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第 1章 安全注意事项

使用本系统前，请务必熟读并全部掌握本说明书和其他附属资料，在熟知全部设备知识、
安全知识及注意事项后再开始使用。

1.1 安全警示标志
本说明书中的安全注意事项分为“危险”、“注意”、“强制”、“禁止”四类分别记载。
危险

此安全信息表示危险情况，如果不避免，将导致死亡或严重伤害。

提醒

此安全信息表示危险情况，如果不避免，可能导致轻微或中度伤害。

强制

此安全信息表示必须遵守的事项。

禁止

此安全信息表示禁止的事项。

需要说明的，即使是“注意”所记载的内容，也会因情况不同而产生严重的后果，因此任
何一条注意事项都极为重要，请务必严格遵守。甚至在有些地方就连“注意”或“危险”等内
容都未标记，也是用户必须严格遵守的事项。



1.1 安全警示标志

危险
1. 操作机器人前，按下示教器上的急停键，并确认伺服主电源被切断，
电机处于失电并抱闸状态。
紧急情况下，若不能及时制动机器人，则可能引发人身伤害或设备损
坏事故。

图 1-1 : 紧急停机按钮

2. 解除急停后再接通伺服电源时，要解除造成急停的事故后再接通伺服
电源。
由于误操作造成的机器人动作，可能引发人身伤害事故。

3. 在机器人动作范围内示教时，请遵守以下原则：
保持从正面观看机器人。
严格遵守操作步骤。
考虑机器人突然向自己所处方位运动时的应变方案。
确保设置躲避场所，以防万一。
由于误操作造成的机器人动作，可能引发人身伤害事故。

4. 进行以下作业时，请确认机器人的动作范围内没人，并且操作者处于
安全位置操作：
机器人控制柜接通电源时。
用示教器操作机器人时。
试运行时。
自动运行时。
不慎进入机器人动作范围内或与机器人发生接触，都有可能引发人身
伤害事故。另外，发生异常时，请立即按下急停键。
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1.1 安全警示标志

提醒
1. 操作机器人必须确认：
操作人员是否接受过机器人操作的相关培训。
对机器人的运动特性有足够的认识。
对机器人的危险性有足够的了解。
未酒后上岗。
未服用影响神经系统、反应迟钝的药物。

2. 进行机器人示教作业前要检查以下事项，有异常则应及时修理或采取
其它必要措施。
机器人动作有无异常。
原点是否校准正确。
与机器人相关联的外部辅助设备是否正常。

3. 示教器用完后须放回原处，并确保旋转牢固。
如不慎将示教器放在机器人、夹具或地上，当机器人运动时，示教器
可能与机器人或夹具发生碰撞，从而引发人身伤害或设备损坏事故。
防止示教器意外跌落造成机器人误动作，从而引发人身伤害或设备损
坏事故。

强制
安全操作规程：

1. 所有机器人系统的操作者，都应该参加本系统的培训，学习安全防护
措施和使用机器人的功能。

2. 在开始运行机器人之前，确认机器人和外围设备周围没有异常或者危
险状况。

3. 在进入操作区域内工作前，即使机器人没有运行，也要关掉电源，或
者按下急停按钮。

4. 当在机器人工作区编程时，设置相应看守，保证机器人能在紧急情况，
迅速停车。

5. 示教和点动机器人时不要带手套操作，点动机器人时要尽量采用低速
操作，遇异常情况时可有效控制机器人停止。

6. 必须知道机器人控制器和外围控制设备上的紧急停止按钮的位置，以
便在紧急情况下能准确的按下这些按钮。

7. 永远不要以为机器人处于停止状态时其程序就已经完成。因为此时机
器人很有可能是在等待让他继续运动的输入信号。
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第 2章 功能说明

为保证机器人定位精度、线性精度、通过机器人直角或工具坐标系示教复杂焊接轨迹。



第 3章 准备工作

3.1 硬件准备
1. 机器人末端安装标定杆，可以是专用标定杆、固定尖点等，如图 3-1所示。

图 3-1 : 安装标定杆

2. 地面固定标定杆，如图 3-2所示。

图 3-2 : 固定标定杆



3.2 软件设置

3.2 软件设置
零点校验前需要保证机器人连杆参数设置正确。
检查：选择“参数设置 >机械臂 DH，查看界面内参数是否正确，如图 3-3所示。

图 3-3 : 机构参数
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第 4章 操作步骤

4.1 新建文件
新建程序文件并命名为“TestZero”，如图 4-1所示。

图 4-1 : 新建程序文件

4.2 示教校验用文件
1. 打开“TestZero”文件，并示教 20个尖点对尖点程序。移动机器人到第一个点位置，如
图 4-2所示。



4.2 示教校验用文件

图 4-2 : 示教第一个点

2. 插入一个MOVJ指令，如图 4-3所示。

图 4-3 : 插入MOVJ指令

3. 按此步骤，依次插入 20个点，要求 20个点位置不重合，机器人末端尖点与地面固定尖
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4.3 执行校验操作

点重合。

4.3 执行校验操作
1. 选择“运行准备 >原点设置 >零点校验”，如图 4-4所示。

图 4-4 : 零点校验

2. 从文件名下拉框中选择“TestZero”文件，如图 4-5所示。
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4.4 重新记录零点

图 4-5 : 选择“TestZero”文件

3. 按下 按钮，若示教数据合法，信息提示栏将出现“自动校正零点成功！”提
示，并显示偏差值。

同时， 按钮变为可用状态。
提醒

此步骤仅表示系统已正确计算出偏差值，系统零点及工具坐标值并未
发生改变。

若数据合法，按下“校验”按钮。信息提示栏将出现“校验本体归零成功！！！”提示，同
时“校验”按钮将消失。
提醒

此时当前工具坐标系将会自动增加“X偏差”、“Y偏差”、“Z偏差”
量，软件零点位置将增加各轴角度偏差，若要保存数据，还需要手工
重新记录一下零点，此过程中切记不能断电或执行“同步”编码器操
作。
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4.4 重新记录零点

4.4 重新记录零点

1. 选择“运行准备 > 原点设置 > 机械原点”，如图 4-6 所示。

图 4-6 : 机械原点

2. 移动机器人回到机械原点位置，然后分别按下 1~6 轴后面的“记录”按钮，重新
记录零点位置。
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4.4 重新记录零点

提醒

可以先手动移动机器人到安全位置，然后再按 按钮，移
动机器人回到机械原点位置，如图 4-7 所示，避免出现碰撞事故。

图 4-7 : 机械原点位置
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第 5章 附录

本次校验零点时，20点位置图片。

序号 位置图片

1

2



序号 位置图片

3

4
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序号 位置图片

5

6
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序号 位置图片

7

8
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序号 位置图片

9

10

17
文档编号：EC



序号 位置图片

11

12
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序号 位置图片

13

14
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序号 位置图片

15

16
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序号 位置图片

17

18
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序号 位置图片

19

20

定位精度：
机械制造上指零件或刀具等实际位置与标准位置（理论位置、理想位置）之间的差距，差

距越小，说明精度越高。机器人上指机器人移动一定距离，实际末端位移量与理论值之间的
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差距，差距越小，精度越高。定位精度越高，机器人在执行点位时位置越准确。
线性精度：
实测曲线与理想直线之间的偏差；该偏差值为一个波动值，我们一般特指波动的正负总

和值。该值越小，精度越高。线性度越好，机器人运动轨迹与理论轨迹差异越小。
TCP精度：
一般我们指机器人携带工具后，标定出的工具坐标精度。该精度误差指，标定后的工具

坐标围绕外部一个尖点 A任意状态摆动，工具尖点 B与尖点 A之间的差距。该差距越小精度
越高！较高的 TCP精度有利于在做复杂轨迹运动时获得较高的重合度。
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+86-400-189-9358
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- 深圳公司
深圳市宝安区航空路泰华梧桐岛科技创新园 1A栋 202室

- 美国公司
10521 Research Dr., Ste. 104, 37932, Knoxville, TN (USA)

- 德国公司
Münchener Str. 53, 85290, Geisenfeld, Bavaria (Germany)

- 日本公司
TOSHIN Hirokoji Honmachi Bldg., 1F, 2-4-3 Sakae, Naka-ku, 460-
0008, Nagoya (Japan)

- 墨西哥公司
Calzada del pedregal 523, fraccionamiento el pedregal

www.elibot.com


	1 安全注意事项
	1.1 安全警示标志

	2 功能说明
	3 准备工作
	3.1 硬件准备
	3.2 软件设置

	4 操作步骤
	4.1 新建文件
	4.2 示教校验用文件
	4.3 执行校验操作
	4.4 重新记录零点

	5 附录



