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1.0 概述

1.0  概述

 危险

表示若忽视预防措施将导致死亡或严重人身
伤害的危险情况。

 警告

表示若忽视预防措施可导致轻微或中度人身
伤害或财产损失的危险情况。

 小心

表示若忽视预防措施可导致轻微或中度伤害
的危险情况。

 注意

表示很重要但不会导致人身伤害的信息（例
如与财产损失相关的信息）。

1.1  本手册中的信息
本手册说明了如何安全、高效地使用执行器（也称为设备或驱动器）
的重要信息。

本手册属于设备的一部分，务必放在设备附近，并应能随时供人员
查阅。使用设备的所有人员在开始任何作业之前，必须仔细阅读并
充分理解本手册。严格遵守规定的所有安全注意事项和说明是确保
作业安全的基本要求。

此外，还必须遵守适用于设备使用场所的事故预防指南和一般安全
规定。 

为更好地呈现使用情况，使用的插图不一定按比例绘制，且可能

与设备的实际设计有所差异。

1.2  符号和标识性词汇说明

安全事故预防措施
安全事故预防措施符号和标识性词汇，如右侧所示。标识性词汇表
明危险的严重程度和发生的可能性。

遵循此类安全预防措施，谨慎行事，以避免发生事故造成人身伤害
和财产损失。 

安装说明描述了协作机器人的垂直升降轴 LIFTKIT 的设置和操作。

警告标志

箱内有危险电压。开箱前请务必断开电源。

除非本手册中有说明，否则请勿触摸或改动箱内的任何接线。
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1.3    LIFTKIT 的命名
LIFTKIT 包含一个升降柱、一个控制器和附加配件，能够轻松
与 协作机器人集成。根据所选的 LIFTKIT 类型密钥，所包含
产品的配置可能不同。

1.4  相关文件
本说明手册不能取代所含产品的操作手册，只作为与协作机
器人相关的 LIFTKIT 系统的设置和操作的补充说明。 

有关概述和安全说明，请参阅 www.ewellix.cn 上提供的安
装、操作和维护手册。 

•	TC-08023-ZH-2020 年 5 月 THG-TLG-TLT 操作手册 

•	TC-08005-ZH-2020 年 3 月 SCU 操作手册

1.5  目标受众
本手册面向具备资质的技术人员，在应用中安装和使用
LIFTKIT 时使用。本手册和相应的操作手册应妥善保管，随
时可供查阅。 

具备资质的人员经过专业培训，具备专业知识和经验并熟知
适 用的法规，能够独立完成分配的工作并发现和预防可能
存在的危险。

产品类别

机器人

DC  DUCO Cobot
多可协作机器人

行程
行程                     收缩高度  完全伸出高度

500 500   mm        525 mm 1025 mm
600 600   mm        575 mm 1175 mm
700 700   mm        625 mm 1325 mm
800 800   mm        675 mm 1475 mm
900 900   mm       725 mm 1625 mm
A00 1000 mm       775 mm 1775 mm
B00 1100 mm 825 mm 1925 mm
C00 1200 mm        875 mm 2075 mm
D00 1300 mm        925 mm 2225 mm
E00 1400 mm       975 mm 2375 mm

电气件选项
11 120 VAC / 美国标准电缆
22 230 VAC / 欧洲标准电缆
23 230 VAC / 中国标准电缆
24 230 VAC / 英国标准电缆
25 230 VAC / 瑞士标准电缆

升降柱类型
601 TLT

L I F T K I T – – – 0 0 –
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2.0 安全

2.0  安全
本节提供了所含设备的相关操作手册中描述的安全方面进行补 
充。若不遵守本手册中所述的指南和安全说明，可能会导致严
重危害，导致严重的人身伤害或死亡，或装置、设备的损坏。 

在对所列出的安全方面进行仔细检查，并对最终应用风险评估 

结果进行充分考虑后，才得使用 LIFTKIT。

2.1  预期用途
LIFTKIT 的设计和制造预期用途如升降柱操作手册中所述，其

他 预期用途如下

•	用于升降机器人，以扩大其操作范围。

任何超出预期用途或不同于上述内容的用途可被视为误用。 

对由于误用而导致的损坏，本公司不接受任何类型的索赔。

2.2  安全元件
LIFTKIT 内置了一系列安全组件，可将它们集成到机器人应用中， 
包括根据 ISO 13849-1 认证的安全继电器，允许 STO 最大到
PLe, Cat. 4

2.3  应用注释
•	要实现其预期用途，需要与急停装置集成。 

•	操作 LIFTKIT 之前先在升降柱上安装急停功能，并将其集成到 
整个系统的安全链中。 

•	急停功能的连接必须确保断电或断电后再通电不会对人员和 
物体造成危险。 

•	急停系统务必为随时可用状态

2.4  潜在风险
在 LIFTKIT 运行期间，以下风险项须在应用特定风险评估中予
以充分考虑

•	升降柱无法自动检测到碰撞情形，也不会在碰撞时停止移动。 
这会导致 ：

	- 压伤、压坏处于升降柱运行路径上的人或物体，造成严重
的人身伤害或死亡或财产损失。

	- 与人或物体产生移动碰撞，造成严重的人身伤害或死亡或 
财产损失。

•	升降柱可能不会准确停留在预期位置上

	- 机器人移动路径可能与预期不同，导致严重的人身伤亡或 
财产损失。

2.5  急停装置的设置和运行
LIFTKIT 配有两个急停装置。其中一个集成到 SBOX，另一个
直 接集成到 SCU。SCU 装置由软件控制，且速度远快于
SBOX，但 只有 SBOX 装置可保证 STO 安全等级达到 PLe，
Cat. 4。建议将两种装置都集成到安全系统中。对比情况见下
表 :

急停装置 性能等级
ISO 13489-1

停止距离 停止时间

SCU 未评级 18 mm 200 ms

SBOX 最高达PLe, Cat. 4 28 mm 750 ms
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3.0  LIFTKIT 产品组件

升降柱 TLT

EHA3A 
操作手动开关 

安装板螺钉

控制单元 SCU16/56/96

多可协作机器人 安装板

底部安装板

SBOX

控制器I/O
电缆

RS232 
接口电缆

SBOX
I/O 电缆

SBOX 
钥匙

以太网电缆SBOX 接到控制器
的电源线*

SBOX 
电源线

快速入门指南 

LIFTKIT

QUICK START GUIDE

LIFTKIT

For more details on each step, read the corresponding installation, operation and maintenance manual. 
Please check on ewellix.com/products/telescopic-pillars/liftkit.

1. Mount interface plates to 
pillar (top and bottom)

2. Connect all cables

3. Initialize LIFTKIT (First use only!)

LIFTKIT-UR Others

3.1. Press both handswitch buttons at the same 
time, until controller beeps (5sec)

3.2. Move pillar downwards until end stop (beep)
3.3. Move pillar upwards until end stop (beep) 

4. Screw robot to pillar, install 
URCaps software

ewellix.com 
© Ewellix
All contents of this publication are the property of Ewellix, and may not be reproduced or given to third parties (even extracts) without permission. Although great care has been taken in the 
production of this catalog, Ewellix does not take any responsibility for damage or other loss resulting from omissions or typographical errors. The photo may differ slightly in appearance from the 
actual product. Due to continuous improvements being made in our products, the product’s appearance and specifications are subject to change without notice.

PUB NUM TC-08048-EN-March 2021

Setting up LIFTKIT 

Motion control

Controller

Robot 
attachment 
plate

Electrical 
230/120 V AC
24 V DC

Electrical 
230/120 V AC

Controller 

Robot controller

(not included 
in LIFTKIT-0S)

Robot 
attachment 
plate 

SBOX

3.1  供货范围
•	1 个升降柱 TLT 

•	1 个控制单元 SCU16/56/96

•	1 根 SBOX 电力电缆 EU/US/CH/CN 

•	1 根 RS232 接口电缆 M/0133976 

•	1 根控制器 I/O 电缆 M/0133975 

•	1 个 EHA3A 操作手动开关

•	1 个多可协作机器人 安装板

•	1 个底部安装板

•	8 个 M10x40 螺钉，用来固定安装板 

•	4 个 M8X25 螺钉，用来固定多可协作机器人

•	2 个 Φ 6x20 定位销，用于对准多可协作机器人

•	快速入门指南

•	1 个 SBOX 

•	1 个 SBOX 钥匙

•	1 个 SBOX 输入 / 输出电缆

•	1 根 SBOX 连接控制器的电力电缆 

•	1 根以太网电缆 

•	SBOX 安装附件

*该线缆仅用于连接伊维莱SBOX及SCU控制单元。
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4.0 机 械安装

4.1  所需工具
•	5 号和 6 号六角扳手

•	2mm 螺丝刀

4.2  升降柱上的机器人安装
规格请参考 3.1“交付范围”以及如下图所示。

1.	 从箱子中取出升降柱 

2.	 拧松并卸下底部的 4 个运输螺钉 (1) 

3.	 使用 4 个 M10×40 螺钉（螺钉 10）将底部安装板（2）固定在外导管上 

     a. 确保将这些螺钉拧紧力矩为 40 Nm

4.	 使用底板（3）上的至少四个连接孔将底板牢固固定在地面或机架上

     a. 或者如果安装到 SLIDEKIT 上，用 8 个 M6 螺钉将底板连接   

         到 LIFTKIT 的连接板上。 

5.	 拧松并卸下顶部的 4 个运输螺钉（1）

6.	 使用 4 个 M10×40 螺钉（螺钉 10）将顶部安装板（4）固定在内导管上。

     a. 确保将这些螺钉拧紧力矩为 40 Nm

7.	 必要时将两个定位销插入顶板并压入（或使用塑料锤）

8.	 用定位销对准机器人，并用提供的四个螺钉（M8x25（螺钉 11））固定
机器人底座

4.0  机械安装

1
1

1.	 运输螺钉

2.	 底部安装板

3.	 地面固定孔

4.	 顶部安装板

1

4

3

1

2
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5.0  在连接到机器人控制器之前
LIFTKIT 需进行初始化

首次操作 LIFTKIT 之前要对其进行初始化。请按照以下步骤进行
初始化 ： 

在这一步 , 提供的手控器必须安装到到 LIFTKIT 的 SCU 控制器端

口里。请按照以下步骤进行初始化 ：

1.	 按照 LIFTKIT 的连接设置。

2.	 如果 SCU 的 I/O 没有被集成到紧急停止系统中，则必须手动
解除紧急停止链接。如图 2 所示，使用提供的接线夹将三根
电线短路。

3.	 同时按下两个手动开关按钮约 5 秒，直到 SCU 响铃并发出哔
哔声。现在升降柱将以 50% 的速度和推力运行。 

4.	 向下移动升降柱，直到其到达末端位置。SCU 控制器发出哔
哔声。 

5.	 将升降柱向上移动到顶部位置，直到其到达末端位置。SCU
控制器发出哔哔声。

6.	 现在终点位置已确定，并设置了虚拟限值，以便始终使用软启
停程序来停止升降柱。 

7.	 升降柱 应该全速移动而不发出哔哔声。如果它未到达完整行
程，或者继续发出哔哔声，重复初始化过程。

图2

黄色
白色

红色
绿色

黄色/白色
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6.0  SBOX 硬件连接

6.1  SBOX 硬件连接

6.2  安全连接
SBOX-L-01 有两个集成的安全继电器，带有强制认证触点开关。其线圈和反馈触点直接连接到 I/O 连接器。

继电器N°1线圈A1接线端,接DC 24V             
继电器N°2线圈A1接线端,接DC 24V             
继电器N°1线圈A2接线端,接DC 0 V             
继电器N°2线圈A2接线端,接DC 0 V             
继电器N°1常闭触点31,反馈DC 24V*            
继电器N°1常闭触点32,反馈DC 0V*              
继电器N°2常闭触点31,反馈DC 24V*           
继电器N°2常闭触点32,反馈DC 0V*  

*可以和PLC或兼容的控制器连接，用来读取继电器的状态。           

1. K1.A1
2. K2.A1 
3. K1.A2
4. K2.A2
5. K1.31
6. K1.32 
7. K2.31
8. K2.32            

1
2
3
4
5
6
7
8

A1 14 24 32

A2 13 23
23 24
13 14

A1 A2
31 32

31

15 16

9 10 11 1312 14

1.	 继电器1的可配置输出（24V）

2.	 继电器2的可配置输出（24V）

3.	 继电器1的可配置输出（0V）

4.	 继电器2的可配置输出（0V）

5.	 继电器1的状态读取

6.	 继电器2的状态读取

7.	 继电器2的状态读取

8.	 继电器2的状态读取

9.	 以太网连接器

10.	 通断开关

11.	 保险丝

12.	 电源输入

13.	 电源输出

14.	 I/O 连接器

15.	 RS232 连接器

16.	 USB端口

17.	 继电器指示灯 

17
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6.3 

电源插座 
电源输入 

安全继电器1 安全继电器2 
电源输出 

控制器

RJ45接口

网线

协作机器人

安全I/O端口

SCU
控制单元

RS232
接口

6.3  LIFTKIT 连接设置

0V-白
CO0-红
0V-黄
CO1-棕/绿

SBOX 
I/O线缆

网线

SBOX 机器人控制器USB端口

SCU 控制器的I/O线

RS232线缆

 端口1

端口2

SBOX给SCU控制器的
供电线

SBOX主电源线

手控器

1. 标准操作

黄色(0V)
白色 (0V) 
绿色 (24V) 
红色 (24V) 

黄色/白色

2. 初始化前，急停短接 

红色
绿色
黄色/白色

黄色
白色

SCU 控制器

端口12 端口11

端口10

端口7

1 输出1-24V
2 输出2-24V
3 输出1-0V
4 输出2-0V
5 输入1-读取24V
6 输入1-读取0V
7 输入2-读取24V
8 输入2-读取0V

控制器

安全输出端子

控制器

安全输入端子

TLT升降柱
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7.0 用于DUCO Cobot 多可协作机器人的Ewell ix L IFTKIT插件安装和使用说明

7.0  用于 DUCO Cobot 多可协作
机器人的 Ewellix LIFTKIT 插件
安装和使用说明

7.1  简介
通过安装和使用 Ewellix LIFTKIT 插件可以让客户将 LIFTKIT 升降柱的功能与

DUCO Core 应用程序集成在一起。

7.2  安装
下载压缩组件文件的 Ewllix 网站 ： https://www.ewellix.com/

en/gb/products/telescopic-pillars/liftkit/liftkit-sun

1.	 请将 liftkit.plugin 文件导入 U 盘内，将 U 盘插在机器人控制柜的 USB 接口 ；

2.	 点击          ，再点击

注 ：必须在开机时登录管理员账户  

用户 ：admin  密码 ：1234
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3.	  进入到系统设置以后，点击插件管理，在点击添加 ；选择
sdb1 进入 U 盘选择 liftkit.plugin 文件 ；
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4.	 点击设置，进入设置界面，点击插件设置 ；选择 Liftkit，进入升降立柱
的参数设置界面 ；

注 ：上图 IP 地址，经供示意。LIFTKIT 默认网络地 192.168.1.100，端口
50001

7.0 用于DUCO Cobot 多可协作机器人的Ewell ix L IFTKIT插件安装和使用说明
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7.3  指令介绍
如表格所示 :

指令名称 功能描述 备注

Liftkit_Move

获取立柱当前的位置
设置立柱的目标位置
点动调节立柱的位置

阻塞：当勾选“阻塞”时，即表示
升降立柱到达目标位置以后，才会
执行该指令后续的命令。

Liftkit_Get
获取当前立柱的位置，并可保存到机器
人变量中

Liftkit_Stop 停止升降立柱的运行

简单例程 ：
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7.0 用于DUCO Cobot 多可协作机器人的Ewell ix L IFTKIT插件安装和使用说明

7.4  指令使用
参数设置完成以后， 点击程序，进入机器人编程界面，点击右下侧的
扩展按钮，可以看到与升降立柱相关的控制指令；将其中一个指令拖
入到左侧的编程接口，点击右侧的参数按钮即可设置该指令的参数；
完成编程。
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7.5  软件更新
可以将软件包传送到控制器 SD 卡来完成软件更新

1.	 拔出连接到 SBOX 的所有电缆

2.	 从控制器中拔掉 USB 和以太网连接器 ：

3.	 将控制板移至前端 ：

4.	 使用钳子等小工具取下 SD 卡

5.	 下载并安装以下一个工具 ： 

	- balena.io/etcher/balenaEtcher, 下载地址 ：https://
www.balena.io/etcher/:

6.	 将新软件包复制到 SD 卡上 ：

6.1.	 将 SD 卡插入笔记本电脑

6.2.	 请勿将 SD 卡格式化

6.3.	 启动 balenaEtcher

6.4.	 选择软件包

6.5.	 选择 SD 卡 

6.6.	 开始写入过程

7.	  以步骤 1-4 相反顺序，把 SD 卡放回控制器中
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7.6  立柱 IP 地址设置
SBOX-L-01 使用的是静态 IP 地址 . 默认为 192.168.1.100.

如果您需要设置一个不同的 IP 地址，请按照以下步骤 ：

更改 IP 地址
1.	 在电脑上创建一个名为“ip_changer.conf” 的文件。建议

使用免费软件 Notepad++ 或类似软件。

2.	 输入 ：

static ip_address=192.168.1.100/24 

static routers=192.168.1.1

static domain_name_servers=192.168.1.1

3.	 按需改变地址。确保“/24” 在 static IP address 之后。

4.	 使所有字符可见 ( 图 9)。

5.	 将行末转换为 Unix (LF) ( 图 10)。

6.	 将文件保存在之前以 FAT32 格式化的 U 盘上。

图9
显示所有字符

图10
EOL 转换为 UNIX (LF) 格式

如果您订购的 SBOX 带有外部 USB 端口，请继续
后面的操作 ：
7.	 关闭 SBOX，确保指示灯灭掉。

8.	 将 U 盘插入外部 USB 端口 ( 图 11)。

9.	  打开 SBOX，确保指示灯亮起。

10.	 等待五分钟。

11.	 关闭 SBOX，确保指示灯灭掉。

12.	 从 USB 端口取出 U 盘。

13.	 打开 SBOX，确保指示灯亮起。

14.	 以下这个空文件将在 U 盘上创建，以确认 IP 地址已更改
成功 ：

update_ip_address_successfull_from_ “您插入的 U 盘
名称”

图11
带有外部 USB 端口的 SBOX 前视图
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如果您的 SBOX 不带外部 USB 端口，请从第 15 
步继续 ：
15.	 移除所有连接到 SBOX 的电缆。

16.	 用配置的钥匙打开 SBOX。

17.	 将 U 盘插入 SBOX 控制器的任何一个可用的 USB 端口 
( 图 12).

18.	 关闭 SBOX。

19.	 将电源线插入 SBOX。

20.	 打开 SBOX。

21.	 等待五分钟。

22.	关闭 SBOX。

23.	 从 SBOX 中取出所有电缆。

24.	 打开 SBOX。

25.	 取出 U 盘。

26.	 关闭 SBOX。

27.	 连接所有电缆。

28.	以下这个空文件将在 U 盘上创建，以确认 IP 地址已更改
成功 ：

update_ip_address_successfull_from_ “您插入的 U 盘
名称”

图11
不带外部USB端口的S-BOX 内部示意
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8.0  概述

扩大操作范围

•	 可将协作机器人最大垂直提升900 
mm （也可定制1400 mm的提升高
度），并且有着较小的缩回高度 

•	 坚固的升降柱设计，适用于工业用
途， 运动时无振动，几乎无需维护

即插即用型解决方案

•	 可兼容GCR3,5,10,14 机器人的硬
件接口

•	 DUCO  Plug-in插件便于运动编程

节约成本，提高生产率

协作机器人搭配Ewellix LIFTKIT使用，
为现有的组装车间升级提供了一个高
性价比解决方案，将手动操作转变为
全自动生产线

技术参数

   升降柱类型 - TLT

   性能数据
   最大推力负载 N 1 500
   最大拉力负载 N 0
   最大动态力矩 Nm 2 10
   最大静态力矩 Nm 3 000
   最高线性速度 mm/s 80
   占空比 - 10%（20% at 500N）

   机械数据 - 梯形丝杠
   丝杆类型 mm 500-1400
   行程范围 mm 行程/2+275
   缩回长度（软件控制） kg 21
   0 mm行程时的重量 kg 1,7
   △每500 mm行程的重量变化量 - 任何
   机器人兼容性 - 升降柱和接口板上带有螺丝
   电缆布置 - 可连接到拖链支架

   电气

   输入电压电流 - 120VAC/6,5A
230VAV/3,3A

   输入频率 Hz 50-60
   输入保险丝 A 10
   I/O电压 - 24VDC0
   I/O电流 - 最大10A，不受保护
  紧急停止 - STO最大到PLe，Cat.4

   通信
   控制接口 - TCP/IP
   定位、重复性 mm ± 1
   可到达位置 - 任何
   反馈 - 位置和状态
   软启动和停止 - 标配，确保顺畅运行

   环境
   保护类型 - 运行状态下IP40
   环境温度 °C +10至+40
   最大湿度 % 85
   振动 - 稳定工业环境

单位   LIFTKIT-DC-601
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