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前言 

 

本手册介绍了川崎机器人 RS025 的安装与连接方法。 

 

在进行任何操作之前，敬请全面阅读、完整理解本手册和分册的《安全手册》的内容，并请一定严

格遵守所有的安全规定。本手册仅介绍机器人手臂的安装与连接。有关机器人控制器,请参阅控制器

的《安装和连接手册》。 

 

在此反复强调，在未完全理解本书的全部内容之前，请不要进行任何操作。对于只按照本手册中某

一部分内容进行操作而导致的事故或损害，川崎公司将不负任何责任。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. 本手册并不构成对使用机器人的整个应用系统的担保。因此，川崎公司将不会对使用这样的系

统而可能导致的事故、损害和(或)与工业产权相关的问题承担责任。 

2. 川崎公司郑重建议:所有参与机器人操作、示教、维护、维修、点检的人员，预先参加川崎公司

准备的培训课程。 

3. 川崎公司保留未经预先通知而改变、修订或更新本手册的权利。 

4. 事先未经川崎公司书面许可，不可以将本手册全部或其中的一部分再版或复制。 

5. 请把本手册小心存放好，使之保持在随时备用状态。机器人如果需要重新安装、或搬运到不同

地点、或卖给其他用户时，请务必将本手册附上。一旦出现丢失或严重损坏，请和您的川崎公

司代理商联络。 

版权所有 © 2022 川崎重工业株式会社 

RS025N、RS025S 

本手册适用于如下机器人 
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符号 

 

在本手册中，下述符号的内容应特别注意。 

 

为确保机器人的正确安全操作、防止人员伤害和财产损失，请遵守下述方框符号表达的安全信息。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

！

不遵守本标志可能会引起人身伤害和/或机械损伤。 

小  心 

！

不遵守本标志内容可能会引起人身伤害或死亡。 

警  告 

1. 本手册给出的图表、顺序和详细解释可能并不绝对正确。所以，在使用本手册

去做任何工作时，有必要投以最大的注意力。一旦出现未说明的问题或麻烦，

请与川崎联系。 

2. 本手册中有关个案的安全描述，并不完全适用于所有的机器人工作。为保证每

项工作的安全，请阅读并完整理解分册的《安全手册》和相关的法律、法规、

法令及其相关资料中各种有关安全的解释和描述，同时请为各项工作采取合适

的安全措施。 

！    警  告 

[ 注  意 ] 

表示关于机器人规格、操作和维护的注意信息。 

 

！

不遵守本标志内容可能会人身引起死亡。 

危  险 
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1 注意事项 

 

1.1 搬运、安装和保管时的注意事项 

 

当搬运川崎机器人到其安装位置时，必须严格遵守如下注意事项，进行搬运及安装。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

！ 小  心 

1. 因为机器人机身是由精密部件组成的，所以在搬运时，务必避免让机器人受到过

分的冲击和振动。 

2. 用起重机和叉车搬运机器人时，请事先清除障碍物等，以确保安全地搬运到安装 

位置。 

3. 搬运及保管机器人时， 

(1) 保持周边环境温度在零下 10C 至 60C 内。 

(2) 保持相对湿度在 35%至 85%RH 内(无凝露)。 

(3) 避免过分的振动和冲击。 

1. 当使用起重机或叉车搬运机器人时，绝对不能人工支撑机器人机身。 

2. 搬运中，绝对不要爬在机器人上或站在提起的机器人下方。 

3. 在开始安装之前，请务必断开控制器电源及主电源。设置一个“检查及维护中”

的醒目标志牌，将主电源开关锁住或挂上标志以防止作业人员或其他人意外地

打开电源,避免发生不可预测的触电等事故。 

4. 开动机器人时，务必在确认其安装状态是否异常等安全后，接通马达电源，并

将机器人的手臂调整到指定的姿态，此时小心不要接近手臂并被夹紧挤压。 

将机器人调整到指定姿态后，再次断开控制器电源及主电源，并锁定主电源开

关，挂上“检查及维护中”标志，然后开始进行操作。 

！ 警  告 
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1.2 机器人手臂的安装环境 

请把机器人手臂安装在满足以下条件的地方。 

1. 当安装在地面上时，请确保地面的水平度在±5°以内。

2. 确保地面和安装座有足够的刚度。

3. 确保平面度以避免机器人基座部分受额外的力。

(如果平面度实在达不到，请使用衬垫把平面度调整。)

4. 工作环境温度必须在 0°C 至 45°C 之间。

(低温启动时，润滑油和油的粘度较大，因此可能会出现偏差异常或过载。此时，请在运行前以

低速移动机器人。)

5. 相对湿度必须在 35%至 85%RH 之间，无凝露。

6. 确保安装位置极少暴露在灰尘、烟雾、水和油的环境中。

7. 确保安装位置无易燃、腐蚀性液体和气体。

8. 确保安装位置不受过大的振动影响。(0.5G 以下)

9. 确保安装位置最小的电磁干扰。

10. 确保安装位置有足够机器人手臂运动的空间。

(1) 在机器人的周围设置安全围栏，以保证机器人最大的运动空间、即使在手臂上安装机械手

和焊枪的状态也不会和周围的机器产生干扰。

(2) 在安全围栏的出入口尽量少(如果可能的话在 1 个位置)，设置带安全插销的安全门，

从此出入。

(3) 安全围栏的细节设计，请遵循 ISO 10218 的必需条件。

机器人运动范围 

(包括机械手、焊枪)

带安全插销的门 

约 1m

安全围栏 

机械档块 机械档块 

约 1m 约 1m

约 1m约 1m
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1.3 残存危险 

 

 

 

 

 

 

 

 

挟み込み危険箇所 

感電危険箇所 

易夹伤危险部位 

触电危险部位 

工作过程中，请注意下图所示的残存危险。 

 

！ 警  告 



RS025 2 机器人手臂安装和连接的工作流程 

川崎机器人  安装和连接手册 

 

4 

2 机器人手臂安装和连接的工作流程 

 

此流程图仅描述了机器人手臂部分。有关控制器部分，请参阅分册的控制器的《安装和连接手册》。

检查安装位置和机器人的 

运动范围 
参阅:3 机器人的运动范围与规格 

检查和准备安装场地 
参阅:5 基座的安装尺寸 

 6 机器人架台的安装方法 

 7 安装方法 

搬运机器人手臂 参阅:4 机器人的搬运方法 

安装工具 
参阅:8 工具安装 

  10 空气系统的连接 

操作完成 

和控制器连接 参阅:控制器的《安装和连接手册》 

准

备

工

作 

用 
 

控 
 

制  

器  

操  

作 

参阅:5 基座的安装尺寸 

 6 机器人架台的安装方法 

 7 安装方法 

安装机器人手臂 

实

际

安

装 

确认机器人手臂和工具运动 参阅:《操作手册》 

确认其他各类功能 参阅:《操作手册》 
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3 机器人的运动范围与规格 

 

3.1 由运动范围决定安全围栏的位置 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如果把下图的 P 点的运动范围作为机器人的运动范围,那么， 

L0:机器人的运动范围(请参阅“3.2 机器人的运动范围与规格”。) 

L1:手腕法兰、工具、工件三者长度之和 

L2:安全空间 

应保证安全围栏的尺寸为从手臂的中心(上图的 A 点)大于 L0+L1+L2。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

安全围栏 L2 

L1 

L0 

机械挡块 机械挡块 

A L0 L1 L2 

P 点的动作范围 

 

工件 

工具 

P 点位置 

A L0 L1 L2 
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3.2 机器人的运动范围与规格 
RS025N 

 

 

类型 垂直多关节型  
*1 表中的值是最大值，根

据负载和动作范围等
条件而变化。. 

 
*2 测量条件 

• 相当于 ISO 11201 
• 本公司标准动作 

 
噪音根据机型不同
而有差别。此外，负
荷以及运转条件不
同也不同。单轴以最
大速度运转等，因适
用动作可能超过
80dB，请根据需要对
作业人员进行针对
噪音的保护措施。 

运动自由度 6 

运动范围 
和 

最大速度 

JT 运动范围 最大速度*1 
1 ±180° 215°/s 
2 +131°至-100° 215°/s 
3 +145°至-161° 270°/s 
4 ±270° 420°/s 
5 ±145° 420°/s 
6 ±360° 780°/s 

最大负载 25kg 

手腕负载能力 

JT 力矩 惯性矩 
4 60.0N･m 2.6kg･m2 
5 60.0N･m 2.6kg･m2 
6 32.0N･m 1.3kg･m2 

重复定位精度 ±0.04mm 
质量 270kg 

噪音等级 66dB(A)*2 
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RS025S 

 

 
 

类型 垂直多关节型  
*1 表中的值是最大值，根

据负载和动作范围等
条件而变化。. 

 
*2 测量条件 

• 相当于 ISO 11201 
• 本公司标准动作 

 
噪音根据机型不同
而有差别。此外，负
荷以及运转条件不
同也不同。单轴以最
大速度运转等，因适
用动作可能超过
80dB，请根据需要对
作业人员进行针对
噪音的保护措施。 

运动自由度 6 

运动范围 
和 

最大速度 

JT 运动范围 最大速度*1 
1 ±180° 215°/s 
2 +131°至-100° 215°/s 
3 +145°至-155° 270°/s 
4 ±270° 290°/s 
5 ±145° 410°/s 
6 ±360° 730°/s 

最大负载 25kg 

手腕负载能力 

JT 力矩 惯性矩 
4 70.0N･m 2.8kg･m2 
5 70.0N･m 2.8kg･m2 
6 42.0N･m 1.4kg･m2 

重复定位精度 ±0.04mm 
质量 265kg 

噪音等级 66dB(A)*2 
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3.3 机械档块 

基轴 JT1、JT2、JT3 在下图所示位置装有机械挡块。 

 

RS025N 

 

 

JT1 挡块部 

JT2 挡块部 

JT3 挡块部 

JT1 止动块 
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RS025S 

 

 

JT1 止动块 

JT1 挡块部 

JT3 挡块部 

JT2 挡块部 
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4 机器人的搬运方法 

 

4.1 使用吊绳(无底板时) 

 

如图所示，在手臂上安装 1 个吊板，并在其上挂住吊绳提升起来。(有架台时也用同样的方法。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型  号 RS025 

吊起 

姿势 

 

 

提升 

姿势 

型号 RS025N RS025S 

JT1 0° 0° 

JT2 0° 0° 

JT3 -161° -155° 

JT4 0° 0° 

JT5 -19° -20° 

JT6 0° 0° 

吊板 

部件编号 
60339-9835 

吊板 

固定螺栓 
M6×6 个 

！ 小  心 

当提升机器人时，要小心，因机器人的姿态和选件类的安装状态的不同，手臂将向前/向

后倾斜。如果在倾斜的状态下，吊起手臂时，因任何的撞击手臂将摇动并有可能使周围

的物体破损，或吊绳挂在手腕轴的线束和配管类上。搬运结束后请拆卸安装在手臂上的

吊板。 

！ 警  告 

提升机器人时，请务必如图所示把吊绳缠绕后挂住。 

吊绳(1 根) 
为防止旋转， 
缠绕吊绳 

固定螺栓 

安装位置 

吊板 

吊板的安装 
请参阅下述。 

吊板(1 个) 
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4.2 使用吊绳(有底板时) 

 

如图所示，在基座上的 4 个吊环螺栓上挂住吊绳，为防止跌倒，请再在手臂上的吊板上挂住吊绳并

提升起来。(有架台时也用同样的方法。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型  号 RS025 

吊起 

姿势 

 

提升 

姿势 

型号 RS025N RS025S 

JT1 0° 0° 

JT2 0° 0° 

JT3 -161° -155° 

JT4 0° 0° 

JT5 -19° -20° 

JT6 0° 0° 

吊板 

部件编号 60339-9835 

吊板 

固定螺栓 
M6×6 个 

底板部件编号 60360-1203 

 

 

！ 小  心 

当提升机器人时，要小心，因机器人的姿态和选件类的安装状态的不同，手臂将向前

/向后倾斜。如果在倾斜的状态下，吊起手臂时，因任何的撞击手臂将摇动并有可能使

周围的物体破损，或吊绳挂在手腕轴的线束和配管类上。吊绳挂在手臂的一部分时，

请用保护板等加以保护。搬运结束后请拆卸安装在手臂上的吊板。 

吊绳(5 根) 

吊环螺栓(4 个) 

吊板（1 个） 
吊板的安装 
请参阅下述。 

固定螺栓 
吊板 

安装位置 
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5 基座的安装尺寸 

 

当安装机器人基座时，请使用高张力螺栓通过螺栓孔固定。 

 

型 号 RS025N、RS025S 

安装尺寸 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

安装 

横截面图 

 

螺栓孔 4-⌀18 

高张力 

螺栓 

4-M16 
材料:SCM435 

强度分类:10.9 以上 

拧紧扭矩 240N･m 

安装面 

水平度 
±5°以内 
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6 机器人架台的安装方法 

 

当安装机器人用架台时，请使用高张力螺栓通过螺栓孔固定。 

 

 

型 号 RS025N、RS025S 

安装尺寸 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

安装 

横截面图 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

螺栓孔 8-⌀14 

高张力 

螺栓 

8-M12 
材料:SCM435 

強度分类:10.9 以上 

拧紧扭矩 98N･m 

安装面水平度 ±5°以内 
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7 安装方法 

 

 

 

 

 

 

7.1 机器人基座直接安装在地面上时 

 

如下图所示，请将 L2(参见下表)厚度的铁板埋入混凝土中或用地脚螺栓固定。此铁板必须尽可能稳

固以经受得住机器人手臂来的反作用力。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型 号 RS025N、RS025S 

M(翻倒力矩) 6,900N･m 

T(旋转扭矩) 4,640N･m 

Fv(垂直方向的力) 
注 包括自重 

10,026N 

Fh(水平方向的力) 4,640N 

基座部分安装螺栓 4-M16 

拧紧扭矩 240N･m 

L1 25mm 以上 

L2 28mm 以上 

设置壁挂或悬挂的过程中，施工作业时机器人可能掉落或破损，非常危险，因此请务

必与就近的川崎公司联系。 

L1
 

L2
 

混凝土 

铁板 

4-M16 
拧紧扭矩:235N･m 

M 

T 

Fv 
Fh 

！  警  告 
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7.2 机器人架台安装在地面上时 

 

此与机器人基座直接安装在地面上的要领几乎相同。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型  号 RS025N、RS025S 

M(翻倒力矩) 6,900N･m 

T(旋转扭矩) 4,640N･m 

Fv(垂直方向的力) 
注 包括自重 

10,026N 

Fh(水平方向的力) 4,640N 

架台质量 
70kg(L=600) 

45kg(L=300) 

架台安装螺栓 8-M12 

拧紧扭矩 98N･m 

L 
600(60360-1166*1) 

300(60360-1167*1) 

L1 18mm 以上 

L2 20mm 以上 

*1 (   )内表示架台的部件编号。 

M 

Fv 
Fh 

8-M12 
拧紧扭矩:98N･m 
 

铁板 

混凝土 

L1
 

L2
 

L 

T 
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7.3 机器人底板安装在地面上时(无架台) 

 

底板上螺栓用的孔(螺栓孔)是空的，因此请使用它们将底板安装在混凝土地面上或铁板地面上。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型 号 RS025N、RS025S 

M(翻倒力矩) 6,900N･m 

T(旋转扭矩) 4,640N･m 

Fv(垂直方向的力) 
注 包括自重 

10,026N 

Fh(水平方向的力) 4,640N 

底板部件编号 60360-1203 

底板质量 110kg 

底板安装用孔 4-⌀20(PCD800) 

底板尺寸(mm) 75075025 

 

 

底板 

M 

T 

Fv 
Fh 

混凝土 

螺栓孔 
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7.4 机器人底板安装在地面上时(有架台) 

 

底板上螺栓用的孔(螺栓孔)是空的，因此请使用它们将底板安装在混凝土地面上或铁板地面上。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型 号 RS025N、RS025S 

M(翻倒力矩) 6,900N･m 

T(旋转扭矩) 4,640N･m 

Fv(垂直方向的力) 
注 包括自重 

10,026N 

Fh(水平方向的力) 4,640N 

安装架台用 
底板部件编号 

60360-1005 

架台质量 
70kg(L=600) 

45kg(L=300) 

底板质量 110kg 

底板安装用孔 4-⌀20(PCD800) 

底板尺寸(mm) 75075025 

 

M 

T 

Fh 
Fv 

混凝土 

底板 

螺栓孔 

M 
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8 工具安装 

 

 

 

 

 

 

 

8.1 手腕末端(法兰面)的尺寸 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

8.2 固定螺栓规格 

 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

型  号 RS025N、RS025S 

螺孔 7-M6 

⌀D ⌀40 

销孔 ⌀6H7 深 9 

镶嵌孔 ⌀15H7 深 5 

螺孔深度 9mm 

拧紧深度 7 至 8mm 

高张力螺栓 SCM435、10.9 以上 

拧紧扭矩 12N･m 

⌀D 

在机器人手臂的末端，有用于安装机械手和焊枪等

工具的法兰。请用左图所示的法兰面上的⌀D 圆周上

的螺孔，紧固固定螺栓。同时，请使用销孔和镶嵌

孔，来定位机械手和焊枪。 

请按照工具安装法兰的螺孔深度并拧入符合规定的

拧紧深度，来选择固定螺栓的长度，以保证可靠的

螺纹连接。请在螺孔中使用高张力螺栓，并用规定

的扭矩紧固。 

 

螺
孔
深
度

固定螺栓 

拧紧深度 

机械手部件材料

！   小  心 

如果拧入的拧紧深度超出了指定的深度，固定螺栓可能会顶到螺

孔的底部，这样就不能可靠地紧固工具。 

警  告 ！ 

安装手臂等工具时，请务必断开控制器电源及主电源，设置一个“正在安装中”的醒目标

志牌，并将主电源开关锁住或挂上标志以防止作业人员或其他人意外地打开电源,避免发

生不可预测的触电等事故。 

 

螺孔 销孔 

镶嵌孔 
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8.3 负载能力 

 

机器人的负载能力(包括机械手和焊枪等的质量)，随机器人的型号而定。请严格遵守下列对手腕的各

轴(JT4、JT5、JT6 旋转)的负载力矩和负载惯性矩的限制。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

负载力矩和负载惯性矩的值可按下记的公式估算。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

负荷质量(包括机械手) :M≦Mmax.(kg) 

负载力矩 :T=9.8ꞏMꞏL(Nꞏm) 

负载惯性矩 :I=MꞏL2 +IG(kgꞏm2) 

  

如果负载的计算是通过将负载部分分成多个部分来进行的，(例如机械手部分和工件部分

等)，那么应该采用总值来计算负载力矩和负载惯性矩。 

计算公式 

L4、5:JT4(5)旋转轴中心到负载重心之间的

距离 

IG   :重心旋转的惯性矩(单位:kgꞏm2) 

 

 

L :旋转轴中心到负载重心之间的距离 

  (单位:m) (参照图) 

L6 :JT6 旋转轴中心到负载重心之间的距离(m) 

Mmax:最大负荷质量:参阅 3.2 节。 M(kg) 

L6(m) 

L4、5(m) 

IG 

！   小  心 

超出最大负载能力使用时，可能会导致机器人运动性能变坏，并

会缩短机器人的寿命。负载能力包括：机械手，工具变换器，减

震器等所有工具的总质量。一旦总质量超出最大负载能力，请务

必向川崎公司咨询。 
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请严格遵守下列对手腕部的限制。 

1. 负载能力包括机械手的质量，要小于等于以下的值。 

RS025N、RS025S =25kg 

2. 手腕的各轴(JT4、JT5、JT6 旋转)的负载力矩及负载惯性矩有限制*1。 

各轴旋转的负载力矩及负载惯性矩的值，要在下图的容许范围内。 

 

*1 负载惯性矩可以超过限制使用，但一定要实施负载的设定。(但，为优化加减速度，运动有可能

变慢。)有关负载的设定，请阅读《AS 语言参考手册》。要小心，在错误设定下运行机器人时，

可能会导致运动性能变坏，并会缩短机器人的寿命。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

负
载
惯
性
矩 

RS025N 

负载力矩 

60 

2.59
2.60

4.22

1.30

32 
N･m 

kg･m
2
 

JT6 

JT4、JT5 

RS025S 

负
载
惯
性
矩 

70 

2.8

3.54

4.25

1.40

42 

kg･m
2
 

JT6 

JT4、JT5 

负载力矩 
N･m 
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9 外部机器的安装 

9.1 可选螺孔位置 

如下图所示机器人手臂的各部有用于安装外部机器和配线用支架等的可选螺孔。 

RS025N 

请确认安装的外部机器和支架不要干涉周围装置和机器人手臂。 

！  小  心

横截面 A-A
2-M6 深 14

2x2-M6 深 14

2-M8 深 12

6-M6 深 12

3x2-M6 深 12

2-M8 深 16

4-M8 深 12 4-M5 深 10
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RS025S 

 

深さ 

深さ 

深さ 

横截面 A-A

深さ 

2-M6 深 14

2-M8 深 14  

2x2-M6 深 14  

6-M6 深 12 

2x2-M6 深 12 

2-M6 深 12 

2-M8 深 16 

4-M8 深 16 4-M5 深 10 
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9.2 外部机器负载能力的计算 

 

机器人的负载能力随机器人的型号而定。请严格遵守下列对手臂的容许负载的限制。 

 

 

 

 

 

 

 

JT2、JT3 的手腕末端及手臂部的合计负载的负载力矩不要超过最大容许负载的负载力矩。负载力矩

和负载惯性矩的值可按下一页的公式估算。 

 

超出额定的负载能力使用时，可能会导致机器人运动性能变坏，并会

缩短机器人的寿命。 

一旦总质量超出额定负载能力，请务必向川崎公司咨询。 

！   小  心 
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请用下表的数值进行计算。 

 

 

 

 

 

但，W3 的值不要超过以下的值。 

 

 L1[mm] L2[mm] L3[mm] Lw[mm] Wmax[kg] 

RS025N 0 885 1,000 100 25 

RS025S 0 675 650 130 25 

・JT3:W(L3+lw)+W3·l3 ≦Wmax(L3+LW) 

・JT2:W(L2+L3+lw)+W3(L2+l3)+W2·l2 ≦Wmax(L2+L3+LW) 

21

321
3 LL

)LLLL(W
W Wmax






计算公式 

Wmax  :最大容许负载[kg] 

W    :手腕末端负载[kg] 

W2   :下部手臂部合计负载[kg] 

W3    :上部手臂部合计负载[kg] 

lW    :手腕部负载重心位置[mm] 

l2    :下部手臂部合计负载 

 重心位置[mm] 

l3    :上部手臂部合计负载 

 重心位置[mm] 

 

W 

W3 

W2 

l2 l3 lW 

L2 L3 LW 
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10 空气系统的连接 

 

10.1 气管布置图 

 

机器人手臂内置有气管和阀，用以驱动机器人手臂上的工具。阀可以通过示教器来切换 ON/OFF，

无需采用连锁。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注 用      (点线)表示的机器为选件。 

 

内置阀如下所示。 

标  准 无内置阀      

选  项 双电磁线圈/单电磁线圈 计 3 个以内 

 

 

注 RS025N, RS025S 阀规格为 CV 值=0.2, 2 位置。 

阀 

  ◀ 基座部分             手腕部分 ▶ 

A1 

B1 

A2 

B2 

空气 

出口 

A 口(AIR2) 

Rc3/8 

手腕进气口 

(输入:0.15 至 0.60MPa 

(21.7 至 87.0psi)) 

或 

机内吹扫用进气口 

(输入:0.03MPa (4.35psi)) 

 

【注意】 

作为机内吹扫用进气口使用时，

将密封件拆卸后使用 

B 口(AIR1) 

Rc3/8 

气动设备进气口 

(输入:0.15 至 0.60MPa 

(21.7 至 87.0psi)) 

A3 

B3 

机器人手臂内 

AIR1 
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使用上一页以外的阀时，基本不内置在手臂中。在这种情况下的空气系统规格，

请另行咨询。 

[ 注  意 ] 



RS025 10 空气系统的连接 

川崎机器人  安装和连接手册 

 

27 

10.2 供气到机器人手臂 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如上述的图所示，机器人手臂的基座上有空气连接口。 

 

 

 

 

 

 

对于空气吹扫规格，拆卸连接到手腕部的气管，在适当的位置施工后使用。 

B 口和 A 口都有装备空气供口(Rc3/8)。 

 

 

 

 

 

 

用 6.9N・m 以下将连接到端口的接头紧固。 

 

 

 

 

小  心 ！ 

空气吹扫规格，供净燥压缩空气。 

空气输入压力:0.03MPa(4.35psi)。 

RS025N､RS025S 

A 口 

B 口 

小  心 ！ 

在 A 口(Rc3/8)供净燥压缩气。空气输入压力:0.15 至 0.6MPa(21.7 至

87.0psi)。 

在连接接头时如果用大的转矩拧紧，有可能导致框架损伤。 

小  心 ！ 
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小  心 ！ 

 

1. 如果供气含有水、油、灰尘等的话，

在外部设置空气干燥器、雾滴分离

器、空气过滤器等的机器，免得手

臂内置阀和机器异常动作或破损。 

另外，定期执行连接机器的维护

(排水、清洗空气过滤器等)。 

 

2. 因为上部手臂内置阀是无润滑类型，

所以不需使用润滑油(加油器)。 

B 口A 口 

调节器 

调节器 
+ 

空气干燥机/雾滴分离器/ 
空气过滤器 

供气部 <外部机器连接例> 

输入压力 
0.03MPa(4.35psi) 

输入压力 

0.15 至 0.6MPa 
(21.7 至 87.0psi) 
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10.3 空气出口和工具之间的连接方法 

 

有空气出口如下图所示。空气出口用的是 M5。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

A2 口

A1 口

A3 口 

B3 口 B2 口

B1 口

安装接头时，不要拧输出口。如果拧该输出口，内部管将会折断，将不出空气。

小  心 ！  
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附录 1 机器人的停止性能 

 

本机器人用 IEC 60204-1 标准中规定的停止方法进行控制。本节表示不同类型的停止距离或角度和停

止时间。 

停止距离或角度和停止时间依据 ISO 10218-1 标准附件 B。 

  

停止距离（角度）： 
(Stopping distance (angle)) 

停止指令发出后到机器人完全停止为止的距离或角度 

停止时间： 
(Stopping time) 

停止指令发出后到机器人完全停止为止的时间 

 

请考虑本节所示的停止类型、负荷、速度、伸长及工件的大小，根据各轴的停止角度计算停止距离，

正确进行风险评估。本节所示的值根据机器人机内、机外的影响及停止时的动作和姿势，可能与实际

的停止距离或角度和停止时间不同，请确认后使用。 

 

1. 术语定义 

负荷(Load)：法兰部的承载负荷质量 

速度(Speed)：机器人的速度 

伸长(Extension)：从 JT1 旋转中心到 TCP（工具中心点）的距离 

 

2. 类型0中JT1/JT2/JT3的停止角度和停止时间 

【测量条件】 

负荷：最大负荷 

速度：最高速度 

伸长：最大伸长 

 

RS025N 

轴 停止角度【deg】 停止时间【sec】 

JT1 27.0 0.7 

JT2 21.8 0.6 

JT3 10.0 0.7 

 

RS025S 

軸 停止角度【deg】 停止時間【sec】 

JT1 29.2 0.4 

JT2 25.7 1.0 

JT3 26.2 1.0 
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3. 类型1中JT1/JT2/JT3的停止角度和停止时间 

停止角度和停止时间是负荷、速度、伸长分别为33%、66%和100%时各个组合的值。 

 

• 伸长图 

 

 

 

 
 

 

负荷 

RS025N：100%（1,885mm） 

RS025S：100%（1,325mm） 

66% 

33% 
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 停止角度和停止时间 

RS025N 

• 类型 1 中停止角度和停止时间：JT1 

0.0
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100.0

0% 20% 40% 60% 80% 100%

S
to

pp
in

g 
an

gl
e[

de
g]

Speed[%]

JT1 Stopping angle in speed and load for extension 100%

Load 100%

Load 66%

Load 33%
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• 类型 1 中停止角度和停止时间：JT2 
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• 类型 1 中停止角度和停止时间：JT3（仅 100%姿势） 
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• 类型 1 中停止角度和停止时间：JT2 
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• 类型 1 中停止角度和停止时间：JT3 
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