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第 1 章

前言

本手册是您新购入的非夕拂晓机器人不可或缺的一部分。您可以对本款机器人进行编程，使其
移动工具并通过电气信号与其他机器通信。非夕拂晓机器人是一款关节机器人，由多个以关节
相连的铝制连杆组成。

拂晓设有七个由扭矩控制的关节，执行起任务来更为灵活，并且对末端力/力矩的控制非常精确。
借助操作软件上基于工作流的编程界面，用户可以轻松地通过可重复使用的元操作控制机器人
实现复杂的任务。适用范围广泛的输入/输出接口和工业现场总线通信技术也为完成整体集成工
作创造了有利条件。

1.1 装箱物品

包装清单：

• 机械臂

• 控制箱

• 操作手柄

• 机器人-控制箱连接线缆
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图 1.1: 拂晓 10 机械臂爆炸图
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1.2 重要安全须知

本款机器人为半成品机械，因此，每次安装本机器人时必须进行风险评估。非夕已根据 ISO
12100、ISO 10218-1和 ISO 13849-1对机器人进行了全面的风险评估。建议集成商根据 IS012100
和 ISO10218-2 在安装机器人时对机器人展开风险评估。
注意：您必须按照第 2 章列出的所有安全说明进行操作。

1.3 手册阅读指南

本手册包含非夕拂晓机器人的安装和编程说明。本手册的内容包括：

• 安全相关设置

• 硬件安装指南

• 软件指南

本手册适用于经过培训的机器人集成商。

1.4 查找更多信息

www.flexiv.com

TEL: +86 4008 888 105
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第 2 章

安全

2.1 简介

本章节介绍了在操作非夕拂晓机器人系统时必须遵守的安全要求。集成商和用户在首次操作拂
晓机器人之前，必须仔细阅读本手册，全面了解相关安全功能及潜在危险。

本章节先对本手册所用的警告标识简单加以介绍，然后详细阐明关于拂晓机器人系统的设置和
编程的重要信息。第 3 章将对本系统涵盖的安全功能进行介绍和定义。

相关人员必须遵守本手册中的所有说明和指导信息，并特别注意警告标识附带的文字信
息。

若机器人系统（机械臂、控制箱、操作手柄和/或示教器（若有））因任
何形式的误用、修改或更改而遭到损害，非夕机器人科技有限公司拒绝
承担任何责任。对于因机器人的编程错误或故障而对机器人或任何其他
设备造成的任何损害，非夕机器人科技有限公司概不负责。

2.2 验证与责任

本手册中的信息不包含如何设计、安装、设置和运行一个完整的机器人应用，也不包含可能会
影响完整拂晓系统安全等级的周边设备。用户和集成商有责任确保整个系统的设计和安装符合
机器人安装所在国家/地区的标准和法规中规定的安全要求。此外，集成商有责任确保充分遵守
有关国家/地区的适用安全法律和法规，并确保消除整个系统中的任何潜在危害或将其减轻到所
要求的水平。这些责任包括但不限于：
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• 针对整个机器人系统进行一次全面的风险评估

• 在风险评估的要求下连接其他机器人和/或附加安全设备

• 在软件中进行对应的安全设置

• 确保用户不会在未经适当授权的情况下修改任何安全措施

• 验证系统的设计和安装是否正确无误

• 明确详细的使用说明

• 在机器人上标明集成商的相关标志和联系信息

• 将所有相关文档（包括风险评估和本手册）汇总为一份技术文档

2.3 责任范围

本手册中提供的安全信息并不构成非夕对机器人系统不会造成损害或伤害的保证，即使系统遵
守了所有的安全说明。

2.4 手册所用警告标识

下表界定了本手册中所用的警告标识，并对相关风险进行了介绍。用户必须遵守这些安全相关
警告信息。
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标识 说明

这一标识表示存在紧迫的电气危害，如果不加以避免，可能会导致死
亡或重伤。

这一标识表示存在紧迫的危害，如果不加以避免，可能会导致死亡或
重伤。

这一标识表示存在潜在的电气危害，如果不加以避免，可能会导致死
亡或重伤。

这一标识表示存在潜在的危害，如果不加以避免，可能会导致死亡或
重伤。

这一标识表示表面高温发热，如接触可能会导致烫伤等危险。

这一标识表示存在某种情况，如果不加以避免，可能会导致设备受损。

— 7 —



2.5 通用警告和注意事项

本手册涵盖旨在保护用户人身安全和防止机器受到损害的通用安全注意事项。我们会在本手册
的各个部分重申这些注意事项。

标识 说明

• 请确保按照本机器人的技术规范安装机器人和所有电气设备。
• 安装完毕后进行彻查，确定所有零部件的安装正确无误。
• 请在所有塑料罩壳已安装到位后再接通机器人的电源。

• 请确保机械臂和末端工具安装得当，且机械臂有足够的工作空
间。

• 请根据风险评估中的定义确保安全配置参数的设置（仅可由获
得授权的人员进行设置）正确无误，以便保护所有操作人员。

• 请勿穿着宽松的服饰或佩戴容易在使用机器人时四处摇荡的物
品。确保将长发束在脑后。

• 使用前请先对机器人进行检查。如果机器人已损坏，请勿操作
机器人。

• 如果软件提示存在错误，请立即按下紧急停止按钮。请记下错
误码，然后联系供应商。

• 请不要将任何安全设备连接到通用输入/输出接口。仅使用专用
安全输入/输出接口。

• 请确保使用正确的安装参数。这包括但不限于：底座安装角度、
负载、工具中心点 (TCP) 偏移量和安全配置。

• 机器人末端工具不得有锐边和尖点。
• 使用示教器和操作手柄时，应记住机器人的动作。请务必同时
通过程序性警告和口头警告通知协作工作区内的其他人员，然
后再执行示教器和操作手柄上的动作命令。

• 切勿更改机器人。更改可能会导致集成商不可预见的危害。
• 将不同的机械连接起来可能加重危险或引发新的危险。因此，请
务必针对整个安装装置进行全方位的风险评估。
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标识 说明

• 请注意，在自动模式下，机器人工具中心点速度最高可达 2000
毫米/秒。进入协作区后，请小心不要被机器人挤压，即使是在
装有安全光栅的情况下。选择自动模式之前，应重置所有暂停
的保护性安全功能或光栅，并全面恢复其功能。

• 机器人过载可能会导致机械零部件受损并造成人身伤害。
• 操作和急停时需要考虑停止距离。需要针对机器人的装配展开
相关风险评估。

• 如果维护期间需要接触带电零件和连接件，请小心不要触电。
• 请注意机器人手臂和示教器相关的发光颜色和指示灯，因为它
们表明了机器人当前所处的模式。如果对指示灯理解有误，可
能会导致人身伤害。

• 机器人及其控制箱均会在运行期间产生热量。请勿在机器人运
行期间或运行结束后立即触摸机器人。此类触摸可能会令人不
适。

• 机器人可能会在运行期间产生噪音。虽然噪音相对较小，但长
期接触仍然可能损害听力。在恶劣的工作环境下（例如抛光和
打磨时），必须使用耳塞。

• 请勿将本机器人系统暴露在强电场和强磁场中，因为这样可能
会损害本系统。

• 如果本机器人系统集成了其他机器，我们强烈建议您先对所有
功能进行一次综合测试，然后再运行本系统。

• 当本机器人断电后，请等待至少一分钟，然后再启动，以避免本
机器人系统中存在多余的电荷。

• 无论是机器人或机器人系统的编程人员、教学人员、操作人员、
维护人员还是修理人员，均应接受培训并能够展现出必要的能
力，安全稳妥地执行分配到的任务。这些人员应接受有关如何
处理紧急情况或异常情况的培训。

• 在安装机器人系统时，应避开可能会产生碰撞的建筑物、结构
体、公共设施和其他机器设备。

• 如果用户安装了辅助声音装置来操作机器人，在最终使用时，该
装置的音量应超过环境噪音。

2.6 标签

有关产品标签和警示标签请见下文。
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图 2.1: 拂晓 10 机器人产品标签

(a) 交流供电方式 - 北美地区 (b) 交流供电方式 - 其他地区

(c) 直流供电方式

图 2.2: 启明星控制箱产品标签
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图 2.3: 警示标签

图 2.4 列出了操作手柄按钮上各图标的含义。

图 2.4: 操作手柄图标的含义

2.7 预期用途

非夕拂晓机械臂适用于操纵物体、搬运零部件和装配零件。如需了解机器人应当在哪些环境条
件下运行，请查阅附录 C 和附录 A ，分别了解相关认证和相关技术规范。

本机械臂不仅适用于有防护措施的应用场景，同时还设有安全相关功能，旨在实现人机协作，让
机器人系统能够在没有围栏的情况下和/或在有人的情况下工作。

协作式运行仅适用于无危险应用，即根据集成商在最终使用环境中已展开的风险评估，整个应
用设置（含末端工具、工件和其他相关机器）不会造成严重危害。

不得背离预期用途，背离预期用途的行为均视为存在危险。这些行为包括但不限于：

• 将机器人置于可能易燃易爆的环境
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• 将机器人置于涉及人类的医疗环境

• 将机器人用在易于振动的环境中

• 将机器人用于技术规范允许范围之外的操作

• 不展开风险评估便使用机器人

2.8 风险评估

非夕已根据 ISO 12100、ISO 10218-1 和 ISO 13849-1 对机器人进行了全面的风险评估，并设计
了如第 3 章所列的内置安全功能以降低风险。机器人本身为半成品机械，因为其安装安全与否
取决于机器人的集成方式。

建议集成商根据 ISO 12100 和 ISO 10218-2 标准展开风险评估。

集成商在展开风险评估时，应考虑到在机器人整个应用生命周期内执行的所有作业任务，包括
但不限于：

• 在安装机器人期间为其编程

• 清除故障和维护

• 正常操作机器人

在第一次接通机械臂的电源之前，必须先展开风险评估。在风险评估期间，集成商需要确定合
适的安全配置设置，并鉴别是否需要针对具体的机器人应用增设急停按钮和/或其他防护性措
施。

潜在危害清单：

• 机械危害：因接触机器人或其尖锐工具而导致压伤、撞伤或擦伤。

• 电气危害：因接触带电零件而导致电烧伤或触电。

• 高温危害：因长时间接触机器人高温表面而导致热辐射伤或皮肤烧伤。

• 噪音危害：因长时间处在高负载高速机器人噪音环境下而导致对声学信号的感知能力下
降。

• 振动危害：无。

• 辐射危害：无。

• 材料/物质危害：无。

• 人体工程学危害：因长时间操作各种机器人配件而导致疲劳、精神压力或身体不适。

• 环境危害：无。

• 危害组合：因多位操作员协调不当或系统故障而导致上述危害组合出现。

集成商必须针对故意接触和/或由于可合理预见的误用导致的接触进行机器人的风险评估，必须
考虑：

• 个体潜在碰撞的严重性

• 个体潜在碰撞出现的可能性

• 避免个体潜在碰撞的可能性
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如果机器人安装在一个无法通过使用内置的安全相关功能合理消除危险或充分降低风险的环境
中（例如，使用危险的工具/末端执行器时），集成商执行的风险评估必须判定增加额外防护措
施的必要性（例如，一台用于在设置和编程过程中对操作员提供保护的使能装置）。

非夕明确了集成商必须考虑的以下潜在重大危险。需注意的是，某些特定的机器人安装可能还
会存在其他重大危险。

1. 工具/末端执行器或工具/末端执行器连接器上的锐边和尖点刺伤皮肤。

2. 机器人轨迹附近障碍物上的锐边和尖点刺伤皮肤。

3. 由于接触机器人而被擦伤。

4. 因机器人负载的重物与坚固表面之间的冲击而导致扭伤或骨折。

5. 因用于固定机器人手臂或工具/末端执行器的螺栓松动而导致的后果。

6. 物件从工具/末端执行器上掉落，例如因夹持不到位或断电引起。

7. 因不同机器上紧急停止按钮不同而出现的错误。

8. 因对安全配置参数的未授权更改而出现的错误。

有关停止距离和停止时间的信息，请参阅第 3 章安全相关功能和接口和附录 B 停止距离与停止
时间。

2.9 使用前功能评估

在开始任何操作之前，用户有责任核实是否已根据情况正确连接所有安全输入和输出。用户还
需进行测试，进一步确保这些安全输入和输出的相关安全功能按计划发挥作用。必须特别注意
那些需要将机器人的安全功能连接到其他机器的测试。这类测试可能包括：

• 测试能否通过机器人本身及系统急停输入接口让机器人断电并触发刹车。

• 测试能否借助保护输入停止功能让机器人停止动作。然后，如果已对保护重置功能进行配
置，则请核实在触发重置后机器人能否恢复动作。

• 测试能否通过减速状态输入将机器人切换到减速状态。

• 测试能否通过运行模式开关来切换机器人的运行模式。测试能否通过示教器读取机器人的
运行模式。

• 测试是否必须将三位使能开关按到中间位置，才能够让机器人在手动模式下运动起来。

• 测试能否通过系统急停输出接口让包括互连机器在内的整个系统进入安全状态。

• 测试与安全输出接口相连的各系统的表现。

2.10 紧急停止

拂晓机械臂的操作手柄上附带了一个一体式机器人急停按钮。激活急停按钮后，各关节将断电，
然后刹车将立即启动。

注意：根据 IEC 60204-1 和 ISO 13850 标准，急停按钮并非安全保护，其作用不是防止人员受
伤。机器人应用风险评估最终应表明是否需要增设急停按钮。急停按钮必须符合 IEC 60947-5-5
标准。
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2.11 无电力驱动的移动

如果发生紧急情况，需要在无电力驱动的情况下移动机器人（例如人类操作员意外被机器人夹
住时需要松开机器人，救出操作员），可以执行以下操作：

• 强制反向驱动：在无电力驱动的情况下，可以对第一轴和第二轴施加 350 Nm 以上的扭矩、
对第三轴和第四轴施加 135 Nm 以上的扭矩并对第五轴、第六轴和第七轴施加 80 Nm 以
上的扭矩来实现反向驱动。关节的刹车系统设有摩擦离合器，能够以较大的反向驱动扭矩
进行移动。

• 手动释放刹车：对于 A2、A4、A6 和 A7 轴，可以取下机器人外的塑料罩壳并拔出刹车插
销，从而手动脱开刹车 (请见图 2.5)。注意必须使用由用户事先自行配备的 T10 梅花内六
角扳手取下塑料罩壳。考虑到机械臂的重力问题，如果没有外部支撑，脱开的关节可能会
加速下坠。

请注意，在手动释放刹车时，机械臂可能会因为重力而下坠并击中操作
员。

图 2.5: 拔出刹车插销以手动释放刹车
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第 3 章

安全相关功能和接口

3.1 简介

拂晓机械臂具备内置安全相关功能，并配备安全相关电气接口，可连接其他机器和附加安全设
备。这些安全相关功能符合 ISO 13849-1 标准，性能等级为 3 类（即性能等级为 d）。

请查阅第 9 章，了解如何在用户界面中配置这些安全功能、输入和输出接口。有关如何连接安
全输入接口的说明，请参见第 7 章。

1. 在配置安全设置时，必须严格遵守每个应用的风险评估最终得出
的结论。

2. 如果安全系统检测到重大故障或违规情况，将触发类型为 0 的停
止。请注意，由于断电存在延时，因此在风险评估时需要考虑到机
器人停止所需的时间。

3.2 故障处理与停止类别

在机器人运行期间，控制系统会定期执行安全相关检查。这些检查包括评估安全功能、系统运
行状况和安全输入接口的状态。根据检查结果，可将机器人的停止分为三种类型。停止类别是
按照 IEC 60204-1 标准划分的，具体总结请见表 3.1。
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停止类别 说明

0 机器人立即断电停止。

1 机器人以可控方式放慢速度。当机器人停止时，断开电源。

2 机器人以可控方式放慢速度并停在原位，并保持电机驱动。

表 3.1: 拂晓机械臂的停止类别

3.3 安全功能

机械臂的安全功能分为三种类型，即运动相关监测、安全输入和安全输出。这些功能确保了机
器人及其附属工具在安全限制范围内移动，并可用于减少风险评估时发现的风险。

3.3.1 运动相关监测

运动相关监测功能通过机器人接收传感器反馈，可确保机器人正常运行。授权的用户只有在示
教器上输入安全访问密码后才能对这些安全功能的配置进行编辑。关于如何在安全限值范围
内调整安全功能的参数，详见《Flexiv Elements 用户手册》。表 3.2 列出了所有可用的监测功
能。

代码 安全功能 说明

SF3 关节位置限制 超出关节位置许可限值会触发类型 0 停止。

SF4 关节速度限制 超出关节速度许可限值会触发类型 0 停止。

SF5 关节扭矩限制 超出关节扭矩许可限值会触发类型 0 停止。

SF6 工具中心点位置限
制

监测工具中心点位置并检查其是否符合安全平面约束。根据
已激活平面的配置，超出约束范围会触发类型 0 停止或进入
减速状态。

SF7 工具中心点速度限
制

超出工具中心点速度许可限值会触发类型 0 停止。

SF8 工具中心点力限制 超出工具中心点力或扭矩许可限值会触发类型 0 停止。
请参见下文中的警告了解例外情况。

SF9 动量限制 超出机械臂动量许可限值会触发类型 0 停止。
本功能可监测机器人的总动量，总动量需使用质量矩阵和关
节角速度进行计算。

SF10 功率限制 超出机械臂功率许可限值会触发类型 0 停止。
本功能可监测机器人的总工作输出，此输出为关节扭矩之和
与所有关节的关节角速度相乘得出的结果。

表 3.2: 拂晓机械臂的运动相关监测
（注意：安全系统将首先触发类型 2 停止以避免超限。若触发类型 2 停止后仍超限，将触发类型
0 停止。这不适用于关节扭矩限制或关节位置限制，超出这两种限制时会立即触发类型 0 停止。）
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当机器人处于图 3.1 所示的姿势时，“工具中心点力限制”安全功能被
禁用。在这些姿势下，机器人邻近奇异点，能够朝特定方向生成较大
的力或扭矩。请采取预防措施来防止压伤风险，例如，可以移除相应
区域内的物品、重新摆放机器人的位置或使用工具中心点或关节位置
限制功能。如果无法阻止某些轨迹产生奇异点，则无论是在自动还是
在手动模式下，软件都会内置奇异点保护功能来使奇异点附近的轨迹
变得平滑。尤其是在手动自由驱动模式下，机器人会在操作人员将机
器人移向奇异点时提供额外的阻力。

(a) 机器人腕部中心距离 A2 中心至少 750 毫米 (b) 机器人腕部中心与 A1 轴相距 150 毫米以
内

图 3.1: 拂晓 10: (a) 如果腕部中心（A5 轴和 A6 轴的交点，以黄点表示）距离 A2 关节较远，则
可以以较低的速度生成较大的径向力。由于机器人的奇异点配置，工具中心点力限制已禁用。 (b)
如果腕部中心紧邻 A2 轴，则机器人可以生成较大的切向力。工具中心点力限制已禁用。在这两种情况
下，建议组合使用安全平面或关节限制，以防机器人移动到其工作区的相应区域内。
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3.3.2 安全输入

从物理上看，安全输入接口由双通道输入接口组成。这些接口将由控制箱上的安全软件处理。完
整的安全输入接口列表分为两类，即可以连接到外部安全设备的安全输入接口，以及操作手柄
上的安全输入接口。相关输入接口的信息分别请见表 3.3 和表 3.4。工具中心点 (TCP) 相关信
息请见《Flexiv Elements 用户手册》。

代码 安全功能 说明

SF0 紧急停止
(类型 0 停止)

按下操作手柄上的机器人急停按钮或外部系统急停按钮，会
导致类型 0 停止。
此功能会在机器人出现 SF1 故障时启用, SF1 故障表示机器
人未能在按下急停按钮后 700毫秒内停止。此功能启用后，动
力立即被切断。

SF1 紧急停止
(类型 1 停止)

按下操作手柄上的机器人急停按钮或外部系统急停按钮，会
导致类型 1 停止。
按下急停按钮后，系统便会在出现 SF0 故障之前启用此功能。
启用此功能后，机器人需要在 700毫秒内减速并完全停止，最
后再切断动力。

表 3.3: 机器人操作手柄上的安全输入功能

代码 安全功能 说明

SF2 保障停止
(保护性停止)

外部防护设备连接控制箱的安全输入接口后，一经启用，便
会触发类型 2 停止。

SF11 保护性重置
输入

如果安全控制系统检测到保护性重置输入接口存在信号下
降沿，则应重置保护性停止安全功能 SF2 。

SF12 减速状态输入 当减速状态输入信号为低电平时，进入减速状态。
在减速状态下，多个安全功能的限制设置均会受到影响。

表 3.4: 控制箱上可供用户使用的安全输入功能
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3.3.3 安全输出

本机器人配备安全输出接口，是为了通过接口将机器人手臂的安全功能扩展到其他机器上。这
些输出均为双通道输出，目的是在其中一个通道发生故障时提供冗余性。表 3.5 列出了所有可
用的安全输出。

代码 安全功能 说明

SF13 急停
输出

紧急停止时，此数字输出信号为低电平，非紧急停止时，此
数字输出信号为高电平。

SF14 机器人移动
输出

机器人移动时，此数字输出信号为低电平，机器人不移动时，
此数字输出信号为高电平。

SF15 机器人未停机
输出

当机器人不在停止过程中或处于停止状态时，此数字输出信
号为低电平。

SF16 机器人减速
状态输出

机器人处于减速状态时，此数字输出信号为低电平。

SF17 机器人未减速
状态输出

机器人未处于减速状态时，此数字输出信号为低电平。

表 3.5: 控制箱上可供用户使用的安全输出功能

3.4 工作区、安全区和危险区

为了防止伤害人类或损坏材料，需要将工作区限制在必要的最小范围内。

工作区和人类操作员臂展范围内均为危险区。操作员可以在危险区使用操作手柄在手动模式或
自由驱动模式下与处于减速状态的机器人互动。停止时，机械臂将减速并在危险区内停止运行。
安全区为危险区之外的区域。图 3.2 显示了工作区、危险区和安全区。图 3.3 显示的是人类操作
员和机械臂之间的位置关系。

必须通过物理安全设施（例如光障、光栅或安全围栏）对危险区加以保护。此类安全设施的评
级至少应当达到 ISO 13849-1 标准中规定的 3 类（即性能等级为 d）要求，且安全设施的结构应
符合 ISO 13849-2 标准。此类安全设施的电气连接规定请见第 7.3.6 节。如果现场没有物理安全
设施，则必须达到 EN ISO 10218 标准规定的协作式操作要求。装载区和中转区不得存在剪切或
挤压风险。

下面列出了一些场景来展示常规设置和机器人状态：

场景 A：人类操作员在危险区外作业时，物理安全设施必须如图 3.3所示。机械臂可以在正常状
态下运行。

场景 B：人类操作员进入危险区，安全设施检测到人类操作员的存在后，让机器人在减速状态
下运行。
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图 3.2: 拂晓 10 工作区、危险区和安全区

即使是在减速状态下，如果人类操作员在危险区内与机械臂互动，
机械臂仍然可能会对人类操作员构成危险。通过避免以脆弱的人
体部位（例如头部、面部和眼部）直接接触机械臂，即可降低此风
险。

图 3.3: 人类操作员和拂晓 10 机械臂
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3.5 机械限位 (机械急停)

除了根据安全功能和关节运动的有效范围 (附录 A) 界定的安全工作区之外，每一个接口上的机
械限位装置也能够在发生故障和断电时为用户提供更进一步的保护。机械限位范围如下。

轴 机械限位范围

A1 -165 ◦ 到 +165 ◦

A2 -158 ◦ 到 +158 ◦

A3 -165 ◦ 到 +165 ◦

A4 -160 ◦ 到 +160 ◦

A5 -175 ◦ 到 +175 ◦

A6 -85 ◦ 到 +265 ◦

A7 -175 ◦ 到 +175 ◦

表 3.6: 拂晓 10 每个轴的机械限位范围（0 ◦ 表示完全展开的姿势）

3.6 机器人安全状态

机器人可在正常状态、减速状态和系统恢复状态下运行。可在示教器上分别设置正常状态和减
速状态的安全限值。系统恢复状态的限值固定不变。各状态之间的切换由安全控制系统自动执
行。

3.6.1 系统恢复状态

如果超出安全限值，安全系统将触发停止类型 0。之后必须重启系统，才能继续操作。启动时，
如果系统不在安全限值范围内（例如超出关节限值），则系统将进入系统恢复状态。在这一状态
下，不得进行编程。但可以使用示教器和操作手柄将机器人手动移回限值范围内。为这一状态
配置的安全限值如下表 3.7 所示。如果在系统恢复状态下存在任何超出限值的现象，则触发停
止类别 0。

安全功能 限值

关节速度限制 30 ◦/秒

工具中心点速度限制 250 毫米/秒

动量限制 5 千克米/秒

功率限制 80 瓦特

表 3.7: 拂晓 10 为恢复状态配置的安全限值
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在系统恢复状态下，关节位置限制和工具中心点位置限制等安全功能
被禁用。移动机器人时请务必小心。
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3.6.2 在正常状态和减速状态之间切换

可以通过两种方法触发正常状态和减速状态之间的切换：

• 减速状态输入：减速状态输入信号变弱时，安全控制系统切换至减速状态。

• 平面约束：通过平面约束来指定工具中心点位置限值。可以对这些约束进行配置，从而在
工具中心点穿过平面时自动切换到任一状态。请查阅第 3.6.3 节了解更多详细信息。

3.6.3 平面约束

一共可以通过示教器配置八个平面约束。可以将这些平面约束配置为以下行为：

• 空间限制触发：使用这一特性配置的平面约束将被视为硬性空间约束。当机器人的工具中
心点进入平面的硬性空间约束侧时，将触发类型 0 停止。

• 状态开关触发：一旦工具中心点穿过使用此特性配置的平面约束，运行状态将从当前正
常/减速状态切换到减速/正常状态。

可以在示教器上启用或禁用平面约束。已禁用的平面约束不会触发上述任何功能。
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第 4 章

运输

机器人和控制箱装在两个包装箱内，两者构成一个经过校准的组合套装。请勿拆分，否则机器
人无法正常运转。

请将包装材料放在干燥之处，切勿按压、折叠包装材料或将其展平。机器人和包装箱均经过设
计，相互匹配。请勿使用其他任何包装设计来运输机器人。

拆开机器人的包装时，请将包装箱底面稳稳地放在地面上。抓住机器人手臂的底座（A1 与 A2）
和弯头（A4 与 A5），慢慢地从包装箱中取出机器人手臂。搬运机器人和控制箱时一定要小心。
切勿撬开、抖动、拖拽机器人和控制箱或使其掉落、弯曲变形。几个人一起轻轻地托住机器人，
直到机器人底座的所有装配螺栓都牢牢地固定到位为止。

在运送机器人之前，必须先将调整为运输状态。请勿用力将机器人塞进包装。运输时，机器人
的姿势和包装布置应如图 4.1 和图 4.2所示。包装箱外尺寸如下，供参考：
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图 4.1: 拂晓 10 机械臂外包装
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(a) 启明星控制箱（类型：STD）外包装

(b) 启明星控制箱（类型：NH）外包装

图 4.2: 启明星控制箱外包装
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1. 搬运前请充分考虑个人的身体状况，避免超负荷搬运重物。请
借助适当的工具移动和安装零件。对于因运输和安装操作而导
致的任何财产损害或人身伤害，非夕概不负责。

2. 请确保根据本章说明安置机器人。请采取所有安全措施，包括
但不限于使用护目镜、防护手套和劳保鞋等。

3. 切勿摇晃、敲击外包装、使其掉落或将其底面以外的面放在地
上。
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第 5 章

安装

5.1 机械要求

应当根据机器人底座法兰的朝向安装机器人。任何朝向均可。图 5.1举例说明了垂直安装的情
况。建议至少两人一同安装，其中一人固定住机器人的整个机体并与目标安装法兰相对齐，另
一人在机器人底座法兰和目标安装法兰之间装上 4 颗 M10 螺栓，所有螺栓的长度至少为 16 毫
米。详细安装图请见第 6 章。请注意，为确保机器人能够在自动模式下安全高速地运行，必须
额外配备物理安全设施装置。安全设施装置的位置应根据第 3 章图 3.3 加以确定。

可以使用固定在侧面的手柄拎起控制箱（不适用于 NH 类型控制箱），以便移动或安装。手柄可
以拉出，也可以收起，如图 5.2 所示。

• 请务必拔下所有接头后再移动机器人或控制箱。
• 抬举机器人或控制箱时，建议佩戴手套。
• 注意不要接触尖锐物品，以免破坏机器人表面。
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图 5.1: 拂晓 10 机械臂垂直安装示例图示

图 5.2: 控制箱手柄位置指南
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5.2 电气要求

为了能够在安全状态下操作机器人，应正确完成电气安装，并考虑到电气规范（附录 A）中的注
意事项、相应功耗和电力稳定性。用户应了解电气系统的共用功率，降低电气危害的风险。

• 用户必须遵守控制箱标签上的功率要求。
• 请确保电源能够为拂晓机器人提供足够的功率。
• 根据 IEC 60947-2 标准的规定，电源需要配备剩余电流保护装置
和现场过电流保护装置。断电装置与电气控制箱之间的距离应
在 6 米以内。

• 请确保电源线已正确连接，然后再接通系统电源。
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5.3 环境要求

机器人已通过第三方公司组织的电磁兼容性 (EMC) 测试。为了减少操作的不确定性，应当将机
器人安装到电磁噪音极少的环境中。

• 请避免将机器人安装到具有强烈电磁干扰 (EMI) 和射频干扰
(RFI) 的工作环境中。

• 机器人安装人员应佩戴防静电手环，以防静电电击对系统造成
永久伤害。
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第 6 章

机械接口

6.1 简介

本章介绍了有关安装机器人和控制箱的基本信息。

6.2 机器人工作区

区域 数值

1 1405 毫米

2 1295 毫米

3 450 毫米

4 450 毫米

5 395 毫米

6 346 毫米

7 845 毫米
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图 6.1: 拂晓机械臂的工作区

6.3 机械臂底座安装

底座所在表面应当是水平的，平面度不应超过 0.05 毫米。四个孔径为 11 毫米的通孔用于固定
M10 螺栓，另外还有一个孔径为 8 毫米的定位销孔和一个孔径为 8 毫米的定位销，用于定位。
建议安装条件如下：

安装 建议值

螺钉长度 30 毫米

平台 金属找平平台

• 确保用螺栓将机器人牢牢地固定到固定装置上。紧固装置松动
可能会导致机械伤害。

• 本机器人只能用在与其 IP 等级 (IP54/IP65) 相应的环境中。
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图 6.2: 拂晓 10 机械臂底座的安装

6.4 末端工具的安装

本机器人的输出法兰应符合 ISO 9409-1-50-4-M6 标准对于螺栓孔眼分布的规定。相关尺寸如下
图 6.3 所示。

确保用螺栓将工具牢牢地固定到机器人的末端执行器上。紧固装置松
动可能会导致工具掉落并造成机械伤害。
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图 6.3: 拂晓 10 机械臂末端执行器的安装

6.5 控制箱、操作手柄和示教器（选配）

• 确保机械臂、控制箱、操作手柄和示教器（选配）之间的所有接
口都不会接触任何液体。

• 所有零件只能用在与其 IP 等级（控制箱为 IP20（类型：STD）
/IP0X（类型：NH），操作手柄为 IP40，示教器为 IP 20）相应
的环境中。

6.6 最大负载

负载: 水平放置机器人手臂并使其完全伸展开来时，机器人工具中心点可处理的最大有效载荷
为 10 千克。最大有效荷载会随着重心位置的变化而变化，两者的关系如 图 6.4 所示。
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图 6.4: 最大有效荷载和重心偏移之间的关系

6.7 接地

如果在没有接地线的情况下将机器人控制箱连接到电源系统，可能会导致机器人控制箱发生故
障并对供电单元造成实质性破坏。电压可能会造成伤害。只能在电源系统设有接地线的情况下
操作机器人控制箱。

如果机器人系统需要使用外部接地，相关外部接地位置（螺栓孔眼）请见图 6.5和图6.6。用户可
能需要使用外接线缆将控制箱和/或机械臂接地。
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图 6.5: 控制箱（类型：STD）和机械臂的可选外部接地位置（以橙色圆圈表示）

图 6.6: 控制箱（类型：NH）的可选外部接地位置（以橙色圆圈表示）
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第 7 章

电气接口

7.1 简介

启明星控制箱包括两种类型：STD 和 NH。本章介绍了控制箱上的电气接口，并给出了通用数
字输入/输出的典型用法。另外，本章还提供了通信接口相关信息。根据版本的不同，您的控制
箱的外观可能与下图略有不同。功能不受任何外部差异的影响。

7.1.1 控制箱接口

控制箱正面设有通用 24V 数字输入/输出接口和多个通用通信接口。图 7.1、图 7.2 和表 7.1 介
绍了所有这些接口的详细信息。
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(a) 启明星控制箱（类型: STD）

(b) 启明星控制箱（类型: NH）

图 7.1: 控制箱上的接口
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图 7.2: 控制箱上的接口

项目 说明

1 显示和通信接口

2 操作手柄连接接口

3 机器人连接接口

4 电源接口 *

5 通用 24 伏特数字输入/输出

6 安全输入/输出

7 LED 指示灯带 **

表 7.1: 控制箱电气接口

* 两次系统重启操作之间必须间隔 10 秒以上。否则系统可能无法正常启动。

** 不适用于 NH 类型控制箱。

显示和通信接口配有 USB 和以太网接口，可分别用于通过 U 盘传送文件和建立实时工业通信。
图 7.3 介绍了每个端口的具体用途。由于控制箱设有选配人工智能计算机以便用于计算机视觉
应用，因此部分附带的 USB 端口专用于外接摄像头和其他相关配件。以太网端口可用于设备维
护，为本地计算机提供 TCP/IP 服务，以及工业通信。
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图 7.3: 控制箱 USB 和以太网接口（上图：STD 类型；下图：NH 类型）

7.2 电源线连接

交流供电方式：将交流电源线连接到 100-240VAC 的电源插座。

直流供电方式：将直流电源线一端连接到控制箱电源接口，另一端连接到 34-67VDC 供电电源。
有关直流电源线的详细信息如下图7.4和表7.2所示。
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图 7.4: 直流电源线

颜色 说明

黑 DC-

红 DC+

黄/绿 GND

表 7.2: 直流电源线接口

7.3 工业通信

机器人控制箱采用基于以太网的可配置实时协议，包括 Profinet 输入输出设备、Modbus TCP 和
EtherNet/IP 协议。默认情况下，这些协议是不可用的，需要作为选配服务单独购买。安装成功
后，用户即可通过示教器选择所需协议 (请参见第 9 章)。选完后，需要重启系统以生效。工业
通信接口将使用相应的通信驱动程序加载。

7.4 控制箱数字输入/输出

控制箱附带 24 伏特数字输入/输出，可支持包括可编程逻辑控制器、继电器、气动阀和液压阀
在内的众多设备。图 7.5 为通用数字输入/输出的布局。
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图 7.5: 控制箱上的通用数字输入/输出

7.4.1 适用于所有数字输入/输出的规范
控制箱数字输入/输出规范适用于通用和安全输入/输出。24 伏特内部电源的电气特性如表 7.3
所示。

项目 最小值 典型值 最大值

电压（单位：伏特） 23 24 25

电流（单位：安培） 0 - 2

输入类型 PNP

表 7.3: 24 伏特内部电源规范

数字输入/输出根据 IEC 61131-2 标准进行设计。电气规范如表 7.4 所示。
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项目 最小值 典型值 最大值

数字输出

压降（单位：伏特） 0 - 0.5

电流（单位：安培） 0 - 0.625

数字输入

电压（单位：伏特） -3 - 30

高压区（单位：伏特） 11 - 30

低压区（单位：伏特） -3 - 5

电流（单位：毫安） 2 - 15

输出类型 PNP

IEC 61131-2 型 3

表 7.4: 24 伏特数字输入/输出电源规范

7.4.2 安全输入/输出
本节介绍了控制箱上的专用安全输入/输出接口。相关电气规范请见上一章节。必须按照第 2 章
介绍的安全说明和风险评估要求来安装与这些安全输入/输出接口相连的安全设备。这些安全输
入/输出接口结构为双通道输入/输出，在控制箱上标志为“安全输入 A”和“安全输入 B”。因此，
互连设备必须将其作为两个独立的通道。这样一来，单一故障才不会导致安全功能失效。

安全功能通过内部接线的方式与控制箱的专用安全输入/输出相连接。安全输入/输出接口的完
整布局如图 7.6 所示。请注意，目前仅使用了安全输入/输出接口的一个子集，剩余留待未来开
发之用。未使用的输入/输出接口必须保持未连接状态。
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图 7.6: 控制箱上的安全输入/输出

三个专用安全输入接口与操作手柄相连接。用户可借助操作模式输入接口在手动和自动模式之
间切换。机器人急停和使能设备的输入接口请见表 7.5。

机器人急停 使能设备

触发器 按下 不在中间位置

机器人运动 停止 停止

程序 暂停 暂停

使用频率 不频繁 编程期间频繁

恢复运行 刹车松开 无

停止类别 1 2

性能等级 PLd PLd

表 7.5: 安全输入设备简介
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1. 仅可将具有安全等级的设备连接到安全输入/输出接口，同时确
保安全等级与风险评估结果相匹配。

2. 一定要将安全信号与常规输入/输出信号分离开来。
3. 所有安全输入/输出接口都被构造为双通道信号。因此，这些通
道必须分离开来，以免单一故障导致安全功能失效。

4. 所有安全输入/输出通道在控制箱上都标为 A 和 B。
5. 目前仅使用了安全输入/输出接口的一个子集，映射到特定的安
全功能。所有未使用的安全输入/输出接口必须保持未连接状态。

6. 机器人的安装应符合本手册中的安全规范。如果不遵守这些规
范，有可能会造成严重的人员伤亡，因为安全功能有可能失效。

7.4.3 默认安全配置

机器人出厂时的默认配置如图 7.7所示，可在没有安装任何附加安全设备的情况下进行操作。请
参阅下面的章节，了解如何将外部安全设备连接到安全输入接口。

图 7.7: 默认安全输入/输出接口布局
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7.4.4 安全输入/输出针脚定义
如第 7.4.2 节所述，所有安全输入/输出接口必须为双通道连接，以满足安全功能的要求，这意
味着安全设备必须连接两个通道才能与拂晓的安全控制系统协同合作。然而，并非所有安全输
入/输出接口都用于安全功能，其中一些也用于非安全功能，如表 7.6 所示。

数字输入接口 安全功能

DI0 紧急停止

DI1 减速状态输入

DI2 保护性重置输入

DI3 保护性停止

DI4-DI7 已预留

数字输出接口 安全功能

DO0 急停输出

DO1 机器人移动输出

DO2 机器人未停机输出

DO3 机器人减速状态输出

DO4 机器人未减速状态输出

DO6-DO7 已预留

数字输出接口 非安全功能

DO5 动力指示灯输出

表 7.6: 安全输入/输出设备简介

7.4.5 安全输入 OSSD 信号
所有已配置的永久安全输入均经过滤波处理，以允许使用脉冲长度小于 3ms 的 OSSD 安全设
备。安全输入每毫秒采样一次，输入状态由最近 7ms 内最常见的输入信号决定。

7.4.6 系统急停输入

系统急停输入接口的构造设计为允许将额外的急停装置连接到机器人控制箱上，这样就可以通
过任何一个连通的急停装置让机器人停止。图 7.8 提供了一个示例。请注意，可以通过串联安
装来增加更多急停装置。
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图 7.8: 串联额外的急停装置

7.4.7 保护性停止输入

保护性停止输入的作用是让用户能够在不断电的情况下让机器人停止运动。保护性停止输入是
一种水平触发功能。这样便能够在停止后自动恢复。图 7.9 和 7.10 分别给出了两个常用的示
例。

图 7.9: 将安全门开关连接至保护性输入接口
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图 7.10: 将安全光栅连接至保护性输入接口

• 在保护性停止装置停用后，机器人会自动恢复运动。因此，如果
保护性装置可以在安全范围内停用，请勿使用此配置。

7.4.8 保护性重置输入

如果不允许在诸如安全光栅等范围内自动恢复保护性停止，则必须在该范围外进行重置。借助
保护性重置按钮即可实现此操作。

图 7.11: 使用安全重置功能重置安全光栅后，触发了保护状态
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7.4.9 系统急停输出

系统急停输出接口为双通道数字输出接口，可连接其他机器以触发该机器停止。请先为整个应
用进行一次风险评估，然后再使用系统急停输出接口。系统急停输出对由安全输出接口 A 和 B
上的 DO0 提供。

7.4.10 移动、未停止、减速状态、非减速状态输出

除了安全急停输出接口之外，还设有多个其他安全输出接口。有关这些输出的详细信息请见第
3.3.3 节。“移动”和“未停止”输出表示系统的运动状态，分别通过安全输出接口 A 和 B 上的
DO1 和 DO2 提供。“减速”和“非减速”状态输出表示系统是否处于减速状态。这些输出接口
由 DO3 和 DO4 提供。

7.4.11 动力指示灯输出

为指示机器人是否正在接收驱动装置的电源，系统还通过安全输出 A 和 B 提供了 DO5 输出接
口。此类输出通常连接至琥珀色信号灯。该信号灯不得为旋入式或灯丝型，避免由于机械臂震
动而失效。根据风险评估结果，可以采用单通道接线。请见图 7.12 所示。

图 7.12: 将动力指示灯输出接口连接到琥珀色指示灯
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7.4.12 通用数字输入/输出
本节介绍了控制箱上的 24 伏特通用数字输入/输出接口。在设置输入/输出接口时，必须遵守第
7.4.1 节中介绍的通用规范。

这些输入/输出可以用来驱动继电器、气动阀和液压阀等外部设备。程序停止执行时，这些数字
输入/输出将进入被动状态（即低位）。图 7.13 介绍了这些输入/输出的若干用法示例。

(a) 结合使用数字输入接口
和开关

(b) 结合使用数字输出接口
和载荷

图 7.13: 数字输入/输出用法示例

这些输入/输出也可以用来与其他设备进行通信，只要有共同的接地并且设备有 PNP 型输入/输
出。图 7.14 介绍了将输入/输出与可编程逻辑控制器相连的用法示例。

图 7.14: 将数字输入/输出与可编程逻辑控制器相连

7.5 工具连接

7.5.1 工具接口

如图 7.15 所示，在机器人腕部端有一个 8 针 M8 连接器。该连接器为安装在机器人末端法兰盘
上的工具提供电源和工业通信信号。推荐使用符合 IEC 61076-2-104 标准的电缆连接机器人和工
具。
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图 7.15: 机器人腕部连接器视图

M8 连接器的针脚及电缆内部 8 根线的颜色各不相同，分别代表不同的功能。M8 连接器针脚如
图 7.16 所示。

图 7.16: M8 连接器针脚
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M8 连接器接口定义如表 7.7 所示。

针脚 电缆内部颜色 功能 描述

1 白色 MUX+ RS485+

2 棕色 MUX- RS485-

3 绿色 DI 16 数字输入 16

4 黄色 DI 17 数字输入 17

5 灰色 DO 17 数字输出 17

6 粉色 DO 16 数字输出 16

7 蓝色 GND 接地

8 红色 24V 24V

表 7.7: M8 连接器接口定义
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M8 连接器电气规范如表 7.8 所示。

项目 最小值 典型值 最大值

电源电压（单位：伏特） - 24 30

电源电流（单位：安培） - 1.5 3

输入类型 PNP

输出类型 NPN

表 7.8: M8 连接器电气规范

注：
- 设置末端工具如夹爪时，请确保其在急停/切断电源时不会造成任何危险（例如工件从夹爪上
坠落）。
- 在向机器人供电时，M8 连接器始终输出 24V 电压，因此在设置和连接末端工具时，请确保在
急停/切断电源后操作。

7.5.2 工具数字输入/输出
本节介绍了机器人末端 M8 连接器的 24 伏特通用数字输入/输出接口。在设置输入/输出接口
时，必须遵守 M8 连接器的电气规范。这些输入/输出可以用来驱动末端工具，例如夹爪、传感
器等外部设备。程序停止执行时，这些数字输入/输出将进入被动状态（即低位）。数字输入为
PNP 规格，数字输出为 NPN 规格。图 7.17 左侧说明如何使用 M8 连接器 24V 电源连接外部开
关数字输入信号，右侧说明如何使用 M8 连接器 24V 电源连接外部负载数字输出信号。

注：
- 建议使用 M8 连接器 24V 电源连接数字输入/输出，使用外部电源时，必须和机器人末端接口
共地。
- 数字输出电路已添加续流二极管。
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图 7.17: 数字输入/输出用法示例

7.5.3 工具 RS485 控制
本节介绍了机器人末端 M8 连接器的 RS485 接口，此接口可以用来和末端工具进行串口通信控
制。接口支持的配置参数如表 7.9 所示。具体使用方法请参阅《Flexiv Elements 用户手册》并行
程序章节。

波特率 4800, 9600, 19200, 38400, 57600, 115200

停止位 1，2

校验位 无，奇，偶

表 7.9: RS485 串口通信配置参数
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第 8 章

维护与修理

8.1 安全说明

为确保机器人符合所有安全要求，用户必须严格按照安全规定进行操作。使用不当或调整不当
会造成危险或对机器人造成永久性损害。下面的警告和规程介绍了可启用/禁用安全功能的指
令。用户应在使用机器人前仔细阅读和查看这些指令。

1. 请勿拆除机器人上的任何零部件，包括电线、电路板、电源、罩盖、螺丝和机械零件。

2. 请勿更改软件的任何安全配置。一旦任何安全参数发生变化，整个机器人系统都应视为新
系统。

3. 如需维护或清洁机器人，请确保切断系统电源。为确保机器人安全断电，请先将电源开关
转至“OFF”（关）位，然后再拔掉墙上的交流电源线插头。在接通电源和使用机器人之前，
请确保所有设置与之前的状态保持一致。

4. 当用户需要拆卸机器人或控制箱时，应考虑遵守静电放电法规并确保环境干燥。适当的静
电放电保护或佩戴静电放电保护腕带可以防止静电放电造成的永久性损害。

5. 请先确保所有连接正确无误，然后再接通系统电源。

6. 请先确保交流电源和直流电源输出电压正确无误，然后再接通系统电源。

7. 请先确保接地连接正确无误，然后再重新接通系统电源。

8. 请先确保 T10 梅花内六角扳手在触手可及的范围内，然后再启动机器人。

9. 应防止水和灰尘进入机器人操纵臂或控制箱。

10. 每周必须至少重启一次机器人，确保机器人系统正常运转。
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8.2 验证安全功能

为确保安全功能的可靠性，建议每周根据第 2.9 节详述的规程核验一次安全功能。

8.3 维护计划

建议请专业技术人员每年为机械臂、控制箱、操作手柄和相关零部件进行一次维护。机器人所
用润滑脂的额定寿命为在额定载荷下完成 300 万次循环或使用 10 年，以两者中时间较短者为
准。应按照以下要求正确保养润滑脂。

• 非夕机器人使用量身定制的应变波传动润滑脂，该润滑脂不相容于标准谐波传动润滑脂。
如需为机器人进行润滑脂保养，请联系非夕。

• 请勿对机器人施以高负载或冲击扭矩/冲击力。超出额定负载的高冲击载荷可能会导致轴
承受损。润滑脂仅供预防磨损之用，无法阻止这种误用导致的后果。

• 润滑脂适用于室温（25 摄氏度）。温度过高或过低都容易缩短润滑脂的使用寿命。请查阅
附录A ，了解额定工作温度范围。

8.4 熔断器规范

如需更换交流电源磁头上的熔断器，请务必先关闭控制箱电源。必须使用带有 UL 标志的筒式
熔断器。下面列出了熔断器必须达到的规格。

• 额定电流：10 安培

• 额定电压：250 伏特交流电

• 分断能力：250 伏特交流电时为 1500 安培

下面给出了交流电熔断器及其盒筒的示例图片。

图 8.1: 交流电筒式熔断器拉出以供维护时的示例图片
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第 9 章

操作

9.1 简介

本章介绍了机器人的运行模式和运行状态，以及如何使用 Flexiv Elements 和操作手柄完成机器
人的基本操作。

Flexiv Elements 为安装在示教器上的非夕机器人编程及操作系统，与操作手柄一起使用，用于
控制和操作机器人。用户可在 Flexiv Elements 界面上查看详细的机器人状态，调整高级设置和
实施操作。在 Flexiv Elements 的图形化编程界面，用户可以通过拖放功能模块、点按、连线等
方式构建任务，创造理想的机器人工作流程。用户可以通过以太网通信轻松连接不同的机器人。
由于 Flexiv Elements 主要用于信息可视化，它可以随时与机器人断开连接而不影响机器人运动。
您可以联系非夕获取最新版的《Flexiv Elements 用户手册》以了解 Flexiv Elements 的具体操作
方法。

操作手柄与控制箱通过线缆连接，用于执行安全相关的操作，例如切换自动/手动模式、执行任
务、启用自由驱动等。操作手柄需要始终保持与机器人系统的连接。

9.2 操作手柄

操作手柄上设有 9 个功能按钮和 2 个机器人状态指示灯。基本功能概括如下。

机器人状态指示灯：在操作手柄顶部和底部各有 1 个 LED 指示灯。指示灯通过不同颜色来表示
机器人当前所处状态。

急停按钮：用于在运行时切断电源并立即停止机器人的动作。按下急停按钮时，系统将切换到
“停止类别 1”。

使能按钮：此三位按钮主要用于手动模式。在手动模式下，当使能按钮完全松开时，系统将处
于“停止类别 2”；当半按住使能按钮时，系统启动，机器人允许运动；当使能按钮完全按下时，
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图 9.1: 操作手柄

系统将处于“停止类别 2”。

自动/手动模式滑动开关：模式开关上下滑动切换手自动模式（自动模式图标为风扇，手动模式
图标为手）

自由驱动按钮：按下自由驱动按钮切换至自由驱动状态，再次按下该按钮离开自由驱动状态。自
由驱动功能在手动模式和自动模式下均可用。

开始/暂停按钮：按下开始按钮开始运行工程，再次按下该按钮暂停工程并使机器人处于“停止
类别 2”。

- 按钮：长按 - 按钮在自由驱动状态下控制机器人向关节或笛卡尔轴的负方向点动。

+ 按钮：长按 + 按钮在自由驱动状态下控制机器人向关节或笛卡尔轴的正方向点动。

伺服上电按钮：按下伺服按钮开启伺服。

复位按钮：按下复位按钮复位工程。

9.3 运行模式

本机器人有两种运行模式：手动模式和自动模式。

9.3.1 手动模式

在手动模式下，机器人动作受到的限制较多。在危险区内，人类操作员应仅在手动模式下与机
器人互动。因此，在人机交互期间，执行工程时必须始终按住操作手柄上的使能按钮。如果松
开使能按钮，机器人将立即停止并切换到“停止类别 2”。
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9.3.2 自动模式

在自动模式下，机器人能够全速运行，人类操作员必须留在危险区外。必须通过光障等安全设
施对危险区加以保护。如果在自动模式下，安全系统检测到危险区有人类存在，则安全系统将
在接收到安全输入信号 DI1 减速状态输入时自动放慢机器人的动作。

手动 自动

动作设置 受限 正常

速度限制 低 高

运行 必须按住使能按钮 使能按钮被禁用

自由驱动 允许 允许

有人在危险区 允许 不允许

表 9.1: 自动模式和手动模式的对比

用户可以使用操作手柄上的“自动/手动”滑动开关切换模式。要从自动模式切换到手动模式，
用户只需将开关滑动到手动模式即可；而要从手动模式切换到自动模式，用户需要将开关滑动
到自动模式并在 Flexiv Elements 上加以确认。

注：
- 用户可执行的操作将由角色所分配的权限决定，以确保机器人系统安全。若用户的角色为操作
员，则无法切换模式。关于用户角色定义的详细介绍，请参阅《Flexiv Elements用户手册》。

9.4 运行状态

本机器人共有六种运行状态。每种状态都对应一种 LED 指示灯颜色。LED 指示灯位于操作手柄
上。

黄色 伺服关闭 机器人伺服已关闭

白色 伺服开启，已停止 机器人伺服已开启，机器人已停止运动

绿色 工作中 机器人正在运行工程中

红色 错误 发生错误

蓝色 自由驱动 自由驱动已启用

橙色 恢复 恢复状态下，将临时解除部分安全限制，可以手动
将机器人移回安全极限范围内，并重启机器人以退
出恢复状态

表 9.2: 机器人状态及其相应的 LED 指示灯颜色
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9.5 基本操作

自由驱动

如需使用自由驱动功能，请先确保机器人处于“已停止”状态且机器人伺服已开启，并检查机器
人是在手动还是自动模式下。在手动模式下自由驱动：自由驱动时阻力较大；在自动模式下自由
驱动：自由驱动时较为顺畅。然后用户需要按下自由驱动按钮，以便启用此功能。之后机器人将
进入自由驱动状态。为了确保操作时的安全，用户需要按住操作手柄上的使能按钮才能在自动
模式下使用自由驱动功能。现在用户可以按住操作手柄上的使能按钮，将机器人自由驱动至所
需位置。如果松开使能按钮，机器人将继续处于“停止类别 2”，只有再次按下使能按钮，机器人
才会进入自由驱动状态。如需终止自由驱动功能，用户只需再次按下自由驱动按钮即可。

手动模式：执行和停止

执行工程前，机器人需要处于“已停止”状态且机器人伺服已开启，然后在 Flexiv Elements 中
点击“下发工程”，将工程下发出去。要开始执行下发的工程，用户需要半按住使能按钮，然后
按下操作手柄上的“开始”按钮，此时机器人将立即开始执行下发的工程。当机器人处于“工作
中”状态时，用户应始终按住使能按钮。如果在“工作中”状态下松开使能按钮，机器人将立即
停止执行工程（状态从“工作中”变为“已停止”）。如需重新执行工程，用户需要重复上述步
骤。如需终止执行工程，用户可松开使能按钮或按下“开始”按钮。

自动模式：执行和停止

在自动模式下执行工程前，机器人需要处于“已停止”状态且机器人伺服已开启，用户需要在
操作手柄上切换到自动模式，然后在 Flexiv Elements 中确认切换模式。在自动模式下，使能按
钮自动禁用，且无需进行机器人安全检查。但是，在自动模式下，用户应先离开危险区并确认
安全设施和光栅功能完整，然后再执行工程。通过 Flexiv Elements 下发工程之后，用户可以按
下“开始”按钮来触发执行工程，然后即可开始执行工程。如需让机器人停止执行工程，用户只
需再次按下“开始”按钮即可。

手动模式 自由驱动 按下自由驱动按钮并一直按住使能按钮

执行 按住使能按钮并按下“开始”按钮

停止 释放使能按钮或按下“开始”按钮

切换模式 手动到自动 在操作手柄上切换到自动模式并在 Flexiv Elements
上予以确认

自动到手动 在操作手柄上切换到手动模式

自动模式 执行 留在危险区外，然后按下“开始”按钮

停止 按下“开始”按钮

表 9.3: 操作手柄操作
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9.6 工作流程

9.6.1 执行

用户可以在 Flexiv Elements > 工程中选择要执行的工程，然后点击顶部操作栏的“执行”，切换
到执行页面。无法在执行页面中编辑工程。请参见表 9.4 中的详细工作流程。

步骤 Flexiv Elements 操作手柄 机器人 状态 模式

1. 连接到 Flexiv
Elements

打开示教器。通过以
太网通信连接机器
人

连接到 Flexiv Ele-
ments

已停止 手动

2. 打开工程 在文件列表中选择
工程

已停止 手动

3. 下发工程 切换到执行页面，点
击“下发工程”

工程下发到机器人 已停止 手动

4.4. 手动操作 确保滑动开关处于手动
模式

已停止 手动

按住使能按钮，按下“开
始”按钮

机器人开始执行工
程

工作中 手动

工程执行完毕后松开使
能按钮

执行完毕 已停止 手动

5. 切换模式 切换到自动模式并留在
危险区外

已停止 手动

确认切换 已切换到自动模式 已停止 自动

6. 自动执行 按下“开始”按钮 机器人开始执行工
程

工作中 自动

执行完毕 已停止 自动

表 9.4: “执行工程”工作流程

9.6.2 停止与继续运行

在机器人进入自动模式时停止，然后再继续运行。请参见表 9.5 中的详细工作流程。

步骤 Flexiv Elements 操作手柄 机器人 状态 模式

移动中 工作中 自动

1. 让机器人停止 按下“开始”按钮 停止工作 已停止 自动

2. 在自动模式下继
续运行

按下“开始”按钮 继续执行工程 工作中 自动

执行完毕 已停止 自动

表 9.5: “停止与继续运行”工作流程

9.6.3 错误清除

如果机器人发生错误，请在 Flexiv Elements 上清除错误然后使机器人在自动模式下继续执行工
程。请参见表 9.6 中的详细工作流程。
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步骤 Flexiv Elements 操作手柄 机器人 状态 模式

1. 机器人发生错误 停止移动 错误 自动

2. 查看错误 查看错误消息 错误 自动

3. 清除错误
点击“清除错误” 错误已清除 已停止 自动

4. 在自动模式下继
续运行

按下“开始”按钮 继续执行工程 工作中 自动

执行完毕 已停止 自动

表 9.6: “清除错误”工作流程

9.6.4 避开障碍物

如果机器人在执行工程期间遇到障碍物，请让机器人停止并自由驱动其离开障碍物。请参见
表 9.7 中的详细工作流程。

步骤 Flexiv Elements 操作手柄 机器人的反应 状态 模式

1. 机器人遇到障碍
物

手动执行工程时遇
到障碍物

工作中 手动

2. 避开障碍物 松开使能按钮以停止执
行工程

停止移动 已停止 手动

按下自由驱动按钮 启用自由驱动功能 自由驱动 手动

按下使能按钮，将机器
人手动驱动到一个没有
障碍物的位置

自由驱动中 自由驱动 手动

松开使能按钮 移动至安全位置 自由驱动 手动

再次按下自由驱动按钮
以关闭自由驱动功能

关闭自由驱动功能 已停止 手动

3. 切换模式 切换到自动模式并留在
危险区外

已停止 手动

确认切换 切换到自动模式 已停止 自动

4. 在自动模式下继
续运行

按下“开始”按钮 继续执行工程 工作中 自动

执行完毕 已停止 自动

表 9.7: “自由驱动机器人以避开障碍物”工作流程
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此页无正文



第 A 章

技术规格

A.1 系统示意图

图 A.1: 拂晓 10 机器人示意图
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A.2 机械臂

规格 值

机器人型号 拂晓 10

重量 38 kg

负载 10 kg

自由度 7

臂展 941 mm

重复定位精度 0.05 mm (ISO 9283)

关节范围 A1: -160 ◦ 至 +160 ◦

A2: -153◦ 至 +153 ◦

A3: -160 ◦ 至 +160 ◦

A4: -155 ◦ 至 +155 ◦

A5: -170 ◦ 至 +170 ◦

A6: -80 ◦ 至 +260 ◦

A7: -170 ◦ 至 +170 ◦

最大关节速度 A1 至 A2: 100 ◦/s
A3 至 A4: 120 ◦/s
A5 至 A7: 220 ◦/s

最大关节扭矩 A1 至 A2: 261 Nm
A3 至 A4: 123 Nm
A5 至 A7: 57 Nm

典型 TCP 线速度 1 m/s

功耗 通常 600 W

安装位置 任意

空气湿度 20 % 至 80 % 非凝结

防护等级 IP65

噪声 <70 dB

运行温度 0 至 45 ◦C

存放温度 -10 至 60 ◦C

海拔 1000 m 以内

工具法兰 ISO 9409-1-50-4-M6
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拂 晓 10 质 心
（CoM: Center of
Mass）
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A.3 控制箱

规格 值

尺寸 423 mm x 230 mm x 230 mm (类型：STD)
350 mm x 134 mm x 330 mm (类型：NH)

重量 12 kg (类型：STD)
7.5 kg (类型：NH)

电源电压 100-240 VAC, 50-60 Hz
48-56 VDC (仅适用于 NH 类型)

通用输入输出 24 V 数字输入: 16
24 V 数字输出: 16

安全输入/输出（双通道） 24 V 数字输入：4 个占用，4 个预留
24 V 数字输出：5 个占用，3 个预留

输入/输出电源 24 V 2 A

通信接口 主站：Modbus TCP，Ethernet TCP/IP
从站：Modbus TCP，Profinet，EtherNet/IP 和 CC-link
（选配）

空气湿度 20 % 至 80 % 非凝结

防护等级 IP20 (类型：STD)
IP0X (类型：NH)

噪声 相对静音

运行温度 0 至 45 ◦C

存放温度 -10 至 60 ◦C

海拔 1000 m 以内

线缆 机械臂和控制箱之间：3 m
操作手柄和控制箱之间：7 m

A.4 操作手柄
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规格 值

尺寸 165 mm x 46 mm x 66 mm

重量 0.16 kg

空气湿度 20 % 至 80 % 非凝结

防护等级 IP40

运行温度 0 至 45 ◦C

存放温度 -10 至 60 ◦C

海拔 1000 m 以内

如果将本产品从温度较低的地方拿到温暖潮湿的地方，或者观察到本
产品上有任何凝结物，请至少等待 120 分钟后再接通电源，以降低因
产品内部潜在的水凝结而导致电路短路的风险。

用户必须确保机器人正确接地（直接物理接地）。

用户必须确保控制箱的输入电流源受到剩余电流保护装置 (RCD) 的
保护。

A.5 示教器（选配）

可以通过以太网电缆将轻型计算机或平板电脑连接到控制箱。
如果通信中断达到 2 秒，示教器便将显示警告信息。
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第 B 章

停止距离与停止时间

下表 B.1 列出了将急停开关作为停止类别 1 触发时测得的停止距离和停止时间。这些测量数据
与机械臂的以下配置相对应：

• 伸展度: 100%（机械臂完全伸展开）

• 速度: 100%（机械臂的常规速度设为 100%）

• 负载：工具中心点的最大有效负载 (10 kg)

(a) Axis 1 (b) Axis 2 (c) Axis 3 (d) Axis 4

图 B.1: 100% 伸展, A1 - A4

正如轴 A1、A2、A3 和 A4 的数据所示，这些轴会导致工具中心点上的速度较高。请注意，运行
期间经常会出现多轴同步移动的现象，如果它们都以峰值速度运行，可能会导致较长的停止距
离。
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轴 停止距离 停止时间

A1 (底座) 29.70 deg 0.551s

A2 (肩部) 27.01 deg 0.527s

A3 21.95 deg 0.308s

A4 (弯头) 24.71 deg 0.345s

表 B.1: 全速, 100% 伸展, 负载 10 kg
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第 C 章

声明与认证
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EC- Declaration of Conformity 
 
                                                           
Herewith we, Foshan Flexiv Robotics Technology Co., Ltd, Room B409-27, 4th 

Floor, Building B, Information Avenue, Software Technology Park, 
Nanhai District, Foshan City, Guangdong Province, China, 528200 

 
declare that the following Appliance complies with the appropriate basic safety and health requirements of the 
EC Directives (see item 4) based on its design and type, as brought into circulation by us. 
 
This declaration relates exclusively to the machinery in the state in which it was placed on the market, and 
excludes components which are added and/or operations carried out subsequently by the final user. 

 

 

1. Designation/ function: Adaptive Robot / Robot Controller  

 

2. Type: Rizon 4 / Rizon10 / Hesper   

                                                                                    

                                                                   

3. Serial number: XXXXXXXXX 

 

4. Applicable EC Directives: - Machinery Directive 2006/42/EC 

   

5. Used harmonized Standards: - EN ISO 10218-1:2011 

                                                                                   - EN 60204-1:2018 
                                                                                    - EN ISO 12100:2010 

  

6. Responsible for documentation: Name of authorized representative in EU:  

                                                                                   Address of authorized representative in EU: 

 

 

7. Date /Place/Name/ Authorized Signature:  09-04-2023 / Cayman Island / Shiquan Wang 
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This Verification is for the exclusive use of Intertek's client and is provided pursuant to the agreement between Intertek and its Client. Intertek's responsibility and liability are limited to the terms 
and conditions of the agreement. Intertek assumes no liability to any party, other than to the Client in accordance with the agreement, for any loss, expense or damage occasioned by the use of this 
Verification. Only the Client is authorized to permit copying or distribution of this Verification. Any use of the Intertek name or one of its marks for the sale or advertisement of the tested material, 
product or service must first be approved in writing by Intertek. The observations and test/inspection results referenced in this Verification are relevant only to the sample tested/inspected. This 
Verification by itself does not imply that the material, product, or service is or has ever been under an Intertek certification program. 

 
 

 

Intertek Page 1 of 1                                                                            GFT-OP-11b (22-August-2019) 

 

Test Verification of Conformity 
Verification Number: 230100914SHA-V1 

 
 

 

 

Applicant Name & Address: Shanghai Flexiv Robotics Technology Co., Ltd. 

 Room 1096, Building C, No.555, Dongchuan Rd, Minhang District,  
Shanghai, 200241, China. 

Product Description: Adaptive Robot 

Ratings & Principle 
Characteristics: 

100~240Vac, 50/60Hz, single phase, 800W, FLA:7.5A, SCCR:1500A.  
Rated payload 4kg, max. reach 916mm for Rizon 4; 
rated payload 10kg, max. reach 941mm for Rizon 10. 

Models/Type References: 

Brand Name(s): 

Hesper, Rizon 4, Rizon 10 

Flexiv 

Standard(s)/Directive(s): EN 55032:2015+A11:2020, EN 55035:2017+A11:2020, 
EN IEC 61000-6-2: 2019, EN IEC 61000-6-4: 2019 
EN IEC 61000-3-2:2019+A1:2021, 
EN 61000-3-3:2013+A1:2019+A2:2021 
Electromagnetic Compatibility - Directive 2014/30/EU 

Verification Issuing Office 
Name & Address: 

Intertek Testing Services Shanghai 
Building No.86, 1198 Qinzhou Road (North), Caohejing Development 
Zone, Shanghai 200233, China 

Test Report Number(s): 230100914SHA-001 

 

 

 

Signature 

Name: Wakeyou Wang 

Position: Team Leader 

Date: December 8, 2023 

 

 

 

 

 

On the basis of the referenced test report(s), sample(s) tested of the below product have been found to comply with 
the standards harmonized with the directives listed on this verification at the time the tests were carried out.  Other 
standards and Directives may be relevant to the product. This verification is part of the full test report(s) and should 
be read in conjunction with it <them>.  

Once compliance with all product relevant mark directives are verified, including any relevant e.g. risk 
assessment and production control, the manufacturer may indicate compliance by signing a Declaration of 
Conformity themselves and applying the mark to products identical to the tested sample(s). 
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This Verification is for the exclusive use of Intertek's client and is provided pursuant to the agreement between Intertek and its Client. Intertek's responsibility and liability are limited to the terms 
and conditions of the agreement. Intertek assumes no liability to any party, other than to the Client in accordance with the agreement, for any loss, expense or damage occasioned by the use of this 
Verification. Only the Client is authorized to permit copying or distribution of this Verification. Any use of the Intertek name or one of its marks for the sale or advertisement of the tested material, 
product or service must first be approved in writing by Intertek. The observations and test/inspection results referenced in this Verification are relevant only to the sample tested/inspected. This 
Verification by itself does not imply that the material, product, or service is or has ever been under an Intertek certification program. 

 
 

 
Intertek Page 1 of 1                                                                             GFT-OP-11b (22-August-2019) 

 

 

Test Verification of Conformity 
Verification Number: 230100909SHA-V1 

 
 

 

 

Applicant Name & Address: Shanghai Flexiv Robotics Technology Co., Ltd. 
Room B409-27, 4th Floor, Building B, Information Avenue, Software Technology Park, 
Nanhai District, Foshan City, Guangdong Province, China, 528200  

Product Description: 
 

Adaptive Robot 

Ratings & Principle 
Characteristics: 
 

100~240Vac, 50/60Hz, single phase, 800W, FLA:7.5A, SCCR:1500A. Rated payload 4kg, 
max. reach 916mm for Rizon 4; rated payload 10kg, max. reach 941mm for Rizon 10. 

Models/Type References: 
 

Hesper, Rizon 4, Rizon 10 

Brand Name:  
 

Flexiv 

Relevant Standards: 
 

EN ISO 10218-1:2011 
EN 60204-1:2018 
EN ISO 12100:2010 
EN ISO 13849-1:2015 
 

Verification Issuing Office 
Name & Address: 
 

Intertek Testing Services Shanghai 
Building No.86, 1198 Qinzhou Road (North), Shanghai 200233, China  

Date of Tests: 
 

Jan 11, 2023 to Sep 20, 2023 

Test Report Number(s): 230100909SHA-001, 230100909SHA-002, 230100909SHA-003, 210901954SHA-001+A1 
 

 

Signature 

Name: Michael Shen 
Position: Operation Manager 
Date: November 3, 2023  

On the basis of the referenced test report(s), sample(s) tested of the below product have been found to comply with 
the standards harmonized with the directives listed on this verification at the time the tests were carried out.  Other 
standards and Directives may be relevant to the product. This verification is part of the full test report(s) and should 
be read in conjunction with it <them>. This verification replaces previous verification dated: 29-09-2021: 
191202859SHA-V1 

Once compliance with all product relevant mark directives are verified, including any relevant e.g. risk 
assessment and production control, the manufacturer may indicate compliance by signing a Declaration of 
Conformity themselves and applying the mark to products identical to the tested sample(s). 
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This Verification is for the exclusive use of Intertek's client and is provided pursuant to the agreement between Intertek and its Client. Intertek's responsibility and liability are limited to the terms and 
conditions of the agreement. Intertek assumes no liability to any party, other than to the Client in accordance with the agreement, for any loss, expense or damage occasioned by the use of this 
Verification. Only the Client is authorized to permit copying or distribution of this Verification. Any use of the Intertek name or one of its marks for the sale or advertisement of the tested material, 
product or service must first be approved in writing by Intertek. The observations and test/inspection results referenced in this Verification are relevant only to the sample tested/inspected. This 
Verification by itself does not imply that the material, product, or service is or has ever been under an Intertek certification program. 

 
 

 

Intertek Page 1 of 1                                                                             GFT-OP-11b (xx-January-2018) 

 

 

Test Verification of Conformity 
Verification Number: 2404B0295SHA-001  

-V1 

 
 

 

 

 

Signature 

Name: Wenjia Gu 

Position: Senior Manager 

Date: 28 August 2024 

 

 

Applicant Name & Address: Shanghai Flexiv Robotics Technology Co., Ltd.  
Room 1096, Building C, No.555,Dongchuan Rd, Min hang 
District, Shanghai 

  

Product Description: Adaptive Robot / Control Box / Motion Bar 

  

Test Models/Type: 

References Models/Type: 

Rizon10 / Hesper / Motion Bar 

/ 

Standard(s)/Directive(s): RoHS Directive 2011/65/EU and (EU)2015/863 of the European 

Parliament and of the Council with regard to the restriction of the use 

of certain hazardous substances in electrical and electronic equipment. 

Verification Issuing Office 

Name & Address: 

Intertek Testing Services Shanghai  

Building No.86, 1198 Qinzhou Road (North), Shanghai 200233, China 

Test Report Number(s): 2404B0295SHA-001 
 

On the basis of the referenced test report(s), sample(s) tested of the below product have been found to comply with 
the standards harmonized with the directives listed on this verification at the time the tests were carried out.  Other 
standards and Directives may be relevant to the product. This verification is part of the full test report(s) and should 
be read in conjunction with it <them>.  

Once compliance with all product relevant mark directives are verified, including any relevant e.g. risk 
assessment and production control, the manufacturer may indicate compliance by signing a Declaration of 
Conformity themselves and applying the mark to products identical to the tested sample(s). 
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  AUTHORIZATION TO MARK

Applicant: Manufacturer:

Address: Address:

Country: Country:
0 1

Standard(s):

Product:

Brand Name:

Models: Hesper, Rizon 4, Rizon 10

Control Number: 5020526 Authorized by:  

for L. Matthew Snyder, Certification Manager

This document supersedes all previous Authorizations to Mark for the noted Report Number.
This Authorization to Mark is for the exclusive use of Intertek's Client and is provided pursuant to the Certification agreement between Intertek and its Client. Intertek's responsibility and liability are 

limited to the terms and conditions of the agreement. Intertek assumes no liability to any party, other than to the Client in accordance with the agreement, for any loss, expense or damage occasioned 

by the use of this Authorization to Mark. Only the Client is authorized to permit copying or distribution of this Authorization to Mark and then only in its entirety. Use of Intertek’s Certification mark is 

restricted to the conditions laid out in the agreement and in this Authorization to Mark. Any further use of the Intertek name for the sale or advertisement of the tested material, product or service must 

first be approved in writing by Intertek. Initial Factory Assessments and Follow up Services are for the purpose of assuring appropriate usage of the Certification mark in accordance with the 

agreement, they are not for the purposes of production quality control and do not relieve the Client of their obligations in this respect.

Intertek Testing Services NA Inc.

545 East Algonquin Road, Arlington Heights, IL 60005

Telephone 800-345-3851 or 847-439-5667  Fax 312-283-1672

Industrial Robots and Robotic Equipment [UL 1740:2018 Ed.4+R:17Nov2020] 

Industrial Robots and Robot Systems (R2019) [CAN/CSA Z434:2014 Ed.3+U1]

Adaptive Robot

Flexiv

Party Authorized To Apply Mark: Same as Manufacturer

Report Issuing Office: Intertek Testing Services Shanghai Limited

China China

Shanghai Flexiv Robotics Technology 

Co., Ltd.

Foshan Flexiv Robotics Technology Co., 

Ltd.

Room 1096, Building C, No.555, 

Dongchuan Rd, Minhang District, 

Shanghai, 200241

Room B409-27, 4th Floor, Building B, 

Information Avenue, Software 

Technology Park, Nanhai District, 

Foshan City, Guangdong Province

This authorizes the application of the Certification Mark(s) shown below to the models described in the Product(s) 
Covered section when made in accordance with the conditions set forth in the Certification Agreement and Listing 
Report. This authorization also applies to multiple listee model(s) identified on the correlation page of the Listing 
Report.

This document is the property of Intertek Testing Services and is not transferable. The certification mark(s) may be 
applied only at the location of the Party Authorized To Apply Mark.

Page 1 of 1   ATM for Report 191202854SHA-001  ATM Issued: 9-Nov-2023

ED 16.3.15 (1-Jul-2022) Mandatory
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This Verification is for the exclusive use of Intertek's client and is provided pursuant to the agreement between Intertek and its Client. Intertek's responsibility and liability are limited to the terms 
and conditions of the agreement. Intertek assumes no liability to any party, other than to the Client in accordance with the agreement, for any loss, expense or damage occasioned by the use of this 
Verification. Only the Client is authorized to permit copying or distribution of this Verification. Any use of the Intertek name or one of its marks for the sale or advertisement of the tested material, 
product or service must first be approved in writing by Intertek. The observations and test/inspection results referenced in this Verification are relevant only to the sample tested/inspected. This 
Verification by itself does not imply that the material, product, or service is or has ever been under an Intertek certification program. 

 
 

 

Intertek Page 1 of 1                                                                            GFT-OP-11a (22-August-2019) 

 

 

Test Verification of Conformity 
Verification Number: 230100913SHA-V1 

 
 

Applicant Name & Address: Shanghai Flexiv Robotics Technology Co., Ltd. 

 Room 1096, Building C, No.555, Dongchuan Rd, Minhang District, 
Shanghai, 200241, China. 

Product Description: Adaptive Robot 

Ratings & Principle 
Characteristics: 

120VAC, single phase, 50/60Hz, FLA: 7.5A, SCCR: 1500A 
Operated Voltage Range: 90VAC~132VAC 
Rizon 4: payload 4kg, max. reach 916mm. 
Rizon 10: payload 10kg, max. reach 941mm. 

Models/Type References: 

Brand Name<s>: 

Hesper, Rizon 4, Rizon 10 

Flexiv 

Specification<s>/Standard<s>: 47CFR Part 15 (2021) 
ANSI C63.4 (2014)+A1(2017) 
ICES-003 Issue 7 October 2020 

Verification Issuing Office 
Name & Address: 
 

Intertek Testing Services Shanghai 
Building No.86, 1198 Qinzhou Road (North), Caohejing Development Zone, 
Shanghai 200233, China 

Test Report Number<s>: 230100913SHA-001 

 

 

 

Signature 

Name: Wakeyou Wang 

Position: Team Leader 

Date: December 8, 2023 

 

On the basis of the tests undertaken, the sample<s> of the below product have been found to comply with the 
requirements of the referenced specification<s>/standard<s> at the time the tests were carried out. This verification 
is part of the full test report<s> and should be read in conjunction with it <them>.  
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