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 开箱检查
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  资料下载

可通过访问李群自动化官网的下载中心获取产品的相关信息

和资料，例如用户手册、系统软件和培训资料等，

请访问 http://www.qkmtech.com/

 服务与技术支持

联系李群自动化技术支持代表之前，请先准备好以下信息：

机器人型号和序列号、相关报警信息及问题的描述。
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1拆除配件箱

2机器人搬运

3安装底座

步骤 :从泡沫箱中取出机器人并把机器人搬运到安

装机架上。

步骤1 根据基座尺寸设计并准备安装孔位。

步骤2 采用正装的安装方式对机器人进行底座安装。
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以上工具仅供参考，如需使用需用户提前准备。
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步骤：取出配件箱中装箱清单物料，并根据箱清单

进行核对。

MS6MT-0900-3546

机器人基座螺钉拆除后,需人工支撑机械臂处,避免机器人

因自身重心倾斜。

搬运机器人时，需2人及以上人员用手撑住共同协助将机

器人搬运到安装机架上（机器人整机重量最高达21kg）。

基座面板背后预留一定的空间用于安装电缆，详细尺寸见下图。

产品图示仅供参考，实际发

货时包装、数量略有不同。

准备安装工具

泡沫箱

      

装箱清单物料

取出

安装方式：正装

安装方式：侧装

步骤 ：根据基座尺寸准备安装底板

步骤 ：用叉车将机器人移动至安装地点。

步骤 ：由两人及以上工作人员缓慢抬起机器人，根据安装

方式将机器人底座安装对着安装底板的安装孔位，使用内六角

扳手安装机器人，扭矩 · 。
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步骤 ：根据基座尺寸准备安装底板

步骤 ：用叉车将机器人移动至安装地点。

步骤 ：由两人及以上工作人员缓慢抬起机器人，根据安装

方式将机器人底座安装对着安装底板的安装孔位，使用内六角

扳手安装机器人，扭矩 · 。
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2机器人搬运
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4安装基座

4连接电缆

步骤1 按照图示内容依次安装地线、网线、电缆_MCP、

电缆_本体通讯线、电缆_本体电源线和电缆_POWER

2

。

步骤  线缆安装完成后，检查各线缆连接是否正常。

注意用电安全,请勿带电操作。

安装方式：倒装

步骤 ：根据基座尺寸准备安装底板

步骤 ：用叉车将机器人移动至安装地点。

步骤 ：由两人及以上工作人员缓慢抬起机器人，根据安装

方式将机器人底座安装对着安装底板的安装孔位，使用内六

角扳手安装机器人，扭矩 · 。
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为了增加稳固性，机器人在倒装时需用户自行设计并安装防

坠落装置，防止机器人坠落损坏机器人。

防坠落装置选用材质：不锈钢，建议用户根据实际使用场合

设计防坠落架。

MS6MT机器人 MS6MT-0900-3546
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