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序  言 
 

在使用机器人前，务必仔细阅读 STEP Robot 本体使用说明书，并在理解该内

容的基础上使用机器人。 

本说明书的任何内容，任何单位或个人在未经本公司许可的情况下，不得以

任何方式进行复制、传播。本维修说明书中所涉及的参数指标、设计，本公司保

留进一步修订的权利，在研发修订时，恕不另行通知。 

 

内容提要 

本使用说明书对 SP 系列机器人的安装、使用、功能参数设定、保养维护等进

行了全面系统的阐述。本说明书可作为系统集成商采用本公司 SP 系列机器人进行

用户工作站系统设计时的参考资料，也可作为系统安装、调试、维护的使用资料。 

为了确保能够正确的安装、使用 SP 系列机器人，请您在使用前仔细阅读本使

用说明书。 

 

读者对象 

系统集成商 

现场技术支持人员 

设备维护人员 

售后服务人员 
 

内容说明 

本说明书内容会有补充和修改，请经常留意我公司网站，更新说明书。 

我公司官方网址：www.steprobots.com。 

 

主要特点 

a）工作空间大； 

b）性能稳定； 

c）运行速度快； 

d）通用性能佳； 

e）模块化的机械结构设计。 

 

与安全有关的标记说明 

本使用说明书中包括保证操作者人身安全以及防止机器人系统损坏的有关安

全注意事项，并根据它们在安全方面的重要程度，在正文中以“危险”、“注意”、“重

要”来描述。用户在使用机器人之前，请务必熟读这些与安全方面有关的具体标记

说明，并加以严格遵守。 

 

 

http://www.steprobots.com/
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II 

 

 
 

危险！
  错误使用时，会引起危险情况，可能导致人身伤亡。 

 

！注意
  错误使用时，会引起危险，可能导致人身轻度或重度伤  

害和设备损坏。   

 

重要
   用户需要遵守、重点注意的部分。 
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第一章 SP 系列机器人本体使用须知 

1.1 适用范围 

主要用于物料搬运、码垛、包装行业等完全或部分替代人工作业的场合。 

 

1.2 开箱检查 

 

！注意
 

◎ 受损及缺少零部件的机器人，切勿安装。 

否则有发生重大事故、人员受伤的危险。 

 

 

！注意
 

◎ 使用机器人本体前必须事先阅读《机器人本体使用安全须知》。 

否则有发生重大事故、人员受伤的危险。 

 

开箱时，请仔细确认：运输中是否有破损现象；本机铭牌型号、规格是否与订货要求一

致。如发现型号不符或器件遗漏等情况，请速与厂家或供货商联系解决。 
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第二章 SP 系列机器人本体技术参数 

2.1 机器人本体构成图 

SP200/SP275 机器人本体构成图，如图 2-1 所示。 

 

图 2-1  SP200/SP275 机器人本体构成 

  

2.2 机器人机械参数 

SP200 型机器人机械参数如表 2-1 所示。 

 

表 2-1  SP200 机器人机械参数 

机型 SP200 

最大负载重量（腕关节）（kg） 200 

最大回转半径（mm） 3000 

整机重量（kg） 1815 

 

SP275 型机器人机械参数如表 2-2 所示。 

 

表 2-2  SP275 机器人机械参数 

机型 SP275 

最大负载重量（腕关节）（kg） 275 

最大回转半径（mm） 3070 

整机重量（kg） 1850 
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2.3 负载参数 

SP200 型机器人负载参数如表 2-3 所示。 

 

表 2-3  SP200 型机器人负载参数 

机器人型号 腕关节负载（kg） 

SP200 200 

 

SP275 型机器人负载参数如表 2-4 所示。 

 

表 2-4  SP275 型机器人负载参数 

机器人型号 腕关节负载（kg） 

SP275 275 

 

SP200/SP275 手腕负载质量与重心的关系如图 2-2 所示。L=200mm，Z=300mm。 

 

 

图 2-2  SP200 手腕负载质量与重心的关系图 
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2.4 运动参数 

SP200 机器人（手腕负载 200kg）各关节运动参数如表 2-5 所示。 

表 2-5  SP200 机器人各关节运动参数 

关节 转动范围（程序控制） 关节速度 

J1 ±180° 120  

J2 +75°～-40° 120  

J3 +115°～-20° 120  

J4 ±360° 300  

 

 

SP275 机器人（手腕负载 275kg）各关节运动参数如表 2-6 所示。 

 

表 2-6  SP275 机器人各关节运动参数 

关节 转动范围（程序控制） 关节速度 

J1 ±180° 80  

J2 +75°～-40° 80  

J3 +115°～-20° 80  

J4 ±360° 200  
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SP200/SP275 机器人各关节运动示意图如图 2-3 所示。 

 

图 2-3  SP200/SP275 机器人各关节运动示意图 
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2.5 工作空间 

本工作空间反映的是机械系统零点及作业范围，与控制系统使用说明书中定义的稍有差

异。用户操纵机器人时必须以控制系统使用说明书中定义的为准，否则系统会报错。 

SP200 机器人工作空间如图 2-4 所示，机械 CAD 格式图纸可以在 STEP 公司官方网址：

www.steprobots.com 下载。 

 

图 2-4  SP200 机器人工作空间 

 

http://www.stepelevator.com/
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SP275 机器人工作空间如图 2-5 所示，机械 CAD 格式图纸可以在 STEP 公司官方网址：

www.steprobots.com 下载。 

 

图 2-5  SP275 机器人工作空间 

http://www.stepelevator.com/
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第三章 SP 系列机器人搬运和安装 

3.1 搬运 

机器人需用叉车起重机搬运。当用叉车搬运时，机器人底座上需要安装两个叉槽工装，

叉槽工装做为机器人设备的附件。每次运输时，请确保叉槽工装可靠安装且机器人必须要调

整到转运姿态。 

SP200 机器人的转运姿态如图 3-1 所示。 

 

图 3-1  SP200 机器人转运姿态图 

 

SP200 机器人转运姿态时，各关节角度如表 3-1 所示。 

 

表 3-1  SP200 机器人转运姿态时各关节角度 

关节 J1 J2 J3 J4 

角度 0 -40 +25 0 

 

SP275 机器人转运姿态时，各关节角度如表 3-2 所示。 

 

表 3-2  SP275 机器人转运姿态时各关节角度 

关节 J1 J2 J3 J4 

角度 0 -40 +25 0 
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3.2 安装 

机器人安装方式有地面安装、倒置安装和墙壁安装等 3 种安装方式。 

1、 SP200/SP275 机器人底座安装孔尺寸如图 3-2 所示。 

 

 

图 3-2  SP200/SP275 机器人底座安装孔尺寸 
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2. SP200/SP275 工具法兰安装尺寸如图 3-3 所示。 

 

图 3-3  SP200/SP275 工具法兰安装尺寸图 
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第四章 SP 系列机器人的保养与维护 

4.1 润滑 

为了充分发挥机器人的性能，根据 SP 系列机器人选用的减速机品牌，润滑油腔内使用

VIGOGREASE RE0 润滑脂。请勿使用其他品牌润滑脂或与其他品牌的润滑脂混合使用。各型

号机器人使用润滑脂如下表所示。 

机器人型号 各轴润滑脂名称 备注 

SP200 J1～J4 润滑油腔使用 VIGOGREASE RE0 润滑脂  

SP275 J1～J4 润滑油腔使用 VIGOGREASE RE0 润滑脂  

4.1.1 各关节加排油脂孔位置 

SP200 与 SP275 各轴加排油脂孔位置如图 4-1 所示。 

 

图 4-1  SP200 与 SP275 各轴加排油脂孔位置 

SP 系列机型有润滑点，需要每半年用润滑脂润滑一次，注入量以完全挤压出黑色杂质为

止。例如下图 4-2 所示部位。 

 

图 4-2  销轴油孔位置示意图 
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各轴加润滑脂孔和排润滑脂孔根据安装方式不同来确定。各轴在更换润滑脂时，选择相

对位置较高的油孔为排润滑脂孔，相对位置较低的油孔为加润滑脂孔。 

4.1.2 润滑脂更换 

1、机器人在出厂时各轴均已注入润滑脂，更换时使用注油枪填充润滑脂。 

2、根据润滑脂老化情况，自出厂之日起，累计满 20000 小时请更换机器人润滑脂。但是

当使用时减速机表面温度达到 40℃以上时，请确认润滑脂的老化、受污染情况，并缩短润滑

脂的更换周期。 

3、加脂量应达到部件油腔的 90%左右，具体情况请咨询 STEP 公司售后服务人员。

 


