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使用前请仔细阅读本手册

此版本用户手册对应产品版本信息请见本手册版本信息章节，
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艾利特智能机器人股份有限公司对因使用本手册及其中所述产品而引起的意外或间接伤

害概不负责。
安装、使用产品前，请阅读本手册。
请保管好本手册，以便可以随时阅读和参考。
本说明书图片仅供参考，请以收到的实物为准。
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第 1章 安全

下面的警示标志定义了本手册中所包含的危险等级规定说明，请务必遵守。
有关安全的更多信息，请参阅 CS系列《用户手册》中“安全”章节内容。
提醒

此安全信息表示危险情况，如果不避免，可能导致轻微或中度伤害。

警告

此安全信息表示可能引发危险的用电情况，如果不避免，可导致人员伤害或设备严重损
坏。
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第 2章 产品介绍

本手册介绍三位开关示教器（以下简称示教器）的安装和使用。

2.1 产品组成

示教器出库清单明细如表 2-1所示。
表 2-1. 出库清单

名称 数量

示教器 x 1

示教器线缆 x 1

提示

请注意示教器线缆未单独包装。线缆已在出厂前连接至示教器。

2.2 要求

示教器使用要求如下：
适配艾利特 CS、ES系列机器人；
适配软件版本为 CS V2.14.5及以上；
需在「配置」>「安全」>「硬件」下启用「三位开关示教器」；
示教器仅在“手动模式”下生效。

2.3 规格

示教器的规格如表 2-2所示。
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2.4 外观

表 2-2. 规格参数

型号 ERP500S

尺寸（长 *宽 *高） 304mm x 169mm x 93mm

重量 0.96kg

分辨率 1280 x 800

屏幕尺寸 10.1英寸

实体手动按键 有

三位开关 有

IP防护等级 IP54

标准线缆长度 5.5m

工作环境温度 -10-50℃

工作环境相对湿度 95%相对湿度（非冷凝）

材料 铝合金、塑料、硅橡胶

2.4 外观

示教器外观如图 2-1所示：

图 2-1: 示教器外观
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2.5 更多信息

表 2-3. 接口和按钮说明

序号 描述 功能

1 急停按钮 触发急停功能
2 电源开关 开启/关闭示教器
3 三位开关 解除防护停止
4 USB接口 连接 USB存储设备
5 轴运动控制按键 控制机器人本体各轴运动
6 速度调节按键 增减速度百分比，调节当前运行速度

2.5 更多信息

如需了解更多信息，请登陆网站www.elibot.com咨询。
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第 3章 硬件安装与使用

3.1 安装

警告

连接示教器和控制柜之前，请确保控制柜电源已断开，以防发生触电事故。

取出示教器，取下示教器线缆上的格兰头螺帽，将线缆穿过控制柜后盖连接至控制柜的
示教器线缆接口（图 3-1中的 A2接口）。线缆连接好后，拧紧螺帽紧固线缆。

图 3-1: 连接控制柜的示教器接口 图 3-2: 连接控制柜

3.2 使用

打开控制柜电源，按下示教器上的电源开关启动示教器。示教器各按钮对应功能请参阅
表 2-3。

提醒

7 版本：Ver2.15.0



3.2 使用

1. 示教器的轴运动与速度控制按键，仅在手动模式下并按下三位开关按钮解除防护
停止时生效；

2. 机器人运动过程中，一旦松开三位开关按钮，将立即触发防护停止。为避免对机
器人造成不必要的损坏，请尽量避免在高速运行时采用松开三位开关按钮的方式
替代标准的停止操作。
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第 4章 软件安装与使用

4.1 安装

为确保示教器的正常使用，请确认已安装 CS_V2.14.5及以上版本的软件。

4.2 使用

4.2.1 配置三位开关示教器

配置三位开关示教器的步骤如下：
1. 点击「配置」>「安全」>「硬件」。输入「安全密码」解锁该界面。在示教器类型下拉
框中选择「三位开关示教器」；

图 4-1: 配置三位开关示教器

2. 点击「应用」设置当前示教器为“三位开关示教器”，示教器同时切换为手动模式；
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4.2 使用

图 4-2: 手动模式

提示

示教器在自动模式下，部分功能将置灰无法操作，包括左侧导航栏「操作」界面。

3. 点击左上角「关闭电源」进入以下界面；

图 4-3: 关闭电源
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4.2 使用

4. 点击「打开电源」；

图 4-4: 打开电源

5. 轻按下示教器背面三位开关解除防护停止，点击「释放抱闸」，机器人进入“正常模式”
后方可操作机器人。

4.2.2 示教按钮设置

示教器轴运动控制按键区的功能随所选运动模式变化，需结合软件使用。使用时，先点
击示教器触摸屏下方的 按钮，在弹出的「示教按钮」设置菜单中选择「关节」或
「笛卡尔」。
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4.2 使用

图 4-5: 示教按钮设置

关节运动模式下：该区域自上而下的 6对按键依次对应 J1至 J6轴的正/反向旋转运动；
笛卡尔运动模式下：6对按键依次对应工具末端在 X、Y、Z方向的平移或绕各轴的旋转。

图 4-6: 轴运动控制按键（关节） 图 4-7: 轴运动控制按键（笛卡尔）

4.2.3 启用允许手动高速

启用手动模式时，实时调整程序运行时的限速，需先启用「允许手动高速」，然后在右侧
控制栏中调整实时速度。
点击「配置」>「安全」>「三位开关」；
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4.2 使用

图 4-8: 启用允许手动高速

点击「允许手动高速」按钮启用控制栏中的速度设置。

图 4-9: 调整速度

4.2.4 启用反向驱动功能

机器人上电后，在释放抱闸前，连续按下两次示教器背面的三位开关可启用反向驱动功
能。
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4.2 使用

4.2.5 启用手动拖动功能

机器人上电且释放抱闸后，连续按下两次三位开关可启用手动拖动功能。
注意事项：

1. 检查并设置负载参数
启用拖动功能前，检查机械臂法兰末端是否安装负载。

如有负载，请前往「设置」>「负载」界面设置与末端工装相同质量的负载参数。

图 4-10: 检查负载

如未安装负载，但负载设置界面设置了负载参数，此时不能直接打开拖动功能，否
则将触发报警。
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4.2 使用

图 4-11: 动力学报警

2. 确保负载参数设置准确
负载参数的准确性直接影响拖动效果：

若负载设置值 <真实末端工装的质量：拖动功能打开后，机械臂将因重力作用向下
掉落；
若负载设置值 >真实末端工装的质量：拖动功能打开后，机械臂将向上抬升。

3. 解除外力影响
启用拖动功能前，请手动检查并确保机械臂处于自由状态，不受以下外力影响：

防护衣太紧；
未打开拖动时人为推拉机械臂；
末端工装力矩太长使负载不正确；
负载设置不正确或与当前末端负载质量有误差等

如遇上述情况，不要直接打开拖动，需设置好负载后再使用拖动功能，否则同样会触发
图 4-11中的报警。

4. 处理异常情况
如存在碰撞，需先解除碰撞状态，或使用反向驱动功能将机械臂移开，再尝试启用
拖动功能。
若拖动过程中机械臂因外力朝受力方向轻微运动（如拖动中防护衣太紧，拉扯到机
械臂），此时请先松开拖动按钮，待机械臂停止后再松手，以确保安全。
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