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“李群”名字的由来
The Origin of Names 

Quotient
Kinematics
Machine

李群（Lie  Group） ，是由挪威科学家索菲斯·李（Sophus  

Lie）创⽴，当今最前沿的⽤于描述机器⼈运动及构型设计的

微分⼏何中的⼀个数学概念。

=
李群⾃动化 Quotient  Kinematics  Machine

李群⾃动化是⼀家专注于轻量型智能机器⼈研发与应⽤的⾼新技术企业。  成⽴于  ���� 年，  荣获⼯信部专精特新“重点⼩巨⼈”、  中国专

利奖、  技师⼯作站和国家知识产权优势企业等荣誉资质。  作为粤港澳⼤湾区内的科技创新型代表企业，  从华南出发，  现已实现布局全国、  辐
射东南亚和欧洲的战略覆盖。

是全球第⼆家、  国内⾸家拥有全品类⼯业机器⼈的企业，  先后推出了全球⾸台⼀体机机器⼈、  业界⾸个驱控电⼀体化控制器和业界⾸个

⼯业机器⼈操作系统。  通过全⾃研的机器⼈操作系统和⾯向未来先进制造的架构技术，  突破传统的机器⼈使⽤⽅式，  让普通⼯⼈能在柔性的

场景中简单、  ⾼效地使⽤机器⼈，   把⼈从低附加价值和危险劳动中解放出来。

致⼒于为客⼾提供智能化的机器⼈产品和服务，   助⼒制造业的转型升级，   共同构建先进制造⽣态。

李群核⼼技术

李群⼀体机

整机防护等级⾼

内置控制器
           节省场地空间，移动更灵活

缩短线缆⻓度，提⾼电磁兼容性 (EMC) 

保证整机 IP 防护等级，适应更严酷的环境

即插即⽤，⽆须进⾏复杂的接线

简介

“李群”名字的由来
The Origin of Names 

Quotient
Kinematics
Machine

=
李群⾃动化 Quotient  Kinematics  Machine

李群核⼼技术

李群⼀体机

⼀体机设计  节省空间 安装简单  即插即⽤

内置控制器
           

传统体积 �/��驱控电⼀体设计

李群控制器

分布式系统架构 适应未来⼯业发展

李群控制器

简介

����

����
全球⾸台⼀体机六轴机器⼈

����

参加⽇本 iREX 机器⼈展

����

����

����
公司成⽴

����
确定轻量型机器⼈定位

���� 全球⾸台⼀体机并联机器⼈

����
全球⾸台⼀体机 SCARA 机器⼈

����
⾃主研发机器⼈系统

����成⽴深圳研发中⼼

����

分布式驱控电⼀体智能控制器
荣获省重⼤科技成果

����

业界⾸推“智能⼯匠”产品
引领机器智能 �.� 时代
国家知识产权优势企业

获得上市后备企业认定
专精特新“重点⼩巨⼈”企业
中国专利优秀奖
技师⼯作站

⼴东省博⼠后创新实践基地

新⼀代分布式智能机器⼈系统发布
⼴东省机器⼈⻣⼲企业

⼴东省⼯业机器⼈⼯程技术研发中⼼

www.qkmtech.com ��

价值观 诚信       创新       追求卓越        客⼾满意       
Integrity            Innovation            Pursue of Excellent            Customer Satisfaction

愿  景 成为智能机器⼈领军者
Global Leader in Intelligent Robot

使  命 提供智能机器⼈，为企业优化劳动⼒配置，提升竞争⼒
Providing intelligent robots,  optimizing labor allocation for enterprises, and enhancing competitiveness

Vision

Mission

Value

⾼新技术企业

����

借助智能机器⼈系统的
分布式架构技术
实现产品平台化和构建
先进制造⽣态

����



全系列机器⼈⼀体机设计

AH�  机器⼈              P��

最⼤负载（kg）

�

⼩⽽快  分拣  装配

AH�  机器⼈              P��

最⼤负载（kg）

�

快速分拣  精密装配

AH   机器⼈          ��  P��

最⼤负载（kg）

��

快速搬运  精密装配

AH��  机器⼈             P��

最⼤负载（kg）

��

重负载  ⼤臂展  快速搬运

HM   机器⼈               P��

最⼤负载（kg）

�

超⾼速  ⾼刚性  ⾼性价⽐

AP�X  机器⼈           P��

最⼤负载（kg）

�

⾼速分拣专家

AP�X  机器⼈           P��

最⼤负载（kg）

�

⼤负载⾼速分拣专家

智能拧紧⼯匠            P��

SCARA 机器⼈

并联机器⼈

智能⼯匠及⼯匠套件

正装 倒装 壁装

⽬
录

M   P��S�MT  机器⼈     
最⼤负载（kg）

�

臂⻓（mm）
���

⼈机协同  安全灵活

协作机器⼈

螺丝柔性拧紧⽣产⼒⼯具套件 ⾼效分拣⽣产⼒⼯具套件

柔性分拣⼯匠           P��

MT�  ⽰教器             P��

配件产品

I/O 端⼦模块            P��            

www.qkmtech.com ��

PG�X  机器⼈          P��

最⼤负载（kg）

�

节省空间   ���°全覆盖

臂⻓（mm）
���

臂⻓（mm）
���
���

���

臂⻓（mm）

���

���
���

臂⻓（mm）

���

臂⻓（mm）
���

直径（mm） 直径（mm）
����

臂⻓（mm）
���

����

适配螺丝直径

⼯作半径（mm）

M�-M�

放料精度 (mm)
±�.�����

节拍（UPH)
����个/⼩时

����

柔性供料  快速换产

柔性振散盘                P��

���*���

储料仓最⼤容积
�L

����
����

���

最⼤盘⾯ (mm)

AP��X  机器⼈        P��

最⼤负载（kg）

��

超⼤负载⼤空间分拣专家

直径（mm）
����

����

QD�  I/O 扩展模块 P��

����



规格参数

*1： 负载 1kg下，往返拱形运动（⽔平 305mm、垂直 25mm ）的循环时间（最⼤速度最优⾏程坐标）。
�： �  Modbus TCP  I/O* 过  协议可进⾏  扩展。

AH�-����
AH�-����-����-����

�
� kg

J�+J� ��� mm
J� ��� mm
J� ��� mm
J� ±��� °
J� ±��� °
J� ��� mm
J� ±��� °

J�+J� ���� mm/s
J� ���� mm/s
J� ���� °/s

J�+J� ±�.�� mm
J� ±�.�� mm
J� ±�.�� °

额定 J�:�.���  kg· �m
�⼤ J�:�.��  kg· �m

正�
�� kg

基座⾯板：�� 路输⼊，�� 路输出；⼿臂末端：提供 �� Pin 可⾃由分配的线路
Ethernet，RS-���，Modbus TCP

Φ6 mm x�，Φ4 mm x �
���V a.c. ��/��Hz

�.� kW
环境温度：� ~ ��℃，相对湿度：��%~��%（⽆冷凝）

最⼤负载

I/O  接⼝

⽓��⼝
额定电压
额定功率
⼯作环境

通讯接⼝

规格型号
轴数

臂⻓

最⼤运动范围

标准节拍周期 *�

最⼤运动速度

重复定位精度

允许转动惯量

���式
�机重量

�.�� s

AH�-����-����-���� 机器⼈外观图

AH�
⼩⽽快  分拣  装配

标准节拍周期⾼达 �.��s

重量仅为 ��kg，��便捷，灵活部署

⼀体机设计，⽆单独控制柜，节省空间

重复定位精度⾼达 ±�.�� mm

电⼦电感检测上下料 PCB 板锣边机上下料⼿机屏幕覆膜机上料 压缩机线圈端⼦装配

电池检测上下料 玻璃跟踪抓取检测压缩机贴码扫码 ⻋载电⼦辅料贴合

www.qkmtech.com ��

 R400 

 2
60

 

 R175 

 135° 

 145° 

 135° 

 145° 

 334.1 

最⼤区域

运动区域

J3 轴中⼼

 1
70

 
 1

0 
 8

.5
 

 0
.5

 

基座基准⾯*

*

(*) 丝杆到达硬限位位置

SCARA  机
器

⼈
   | 并

联
机

器
⼈

|
|

智
能

⼯
匠

及
⼯

匠
套

件
|

配
件

产
品

| 软
件

产
品

| 服
务

⽀
持

 
||

|
协

作
机

器
⼈

|
|35 

4 X  4.5 完全贯穿

 17.5 ±0.01
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规格参数

*�： 负载 �kg 下，往返拱形运动（⽔平 305mm 、垂直 25mm ）的循环时间（最⼤速度最优⾏程坐标）。
�：  IP��。*  防护型需要增加丝杆防护罩组件，符合

*�： �过 Modbus TCP 协议可进⾏ I/O 扩展。

重复定位精度⾼达 ±�.�� mm

⼀体机设计，⽆单独控制柜，安装便捷，

节省空间

标准节拍周期⾼达 �.��s

500/600/700mm 三种规格臂⻓，满⾜不

同⼯作区域

AH�-����-����-���� 机器⼈外观图

� � � � � �
� kg � kg � kg � kg � kg � kg

J�+J� ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm
J� ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm
J� ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm
J� ±���° ±���° ±���° ±���° ±���° ±���°
J� ±���° ±���° ±���° ±���° ±���° ±���°
J�

（防护型    ）
��� mm

（��� mm）
��� mm

（��� mm）
��� mm

（��� mm）
��� mm

（��� mm）
��� mm

（��� mm）
��� mm

（��� mm）
J� ±���° ±���° ±���° ±���° ±���° ±���°

�.�� s �.�� s �.�� s �.�� s �.�� s �.�� s
J�+J� ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s

J� ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s
J� ����  °/s ����  °/s ���� °/s ���� °/s ���� °/s ���� °/s

J�+J� ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm
J� ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm
J� ±�.��° ±�.��° ±�.��° ±�.��° ±�.��° ±�.��°

额定 J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m²
�⼤ J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m²

正� 正� 正� 正� 正� 正�
�� kg �� kg �� kg �� kg �� kg �� kg

最⼤负载

AH�-����-����-���� AH�-����-����-���� AH�-����-����-���� AH�-����-����-���� AH�-����-����-���� AH�-����-����-����
AH�-���� AH�-���� AH�-����

规格型号
轴数

臂⻓

最⼤运动范围

最⼤运动速度

标准节拍周期

���式

⼯作环境

��� V a.c. ��/�� Hz

重复定位精度

允许转动惯量

I/O �⼝
�机重量

通讯接⼝

环境温度：� ~ ��℃，相对湿度：��%~��%（⽆冷凝）
�.� kW

Ethernet，RS-���，Modbus TCP
基座⾯板：�� 路输⼊，�� 路输出；⼿臂末端：提供 �� Pin 可⾃由分配的线路

⽓��⼝
额定电压
额定功率

Φ� mm x�，Φ� mm x �

AH�
快速分拣  精密装配

柔性振动盘上下料 TWS 电池下料⻋载电⼦贴辅料 汽⻋零部件装配

隐形眼镜装配 核酸检测试剂上下料塑料㬵花上下料 显⽰器导电布贴合

*�

*�

www.qkmtech.com ��
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AH��
快速搬运  精密装配

规格参数

负载⾼达 ��kg，适⽤于中负载的搬

运场景

重复定位精度⾼达 ±�.�� mm

⼀体机设计，⽆单独控制柜，安装

便捷，节省空间

���/���/���mm 三种规格臂⻓，

满⾜不同⼯作区域

产品应⽤ | ⻝品、五⾦、⽇化等⾏业

AH��-����-����-���� 机器⼈外观图

*1： �kg 下，��拱形 ���mm、�  ��mm ）的� 负载 运动（⽔平 直 环时间（最⼤速度最优⾏程坐标）。
�：  IP��。*  防护型需要增加丝杆防护罩组件，符合

： 过  协议可进⾏  扩展。*�  �  Modbus TCP  I/O

湿纸⼱装箱 锂电池⼆封⼯艺机上料桶装⻝品装箱

AH��-���� AH��-���� AH��-����

规格型号 AH��-����-����-����

轴数 � � � � � �

最⼤负载 �� kg �� kg �� kg �� kg �� kg �� kg

臂⻓

J�+J� ���mm ���mm ���mm ���mm ���mm ���mm

J� ��� mm ���mm ���mm ���mm ���mm ���mm

J� ���mm ���mm ���mm ���mm ���mm ���mm

最⼤运动范围

J� ± ���° ± ���° ± ���° ± ���° ± ���° ± ���°

J� ± ���° ± ���° ± ���° ± ���° ± ���° ± ���°

J� ���mm
（ 防护型*� ）

���mm ���mm ���mm ���mm ���mm

J� ± ���° ± ���° ± ���° ± ���° ± ���° ± ���°

标准节拍周期*� �.��s �.��s �.��s �.��s �.��s �.��s

最⼤运动速度

J�+J� ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ����� mm/s ����� mm/s

J� ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s ���� mm/s

J� ���� °/s ���� °/s ���� °/s ���� °/s ���� °/s ���� °/s

重复定位精度

J�+J� ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm

J� ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm

J� ±�.��° ±�.��° ±�.��° ±�.��

 

° ±�.��° ±�.��°

允许转动惯量
额定 J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m²

 

J�:�.�� kg·m²

 

J�:�.�� kg·m²

 

最⼤ J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m² J�:�.�� kg·m²

 

J�:�.�� kg·m²

 

J�:�.�� kg·m²

 

安装⽅式 正装 正装 正装 正装 正装 正装

整机重量 �� kg �� kg �� kg ��

 

kg ��

 

kg ��

 

kg

I/O 接⼝ 基座⾯板：�� 路输⼊，�� 路输出；⼿臂末端：提供 �� Pin 可⾃由分配的线路

   

通讯接⼝ Ethernet，RS-���，RS-���，Modbus TCP 

⽓管接⼝ Φ� ｍ ｍ×� Φ� ｍ ｍ×� ,  

额定电压 ��� V a.c. ��/�� Hz

 

额定功率 � kW 

⼯作环境 环境温度：0~40℃，相对湿度：10%~80%（�冷凝）

AH��-����-����-���� AH��-����-����-���� AH��-����-����-���� AH��-����-����-���� AH��-����-����-����

(��� mm) (��� mm) (��� mm) (��� mm) (��� mm) (��� mm)

www.qkmtech.com ���
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 330 

 514 

最⼤区域

运动区域

J3 轴中⼼

AH10-0600-0204-2000

AH10-0600-0204-4000 基座基准⾯

基座基准⾯

*

*

*

*

(*)丝杆到达硬限位位置

(*)丝杆到达硬限位位置
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23
2

26
0

20

270

158

5 H7 + 0.012
0

5 H7 + 0.012
0  贯穿（定位孔）

4- 15 贯穿

28

50

2-M5 8

6

IX

310

43
5

34
5

22
8.

4

B

19

E

C

9

7

A

V

*

*

*丝杆到达硬限位位置

350D

抱闸按钮伺服指⽰灯

25(丝杆轴径)

18（丝杆内径）

3

V
1 : 2

20 H7 + 0.02
0  贯穿 3 4- 9 贯穿

65

5

5 
H7

 +0
.0

12
0

80
 H

7 -0 0.
03

�

29

���.� mm
-��.� mm
���.� mm
-��.� mm
���.� mm
-��.� mm

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

*�

A:Z 轴⾏程 B:丝杆距离底座⾼度 C:丝杆下极限位置离底座距离 D:第 1 机械臂⻓ E:波纹管可达最⾼⾼度

 贯穿（定位孔）



*�： 负载 �kg 下，  305 mm  25 mm 。往返拱形运动（⽔平 、垂直 ）的循环时间（最⼤速度最优⾏程坐标）
�：  IP��。*  防护型需要增加丝杆防护罩组件，符合
�：  Modbus TCP  I/O*  �过  协议可进⾏  扩展。

规格参数

重负载  ⼤臂⻓  快速搬运

负载⾼达 ��kg，适⽤于⼤负载的搬运场景

⼀体机设计，⽆单独控制柜，安装便捷，节

省空间

���/����mm 两种规格臂⻓，覆盖更⼴的

⼯作区域

防护等级 IP��（增加丝杆防护罩组件），适

应多⽔滴粉尘环境，便于冲洗

AH��

轮毂叠串上下料

 

乳化炸药跟踪分拣

⾜球⽚跟踪分拣 湿纸⼱装箱 ⼤负载电池搬运

⾦属书架装配上下料

规格型号 AH��-����-����-����
轴数 � � � �

最⼤负载 �� kg �� kg �� kg �� kg

臂⻓
J�+J� ��� mm ��� mm ���� mm ���� mm

J� ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm
J� ��� mm ��� mm ��� mm ��� mm

最⼤运动范围

J� ± ��� ° ±���° ±���° ±���°
J� ± ��� ° ±���° ±���° ±���°
J� ��� mm

 

��� mm

 

��� mm

 

��� mm
(防护型   )*�

J� ±���° ±���° ±���° ±���°
标准节拍周期*� �.�� s

 

�.�� s

 

�.�� s �.�� s

最⼤运动速度
J�+J� ����� mm/s

 

����� mm/s

 

����� mm/s

 

����� mm/s
J� ���� mm/s

 

���� mm/s

 

���� mm/s 

 

���� mm/s
J� ���� °/s ���� °/s ���� °/s ���� °/s

重复定位精度
J�+J� ±�.��� mm

 

±�.��� mm

 

±�.��� mm

 

±�.��� mm
J� ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.�� mm ±�.��
J� ±�.��° ±�.��° ±�.��° ±�.��°

允许转动惯量
额定

   

最⼤

   

安装⽅式 正装 正装 正装 正装
整机重量 �� kg

 

�� kg

 

�� kg

 

�� kg
I/O  接⼝ 

 

基座⾯板：�� 路输⼊，�� 路输出，⼿臂末端：提供 �� Pin 可⾃由分配的线路

 

通讯接⼝ Ethernet，RS-���，RS-���，Modbus TCP 
⽓管接⼝ φ � mm

 

x�， φ � mm

 

x

 

�
额定电压 ��� Va.c.  ��/�� Hz
额定功率 �.� kW
⼯作环境 环境温度：�~��℃，相对湿度：��%-��%（ ）⽆冷凝

AH��-����-����-���� AH��-����-����-���� AH��-����-����-����

(��� mm) (��� mm) (��� mm) (��� mm)

www.qkmtech.com ����
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843.6

最⼤区域

运动区域

J3 轴中⼼

*

*

*
*

(*)丝杆到达硬限位位置 基座基准⾯基座基准⾯
AH20-1050-0204-4000AH20-1050-0204-2000

(*)丝杆到达硬限位位置

AH��-����-����-���� 机器⼈外观图
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D 450

伺服指⽰灯 抱闸按钮

25(丝杆轴径)

18(丝杆内径)

III
1 : 1

20 H7 + 0.02
0  贯穿 3

4- 9 贯穿

65
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II III

*丝杆到达硬限位位置

*

*

23
2

26
0

4 X 15贯穿

44

45

2X M5  820

158

270

5 H7 + 0.012
0

95

30

2-M4 86

IVA

���.� mm
���.� mm
���.� mm
���.� mm

���.� mm
-��.� mm
���.� mm
-��.� mm

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

*�

A:Z 轴⾏程 B:丝杆距离底座⾼度 C:丝杆下极限位置离底座距离 D:第 1 机械臂⻓ E:波纹管可达最⾼⾼度

AH��-���� AH��-����

J�:�.�� kg·m²
J�:�.�� kg·m²

J�:�.�� kg·m²
J�:�.�� kg·m²

J�:�.�� kg·m²
J�:�.�� kg·m²

J�:�.�� kg·m²
J�:�.�� kg·m²

 贯穿（定位孔）

5 H7 + 0.012
0  贯穿（定位孔）



HM
超⾼速  ⾼刚性  ⾼性价⽐

超⾼速，标准循环时间⾼达 �.��s

提供 Z/U 轴选件，治具变位台选件

⼀体机设计，⽆单独控制器

提供视觉配件，兼容第三⽅视觉

提供智能型机器⼈操作软件

防护等级⾼达  IP��

规格参数

HM�-����-����-���� 机器⼈外观图

视觉相机

扩展轴

⼯具

变位台

HM�-����-����-���� HM�-����-����-����
� �

� kg � kg 
J� J�+ ��� mm ��� mm 

J� ��� mm ��� mm 
J� ��� mm ��� mm 
J� ±  °��� ±  °���
J� ±  °��� ±  °���

� � s. � � �� s.  
最⼤运动速度 J� J�+ ����� mm s / ���� mm s /
重复定位精度 J� J�+ ± .  � �� mm ± .  � �� mm

正� 正�
�� kg �� kg 

HM

⽓��⼝ -
额定电压 ��� V a c �� �� Hz  . . /  
额定功率

Ethernet RS ��� RS ���,Modbus TCP， - ， -

臂⻓

最⼤运动范围

⼯作环境 环境温度：~ ℃，相对湿度： %~ %（  ）� �� �� �� ⽆冷凝

规格型号
轴数*�

最⼤负载

标准节拍周期 *�

���式

  � kW

�机重量
I O/ �⼝  基座⾯板：  路输⼊，  路输出�� ��
通讯接⼝

*  负载 返 运动（⽔平 环时间（最⼤速度最优⾏程坐标）。�： �kg 下，� 平⾯ ���mm ）的�
*  李群提供第三轴和第四轴集成式选件，可以拓展为  轴使⽤。所有接⼝和软件平台通⽤，也⽀持客⼾⾃定义的  轴+  轴选件，具体技术规范咨询当地销售⼈员。�：  � Z U
*�  过 Modbus TCP 协议可进⾏ I/O 扩展。：�

产品应⽤ | 电⼦、⻝品、环保等⾏业

⾼速分选与搬运打螺丝 涂㬵

 

焊锡

www.qkmtech.com ����

���
���

R800 379

26
0
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132°

135°

135°

最⼤区域

运动区域

R500

418
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0

132°

132°

135°

135°

最⼤区域

运动区域
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A:⼀轴臂⻓ B:⼆轴臂⻓ C:基座到末端安装位距离

+ 0.02
0  贯穿（定位孔）

+ 0.02
0

+ 0.0�
0

+ 0.0��
0

+ 0.0��
0

+ 0.02
0

� H� 

� H�  贯穿（定位孔）



规格参数

*1： 负载 2kg下，往返拱形运动（⽔平 305mm、垂直 25mm ）的循环时间（最⼤速度最优⾏程坐标）。
*�： �  Modbus TCP  I/O过  协议可进⾏  扩展。

PG�X
PG�X-����-����-����

�
� kg

J�+J� ��� mm
J� ��� mm
J� ��� mm
J� ±��5 °
J� ±��5 °
J� ��� mm
J� ±��� °

J�+J� ���� mm/s
J� ���� mm/s
J� ���� °/s

J�+J� ±�.��� mm
J� ±�.�� mm
J� ±�.�� °

额定 J�:�.���  kg· �m
�⼤ J�:�.��  kg· �m

��
�� kg

基座⾯板：�� 路输⼊，�� 路输出；⼿臂末端：提供 �� Pin 可⾃由分配的线路
Ethernet，RS-���，Modbus TCP

Φ� mm x�，Φ� mm x �
���V a.c. ��/��Hz

� kW
环境温度：� ~ ��℃，相对湿度：��%~８�%（⽆冷凝）

最⼤负载

I/O  接⼝

⽓��⼝
额定电压
额定功率
⼯作环境

通讯接⼝

规格型号
轴数

臂⻓

最⼤运动范围

标准节拍周期 *�

最⼤运动速度

重复定位精度

允许转动惯量

���式
�机重量

�.�� s

PG�X-����-����-���� 机器⼈外观图

PG�X
节省空间  ���°全覆盖

独特的全回转⼿臂机构，���° �覆盖�

�⾓，��的实⼼圆柱形空间，同类产品

⼯作空间利⽤率最⾼

配备视觉、传送带跟踪管理、⻜拍等软件，

使⽣产效率最⼤化

⼀体机设计，⽆单独控制柜，提⾼电磁兼

容性（ EMC），设备⼩型化

精度⾼，节拍快，硬件性能业内领先
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J3 轴零点位置

*

*

(*)丝杆到达硬限位位置

锂电绕㬵 PCB 板元器件组装 电机⻣架柔性组装

www.qkmtech.com ����

产品应⽤ | 3C、新能源、五⾦等⾏业

45 H7 -
0

0.025

10
20

6 26

14 H7 + 0.018
0 10

35

4 H7 + 0.012
0

17.5 ±0.01

4X  4.5 完全贯穿
 8  26

V
1 : 2
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150mm 以上线缆预留空间

(*)丝杆到达硬限位位置
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10X  6.6 完全贯穿
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5 H7 + 0.01
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7.5 20
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1 : 5

*２



产品应⽤ | ⻝品、⽇化、3C、环保等⾏业

规格参数

AP3X-1600-1544 机器⼈外观图

AP3X
⾼速分拣专家

⼀体机设计，控制柜内置，⾼度集成控制器与
伺服驱动，安装简单⽅便，不占⽤额外空间

更低噪⾳，选⽤更静⾳的零部件，运⾏噪⾳低
于 70 分⻉

更快的节拍,  标准节拍 0.26s

更好的散热设计，并且配备智能温升监测功
能，保障机器⼈即使在 45 度⾼温环境温度下
仍可以⾼速运⾏

吞拿⻥罐头堆叠 湿纸⼱贴盖⽉饼装盒 塑料弯管理料

垃圾分拣 洗涤剂瓶⼦分拣⼿机盖板玻璃分拣 PCB 光板上料和收板

*1：负载 1kg，往返拱形运动（⽔平 305mm、垂直 25mm）的循环时间（最⼤速度最优⾏程坐标）。
*2：防护型符合 IP65，选配。
*3：通过 Modbus TCP 协议可进⾏ I/O 扩展。

AP�X-���� AP�X-����

规格型号 AP�X-����-���� AP�X-����-���� AP�X-����-���� AP�X-����-����

轴数 � � � �

最⼤负载 � kg

最⼤运动范围

直径 ���� mm ���� mm

垂直⾼度 ��� mm ��� mm

旋转⻆度 - ±���° - ±���°

标准节拍周期 *� �.��s �.��s �.��s �.��s

重复定位精度 ±�.� mm

⻆度重复定位精度 - ±�.�° - ±�.�°

允许转动惯量
额定 - �.�� kg·㎡ - �.�� kg·㎡

最⼤ - �.�� kg·㎡ - �.�� kg·㎡

安装⽅式 倒装

整机重量 ��� kg

 

��� kg ��� kg ��� kg

IP

 

防护等级 IP ��

I/O 接⼝ �� 路输⼊，�� 路输出

通讯接⼝ Ethernet，RS-���，RS-���，Modbus TCP 

额定电压 ��� Va.c.�� / �� Hz

额定功率 �.� kW

⼯作环境 环境温度： �~��℃，相对湿度：��%~��%（ ⽆冷凝）

� kg

www.qkmtech.com ����
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AP�X-����-����/AP�X-����-���� 末端安装尺⼨：

AP�X-����-����/AP�X-����-���� 末端安装尺⼨：

*�

860

5°
5°

2×M16
3处均布  P.C.D 803
3× 18

EQS  P.C.D 800

IV
1 : 1.5

型号

AP�X-����-����
AP�X-����-����
AP�X-����-����

A：⼯作空间到减
速机安装⾯距离

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

�� mm
�� mm
�� mm
�� mm

��� mm
��� mm

���� mm
���� mm

���� mm
���� mm
���� mm
���� mm

B：⼯作空间圆柱
体⾼度

C：⼯作空间梯形
体⾼度

E：⼯作空间最⼩
直径

D：⼯作空间最⼤
直径

AP�X-����-����

2

14
 +0

.0
3

0

8

1�

G-G
1 : 1.5

35.9 

4×M4-6H 8
EQS  P.C.D20

4×M6-6H 9
EQS  P.C.D28

6 7

3 8

G G-G

E

+
0

0.02�

+
0

0.02

+
0

0.02

-
0

0.02

+
0

0.02

+
0

0.02



产品应⽤ | ⻝品、⽇化、环保、�C 等⾏业

AP8X-1600-1544 机器⼈外观图

AP8X
⼤负载⾼速分拣专家

功能扩展丰富，开放性强，柔性强，可⼆
次开发

⼀体机设计，⽆单独控制柜，⾼度集成控
制器
定位精度⾼，重复定位精度为 ±0.1mm，
满⾜⼤多数应⽤场合

速度快，可灵活地应⽤于精密装配、分
拣、包装

规格参数

吞拿⻥罐头堆叠 湿纸⼱贴盖⽉饼装盒 塑料弯管理料

垃圾分拣 洗涤剂瓶⼦分拣⼿机盖板玻璃分拣

*1：负载 1kg，往返拱形运动（⽔平 305mm、垂直 25mm）的循环时间（最⼤速度最优⾏程坐标）。
*2：防护型符合 IP65，选配。
*3：通过 Modbus TCP 协议可进⾏ I/O 扩展。

PCB 光板上料和收板

AP�X-���� AP�X-����

规格型号 AP�X-����-���� AP�X-����-���� AP�X-����-���� AP�X-����-����

轴数 � � � �

最⼤负载 � kg

最⼤运动范围

直径 ���� mm ���� mm

垂直⾼度 ��� mm ��� mm

旋转⻆度 - ±���° - ±���°

标准节拍周期 *� �.��s �.��s �.��s �.�s

重复定位精度 ±�.� mm

⻆度重复定位精度 - ±�.�° - ±�.�°

允许转动惯量
额定 - �.� kg·㎡ - �.� kg·㎡

最⼤ - �.�� kg·㎡ - �.�� kg·㎡

安装⽅式 倒装

整机重量 ��� kg

 

��� kg ��� kg ��� kg

IP

 

防护等级 IP ��

I/O 接⼝ �� 路输⼊，�� 路输出

通讯接⼝ Ethernet，RS-���，RS-���，Modbus TCP

额定电压 ��� Va.c.�� / �� Hz

额定功率 � kW

⼯作环境 环境温度： �~��℃，相对湿度：��%~��%（ ⽆冷凝）

www.qkmtech.com ����
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*�

*�

AP�X-����-����/AP�X-����-���� 末端安装尺⼨：

AP�X-����-����/AP�X-����-���� 末端安装尺⼨：

860

5°
5°

2×M16
3处均布  P.C.D 803
3× 18

EQS  P.C.D 800

IV
1 : 1.5

型号

AP�X-����-����
AP�X-����-����
AP�X-����-����

A：⼯作空间到减
速机安装⾯距离

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

�� mm
�� mm
�� mm
�� mm

��� mm
��� mm

���� mm
���� mm

���� mm
���� mm
���� mm
���� mm

B：⼯作空间圆柱
体⾼度

C：⼯作空间梯形
体⾼度

E：⼯作空间最⼩
直径

D：⼯作空间最⼤
直径

AP�X-����-����

2

14
 +0

.0
3

0

8

1�

G-G
1 : 1.5

35.9 - 0
0.02

4×M4-6H 8
EQS  P.C.D20

4×M6-6H 9
EQS  P.C.D28

6 + 0.02
0 7

3 + 0.02
0 8

E

+
0

0.02�

+
0

0.02

+
0

0.02



AP20X-2200-1544 机器⼈外观图

AP20X
超⼤负载⼤空间分拣专家

负载⼤，最⼤可达 20kg 负载

⼯ 作 空 间 ⼤ ， 直 径 范 围 覆 盖
1130~2200mm 臂展

碳纤维复合主从动臂，惯量增加，速度
更快

规格参数

*1：负载 2kg，往返拱形运动（⽔平305mm、垂直25mm）的循环时间（最⼤速度最优⾏程坐标）。
*2：防护型符合 IP65，选配。
*3：通过 Modbus TCP 协议可进⾏ I/O 扩展。

规格型号

轴数 �

最⼤负载

最⼤运动范围

直径 ���� mm ���� mm

垂直⾼度 ��� mm ��� mm

旋转⻆度 ±���°

标准节拍周期*� �.��s �.��s �.��s

重复定位精度 ±�.� mm

⻆度重复定位精度 ±�.�°

额定 �.�� kg·㎡

最⼤ �.�� kg·㎡

安装⽅式 倒装

整机重量 ��� kg

 

��� kg ��� kg

IP 防护等级

 

IP ��

I/O 接⼝ �� 路输⼊，�� 路输出

通讯接⼝ Ethernet，RS-���，RS-���，Modbus TCP

额定电压 ��� Va.c.�� / �� Hz

额定功率 �� kW

⼯作环境 环境温度： �~��℃，相对湿度：��%~��%（ ⽆冷凝）

�� kg

���� mm

��� mm

�.�� kg·㎡

�.�� kg·㎡

�.�� kg·㎡

�.�� kg·㎡
允许转动惯量

www.qkmtech.com ����

AP��X-����-���� AP��X-����-����

AP��X-����

*�

*�

AP��X-����-���� AP��X-����-����

AP��X-����

AP��X-����-���� AP��X-����-����

AP��X-����

� �� ��

�.��s �.��s �.��s

- ±�.�°- ±�.�°-

-

-

-

-

-

-

��� kg ��� kg ��� kg
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产品应⽤ | ⻝品、⽇化、3C、环保等⾏业

AP��X-����-����/AP��X-����-����/AP��X-����-���� 末端安装尺⼨：

860

4X 6 7

8XM8 12

42

45°

22.5°

G

F

动平台

EQS

EQS

2X M16

3X 18

5°

5°

3处均布 P.C.D 803

EQS P.C.D 800

17

8.3

2

30
 +

 

0.
02

0

54

50
0.

02

G-G

1 : 5

78

型号

AP��X-����-����
AP��X-����-����
AP��X-����-����

A：⼯作空间到减
速机安装⾯距离

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

��� mm
��� mm
��� mm
��� mm

��� mm
��� mm
�� mm
�� mm

��� mm
��� mm

���� mm
���� mm

���� mm
���� mm
���� mm
���� mm

B：⼯作空间圆柱
体⾼度

C：⼯作空间梯形
体⾼度

E：⼯作空间最⼩
直径

D：⼯作空间最⼤
直径

AP��X-����-����

AP��X-����-����
AP��X-����-����

���� mm
���� mm

��� mm
��� mm

��� mm
��� mm

���� mm
���� mm

���� mm
���� mm

C

D

E

B

41 38
28

0
A

B

C

±���°±���°- - -

杯状奶装箱 袋装⾯粉装箱锂电池贴㬵

E



MS�MT
 ⼈机协同  安全灵活

摩擦式制动器 ，末端掉电不下坠

拖拽⽰教 ，教导⼯作更轻松

机��末�⾃带 �� �中空⾛线，杜绝⼯

具线缆缠绕

�署灵活 ， ��kg ⾃ 重，� 署 机 械 � 来

执 ⾏ 新 任 务 平 均 只 需 要 半 天

规格参数

MS�MT-����-���� 机器⼈外观图

MS�MT
规格型号 MS�MT-����-����

轴数 �
最⼤负载 �

 
kg

臂⻓ ���
 

mm

最⼤运动范围

J� ±���°
J� ±���°
J� ±���°
J� ±���°
J� ±���°
J� ±���°

最⼤合成速度 ����

 

mm/s

最⼤运动速度

J� ���°/s
J� ���°/s
J� ���°/s
J� ���°/s
J� ���°/s
J� ���°/s

重复定位精度 ± �.� mm

 

安装⽅式 正装、壁装、倒装
整机重量 �� kg

 
 

IP 防护等级 IP��
I/O   接⼝

 

14 路输⼊，�� 路输出
通讯接⼝ Ethernet, RS-���，Modbus TCP
额定电压 DC ��V
额定功率 �.� kW
⼯作环境 环境温度：-10〜50°C，相对湿度：≤95%（⽆冷凝）

⼯作空间

垂直⼯作空间⽰意图（单位： mm）

��
��

⽔平⼯作空间⽰意图（单位： mm）

��
��

��
�

产品应⽤ | �检、�疗、电⼒等⾏业

实验室操作员 演出｜服务业应⽤
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安全巡检运维 地铁安全巡检

www.qkmtech.com ����

*�： �  Modbus TCP  I/O过  协议可进⾏  扩展。

*�
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+0.0�
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智能拧紧⼯匠

规格参数

产品应⽤ | 智能家电、汽⻋电⼦、电动⼯具、�C 等⾏业

* 。1：⽤⼾可指定电批品牌和型号

扫地机器⼈螺丝锁付 宠物饮⽔机螺丝锁附

 

智能⻔锁螺丝锁附

基础版

M �~M �
�.� N.m~�.� N.m

�.�s
�.��s

���~���� mm

��� mm

规格型号 TM�-BH-���
电批型号 智能电批

是否标配视觉系统 是

供钉⽅式 软管吹料
螺钉⻓径⽐ >�

适配螺钉直径
拧紧扭⼒范围
标准循环时间

螺钉供料效率
拧紧程序是否可以程序控制 是

扭⼒是否可以数字显⽰ 是
⼯作范围 半径 ��� mm

⼯作⾯⾼度(离地⾯）

功率 �.� kW
Z 轴⾏程

是否⾃带浮⾼感知 是
是否⾃带滑⽛感知 是

*�

*�

* ⼯作⾼度可由客⼾⽣产线⾼度进⾏定制。3：

适应各种
锁付⾯

倍速链⾃动输送 ⽪带线托架 线边平台 多⼯位回转台 ⽓缸滑台

斜⾯沉孔圆弧沉孔平⾯沉孔平⾯ 极窄边

模块化
设计

灵活部署，⽣产⽅式多样

*�

* 以机器⼈原点为基准的批头⼯作半径。2：

MOS �散热⽚螺丝锁付

向导式操作，快速切换和导⼊⽣产

灵活部署，适应不同⽣产⽅式，提⾼效率和稳定性

模块化设计易于组装和更换部件

实时监控，确保产品质量和效率

⽀持多种锁附⾯，满⾜多样需求

线边独⽴站 嵌⼊产线 ⾃动线连线

螺丝柔性拧紧⽣产⼒⼯具套件
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李群推出的⾸款集机器⼈及⼯艺场景的⽣产⼒⼯具套
件。主要为智能家电、汽⻋电⼦、电动⼯具、�C 等⾏业的
⽣产环节提供柔性的、智能化的螺丝拧紧解决⽅案。旨在
提⾼⽣产效率，减少⼈⼯操作误差，提⾼产品质量。

www.qkmtech.com ����



结构图

不卡料不卡料

易
部

署

产品优势

产品商标分拣电⼯电器插座盖板分拣IC 元件分拣

玩具分拣燃⽓管螺⺟分拣装配硅㬵类⽿塞分拣 汽⻋卡扣注塑镶件上料

产品应⽤ | 硅㬵制品、电⼦元器件、办公设备、五⾦电器、半导体等⾏业
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柔性分拣⼯匠

适应多种⼯件，⼀站式满⾜需求
⼀体控制，储料仓与振散盘集成，简化操作
⼀键换产，即插即⽤，⽣产⽆缝切换，提⾼效率
安静运⾏，低噪⾳，宜⼈⼯作环境

创新式的柔性供料设备，解决薄⽚类、异形类、硅㬵类

等⼯件的供料问题，与视觉定位协同，适合⼩批量多品

种供料。全⾃研的振动拟合技术，⼀次抓取，⽆刮伤，调

试简单。

⾼效分拣⽣产⼒⼯具套件

*机器⼈及整体布局可根据⼯作场景及⼯作物料形状定制和更换

www.qkmtech.com ����

规格型号

机器⼈

QFS-AH��-����

振散盘

储料仓

机架尺⼨

控制软件

视觉系统

⼿⽖

外部对接

AH�-����-����-����

QFF-����

QFA-�L

⻓ ����mm*宽 ���mm*⾼ ����mm

FlexSorter

顶部相机 2000 万像素

顶部相机光源

底部纠偏相机 ��� 万像素

带旋转功能（最多 � 个）

不带旋转功能（最多 � 个）

摆盘/输送线/客⼾治具（装配应⽤）等

标配/选配

标配标配

选配

QFS-AH��-����

振



部署时间快：振散盘⽀持多种通信协议，与上位机或视觉系统即插即⽤，换产只需⼀键，� �钟快速换产
维护简单：软件 UI ��友�，操作简单，现场⼯⼈可维护
智能换产：可根据⼯件⾃动调整最佳振动参数，⽆需重新调试
多模式兼容：提供 �� 种预设的振动模式，适应不同的排列需求，如单向排列、随机排列、定位排列等

产品特点

⻮平� � 槽

储料仓规格参数表

规格型号

料仓⻓度 A

料仓宽度 B

料仓深度 C

总⻓度 L

总宽度 B/W

总⾼度 H

功率

可储料仓容积

振幅

重量

料仓材质

电⽓参数

振动频率

缺料检测

QFA-�L QFA-�L QFA-�L

��� mm ��� mm ��� mm

��� mm ��� mm ��� mm

�� mm �� mm �� mm

��� mm ��� mm ��� mm

���/���mm ���/���mm ���/���mm

��� mm ��� mm ��� mm

��� W ��� W ��� W

� L � L � L

±� mm ±� mm ±� mm

�� kg �� kg �� kg

���不锈钢/防静电材料/赛钢/定制

AC �� V-�A

��~��Hz

带缺料报警感应器

柔性振散盘规格参数表

规格型号 QFF-���� QFF-���� QFF-���� QFF-���� QFF-����

盘⻓度 A ���mm

盘宽度 B ���mm

盘深度 C �� mm

总⻓度 L ���mm

总宽度 W ���mm

总⾼度 H ���mm

功率 ���W

可振动负载 �.� kg

振幅 ±� mm

重量 �� kg

⾯板结构可定制设计 平板/孔/槽/⻮/定制 

电⽓参数 直流输⼊ ��V-��.� A

电⽓参数-储料仓 AC ��V~��V 

背光源颜⾊ 标配⽩，选配红/蓝/绿

外部控制⽅式

I/O：��  I/O �发

RS ��� 串⼝�Modbus-RTU

�⼝�Modbus-TCP

 

���mm ���mm ���mm ���mm

���

 

mm ���mm ���mm ���mm

��

 

mm �� mm �� mm �� mm

���

 

mm ���mm ���mm ���mm

���

 

mm ���mm ���mm ���mm

���

 

mm ���mm ���mm ���mm

�� W ���W ���W ���W

�.� kg �.� kg �.� kg �.� kg

±� mm ±� mm ±� mm ±� mm

� kg � kg � kg �� kg

B

A

C

L

H

W

规格参数

规格参数

⾯板类型

*⾯板可根据⼯作物料形状定制和更换

产品商标分拣电⼯电器插座盖板分拣IC 元件分拣

产品应⽤ | 硅㬵制品、电⼦元器件、办公设备、五⾦电器、半导体等⾏业
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柔性振散盘

储料仓+振散盘集成控制

柔性供料，适应不同⼯件
快速换产，即插即⽤
⼯作噪⾳低

适合薄⽚类、异型类、硅㬵类等⼯件的供料设

备，它可以配合视觉进⾏识别定位，实现产品⼩

批量，多品种的供料需求。

*储料仓⼤⼩可根据⼯作物料形状定制和更换

A

B W

L

H

C

www.qkmtech.com ����
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�� V d.c.

TCP/IP

�� m 

�.� Kg

电容式彩⾊触摸屏

IP ��

整机重量

屏幕类型

屏幕尺⼨

防护等级

电源

通讯⽅式

线缆⻓度

⼯作环境

整机尺⼨ ���.� mm(L)*��� mm(W)*��.� mm(H)

� 英⼨

型     号 MT�-��-���� MT�-��-����

           

规格参数

传统重量的⼆��⼀，⾃�应左右⼿操作
简易⽰教，通过拖拽功能块，实现动作的快速规划
线体分离，维护成本低

产品特点

配件
产品

MT�
⽰教器

MT� 是李群⾃动化基于互联⽹开

放平台，⾃主研发的第⼆代⼿持⽰

教器。具有灵活友好的⼈机交互，

操作简单，功能丰富，能有效降低

机器⼈使⽤⻔槛，并提⾼效率。
MT� ⽰教器外观图

�~� V

��~�� V

NPN 

��� mA（持续）

�� V DC（��.�~��.� V DC）

RJ ��（X�）

⾃适应10/100 M

PNP/NPN 硬件可配，默认 NPN

额定输⼊电压

接⼝形式

接⼝速度

输⼊输出通道

输⼊⽅式

输⼊信号“�”

输⼊信号“�”

输出⽅式

输出驱动能⼒

尺     ⼨

�� input / �� output

��� mm(L)  ��� mm(W)  ��� mm(H)**
16 input / 16 output

��� mm(L)  ��� mm(W)  ��� mm(H)**

型     号 QD�-��-���� QD�-��-����

           

规格参数

总线丰富，⽀持 Modbus TCP 总线协议
扩展灵活，⽀持多从站级联拓扑
稳定可靠，I/O 通道与系统完全隔离，抗⼲扰性强；每路 I/O 具有电源保护功能，并配有输⼊输出指⽰灯
集成度⾼，体积⼩巧，⽅便安装使⽤

           

产品特点

配件
产品

QD� 
I/O 扩展模块

QD1 I/O 扩展模块是⼀款紧凑型

数字量 I/O 模块，可以增加更多

经光耦隔离的信号到主控制器。

QD1 模块拥有双⽹⼝，⾃带路由

转发功能，可通过级联或菊花链

拓扑两种⽹络结构与主控制器灵

活、⾃由组⽹。
 QD�-��-���� 模块的外观图

标准型

升级型

体积⼩，集成度⾼

安装⽅便，接线轻松

⽀持多从站级联拓扑⽹络结构

�� 路数字量输出 / �� 路数字量输出

�� 路数字量输⼊ / �� 路数字量输⼊

I/O 通道与系统完全隔离

*�

*�: 需要连接转换模块

� m 

⼤电容屏，触感灵敏，全触控操作

基于安卓平台开发的交互界⾯，可⼆次开发

产品外观

机器⼈的智能助⼿

⼯作湿度： ��%RH 以下⽆冷凝，储存湿度:10~ 95%RH ⽆冷凝

⼯作温度： -�℃~��℃

抗震度：��~��Hz（ X、Y、Z ⽅向 �G/��分钟）
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⼯作温度：-��℃〜��℃

-��℃〜��℃

最⼤ �.� mm²（ ��〜��AWG)

D-Sub Female �型 ��P

 �〜�� mm

端⼦接线规格（弹簧端⼦）

连接器

额定电流

剥线⻓度

⼯作温度

储存温度

额定电压 �� VDC 

� A

型     号

           
规格参数

配件
产品

 端⼦模块的外观图

提供中继端⼦台，使⽤机器⼈ I/O 资

源时免焊线，⽅便操作。同时提供多层

屏蔽、阻抗低、抗⼲扰性好的优质线缆

和插头，保证数据传输的⾼可靠性。

DB�� �对公电缆

I/O 端⼦模块

I/O 
端⼦模块

实现 D-Sub Female �型连接器与接线端⼦之间信号⼀⼀对应转接 
优化电控装配，提⾼⼯效，节省空间 
35mm U 型导轨安装或 M4 螺钉安装 
防护等级 IP��，适应多⽔滴粉尘环境，便于冲洗

产品特点

尺⼨(模组外沿） ��� mm * �� mm * �� mm
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          多种编程⽅式， ⾮专业技术⼯程师也能快速上⼿
QBlock

图形化编程：⿏标拖拽图形功能块组合，易于操作员及初级程序员快速上⼿
丰富的功能块：提供丰富的功能块，实现各种⼯艺应⽤场景
运⾏状态显⽰：通过流程图动态呈现机器⼈运⾏状态

产品特点

          多种编程⽅式， 满⾜专业技术⼯程师的进阶使⽤需求
ARM

编程⾼效：⾯向专业⼯程师的开发环境，内含智能输⼊，语法提⽰，错误监测等专业编程功能
调试⽅便：⽀持断点调试、变量监控、离线预编译
灵活操作：集成机器⼈多个应⽤界⾯，传送带跟踪、⻜拍等功能向导

产品特点

ARM  ⽤⼾界⾯ ― ⾸⻚

��

QBlock  ― ⾸⻚



视觉

可以基于机�视觉或传感器，同时�持多个机器⼈或多个传送带。

传送带跟踪是指在传送带不停⽌的状态下 ，机器⼈通过传送带编码器与其建⽴动态同步关系 ，从⽽⽀持从移动中的传
送带上拾取⼯件。

          ⼴泛应⽤于⼯业制造、⻝品、药品等快速拾取场景。
传送带跟踪

当机器⼈运动到拍照点区域，其内部算法会利⽤⾼速 IO ���发相机，进⾏动态⽆停顿拍照，同时对实际拍照位置进
⾏⾼速锁存。再利⽤相机回传的位置数据和机器⼈⾼速锁存位置，即可实现位置纠偏。通过机器视觉⻜拍技术可以提⾼
⽣产效率。
可以基于机器⼈通讯⽅式，最多同时使⽤ � �视觉配合。

          ⼴泛应⽤于�C、电⼦元件等⾼精度场景。
⻜拍

1  传送带跟踪管理.  QKM
�.  QKM 传送带跟踪管理⽤⼾⼿册

�.  差分编码器线

�.  编码器类型：增量式编码器，差分信号
�.  输⼊信号：传送带锁存输⼊

 

�.  ⾼速锁存 Latch 线

硬件规格

1.  ⼯件输⼊⽅式：视觉或光电感应器

8.  500 对象存储队列⻓度： 个

2.  视觉数据类型：机器⼈坐标，与第三⽅视觉进⾏通讯，⽀持⾃定义通讯交互逻辑

7.  ⼯件处理：⾃⾏踢重，⾃⾏排序，也⽀持⼯件⾃定义排序，⽀持客制化⼯件信息

     

5.  4  每传送带输送多台机器⼈（输出源功能）：最多可分配  台机器⼈

3.  跟踪区域：可⾃定义设置跟踪区域（上限、下限、停⽌线）
4.  4  4  每机器⼈配置传送带数量：可配置  条， 最多能使能  条

6.  ⼯件类型：同⼀个传送带可设置多种⾃定义类型的⼯件 

功能规格

    
1. QKM ⻜拍⽰例代码
2. ⻜拍管理 

产品内容

�. 输⼊信号：机器⼈⾼速 IO

     
1 ��  Latch. 锁存  线

硬件规格

    
1 可. 切换静态拍照和动态拍照模式
2. 动态匹配机器⼈速度：可以根据机器⼈的运动设置速度快慢来界定

4   �. 单台机器⼈最⼤⽀持 4 视觉使⽤⻜拍
5  �⼯件. 单次⻜拍⽀持 6

3. ⻜拍纠偏：设置固定轨迹，是机器⼈经过倒装相机上⽅，当机器⼈经过倒装相机时，进⾏拍照取图

功能规格

     
1 静. 态拍照纠偏后的放料重复定位精度达到 ±0.0� mm
2. 动态拍照纠偏后的放料重复定位精度达到 ±0.0� mm

⻜拍应⽤精度在该⼯艺最终应⽤时

     

*�  传送带恒速移动时各位置的重复定位精度，取决于传送带精度及其校准，对变速⾛带也有较强适应性。:

传送带跟踪性能

重复定位精度 [mm]
��� �

传送带速度 [mm/s] 
跟踪重复定位精度

���-��� �.�

*�

编码器编码器          

1s

0s（  *动态⽆停顿拍照 ）

QKM ⻜拍视觉纠偏

QKM  Swift 机器⼈⻜拍系统⽰意图

�s
1s
1s

�s

产品内容

视觉

传统⼆次视觉纠偏
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服务⽀持

覆盖全国的服务⽹络 满意度调查
持续提升服务⽔平

电话⽀持
7*24⼩时⽀持服务

售前咨询评估
合理定制 确保⽅案可⾏

售前⽅案交流
模拟客⼾使⽤场景

现场⽀持
专业快捷的技术⽀持

⼀对⼀服务
专⼈⼀对⼀⽀持服务

远程协助
机台调试、系统安装、配置

项⽬全程跟踪管理
事件快速记录及响应

定期巡检
现场巡检、优化、维护

定期培训
提升使⽤技能

半⽇可达城市
东莞、深圳、⼴州

上海、苏州、宁波、⻓沙

其他地区⼀⽇可达

持续的全程跟进服务

售前和售后服务并重

www.qkmtech.com ����
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