
第三讲  桌面六轴机器人的结构

n  机器人的主要技术参数  
n  机身机构详细设计介绍

n  驱动传动机构介绍



工业机器人整体方案



六轴工业机器人组成结构



桌面型机械臂特点

体积小，适用于桌面

质量轻，方便携带

精度高，成本低

多种控制方式，操作简单

用途广泛



关键技术
采用3D打印本
体结构部件

轴、轴承、同
步带轮等金属
传动部件

专用的机械臂
控制箱

优质的步进电
机和编码器驱
动方案

模块化的组装
和生产

多轴联动插补
控制方式和控
制算法



桌面六轴机械臂尺寸参数



机械臂参数
机械臂型号 RobotAnno V6
轴 运动范围 最大单轴线速度

第1轴 ±180° 200°/s

第2轴 ±115° 200°/s

第3轴 ±130° 200°/s

第4轴 ±180° 200°/s

第5轴 ±165° 200°/s

第6轴 0°~  220°  

水平行程 980mm 重量（KG） 15

垂直行程 886.3mm 结构形式 串联

电源电压 220V/110V 轴数 6轴

电源功率 360W 额定负载（KG） 1

最大工作半径 482.3mm 控制器 单片机

重复精度（mm） ±0.5 本体外壳材质 工程塑料

安装方式 桌面 电机 步进电机

减速装置 同步带减速夹持器整体长度 150mm

夹持器张角距离 85mm 夹持器材质 工程塑料



机械臂核心零部件
名称 工业级 低成本

减速机 谐波/RV 齿轮/同步带

电机 伺服电机 步进电机/舵机

本体 金属 金属/塑料/复合材料

控制系统 机器人控制系统 Grbl /马琳

产品 工业级 低成本

本体加工工艺 压铸/开压铸模 3D打印/CNC

控制方式 传统的数控方式：
基于PC或工控机软件
Move it 
Gcode

多种控制方式:
Gcode/Move it 
/APP/PS2
语音/智能设备

应用领域 工业应用 消费级、轻工业、
教育



桌面六轴机器人本体组成



机座

      



第一轴

     



肩部

     

支承腕部和手部，

并带动它们在空间运动

    在工作中直接承受腕、

手和工件的静、动载荷，

自身运动又较多，故受

力复杂。



第二轴

     



大臂



第三轴

     



小臂



第四轴
     



第五轴
     



腕部



末端法兰



桌面机器人控制器组成



桌面机器人控制器组成


