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Z-Arm 4150/Z-Arm XX50

T
空：四轴
F：五轴T：三轴

Z轴行程例如410，此处是41 展臂例如500，此处是50

41 50 N 0 A0 M1

FXXX-01

Z-Arm T4150N0-A0M1-FXXX-01
C：协作
N：非协作

0：银白色
1：黑色

A0：2根直通线
A2：2根气管

M1：第二臂体运动范围±164 deg（外旋）
M2：第二臂体运动范围15deg - 345deg（内旋）

F：非标定制选项，若为标准品，则为空
XXX：客户标号01：版本号

型号定义

扫码直联客服
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高精度 高负载

高速度

Z轴定制
重复定位精度 ±0.05mm 标准负载4kg最大负载5kg

标准负载最大线速度1.4M/s
高性价比

工业级品质消费级价格

0.1-1m



调试/在线升级（USB口） √

说明项
1轴臂长
1轴旋转角度
2轴臂长
2轴旋转角度
Z轴行程
R轴旋转范围
线速度
重复定位精度
标准负载
最大负载
自由度
电源
通讯
Z轴可以定制高度
电器预留接口

可选配件
使用环境
I/O口 数字量输入（隔离）
I/O口 数字量输出（隔离）
I/O口 模拟量输入（4-20mA）
I/O口 模拟量输出（4-20mA）
整机高度
主机重量
底座外形尺寸
底座固定孔位间距
碰撞检测
拖动示教
硬急停

275mm
±90°

±164°（选配：15°~345°）

±0.05mm
4kg
5kg

Ethernet
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温度：0~45℃     湿度：20~80%RH（不结霜）
9+3+小臂扩展（8进8出；夹爪专用端口：脉冲或485）
9+3+小臂扩展（8进8出；夹爪专用端口：脉冲或485）

830mm

250*250*15mm
200*200mm配四个M8*20螺丝

410mm行程裸机重量约28kg

/
/

/
√

√

0.1m~1m

220V/110V50-60HZ适配至DC48V峰值功率960W 

410（高度可定制）

225mm

±1080°无机械限位 / ±170°有机械限位
1400mm/s（负载4kg）

标配：插座面板直通小臂下盖板2根4*23awg（无屏蔽层）线
可选配：插座面板直通法兰2根φ4气管
Z-EFG-8S/Z-EFG-12/Z-EFG-20/Z-EFG-20S/Z-EFG-20F/Z-ERG-20C/Z-EFG-30/Z-EFG-50/Z-EFG-100，第五轴，3D打印

参数
规格型号
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运动范围与尺寸

扫码直联客服
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备注：图示机械臂主控面板上有部分硬件未显示，以实物为准。



Z-Arm 4150 机械臂接口安装分布在2个位置，机械臂底座侧边（定义为A）以及末端臂的底面（定义为B）上。

1. A处底座接口总示意图（图1所示）

图 1

接口介绍

接口示意图及使用说明
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+48V

48V电源输入



2. 图1接口定义说明
（1）J1为电源开关接口，用于控制电源通断；
（2）J2为电源输入口，48V直流电压源输入；
（3）J3为I/O输出口，内部9组光耦隔离NPN输出；
（4）J4为用户I/O输入口，内部9组光耦隔离输入；
（5）K5机械臂IP地址配置按键，按住该按键上电，机械臂进入IP地址配置状态；
（6）J6为以太网口，用于电脑上位机通讯；
（7）J7为系统I/O，内部3组共地光耦隔离输入和输出；
（8）J8为硬急停接口，可以接急停按钮控制机械臂急停功能；
（9）J9为USB调试口；
（10）J10A为4芯直通线航空插头M8通到末端或者直通气管∅4至末端（可选配）；
（11）J11A为4芯直通线航空插头M8通到末端或者直通气管∅4至末端（可选配）。

3. 图1中J3、J4接口内部电路设计（图2所示）

图 2

扫码直联客服
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机械臂I/O输入J3端子

J2端子

3.3K

机械臂I/O输入-N型输入

机械臂I/O输入-P型输入

内部电源输出24V

内部电源输出24V

内部电源1输出24V

机械臂内部接线定义
给机械臂供电48V

给机械臂供电0V

外部电源48V输出

外部设备

-1P(0V )
J2

J2
-2P(IN48V )机械臂供电电源输入

要求48V±2%

三极管

24V灯炮24V继电器24V电磁阀

J3-9P(OUT24V )

J3-8P(OUT0)

三极管

3V~24V灯炮3V~24V继电器3V~24V电磁阀

最大单负载500mA

最大单负载500mA

J3-7P(OUT1)J3-6P(OUT2)J3-4P(OUT3)J3-3P(OUT4)J3-2P(OUT5)J3-15P(OUT6)J3-14P(OUT7)J3-13P(OUT8) J3-12P(COMC)
J3-1P(COMB)
J3-5P(COMA )

J3-COMA ,COMB,COMC

J3-COMA ,COMB,COMC
J3-10P(0V )

J3-OUT0~8

J4端子

三极管三极管

J3-(OUT0~8)

三极管三极管

3.3K

3.3K

内部（外部）电源0V

3.3K

3.3K

3.3K

内部电源0V

内部电源0V

外部电源0V

外部电源0V

外部电源3V~24V

内部电源0V

内部（外部）电源0V内部（外部）电源24V

内部（外部）电源24V

机械臂电源0V

机械臂电源0V

机械臂输出电源24V

机械臂输出电源24VJ4-15P(OUT24V )

J4-14P(0V )

J4-15P(OUT24V )

J4-14P(0V )

可用机械臂内部电源或外部其他电源

可用机械臂内部电源或外部其他电源
2A保险

2A保险

2A保险

J4-(IN~8)

J4-(IN0~8)

接N型输出的设备

接P型输出的设备

使用机械臂电源接负载

使用外部其他电源接负载

开关电源48V输出

J4-1P(IN0)J4-2P(IN1)J4-3P(IN2)J4-5P(IN3)J4-6P(IN4)J4-7P(IN5)J4-9P(IN6)J4-10P(IN7)J4-11P(IN8) J4-12P(COMF)
J4-8P(COME)
J4-4P(COMD)

短接

J4-COMD,COME,COMF

J4-COMD,COME,COMF

机械臂I/O输入

真隔离光耦

真隔离光耦

+48V



4. J7、J8接口公座引脚定义（图3所示）

图 3

机械臂内部接线定义 外部设备
J8端子机械臂急停开关

J7端子
机械臂系统I/O

机械臂急停开关

内部电源输出24V

3.3K

3.3K

3.3K

三极管

J7-OUT24V

三极管三极管

J7-OUT9

J7-OUT24V

J7-IN9

J8-Stop1
J8-Stop0

用机械臂电源接

接设备的负载

只能接N型输入的设备

只能接P型输出的设备

只能接P型输出的设备

只能接N型输入的设备

只能接急停常闭按钮

3.3K

3.3K

3.3K

J7-IN9

三极管三极管三极管

J7-OUT9

设备的输出或开关

用外部其他电源接设备的输出或开关

J7-0V

用机械臂电源

J7-0V

J7-OUT10
J7-OUT11

J7-OUT10
J7-OUT11

J7-IN10
J7-IN11

J7-IN10
J7-IN11

内部电源输出24V

内部电源0V

内部电源0V 内部电源0V

内部电源0V

内部电源0V

内部电源0V
2A保险

2A保险

3V~24V灯炮3V~24V继电器3V~24V电磁阀

最大单负载500mA
外部电源3V~24V

外部电源24V

用外部其他电源接设备的负载

非真隔离光耦

24V灯炮24V继电器24V电磁阀
最大单负载500mA

真隔离光耦
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图 4

5. B处I/O接口面板总示意图（图4所示）

屏蔽地

电源24V 电源24V
1号夹爪脉冲输出

2号夹爪脉冲输出
485通讯参考地

1与2号夹爪485A
1与2号夹爪485B

1号夹爪方向输出

2号夹爪方向输出
2号夹爪反馈输入1号夹爪反馈输入

电源0V
电源0V

J1

屏蔽地

J1

电源24V电源24V电源24V

电源0V
输入IN5

输入IN4
输入IN3

输入IN2
输入IN1

输出OUT0输出OUT2 输出OUT6
输出OUT4

输出OUT3 输出OUT5 输出OUT7输出OUT1
输入IN0

输入IN6输入IN7总线485A
总线485B通讯参考地

电源0V电源0V

扫码直联客服
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6. B处接口定义说明
（1）J10B为4芯直通线航空插头通到底座J10A；
（2）J11B为4芯直通线航空插头通到底座J11A。
7. J12接口内部电路设计（图5所示）

图 5

3.3K

机械臂末端接线定义 外部设备

三极管

三极管

只支持N型输入

只支持N型输入

只支持N型输出

三极管三极管

三极管三极管

3.3K

3.3K

使用机械臂电源接负载

使用外部其他电源接负载

200R

GND

机械臂总线映射RS485 J12-11P(485A )

通讯参考地（可接可不接）

设备RS485J12-10P(485B)
J12-9P（通讯专用参考地）

J12-2P,3P,4P(0V )

J12-2P,3P,4P(0V )

J12-19P~26P(OUT0~7)

J12-5P,6P,7P(24V )

J12-26P(OUT7)

J12-18P(IN0)
接N型输出的设备一定要接外部电源0V

屏蔽地

J12-1P(EP)
J12-2P,3P,4P(0V ) 短接（必须接）

J12-13P(IN5)J12-14P(IN4)J12-15P(IN3)J12-16P(IN2)

J12-11P(IN7)J12-12P(IN6)

J12-17P(IN1)

J12-25P(OUT6)J12-24P(OUT5)J12-23P(OUT4)J12-22P(OUT3)J12-21P(OUT2)J12-20P(OUT1)J12-19P(OUT0)

J12-11P~18P(IN7~0)

J12端子
机械臂末端I/O

内部电源0V
2A保险

外部电源3V~24V

3V~24V灯炮3V~24V继电器3V~24V电磁阀

最大单负载500mA

非真隔离光耦

24V灯炮24V继电器24V电磁阀
最大单负载500mA

真隔离光耦

内部电源输出24V

内部电源0V

内部电源0V

通讯电源0V

通讯458A（T+） 通讯458A（T+）

通讯458B（T-）通讯458B（T-）

外部电源0V

外部电源0V内部电源0V

内部电源输出24V
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图 6

8. J13接口DB9带针公座引脚定义（图6所示）

机械臂末端接线定义 外部设备

三极管三极管 3.3K

通讯电源0V

200R

通讯参考地
接通讯版夹爪RS485

J13-11P(485A )
1号夹爪RS485

2号夹爪RS485

J13-10P(485B)
J13-9P(通讯专用参考地 )

J13-6P(脉冲输出)
J13-4P(给夹爪供电 24V )

屏蔽地
J13-1P(EP)
J13-2P,3P(0V )

通讯参考地

J13-7P(方向输出)

J13-8P(反馈输入)
J13-2P(0V )

1号夹爪（脉冲版）最大2A电流

2号夹爪（脉冲版）最大2A电流

三极管三极管 3.3K

J13-12P(脉冲输出)
J13-5P(给夹爪供电 24V )
J13-13P(方向输出)

J13-14P(反馈输入)
J13-3P(0V )

J13-4P(给夹爪供电24V )
J13-2P(0V )

J13-5P(给夹爪供电 24V )
J13-3P(0V )

夹爪电源24V

夹爪电源24V

夹爪电源24V

夹爪电源24V

夹爪电源0V

夹爪电源0V

夹爪电源0V

夹爪电源0V

1号夹爪脉冲输入
1号夹爪方向输入

2号夹爪脉冲输入
2号夹爪方向输入

1号夹爪反馈输入

2号夹爪反馈输入

三极管 三极管

三极管 三极管

（上位机设置）支持N与P型输出

（上位机设置）支持N与P型输出

通讯参考地（可接可不接）

短接（必须接）
J13端子
机械臂末端接夹爪

内部电源0V

内部电源0V

内部电源0V

内部电源0V

内部电源0V

2A保险

2A保险

2A保险

2A保险

内部电源输出24V

内部电源输出24V

内部电源输出24V

通讯458A（T+）

通讯458B（T-）

通讯458A（T+）

通讯458B（T-）

通讯458A（T+）
通讯458B（T-）

扫码直联客服
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图 7

9. 宽I/O板框图（图7所示）
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图 8

10. 内接I/O板接线定义（图8所示）

扫码直联客服
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IO 板接线定义 外部设备
8路输入端子

内部电源输出24V

内部电源0V

24V灯炮24V继电器24V 电磁阀
最大单负载500mA

OUT24V2A保险内部电源输出24V

内部电源0V
三极管

OUT24V2A 保险
IN(1-8)

用机械臂电源接

接设备的负载

只能接N型输入的设备

设备的输出或开关

用机械臂电源

真隔离光耦

内部电源0V

给传感器供电24V

OUT0V

OUT(1-8)

8路输出端子

三极管

2A 保险内部电源输出24V

内部电源0V

三极管 3.3K

通讯参考地

通讯485A (T+)

通讯485B(T-)200R

通讯参考地

通讯485A (T+)

通讯485B(T-)

接通讯版夹爪

D+(485A )

通讯参考地(可接可不接)

1号夹爪RS485
D-(485B)
0V G(通讯专用参考地 )

PWMO(脉冲输出)
24V (给夹爪供电24V )

支持N与P型输出

通讯参考地

通讯485A (T+)
通讯485B(T-)

2号夹爪RS485

DIR(方向输出)

PWMI(反馈输入)
0V (接夹爪地线)

1号夹爪(脉冲版)最大2A 电流

三极管

2A 保险内部电源输出24V

内部电源0V

三极管 3.3K

PWMO(脉冲输出)
24V (给夹爪供电24V )

支持N与P型输出

DIR(方向输出)

PWMI(反馈输入)
0V (接夹爪地线)

2号夹爪(脉冲版)最大2A 电流

内部电源0V

内部电源输出24V

夹爪电源0V

夹爪电源24V

内部电源0V

内部电源输出24V

夹爪电源0V

夹爪电源24V

24V (给夹爪供电24V )
0V (接夹爪地线)

24V (给夹爪供电24V )
0V (接夹爪地线)

2A保险

2A 保险

夹爪电源0V

夹爪电源0V

夹爪电源24V

夹爪电源24V
1号夹爪脉冲输入
1号夹爪方向输入

1号夹爪反馈输入

2号夹爪脉冲输入
2号夹爪方向输入

2号夹爪反馈输入

三极管 三极管

三极管 三极管
(上位机设置)

(上位机设置)

2路夹爪端子

3.3K



2. 碰撞力度
水平关节碰撞保护的触发力度：XX50非协作
3. Z轴下压力
Z轴下压力不得超过110N（图10所示）
    

图 10

1. 负载惯量
负载重心以及负载以Z轴的转动惯量推荐区间（图9所示）

图 9

注意事项

F
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G：负载重心
Iz：负载以Z轴的转动惯量
推荐：
a＜50mm
h＜100mm
Iz＜0.015kgm²



图 11

图 12

5. 带电拔插，电源正负极接反警告（图12所示）
6. 断电静止时水平臂体不能下压（图12所示）

4. 定制Z轴安装注意（图11所示）

警告注意：
（1）定制大行程的Z轴，Z轴的刚性随行程增加而降低，
当Z轴行程超过推荐值后用户实际使用对刚性有要求，且速
度>最大速度的50%情况下，强烈推荐Z轴后面安装支撑以
保证机械臂在高速下刚性满足要求。
推荐值如下：
Z-Arm XX50系列Z轴行程达>700mm
（2）Z轴行程加大以后，Z轴与底座基准面垂直度会大幅
度降低，如对Z轴与底座基准面有严格垂直度要求不适用，
请另行咨询技术人员。

F
！
静止时水平臂体

禁止下压

！
电源断电后再次
上电时间≥15s

！
电源正负极

严禁接反

！
DB接口禁止

带电拔插

扫码直联客服
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图 13

推荐型号：镀金公头带ABS外壳 YL-SCD-15M镀金母头带ABS外壳 YL-SCD-15F尺寸说明：55mm*43mm*16mm （图13所示）

机械臂型号 适配夹爪
XX50 Z-EFG-8S/Z-EFG-12/Z-EFG-20/Z-EFG-20S/Z-EFG-20F/Z-ERG-20C/Z-EFG-30/Z-EFG-50/Z-EFG-100，第五轴，3D打印

DB15接头推荐

机械臂适配夹爪表格
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机械臂 Z-Arm 4150/Z-Arm XX50



电源适配器安装尺寸图

使用方法

扫码直联客服
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XX50配置48V 1000W RSP-1000-SPEC-CN 电源



机械臂外部使用环境示意图
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机械臂 Z-Arm 4150/Z-Arm XX50
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