
    

FRANKA机器人验收流程





    

前言

       机械臂到货后需要第一时间并且按照标准验收流程进行检验。如有问题需第一时间与厂家联系。       

       在检测验收过程中，不专业的开箱、搬运、安装、连线、上电操作等可能会导致机械臂损伤，例如在

抬放机械臂时未按照指定搬运点搬运，易造成关节硬性损伤；未按标准流程对控制器开箱，造成磕碰，可

能会导致控制器内螺丝掉落；连接线缆时，未按防误装箭头对齐拧紧，或是未完全对准插头便用力按压会

导致针脚损坏；上电后拖动机械臂时，未按住启动及引导按钮，或者拖动幅度过大导致按钮松开，从而产

生关节扭矩过大，引起抱闸落锁，损伤关节等等。

       综上所述，在经销商或者客户进行机械臂验收时，应当按标准流程进行开箱、搬运、安装、接线、上

电等操作。客户验收时建议有经销商技术人员到场支持，如不能到场需要为客户提前培训及远程指导进行

开箱验收。望经销商与客户严格按照标准流程操作，避免不当操作造成设备损伤及经济损失。

       机械臂验收后，务必保留原始包装以便运输和售后维修。
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一.外包装检验

●箱体包装检验



    

一.外包装检验

箱体包装检验

       厂家发货前会给箱体用打包

带和防护膜进行打包，到货之后

经销商或客户进行箱体外观检验，

如发生严重破损或认为包装不完

好可第一时间联系厂家。

       经销商给客户发货，可参考

此包装方式，防止物流运输过程

中箱体破损，造成机械臂及控制

器损伤。

。。。
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二.开箱与安装

●设备开箱

●产品清单

●设备安装

●接线图



    

二.开箱与安装

拆开设备包装

。。。
Highlight



    

二.开箱与安装

拆箱程序

1.取走外箱顶盖 2.提起顶部内箱并将其放在一旁 3.拆散外箱以够到底部内箱

主纸箱开箱 取出单个纸箱 内部纸箱



    

二.开箱与安装

机械臂拆包装程序

打开臂架的纸箱 打开臂架 吊出臂架

2.移除顶部防护层 3.移除中间防护层 4.在所示抓握位置处小心抓住机械臂，将其
小心搬出底部防护层

1.小心地打开包装箱

。。。
Highlight



    

二.开箱与安装

控制器拆包装程序

打开控制器纸箱 移除包装 吊出控制器

2.移除电源线和顶盖 3.移除顶部防护层 4.在所示抓握位置处抓住控制器，将其小心
搬出底部防护层并放在一旁

1.小心地打开包装箱



    

二.开箱与安装

标准产品清单：检查所有设备和配件的外观和数量无问题后再进行安装，有问题及时联系厂家！

机械臂：

• 1x 机械臂 

• 1x 紧急解锁工具 

• 4x 螺钉（ISO 4762、M8x20、ST 10.9 A2K） 

• 4x 垫圈（ISO 7089、M8、ST HV300 A2K） 

• 1x 螺钉（ISO 4762、M5x8、ST 8.8 A2K） 

• 1x 带齿垫圈（DIN 6797-A、M5、ST A2K） 

• 1x FR3安装快速指南 

控制器：

• 1x 控制器 

• 1x 电源线 

 
配件：

• 1x 外部使能装置 

• 1x 外部急停设备

• 1x 动力连接线缆 

夹爪：

• 1x 夹爪

• 2x 螺钉（DIN7984 m6 × 12 ST 8.8）

• 1x 圆柱销（ISO2338B Ø6x10 h8 A2）

• 1x 夹爪安装快速指南

 

。。。
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二.开箱与安装

安装空间



    

二.开箱与安装

机械臂安装环境 控制器安装环境



    

二.开箱与安装

机械臂安装

1.安装机械臂至少需要两个人

2.只能用指定搬动点来抬放机械臂，注意轻拿轻放

3.必须将机械臂用四颗螺钉牢固连接到稳固的平台上

4.机械臂只能垂直安装（基座与地面持平）

5.人员1：扶住机械臂

   人员2：拧紧扭矩

1.将夹爪用螺钉和圆柱销按图中所示进行安装拧紧

2.将夹爪电源线插头上的标记线与机械臂末端法兰盘插座上的标记线对齐，

并轻轻插入

夹爪安装



    

二.开箱与安装

接线图

注意事项：
1.将各部分配件按图中所示进行连接。

2.连接机械臂与控制器之间的动力线时，注

意动力线的插头与插座需要箭头对齐方能插

入拧紧，切勿在箭头没对齐的情况下暴力安

装损坏插头针脚。

3.外部使能装置与外部急停设备安装时，注

意插头与插座之间的U型防误装豁口对齐后

再插入拧紧，切勿在豁口没对齐的情况下暴

力安装。

4.未安装与连接好所有配件之前，不可通电。

所有配件连接之后检查无误，方可打开控制

器开关通电。

。。。
Highlight

。。。
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三.上电测试

●开机上电

●登录Desk

●激活流程

●Watchman安全配置

●关节解锁与锁定

●Pilot手柄拖动引导

●Pilot盘按钮

●Apps运动

●急停装置与使能装置



    

三.上电测试

登录Desk界面

需要一个PC或笔记本电脑的外部接口设备来操作和控制机器人

硬件推荐：

•  商业通用PC或笔记本电脑

•  以太网接口

• 分辨率最低为 1280x720px，推荐全高清 (1920x1080 px)

• 推荐浏览器：Chrome、Edge 或 Firefox

登录方法：

1.将PC或笔记本电脑通过网线连至机械臂基座上的网口上

2.将PC或笔记本电脑端的IP地址改为自动获取

3.打开浏览器，输入网址：robot.franka.de

4.进入网址，显示Desk界面

开机上电

1.打开控制器开关，控制器启动

2.等待1-2分钟左右，机械臂上电，基座指示灯为白色闪烁

3.等待机械臂开机完成后，基座指示灯变为蓝色

4.如果外部急停被按下，机械臂开机完成后，基座指示灯将是

红色，此时将急停按钮拔起，指示灯会变为蓝色



    

三.上电测试

关节解锁与锁定

关节解锁：
点击 解锁图标，会

听见抱闸解锁声音，

待声音结束，表示机

械臂各关节抱闸已经

解锁完成，此时可操

作机械臂移动。

关节锁定：
点击 锁定图标，机

械臂各关节抱闸锁定，

不能操作机械臂移动。

①

②

①②



    

三.上电测试

Pilot手柄拖动引导
Pilot 模式按钮 (1)
可通过按下 Pilot 模式按钮 (1)，以切换 Desk 模式或末
端执行器模式。

确认按钮 (2)
按下确认按钮会确认在上下文菜单部分所做的所有更改
并跳转至下一部分。确认按钮会保存所做的所有选择。

示教按钮 (3)
将机械臂移动到所需的位置并按下示教按钮，即可保存
机械臂当前位置。

删除按钮 (4)
按下删除按钮，选定的点位将被删除。

箭头键 (5)
取决于 Pilot 模式，箭头键在 Desk 模式下可以进行上下
文选择；箭头键在末端执行器模式下可以控制夹爪的打
开、闭合、点动。

状态指示灯 (6)
同机械臂基座指示灯

启用按钮 (7)
启用按钮位于 Pilot 手柄左侧，若按至中间
位置则会启用机器人移动。在半按启用按钮
的同时按下引导按钮以移动机器人。

引导模式按钮 (8)
引导模式按钮位于 Pilot 手柄的顶部， 用户
可通过按下按钮在不同的引导模式之间进行
切换。导向模式包括仅平移、仅旋转、关节
自由移动和自定义移动。

引导按钮 (9)
引导按钮位于 Pilot 手柄右侧。在按下引导
按钮的同时半按启用按钮 (7) 以移动机器人。

注意：
在拖动机械臂时，要半按启用按钮 (7)，同
时按住引导按钮 (9)，掌握好力度，拖动幅
度不要过大。避免在拖动过程中，由于不熟
练导致按钮松开，触发扭矩报警和抱闸落锁，
容易损伤机械臂。

Pilot盘按钮

。。。
Highlight
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三.上电测试

Apps运动

1.创建一个任务

2.添加一个机械臂移动App，例如“JOINT MOTION”

3.拖动示教几个点位

4.运行点位程序，机械臂正常运行即可

急停装置

使能装置

1.拍下急停按钮，desk界面显示急停触发，指示灯显

示红色

2.拔起急停按钮，desk界面急停被解除，指示灯显示

蓝色

1.切换至“Programming”编程模式下

2.半按外部使能装置，指示灯由白色变为蓝色，并且

使能装置状态为“Enabled”

3.点击长按“KEEP PRESSED TO TEST”,任务开始运

行，直至结束后再松开
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四.关机装箱

●移动至运输状态

●设备装箱



    

四.关机装箱

移动至运输状态



    

四.关机装箱

设备装箱

1.打开包装箱

2.两人在所示抓握位置抓住机械臂，
并小心将其放入底部防护层

3.插入中间防护层 4.插入顶部防护层

5.将所有配件按原包装装好 6.运输时建议用防护膜缠绕箱体

插入手臂 包装手臂 封住纸箱
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Thank you！


