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一、 总则概述

卡诺普机器人应用于弧焊系统时，在安装中必须充分做好机器人系统与
焊接系统之间的绝缘措施，以保护机器人设备的安全，防止被焊接大电流
所损坏(如有疑问请致电我司技术人员)。

机器人系统与焊接系统必须做好相互独立的接地。接地是为了保证电气
设备正常工作和人身安全而采取的一种用电安全措施。接地装置将电气设
备和其他生产设备上可能产生的漏电流、静电荷等引入地下，从而避免人
身触电和设备损坏，甚至可能发生的火灾、爆炸等事故。接地标准可参见
国标 GB/T 50065-2011（百度搜索下载）。

 
以氩弧为例，弧焊机器人安装示意图如下图所示。

图 1.1

二、 绝缘规范

使用万用表测量两个物体金属点之间的电阻。若电阻值达到 1MΩ以
上，即认为这两个物体之间达到绝缘标准。

2�1 绝缘标准

以客户自行加装焊枪举例：
应在末端执行器的安装面进行切实的绝缘设计。对于夹在末端执行器安

装面和焊枪支架之间的绝缘构件，焊枪支架与绝缘构件之间的紧固螺栓和
绝缘构件与机器人手腕之间的紧固螺栓不能共用，请勿一起紧固。绝缘需
达到章节 2.1 的标准。

图 2.1

2�2 机器人与焊枪的绝缘
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应在机器人与送丝机安装面之间进行切实的绝缘设计。中间的绝缘构件
及螺栓安装方法可参照章节 2.2 的设计。或者自行设计绝缘构件，达到章节 
2.1 的绝缘标准。

2�3 机器人与送丝机的绝缘

应在机器人底座与安装基座之间进行切实的绝缘设计。中间的绝缘构件
及螺栓安装方法可参照章节 2.2 的设计。或者自行设计绝缘构件，达到章节 
2.1 的绝缘标准。

2�4 机器人基座的绝缘

应在控制柜与其它设备之间进行切实的绝缘设计。可直接将控制柜摆放
在绝缘垫上，或者是其它设计，达到章节 2.1 的绝缘标准。

2�5 机器人控制柜的绝缘

应在变位机电机与工装夹具之间进行切实的绝缘设计。可以考虑在电机
与减速机之间使用绝缘构件进行绝缘、在减速机与转台之间使用绝缘构件
进行绝缘，或者在工装夹具与转台安装面之间进行绝缘。具体方法自行设
计，达到章节 2.1 的绝缘标准。

图2.2  附加轴安装绝缘示例

2�6 变位机的绝缘

应在行走轴电机与导轨之间进行切实的绝缘设计。具体方法自行设计，
或参照章节 2.6的设计，使电机与导轨之间达到达到章节 2.1 的绝缘标准。

2�7 行走轴的绝缘
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三、 接地规范

机器人各设备单元及焊接单元应该单独接地，各接地极应保持 2 米以
上的间距，互不干扰。接地线截面积不小于 14 平方毫米，接地电阻不大于 
4Ω。

接地网的埋设由最终场地提供方负责，卡诺普不负责接地网的埋设施
工，接地网施工要求可参考国家标准 GB 50169-2016（百度搜索下载）。

3�1 接地标准

控制柜的接地点位于断路器旁边的接地螺栓处。控制柜内各导线的屏蔽
层及各电气元件的接地统一接到控制柜内的接地端子排上，接地端子排与
控制柜接地螺栓导通。从接地螺栓引一根接地线，切实连接到其对应的独
立接地极，达到章节 3.1 的接地标准。控制柜的接地点位于断路器旁边的接
地螺栓处。控制柜内各导线的屏蔽层及各电气元件的接地统一接到控制柜
内的接地端子排上，接地端子排与控制柜接地螺栓导通。从接地螺栓引一
根接地线，切实连接到其对应的独立接地极，达到章节 3.1 的接地标准。

3�2 机器人控制柜的接地

机器人的接地点位于机器人底座的接地螺栓处。从接地螺栓引一根接地
线，切实连接到其对应的独立接地极，达到接地标准。

3�3 机器人本体接地

附加轴电机的接地点位于电机侧面的螺栓孔处。从接地螺栓引一根接地
线，切实连接到其对应的独立接地极，达到章节 3.1 的接地标准。

3�4 附加轴电机的接地

焊机的接地点请参考焊机的安装使用说明。焊机的接地必须保持独立接
地，并且不能干扰其它的接地网。接地要求达到或优于章节 3.1 的接地标
准。

3�5 焊机的接地

导轨的接地点请参考现场具体安装情形，从接地点引一根接地线，切实
连接到其对应的独立接地极，达到章节 3.1 的接地标准。

3�6 导轨的接地

变位机底座上需设置一个接地点，变位机的接地必须保持独立接地。从
接地点引一根接地线，切实连接到其对应的独立接地极，达到章节 3.1 的接
地标准。

3�7 变位机的接地
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四、现场案例

此案例为机器人弧焊带变位机和导轨应用，在未做接地整改之前，变位
机电机编码器在手工搭焊和人工补焊工件时会烧坏，进行接地整改后，未
再出现故障。

主要做了如下整改，将变位机单独打地桩接地，负极导线柱用导线接
地，详见下图，其余未特别标明的地方按照如上第三节所示的方法接地。

图4.1 现场布局

                   图4.2 变位机单独打地桩接地                                      图4.3 负极导电柱接地

4�1 现场接地方案
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图4.4 变位机单独打地桩接地详图 

卡诺普机器人目前广泛应用于焊接工艺。由于各种原因，现场有时未能
彻底做到机器人与外部焊接设备间的绝缘，常见的有：变位机与其电机未
绝缘，焊机与机器人未绝缘。未做绝缘很容易因为焊接电流窜电导致烧毁
附加轴编码器，如下图所示。

图4.5

4�2 编码器烧坏分析说明
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图4.6

编码器烧坏原因：此项目采用双工位单轴变位机，变位机没有设计合理
的导电柱（如图4.6所示）。客户直接将地脚螺栓作为导电柱使用，自行采
购的焊机负极线缆也没有套端子，线缆直接固定变位机的地脚螺栓上，导
致线缆接头没有端子固定太过松动，焊接电流窜电烧毁电机编码器。
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