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本文記述 Techman Robot 機器人產品系列（以下簡稱 TM Robot）資訊，所有資訊屬於達明機器人（股）公

司（以下簡稱本公司）財產，未經本公司事先授權不得以任何形式或方式轉載及複製任何資料。本文任何資

訊不應視為任何要約或是承諾，日後如有變更，恕不另行通知。本說明書應定期審查，本公司不會對本文任

何錯誤或是遺漏承擔責任。 

 

與  標誌為達明機器人（股）公司於台灣與其他國家地區之註冊商標，本公司保留本說明書及其拷

貝的所有權及其著作權。 
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1. 處理靜電敏感(ESD-sensitive)零件 

為防止靜電敏感零件(如印刷電路版)遭受破壞，請依循下列指示處理零件： 

 在更換靜電敏感零件之前，請戴上靜電消除腕帶，在更換零件過程中將腕帶保持接地。 

 握住零件的邊緣接頭保護套，避免觸碰曝露的部分。 

 將更換下的故障零件放入防靜電袋中。 

 

 

2. 安全性資訊 

 

 

 

  

危險： 

此標記符號表示緊急之危險情況，如果不加以避免，將導致嚴重傷害，並可能導致死

亡或嚴重財產損失。 

 

 警告： 

此標記符號表示潛在的危險情況，如果不加以避免，將導致輕度或中度傷害，並可能

導致嚴重傷害，死亡或重大財產損失。 

傷害，死亡或重大財產損失。 

 注意： 

此標記符號表示潛在的危險情況，如果不加以避免，可能會導致輕微傷害，中度傷害

或財產損失。 
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3. 手臂與電控箱零件簡介 

 TM5S、TM7S 
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 TM5SX、TM7SX 
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 TM12S/TM14S 
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 TM12X/TM14X 
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 800 Series Joint 
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 500 Series Joint 
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 200 Series Joint 
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 End module 
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 End module 
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4. 工具清單 

名稱 實物參考 規格 參考型號 備註 

開口板手 
 

5.5 mm  用於上鎖 200 Series Joint 

開口板手 

 

8 mm  用於上鎖 500 Series Joint 

開口板手 
 

10mm  用於上鎖 800 Series Joint 

內六角套筒起

子  

5.5 mm  用於上鎖 200 Series Joint 

內六角套筒起

子  

8 mm  用於上鎖 500 Series Joint 

內六角套筒起

子  

10mm  用於上鎖 800 Series Joint 

開口扭力板手 
 

5.5 mm 

20 kgf‧cm 

TOHNICHI 

50CL-MH 
用於上鎖 200 Series Joint 

開口扭力板手 
 

8 mm 

92 kgf‧cm 

TOHNICHI 

150CL-MH 
用於上鎖 500 Series Joint 

開口扭力板手 
 

10mm 

150kgf‧cm 

TOHNICH 

225CL-MH 
用於上鎖 800 Series Joint 

開口扭力板手

配件  

SH8D×5.5 

5.5 mm 

TOHNICHI 

SH8D*5.5 
用於上鎖 200 Series Joint 

開口扭力板手

配件 
 

SH8D×8 

8 mm 

TOHNICHI 

SH8D*8 
用於上鎖 500 Series Joint 

開口扭力板手

配件  

SH10Dx10 

10mm 

TOHNICHI 

SH10D*10 
用於上鎖 800 Series Joint 

直式六角扭力

起子 
 

6 – 10 kgf‧cm 
TOHNICHI 

12RTD 

 

星形扭力套筒

起子配件  

T10  用於開啟 Joint cover 

直式六角扭力

起子配件  

2.5mm  用於鬆開相機模組外蓋螺絲 

六角板手 

 

M1.5–M10  用於上鎖 Base 及 Control box 元件 

延長接桿 
 

建議長度 150mm 

具磁性 
 用於輔助拆解內箱固定螺絲 
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名稱 實物參考 規格 參考型號 備註 

六角套筒 
 

M10  用於輔助拆解內箱固定螺絲 

十字螺絲起子 
 

  用於上鎖電控箱內零件 

夾子 
 

  用於夾起線材。 

活動板手 
 

8 吋  用於將手臂鎖附於校正平台。 

斜口鉗子 
 

  用於剪斷束線帶。 

尖嘴鉗 
 

  用於夾起線材。 

束線帶 
 

120 × 2.5 mm
2
  用於固定線材 

束線帶 
 

150 × 3.6 mm
2
  用於固定線材 

萬用電表 

 

  用於排查電壓、電路板相關問題。 

精密螺絲起子

組 
 

T06151  用於拆卸鎖附螺絲。 

醋酸布膠帶 

 

寬 18mm  用於包覆相機線接頭處 

USB 隨身碟 

 

  用於復原 Windows 系統 

授權鎖 

 

 Techman 

Robot 
含工程模式 

大校正板 

 

40 cm × 30 cm 
Techman 

Robot 
用於相機校正 

小校正板 

 

20 cm × 15 cm 
Techman 

Robot 
用於相機校正 

TM 

Landmark 
 

 Techman 

Robot 
用於 Kinematic 及 Hand-eye 校正 
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5. 拆卸與組裝手臂 

 快速維護指南 

 為確保作業安全性，至少需兩個人合力拆卸。 

 拆解前，應確保手臂電源完全關閉，並確保外部電源線已及 Robot cable 皆已被移除。 

 拆解前，將手臂從平台移除，將手臂橫放並置於非硬質平面（如：毯子或海綿墊）上進行拆卸。 

 拆解前，拍照記錄未拆解前的電路板與線材連接方式，供後續組裝時參考。 

 拆解與安裝螺絲應遵循右手定則。 

 拆卸與組裝 Joint cover 與 Joint rubber 

 Joint cover 拆卸：拆卸時，使用梅花螺絲起子鬆開 cover 上的四顆梅花內六角螺絲（圖 A），用手

輕輕拆卸 cover 並確保 Oring 留在橢圓槽溝。 

 

 Joint cover 組裝：安裝時，確保 Oring 在槽溝內（圖 B），以扭力螺絲起子與梅花頭扭力螺絲起子

鎖緊四顆梅花螺絲。 

 

  

Joint 類型 螺絲類型 扭力值(Kgf.cm) 扭力值(Nm) 螺絲總數 

200 series M3L6 星型 SOCKET HEAD CAP 6 0.6 4 

500 series M3L6 星型 SOCKET HEAD CAP 6 0.6 4 

800 series M3L6 星型 SOCKET HEAD CAP 6 0.6 4 

注意：依下表使用正確扭力鎖附螺絲，螺絲鎖附扭力不足時，可能導致 Joint cover 密

封性不足。螺絲鎖附扭力過大時，可能使 Joint cover 破損。 
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 Joint rubber 移除：用鑷子撥開 Rubber，並打開白色防塵蓋即可看見 200 Series / 500 Series / 

800 Series Joint 螺絲。反向操作前述步驟以安裝防塵蓋與 Rubber。 

 
 

 Camera cable 位置 

 
 

 拆卸與組裝 Joint 的線材 
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 拆卸與組裝 Joint 螺絲 

 

 移除 Joint 螺絲之前，移除 Joint Cover 及 Joint Rubber。 

 使用板手鬆開 Joint 的連接螺絲。 

 

 

 

Joint 類型 螺絲類型 扭力值(Kgf.cm) 扭力值(Nm) 螺絲總數 

200 series M3L14 HEX HEAD CAP 20 2.0 8 

500 series M5L20 HEX HEAD CAP 92 9.0 8 

800 series M6L20 HEX HEAD CAP 150 15 10 

 當結合 Joint 時，為確認安裝方向正確，需將 Joint 間的 Key 與 Slot（參見圖 1 與圖 2）相互接合

（見圖 3）。操作者可透過目視定位孔或在定位孔插入 Ø1.9mm 的插銷規，以驗證安裝正確（見圖

4）。如果兩個互相結合的 Joint 的定位孔不在同一方向，或因偏移導致插銷規無法插入，請勿進行

後續組裝。 

注意：移除 Joint 螺絲之前，必須確保 Joint 線材與接頭已經被斷開；未斷開線材將可

能導致卸除 Joint 時因拉扯或干涉導致 Joint 接線或是組件損壞。 

注意：安裝螺絲時，依序將螺絲輕輕鎖入螺絲孔，再以對角方式將螺絲鎖至下方規範扭

力，螺絲鎖附扭力不足時，可能導致 Joint 鬆動；螺絲鎖附扭力過大時，可能使螺絲斷

裂於 Joint 本體內。 

危險：拆卸後的螺絲禁止重複使用，因螺絲上的螺絲膠失去效用，重複使用將會增加不

可預期的風險。 
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 拆卸與組裝 Base 與 Robot cable  

 拆卸 Base 前，請先鬆開相應的螺絲，並將 Robot cable 與 Joint 1 之間的接線予以分離。 

 

 欲解開下方接頭，請使用板手進行解開，然後將 Robot cable 小心拔出。 

 

 組裝時，依照上述步驟反向操作。 

 

 拆卸與組裝 800 Series Joint 

 移除 Joint cover 與 Joint rubber. 

 移除 Joint 的 Joint 線材。 

 移除 Joint 以及連接其他 Joint 或 Arm 的螺絲，然後取下該 Joint。 

 組裝時，依照上述步驟反向操作。 

 

 拆卸與組裝 500 Series Joint 

 移除 Joint cover 與 Joint rubber。 

 移除 Joint 的 Joint 線材。 

 移除 Joint 與其他 Joint 或 Arm 間的連接螺絲，取下 Joint。 

 組裝時，依照上述步驟反向操作。 
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 拆卸與組裝 200 Series Joint 

 移除 Joint cover 與 Joint rubber。 

 移除 Joint 的 Joint 線材。 

 移除 Joint 與其他 Joint、Arm 或 End module 間的連接螺絲，取下 Joint。 

 組裝時，依照上述步驟反向操作。 

 

 拆卸與組裝 Upper arm 

 移除 Joint 2 與 Joint 3 的 Joint cover 與 Joint rubber。 

 移除 Joint 2 與 Joint 3 的 Joint 線材。 

 移除 Upper arm 與 Joint 2 與 Joint 3 的連接螺絲，取下 Upper arm。 

 組裝時，依照上述步驟反向操作。 

 取下 Upper arm 後，使用尖嘴鉗擠壓下圖 A 處套環後，從溝槽內移除套環，再移除 B 處線材與

塑膠環。 

 

 

 拆卸與組裝 Lower arm 

 移除 Joint 3 與 Joint 4 的 Joint cover 與 Joint rubber。 

 移除 Joint 3 與 Joint 4 的 Joint 線材。 

 移除 Lower arm 與 Joint 4 的連接螺絲。 

 移除 Joint L 與 Joint 3 的連接螺絲。 

 取下 Lower arm 與 Joint L 後，移除 Lower arm 與 Joint L 間的連接螺絲，取下 Lower arm。 

 取下 Lower arm 後，使用尖嘴鉗擠壓下圖 A 處套環後，從溝槽內移除套環，再移除 B 處線材與

塑膠環。 
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 拆卸與組裝 End module 

 移除 Joint 6 的 Joint cover 與 Joint rubber。 

 移除 Joint 6 的 Joint 線材。 

 移除 Joint 6 與 End module 間的連接螺絲，取下 End module。 

 組裝時，依照上述步驟反向操作。 

 

 拆卸與組裝 Light module 

 參考下圖移除固定相機光源模組的四顆螺絲。 

 

 拔除光源模組電源線(下圖紅框處)，取下光源模組，注意勿讓 Oring 脫落。 

 

 組裝 End module 時，請反向操作前述的步驟。 

 

 拆卸與組裝 Camera module 
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 鬆開相機模組上的三顆 M3L10 螺絲，將相機模組外殼與 End module 分離。組裝時的扭力為 10 

kgf·cm。 

 

 斷開圖中的接線。 

 

 取下相機模組後，取下固定 TRI camera 的三顆 M3L6 螺絲。組裝時的扭力為 10 kgf·cm。 

 

 取下 TRI camera 本體後（參照下圖），請直接替換新的 TRI camera，勿對本體上的零組件進行

任何拆卸或改裝。 
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 組裝 Camera 時，請反向操作前述的步驟。 

 

 Dip Switch 設定 

 當更換 Joint 或交換 Joint 順序後，使用鑷子將 Joint 指撥開關依下述各 Joint 所在位置依下述規

範設定至對應的位置： 

 

 

 

  

注意：未將 Joint 上的 DIP Switch 設定至規範位置，將可能觸發 Error code 

0x0000004E 或其他不可預期的錯誤。 
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 軟體更新 

 更換硬體部件後，依照下方圖表進行相關軟體更新與校正。 

 

 進入 Windows：在關機狀態下，按壓緊急停止開關並將維修 Dongle 安裝至電控箱上。開機

後，TM Flow 畫面將因緊急停止開關切斷電控箱與手臂之間的電力而顯示錯誤碼，此時點擊畫面

左下角的 Exit 即可進入 Windows。 

注意：進入 Windows 後，務必鬆開緊急停止開關，鬆開緊急開關後務必查看 End module 燈號

是否閃爍，若燈號未閃爍代表電控箱未與手臂正確連接，請勿繼續執行後續步驟並優先進行異常

排除。 

 ReinstallRobotId：進入 Windows 後，執行以下路徑「D:\Techman Robot\TM 

Flow\ModuleRelease」的檔案「ReinstallRobotId」。執行結束後必須完全關閉電控箱及手臂的

電源再開機，建議關機後拔除外部電源線再重新插上外部電源線，確保電源完全關閉。 

 
 

 UpdateEsi：進入 Windows 後，執行以下路徑「D:\Techman Robot\TM 

Flow\ModuleRelease」的檔案「UpdateEsi」。執行結束後必須完全關閉電控箱及手臂的電源再

開機，建議關機後拔除外部電源線再重新插上外部電源線，確保電源完全關閉。 
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 UpdateFW：進入 Windows 後，執行以下路徑「D:\Techman Robot\TM 

Flow\ModuleRelease」的檔案「UpdateFW」。執行結束後必須完全關閉電控箱及手臂的電源再

開機，建議關機後拔除外部電源線再重新插上外部電源線，確保電源完全關閉 

 

 更換新 Joint 或 Partriot power board 並重新開機後，使用者可能會看到以下畫面，請選擇

「OK」並輸入預設密碼「00000000」，系統將會重新開機。 

 

 當更換 End module 或其 PCBA 時，使用者須進入 Maintenance mode 進行以下操作： 
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6. 拆卸與組裝電控箱 

 快速維護指南 

 為確保作業安全性，至少需兩個人合力拆卸。 

 拆解前，應確保手臂電源完全關閉，並確保外部電源線已及 Robot cable 皆已被移除。 

 拆解前，將電控箱置於非硬質平面（如：毯子或海綿墊）上進行拆卸。 

 拆解前，拍照記錄未拆解時的狀態與接線方式。 

 拆解與安裝螺絲應遵循右手定則。 

 安裝零件時，參考配線照片或拆解前拍照紀錄之線材照片安裝線材，並確實執行整線。 

 安裝零件時，使用扭力板手依下方扭力規範鎖附零件： 

 

項目 扭力值(Kgf.cm) 扭力值(Nm) 

IPC 6 0.6 

Patriot power board 6 0.6 

Relay board 6 0.6 

Power eater board 6 0.6 

PSU 接線 10 0.98 

PSU 支架 14 1.37 

SSD 支架 14 1.37 

 

 開啟外箱 

 開啟電控箱外箱前，務必將電控箱完全關機並移除外部電源線與 Robot cable。 

 開啟電控箱外箱蓋板，鬆開四顆內箱螺絲並開啟內箱蓋板。 
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 拆卸/安裝 IPC 

 參考「開啟外箱」開啟外箱蓋板及內箱蓋板。 

 參考下圖移除接頭，必要時剪斷束線帶： 

 

 鬆開固定 IPC 的四顆螺絲。 

 

 安裝時，請反向操作以上步驟，如有剪斷束線帶，依原先固定方式再次固定線材。 
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 拆解/組裝 Patriot power board 

 

 參考「開啟外箱」開啟外箱蓋板及內箱蓋板。 

 參考下圖移除接頭，必要時剪斷束線帶： 

           

  

更換 Patriot power board 將會重置 TM flow 內安全性設定，請參考軟體說明書內安全

性設定章節進行儲存及復原。 
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 鬆開固定 Patriot power board 的 11 顆螺絲。 

 
 

 安裝時，請反向操作以上步驟，如有剪斷束線帶，依原先固定方式再次固定線材。  
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 拆解/組裝 Relay board 

 參考「開啟外箱」開啟外箱蓋板及內箱蓋板。 

 參考下圖移除接頭，必要時剪斷束線帶： 

       
 

 鬆開固定 Relay board 的六顆螺絲。 

                   

 安裝時，請反向操作以上步驟，如有剪斷束線帶，依原先固定方式再次固定線材。 
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 拆解/組裝 Stick 

 參考「開啟外箱」開啟外箱蓋板及內箱蓋板。 

 參考下圖移除 Stick 接頭，必要時剪斷束線帶： 

                       

 參考下圖依序鬆開 Stick 固定螺帽 A 與線材固定螺帽 B： 

                         

 參考下圖將 Stick接頭輕微折彎，依序穿過 Stick固定螺帽（下圖 A）與電控箱（下圖 B）取出

Stick。 

 

 安裝時，請反向操作以上步驟，如有剪斷束線帶，依原先固定方式再次固定線材。 
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 拆解/組裝 Robot connector 與內部複合線 

 參考「開啟外箱」開啟外箱蓋板及內箱蓋板。 

 參照「拆解/組裝 Patriot power board」移除接頭「To Robot connector (Servo 48V)」。 

 參照「拆解/組裝 Patriot power board」移除接頭「To Robot connector (Motor 48V)」。 

 參照「拆解/組裝 Patriot power board」移除接頭「To Robot connector (EtherCAT)」。 

 參照「拆解/組裝 IPC」移除接頭「 To Robot connector (Camera)」。 

 移除下圖的接地線。 

                  
 

 移除下圖 4 顆 Robot connector 螺絲，取出內部複合線。 

 

 安裝時，請反向操作以上步驟，如有剪斷束線帶，依原先固定方式再次固定線材。 
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 拆解/組裝內箱 

 參考「開啟外箱」開啟外箱蓋板及內箱蓋板。 

 參照「拆解/組裝 Robot connector 與內部複合線」移除 Robot connector 與內部複合線。 

 參照「拆解/組裝 Patriot power board」移除接頭「To Power eater board A」。 

 參照「拆解/組裝 Patriot power board」移除接頭「To Power eater board B」。 

 參照「拆解/組裝 Patriot power board」移除接頭「To Control box fan」 

 參照「拆解/組裝 Relay board」移除接頭「From external power (AC IN)」。 

 參照下圖移除 7 顆內箱固定螺帽取出內箱。 

 安裝時，請反向操作以上步驟，如有剪斷束線帶，依原先固定方式再次固定線材。 

 

 拆解/組裝 Power eater board 

 參照「拆解/組裝內箱」取出內箱。 

 參照下圖移除接頭 To Patriot power board A 及 To Patriot power board B 並移除 4 顆固定螺絲

後，取出 Power eater board。 

                      

Nut1 

Nut2 

Nut3 Nut4 

Nut5 

Nut6 

Nut7 
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 安裝時，請反向操作以上步驟，如有剪斷束線帶，依原先固定方式再次固定線材。              

 拆解/組裝 48V PSU(TM25 兩顆 48V PSU) 

 參照「拆解/組裝內箱」取出內箱。 

 參照下圖移除接線。 

 

 參照下圖移除 6 顆固定螺絲取下 48V PSU 與支架。 

 參照下圖移除 6 顆固定螺絲取下 48V PSU 

 
 

 安裝時，請反向操作以上步驟，如有剪斷束線帶，依原先固定方式再次固定線材。 

 

 拆解/組裝 24V PSU 

 參照「拆解/組裝內箱」取出內箱。 

 參照下圖移除 2 顆固定螺絲。 
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 參照下圖移除 3 顆固定螺絲與 1 顆接地線螺絲。 

                 

 參照下圖移除接線並取下 24V PSU 與支架。 

                     

 參照下圖移除 6 顆支架固定螺絲並取下 24V PSU。 

 

 安裝時，請反向操作以上步驟，如有剪斷束線帶，依原先固定方式再次固定線材。 
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 拆解/組裝 Filter 

 沿著托盤滑軌將托盤往上滑動移除。 

 移除濾網並換上新濾網。 

    

 將托盤裝回 
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7. 指示燈 

 Power board 狀態燈號 

           

                     燈號位置                               燈號位置對應功能 

LED 位置 LED 名稱 LED 狀態描述 

A1 24V Source 

Off = 外部 24V 

On = 內部 24V 

100ms/100m 快速閃爍 = 內部 24V 錯誤 

500ms/500ms 閃爍 = 內部 24V 電流超過 

B1 48V PSU 

Off = PSU off 

On = (備用) 

500ms/500ms 閃爍 = PSU on 

C1 48V Mode 

Off = 48V off 

On = 正常模式 

500ms/500ms 閃爍 = 限制模式 

A2 HeartBeart 

Off = FW 卡住或者異常保護暫停 

On = FW 卡住 

500ms/500ms 閃爍 = 運行 

B2 Error 

Off = normal 

100ms/100ms 快速閃爍 = ESC 尚未準備 

500ms/500ms 閃爍 = 異常保護暫停 

Coding = Error code(備用) 

C2 STO Alarm 

Off = 正常 

On = STO (ESM<OP) 

100ms/100ms 快速閃爍 = STO(低電壓) 

500ms/500ms 閃爍 = STO (Patriot Act.) 

A3 Power Alarm 
Off = 正常 

On = 48V & 24V 警告 
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LED 位置 LED 名稱 LED 狀態描述 

100ms/100ms 快速閃爍 = 48V 警告 

500ms/500ms 閃爍 = 24V 警告 

B3 Temperature Alarm 

Off = 正常 

On = PCB & Eater 警告 

100ms/100ms 快速閃爍 = PCB 警告 

500ms/500ms 閃爍 = Eater 警告 

C3 EtherCAT Alarm 

Off = 正常 

On = 封包遺失警告 

100ms/100ms 快速閃爍 = InvalidFrame or RxErr or PUErr counted 

500ms/500ms 閃爍 = PDIErr counted 

1000ms/1000ms 慢速閃爍 = Forwareded RxERR counted 
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 End module 環形燈 

 特殊燈號 

初始化中： 紅燈/熄滅平均閃爍 

以STO狀態啟動： 無法完成開機且燈滅（蜂鳴器無蜂鳴聲） 

以SOS狀態啟動： 完成開機，燈號指示如下表 

機器人處於STO狀態： 燈滅（蜂鳴器無蜂鳴聲） 

機器人處於SOS狀態： 燈號指示如下表 

更新中： 紅燈/熄滅平速閃爍（二倍速） 

嚴重錯誤：（需重開機） 紅燈恆亮（蜂鳴器發出一聲長鳴） 

 

提示： 

 STO (Safe Torque Off)* 狀態情況包含： 

1. 第0類停止 

2. 第1類停止 

3. 警急停止功能輸入低位信號 

 SOS (Safe Operation Stop)* 狀態情況包含： 

1. 保護功能輸入低位信號 

2. Enabling Switch功能處於OFF狀態 

3. 於安全相關參數參數化、機器人控制棒模式切換功能、或啟用/停用機器人控制棒功能之安全配置狀態下。 

 

詳細請見安全說明書。 

*名稱來自 IEC 61800-5-2。 

 

提示： 

HW3.2不同之燈光指示在此為： 

自動模式：藍色 

復原模式：（HW3.2無提供） 

維護設置：白色 

 

 一般燈號 

一般燈號於兩種指示燈號之間交替：操作模式燈號與附屬燈號。指示燈號之閃爍組合比例形成機器人各 

狀態指示。另外，附屬燈號指示依條件優先順序顯示顏色。 

操作模式 運行狀態 空間／觸發狀態 操作模式燈號 附屬燈號 

手動模式 按壓執行或單步執行 

一般 綠色 (100%) - 

錯誤 綠色 (50%) 紅色 (50%) 

於復原模式 綠色 (50%) 黃色 (50%) 

觸發維護設定 綠色 (90%) 藍色 (10%) 

觸發 Human-Machine Safety Settings  綠色 (90%) 紫色 (10%) 
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操作模式 運行狀態 空間／觸發狀態 操作模式燈號 附屬燈號 

專案運行中 

一般 綠色 (50%) 熄滅 (50%) 

錯誤 綠色 (50%) 紅色 (50%) 

於復原模式 綠色 (50%) 黃色 (50%) 

觸發維護設定 綠色 (50%) 藍色 (50%) 

觸發 Human-Machine Safety Settings  綠色 (50%) 紫色 (50%) 

系統處於 SOS 狀態 

一般 綠色 (10%) 熄滅 (90%) 

錯誤 綠色 (50%) 紅色 (50%) 

於復原模式 綠色 (50%) 黃色 (50%) 

觸發維護設定 綠色 (10%) 藍色 (90%) 

觸發 Human-Machine Safety Settings  綠色 (10%) 紫色 (90%) 

自動模式 

專案非運行中 

一般 白色 (100%) - 

錯誤 白色 (50%) 紅色 (50%) 

於復原模式 白色 (50%) 黃色 (50%) 

觸發維護設定 白色 (90%) 藍色 (10%) 

觸發 Human-Machine Safety Settings  白色 (90%) 紫色 (10%) 

專案運行中 

一般 白色 (50%) 熄滅 (50%) 

錯誤 白色 (50%) 紅色 (50%) 

於復原模式 白色 (50%) 黃色 (50%) 

觸發維護設定 白色 (50%) 藍色 (50%) 

觸發 Human-Machine Safety Settings  白色 (50%) 紫色 (50%) 

專案暫停或系統處於 

SOS 狀態 

一般 白色 (10%) 熄滅 (90%) 

錯誤 白色 (50%) 紅色 (50%) 

於復原模式 白色 (50%) 黃色 (50%) 

觸發維護設定 白色 (10%) 藍色 (90%) 

觸發 Human-Machine Safety Settings  白色 (10%) 紫色 (90%) 
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 Joint 燈號 

 
指示燈位於手臂主機板總成的位置 

LED 狀態 Servo LED (Green) Error LED (Red) 

MCU power on NA NA 

Error 慢速閃爍 閃爍出 Error code 

FW integrity Fail 
Bootstrap 閃爍: Off/On (0.042/0.042 sec) 永遠亮 

Failsafe 閃爍: Off/On (0.168/0.168 sec) 永遠亮 

Without FW 永遠不亮 永遠不亮 

Servo on 快速閃爍 永遠不亮 

Servo off 慢速閃爍 永遠不亮 
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8. 其他軟體功能 

 Debug port 

 工具清單 

Item Description 

Laptop 用於安裝 Tera term 及 CP2102 驅動程式 

USB cable 用於連接電控箱與筆電，限用 TYPE C 對 TYPE A 

CP2102 

*Software 

用於確保筆電可以偵測到 Debug port 

Recommended download link: https://www.silabs.com/developers/usb-to-

uart-bridge-vcp-drivers?tab=downloads 

Tera term 

*Software 

用於建立連線並顯示資訊 

Recommended download link: https://ttssh2.osdn.jp/index.html.en 

 開啟電控箱電源，將筆電與電控箱以 USB 線連接。 

 

 啟用 Tera Term 並關閉彈出的視窗，此處 COM Port 號碼會於後續步驟使用。 
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 選擇"Setup"與"Serial Port"。 

 

 將 Port 設置為前方顯示的 COM Port 號碼；將 Speed 設為 926100，點選”New open”。 
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 電控箱資訊將顯示如下： 
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 System recovery 

 此功能用於將 Disk C 還原成出廠設定，Disk D(e.g.專案、HMI 設定等)則不會有任何變動。 

 開機後按壓 Del 按鍵進入 BIOS。 

 

 打開電控箱外蓋，持續按壓 SSD 上的黑色按鈕 5 秒以上，紅色燈光將開始閃爍。 

 

 靜待 15 分鐘後，系統即完成還原，此時紅燈會變為恆亮。紅燈恆亮後即可離開 BIOS 重新開機，C 

disk 則還原成出廠狀態。 
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 手臂交換：此功能為當手臂或者電控箱發生異常，但客戶急需恢復產線生產，則可以進行手臂互換避免

產線停滯，如下圖所示，當 A 手臂發生損壞，透過此功能即可將 A 手臂與庫存 B 手臂進行交換，使得產

線能繼續作業。 

 

 將異常手臂拆下，並且直接將備用手臂與原始電控箱進行連接，儲存在手臂 IO board 中的校正資

料會覆蓋原始電控箱中的資料，但請務必將原先電控箱的檔案進行備份。軟體將檢查手臂跟電控箱

之間的資料是否 Match，以下數個情景將說明手臂 FW 跟電控箱 HMI 不符時怎麼處理。 

 當手臂 FW 為 2.12 但備用電控箱 HMI 版本為 2.14 時，用戶可以選擇將電控箱的 HMI Restore 

image 至 2.12 的版本或者升級手臂 FW 至 2.14 版本。 

 

 當手臂 FW 為 2.14 但備用電控箱 HMI 版本為 2.12，用戶僅能升級電控箱的 HMI 使其 HMI 符合

FW，主要原因為舊版本的 SW or FW 可能無法識別新的 Joint type 
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 並非每個手臂跟電控箱都能夠互相支援交換，僅有 Arm Model 以及 Control box model 互相支援

時才能互換，下表中整理出所有能夠互相搭配的清單，僅有表格中同欄位一起出現的 Arm model 

& Control box model 才能互換。 

 範例：TM5B-070050000 跟 CAL0500000 同時出現在同一個欄位中，因此此手臂跟此電控箱是可

以進行互換的。 

搭配清單 

TM5B TMAB TMVB & TMBB 

TM5B-070050000CAL0500000 TMAB-130050000CAM0500000 TMVB-000000000CXX0000000 

TM5B-070050010CAL0500100 TMAB-130050010CAM0500100 TMBB-170500000CAH5000000 

TM5B-070050000CM-0500000 TMAB-130050000CM-0500000 TMBB-170500010CAH5000100 

TM5B-070050010CM-0500100 TMAB-130050010CM-0500100 TMBBX170500000CAH5000000 

TM5B-070050000CM-0500010 TMAB-130050000CM-0500010 TMBBX170500010CAH5000100 

TM5B-070050010CM-0500110 TMAB-130050010CM-0500110 TMBB-180050000CAH0500000 

TM5B-090050000CAL0500000 TMAB-130050100CAM0501000 TMBB-180500010CAH5000100 

TM5B-090050010CAL0500100 TMAB-130050110CAM0501100 TMBB-180050000CMH0500000 

TM5B-090050000CM-0500000 TMAB-130050100CAM0501010 TMBB-190050000CAH0500000 

TM5B-090050010CM-0500100 TMAB-130050110CAM0501110 TMBB-190050010CAH0500100 

TM5B-090050000CM-0500010 TMAB-130050100CM-0501000 TMBB-190050000CAH0500010 

TM5B-090050010CM-0500110 TMAB-130050110CM-0501100 TMBB-190050010CAH0500110 

TM5B-090050100CAL0501000 TMAB-130050100CM-0501010 TMBB-190050000CMH0500000 

TM5B-090050110CAL0501100 TMAB-130050110CM-0501110 TMBB-190050010CMH0500100 

TM5B-090050100CAL0501010 TMABX130050100CAM0501000 TMBB-190050000CMH0500010 

TM5B-090050110CAL0501110 TMABX130050110CAM0501100 TMBB-190050010CMH0500110 

TM5B-090050100CM-0501000 TMABX130050100CAM0501010 TMBBX190050000CAH0500000 

TM5B-090050110CM-0501100 TMABX130050110CAM0501110 TMBBX190050010CAH0500100 

TM5B-090050100CM-0501010 TMABX130050100CM-0501000 TMBBX190050000CAH0500010 

TM5B-090050110CM-0501110 TMABX130050110CM-0501100 TMBBX190050010CAH0500110 

TM5BX090050100CAL0501000 TMABX130050100CM-0501010 TMBBX190050000CMH0500000 
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搭配清單 

TM5B TMAB TMVB & TMBB 

TM5BX090050110CAL0501100 TMABX130050110CM-0501110 TMBBX190050010CMH0500100 

TM5BX090050100CAL0501010 TMAB-110050100CAM0501000 TMBBX190050000CMH0500010 

TM5BX090050110CAL0501110 TMAB-110050110CAM0501100 TMBBX190050010CMH0500110 

TM5BX090050100CM-0501000 TMAB-110050100CAM0501010 TMBB-191050000CAH0500000 

TM5BX090050110CM-0501100 TMAB-110050110CAM0501110 TMBB-191050010CAH0500100 

TM5BX090050100CM-0501010 TMAB-110050100CM-0501000 TMBB-191050000CAH0500010 

TM5BX090050110CM-0501110 TMAB-110050110CM-0501100 TMBB-191050010CAH0500110 

TM5B-070050100CAL0501000 TMAB-110050100CM-0501010 TMBB-191050000CMH0500000 

TM5B-070050110CAL0501100 TMAB-110050110CM-0501110 TMBB-191050010CMH0500100 

TM5B-070050100CAL0501010 TMABX110050100CAM0501000 TMBB-191050000CMH0500010 

TM5B-070050110CAL0501110 TMABX110050110CAM0501100 TMBB-191050010CMH0500110 

TM5B-070050100CM-0501000 TMABX110050100CAM0501010 TMBBX191050000CAH0500000 

TM5B-070050110CM-0501100 TMABX110050110CAM0501110 TMBBX191050010CAH0500100 

TM5B-070050100CM-0501010 TMABX110050100CM-0501000 TMBBX191050000CAH0500010 

TM5B-070050110CM-0501110 TMABX110050110CM-0501100 TMBBX191050010CAH0500110 

TM5BX070050100CAL0501000 TMABX110050100CM-0501010 TMBBX191050000CMH0500000 

TM5BX070050110CAL0501100 TMABX110050110CM-0501110 TMBBX191050010CMH0500100 

TM5BX070050100CAL0501010 TMAB-090050100CAM0501000 TMBBX191050000CMH0500010 

TM5BX070050110CAL0501110 TMAB-090050110CAM0501100 TMBBX191050010CMH0500110 

TM5BX070050100CM-0501000 TMAB-090050100CAM0501010 TMBB-150500000CAH5000000 

TM5BX070050110CM-0501100 TMAB-090050110CAM0501110 TMBB-150500010CAH5000100 

TM5BX070050100CM-0501010 TMAB-090050100CM-0501000 TMBBX150500000CAH5000000 

TM5BX070050110CM-0501110 TMAB-090050110CM-0501100 TMBBX150500010CAH5000100 

 TMAB-090050100CM-0501010 TMBB-171050000CAH0500000 

 TMAB-090050110CM-0501110 TMBB-171050010CAH0500100 

 TMABX090050100CAM0501000 TMBB-171050000CAH0500010 

 TMABX090050110CAM0501100 TMBB-171050010CAH0500110 

 TMABX090050100CAM0501010 TMBB-171050000CMH0500000 

 TMABX090050110CAM0501110 TMBB-171050010CMH0500100 

 TMABX090050100CM-0501000 TMBB-171050000CMH0500010 

 TMABX090050110CM-0501100 TMBB-171050010CMH0500110 

 TMABX090050100CM-0501010 TMBBX171050000CAH0500000 

 TMABX090050110CM-0501110 TMBBX171050010CAH0500100 

 
 TMBBX171050000CAH0500010 

 
 TMBBX171050010CAH0500110 

 
 TMBBX171050000CMH0500000 

 
 TMBBX171050010CMH0500100 



 

Hardware Version: 5.02 Document Version: 0 
TECHMAN ROBOT INC. 5F., No. 58-2, Huaya 2nd Rd., Guishan Dist., Taoyuan City, 333411 , Taiwan 

Techman confidential 51 

搭配清單 

TM5B TMAB TMVB & TMBB 

 
 TMBBX171050000CMH0500010 

 
 TMBBX171050010CMH0500110 

 
 TMBB-172050000CAH0500000 

 
 TMBB-172050010CAH0500100 

 
 TMBB-172050000CAH0500010 

 
 TMBB-172050010CAH0500110 

 
 TMBB-172050000CMH0500000 

 
 TMBB-172050010CMH0500100 

 
 TMBB-172050000CMH0500010 

 
 TMBB-172050010CMH0500110 

 
 TMBBX172050000CAH0500000 

 
 TMBBX172050010CAH0500100 

 
 TMBBX172050000CAH0500010 

 
 TMBBX172050010CAH0500110 

 
 TMBBX172050000CMH0500000 

 
 TMBBX172050010CMH0500100 

 
 TMBBX172050000CMH0500010 

 
 TMBBX172050010CMH0500110 
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 下方流程圖則為手臂跟電控箱互換後，系統會根據下列流程在後台逐一進行程序，如過程中都沒有

Error 或任何異常出現，則為互換成功。而異常狀況則參考附錄進行排除。 

替換手臂/電控箱

開機

檢查Model ID是否

有符合的參數表?

下載手臂端資料使
否成功?

手臂/電控箱端資料
版本是否符合規則?

開機異常

各單位檢查手臂端
檔案是否正常?

各單位檢查手臂/電
控箱端檔案是否相

符?

正常開機

是否有Service 

Key?

是否要替換手

臂?

手臂端資料覆

蓋至電控箱端

關機

Error page 
(1)

Error page 
(2)

維修人員需重新校
正/更新手臂端資料/

更新電控箱版本

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

No

No

No

Yes No

Yes
No

附錄1

附錄2 附錄3
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附錄 1 

 

此問題為手臂跟電控箱之間無法支援互換，請再次確認互換清單中是否有符合搭配組合；如符合搭配組合但

還是出現此異常，請連線總部工程師。 

 
 

附錄 2 

 

• 資料比對錯誤提示特殊頁面並於 Log 紀錄 0x00045240 (下載失敗 or 資料錯誤) 或 0xF0000180(版

本比對失敗) 
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• 維修人員需重新校正/更新手臂端資料/更新電控箱版本 

 

附錄 3 

 

• 資料比對錯誤提示特殊頁面並於 Log 紀錄 0x00045240 (下載失敗 or 資料錯誤) 或 0xF0000180(版

本比對失敗)，此問題請將 log 匯出並且聯絡總部維修人員。 

附錄 4 
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• 若前述檢查皆通過, 僅手臂端資料與電控箱端資料不同, 則開機後切換至此特殊頁面 

• Cancel : 不做任何變更, 點擊後進行關機程序 

• SKIP：不做任何變更, 點擊後離開此特殊頁面, 若無 Service dongle key 則按鈕反灰無法點擊 

• OK : 將手臂端資料覆蓋至電控箱端, 並關機, 若無 Service dongle key 則按鈕反灰無法點擊 

Note : 因視覺連線相機檢查需要約 60s 時間, 此頁面可能於正常開機後一段時間才跳入此特殊頁面 (檢查

中會先直接進入正常使用狀況, 當任一單位檢查到不同才會跳入此特殊頁面) 

請點選 Ok 需要輸入 Safety 密碼後才能確認變更手臂，，此密碼同 Safety Configuration Tool Password 

手臂替換後請更新系統版本以確保軟韌體版本一致，且若手臂型號有變更則需重新進行安全評估並修改安全

功能設定。 
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9. 手臂校正 

參照下述章節內之圖片順序進行校正。 

 校正前 

 

 工具與空間 
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 設定 
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Hardware Version: 5.02 Document Version: 0 
TECHMAN ROBOT INC. 5F., No. 58-2, Huaya 2nd Rd., Guishan Dist., Taoyuan City, 333411 , Taiwan 

Techman confidential 61 
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 Dynamic calibration 和 Hand-guide calibration 

 

 



 

Hardware Version: 5.02 Document Version: 0 
TECHMAN ROBOT INC. 5F., No. 58-2, Huaya 2nd Rd., Guishan Dist., Taoyuan City, 333411 , Taiwan 

Techman confidential 63 

 

 

 

 Camera calibration 
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 Kinematic calibration 
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 Hand-eye calibration & Verification 
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 Barcode setting 
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 儲存校正資料 
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 大蟒蛇測試 
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10. Trouble shooting 

 相機斷線 
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 相機無法對焦 
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 點位偏移 
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 電控箱無法啟動 

 

 

  



 

Hardware Version: 5.02 Document Version: 0 
TECHMAN ROBOT INC. 5F., No. 58-2, Huaya 2nd Rd., Guishan Dist., Taoyuan City, 333411 , Taiwan 

Techman confidential 79 

 Encoder 異常 
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 手臂無法啟動 
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 TM Safe 異常 
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 力矩異常 

 

 


