電量 

關節#1 1000 W 
關節#2 750 W 
關節#3 400 W 
關節#4 150 W 
關節#5 150 W 
關節#6 150 W 

載重量 *3 額定值 3 kg 
最大 12 kg 

允許力矩 
關節#4 25.0 N·m (2.55 kgf·m) 
關節#5 25.0 N·m (2.55 kgf·m) 
關節#6 9.8 N·m (1.0 kgf·m) 

容許 
慣性矩(GD2/4)*4 

關節#4 0.70 kg·m2 
關節#5 0.70 kg·m2 
關節#6 0.20 kg·m2 
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項目 規格 
型號 C12-A1401** 
機型名稱 C12XL 

使用者電纜 
15線(D-sub) 

8 pin (RJ45) Cat.5e同等設備 
6針腳(用於F感測器) 

使用者氣送管 *5 ø6 mm氣送管(2管)， 
容許壓力: 0.59 Mpa (6 kgf/cm2) (86 psi) 

環境要求 *6 
環境溫度 *7 攝氏5至40度 
周圍相對濕度 10至80 %(無凝結) 
震動 4.9 m/s2 (0.5 G)以下 

噪音等級 *8 LAeq = 70 dB (A)以下 

環境 標準 
無塵室型號與ESD *9 

適用控制器 RC700-A 

MC電纜 

電纜重量
(僅電纜) 

固定式,訊號電纜 
(所有長度通用) 0.09 kg/m 

固定式,電源電纜  
(3 m, 5 m, 10 m) 0.38 kg/m 

固定式,電源電纜 
(15 m, 20 m) 0.43 kg/m 

移動式,訊號電纜 
(所有長度通用) 0.19 kg/m 

移動式,電源電纜 
(所有長度通用) 0.46 kg/m 

電纜外徑 

固定式,訊號電纜 
(所有長度通用) ø7.7 mm (typ) 

固定式,電源電纜  
(3 m, 5 m, 10 m) ø15.4 mm (typ) 

固定式,電源電纜 
(15 m, 20 m) ø17.4 mm (typ) 

移動式,訊號電纜 
(所有長度通用) ø12.1 mm (typ) 

移動式,電源電纜 
(所有長度通用) ø19.3 mm (typ) 

最小彎曲
半 徑  
*10 

固定式,訊號電纜 
(所有長度通用) 47 mm 

固定式,電源電纜  
(3 m, 5 m, 10 m) 93 mm 

固定式,電源電纜 
(15 m, 20 m) 105 mm 

移動式,訊號電纜 
(所有長度通用) 116 mm 

移動式,電源電纜 
(所有長度通用) 116 mm 

預設值 
(最大設定值) 

SPEED 3(100) 
ACCEL*11 5, 5(120, 120) 
SPEEDS 50(2000) 
ACCELS*12 120(25000) 

FINE 10000, 10000, 10000, 10000, 10000, 10000 
(131070, 131070, 131070, 131070, 131070, 131070) 

WEIGHT 3(12) 
Inertia 0.03(0.2) 
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*1: 機器人在出貨時設定為「臺架式安裝」。 

*2: 如進行PTP控制 

*3: 請勿超過最大載重量。 

*4: 若重心位於各機械臂的中心。若重心不在各機械臂的中心，請使用INERTIA命令設定偏心量。 

*5: 關於安裝供客戶使用的氣送管之細節，請參閱: C12 機械臂 3.6 使用者電線及氣送管。 

*6: 關於環境要求的詳細資訊，請參閱: C12 機械臂 3.1 環境條件。 

*7:  在產品規格最低溫度附近的低溫環境下使用時，或在公休日或夜間長時間停止時，在開始運行後，

由於驅動部的電阻較大，可能會發生碰撞檢測錯誤等。 在這種情況下，建議進行 10 分鐘左右

的預熱操作。 

*8: 測量時的機器人條件如下:  
操作條件 : 額定負載, 所有機械臂同時動作, 最大速度, 最大加減速度,  

機器人操作時間功率為30%。 
測量點 : 離機器人背面1000 mm 

*9: 無塵室型號機器人中的排氣系統會從基座內部與臂套內部抽取空氣。   
基座裝置中若有裂縫或其他空隙，可能會造成機械臂外部的負壓遺失，並造成揚塵增加。 

清潔等級  ISO Class 4 (ISO14644-1) 
排放系統   ø12 mm氣送管的管件 

(參考: C12 機械臂 3.6 使用電線及氣送管) 
60 L/min真空 

排氣管  聚氨酯管 外徑: ø8 mm(內徑: ø5至6 mm) 
ESD規格機器人使用經過防靜電處理的樹脂材料。由於有帶電現象，所以此型號可控制粉塵的

附著力。 

*10: 布線移動式M/C電纜時，請注意以下事項。 

- 安裝電纜，使連接器不會承受負載。 

- 移動部件電纜不可小於電纜的最小彎曲半徑。彎曲半徑 (a) 的尺寸如下圖所示。 

 

 
*11: 在一般用途中，加減速設定值100是最佳化設定值，可在定位時維持加減速與振動的平衡。設定

為大於100的值，但建議除非必要動作，否則盡量減少使用大於100的值，因為機器人若持續以

較大加減速設定值運轉，可能會大幅縮短產品壽命。 
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*12: 最大AccelS設定值的變化取決於負載。詳細資訊請參閱下表。 
設定當超過最大AccelS會產生錯誤的值。於此情況時，請檢查設定值。  

最大AccelS設定值 
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Appendix B: 緊急停止時的停止時間和停止距離 
以下是每個機型在緊急停止狀態下的停止時間和停止距離的圖表。 

停止時間是下圖中標注“停止時間”的部分。請務必根據機器人的安裝環境和動作，確

保安全作業。 

 

 
 

馬達速度 
 

停止時間 
 

時間 
 

緊急停止或安全門打開  
 

條件 :  
停止時間和停止距離因機器人設置的參數(設置值)而異。以下是本章節圖表的測試條

件。 

Accel : 100, 100 
其他 : 預設值 

 

圖例説明 :  
圖表按Weight設置值(最大荷重的100%、約66%、約33%和額定荷重)顯示。 

水平軸 : 手臂速度(Speed設置值) 
垂直軸 : 各手臂速度中的停止時間和停止距離 
Time[sec]  : 停止時間 (秒) 
Distance[deg] : 停止距離 (度) 
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C4 緊急停止時的停止時間和停止距離 
 

C4-A601**: J1 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A601**: J2 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A601**: J3 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C4-A601**: J4 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A601**: J5 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A601**: J6 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C4-A901**: J1 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A901**: J2 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A901**: J3 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C4-A901**: J4 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A901**: J5 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A901**: J6 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C8 緊急停止時的停止時間和停止距離 
 

C8-A701***: J1 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A701***: J2 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A701***: J3 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C8-A701***: J4 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A701***: J5 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A701***: J6 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C8-A701***: J1 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A701***: J2 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A701***: J3 (壁掛式安裝) 
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C8-A701***: J4 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A701***: J5 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A701***: J6 (壁掛式安裝) 
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C8-A901***: J1 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A901***: J2 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A901***: J3 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C8-A901***: J4 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A901***: J5 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A901***: J6 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C8-A901***: J1 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A901***: J2 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A901***: J3 (壁掛式安裝) 
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C8-A901***: J4 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A901***: J5 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A901***: J6 (壁掛式安裝) 
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C8-A1401***: J1 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A1401***: J2 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A1401***: J3 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C8-A1401***: J4 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A1401***: J5 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A1401***: J6 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C8-A1401***: J1 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A1401***: J2 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A1401***: J3 (壁掛式安裝) 
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C8-A1401***: J4 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A1401***: J5 (壁掛式安裝) 

 
 

C8-A1401***: J6 (壁掛式安裝) 
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C12 緊急停止時的停止時間和停止距離 
 

C12-A1401**: J1 (臺架式安裝) 

 
 

C12-A1401**: J2 (臺架式安裝) 

 
 

C12-A1401**: J3 (臺架式安裝) 
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C12-A1401**: J4 (臺架式安裝) 

 
 

C12-A1401**: J5 (臺架式安裝) 

 
 

C12-A1401**: J6 (臺架式安裝) 
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Appendix C: 安全門開時的停止時間和停止距離 
以下是每個機型在安全門開時的停止時間和停止距離的圖表。 

停止時間是下圖中標注“停止時間”的部分。請務必根據機器人的安裝環境和動作，確

保安全作業。 

 

 
 

馬達速度 
 

停止時間 
 

時間 
 

緊急停止或安全門打開  
條件 :  
停止時間和停止距離因機器人設置的參數(設置值)而異。以下是本章節圖表的測試條

件。 

Accel : 100, 100 
其他 : 預設值 

 

圖例説明 :  
圖表按Weight設置值(最大荷重的100%、約66%、約33%和額定荷重)顯示。 

水平軸 : 手臂速度(Speed設置值) 
垂直軸 : 各手臂速度中的停止時間和停止距離 
Time[sec]  : 停止時間 (秒) 
Distance[deg] : 停止距離 (度) 
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C4 安全門開時的停止時間和停止距離 
 

C4-A601**: J1 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A601**: J2 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A601**: J3 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C4-A601**: J4 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A601**: J5 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A601**: J6 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C4-A901**: J1 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A901**: J2 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A901**: J3 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C4-A901**: J4 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A901**: J5 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C4-A901**: J6 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C8 安全門開時的停止時間和停止距離 
 

C8-A701***: J1 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A701***: J2 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A701***: J3 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C8-A701***: J4 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 

 
 

C8-A701***: J5 (臺架式安裝, 天吊式安裝) 
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C12-A1401**: J4 (臺架式安裝) 

 
 

C12-A1401**: J5 (臺架式安裝) 

 
 

C12-A1401**: J6 (臺架式安裝) 
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