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1.校准条件

工业机器人六个伺服电机都有唯一固定的机械原点，错误的设定工业

机器人机械原点将会造成工业机器人动作受限、误动作、无法走直线等问

题。严重的会损害工业机器人本体。仅在工业机器人得到充分和正确标定

零点时，才能达到它最高的点精度和轨迹精度，即完全能够以编程设定的

动作运动。

手动校准，也可狭义的称为零点标定，是通过释放工业机器人电机抱

闸，手动将工业机器人各关节轴旋转到校准位置，重新定义零点位置进而

实现校准的方法。标定时，可以仅对工业机器人的某一轴进行校准。在标

定后的验证过程中，还需要用到示教器生成工业机器人新零位的校准程序。
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1.校准条件

原则上，工业机器人在投入运行时必须时刻处于零点已标定的状态。

工业机器人在发生以下任何一种情况时，必须重新进行零点标定。

u编码器值发生更改，当更换工业机器人上影响校准位置的部件时，

如电机或传输部件，编码器值会更改；

u编码器内存记忆丢失（原因：电池放电、出现转数计数器错误、转

数计数器和测量电路板间信号中断）。
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1.校准条件

原则上，工业机器人在投入运行时必须时刻处于零点已标定的状态。

工业机器人在发生以下任何一种情况时，必须重新进行零点标定。

u重新组装工业机器人，例如在碰撞后或更改工业机器人的工作范围时，

需要重新校准新的编码器值；

u控制系统断开时，移动了工业机器人关节轴。
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2.校准针脚位置

将需要进行零点标定的轴的校准针脚上的阻尼器卸下来，然后按住松

开抱闸按钮，手动将工业机器人各转轴按特定方向转动，直至其上的校准

针脚相互接触（校准位置对准）后，释放松开抱闸按钮，此时完成了机械

位置的校正。 关节轴 旋转方向及角度

1轴 -170.2°
2轴 -115.1°
3轴 75.8°
4轴 -174. 7°
5轴 -90°
6轴 90°
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2.校准针脚位置

不同型号的工业机器人的校准针脚位置会有所不同，如下图所示为

ABB IRB 120各关节轴的校准针脚位置。

一轴校准针
脚

二轴校准针脚

图1 1轴和2轴校准针脚
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2.校准针脚位置

不同型号的工业机器人的校准针脚位置会有所不同，如下图所示为

ABB IRB 120各关节轴的校准针脚位置。

图2 3轴和4轴校准针脚

三轴校准针脚 四轴校准针脚
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2.校准针脚位置

不同型号的工业机器人的校准针脚位置会有所不同，如下图所示为

ABB IRB 120各关节轴的校准针脚位置。

图3 5轴和6轴校准针脚

校准针脚

校准板

注意：不同厂家的工业机器
人校准方法也会有所差异，
具体的可以查阅所需校准的
工业机器人的产品手册。
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