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I

前   言

1. 在使用机器人之前，请务必仔细阅读本公司机器人相关说明书，并在理解
了该项内容基础上再进行机器人操作。

2. 本公司郑重建议: 所有参与机器人操作、示教、维护、维修、点检的人员，
需预先学习本公司系统的操作说明书。

3. 本公司保留未经预先通知而改变、修订或更新本手册的权利。

4. 事先未经本公司书面许可，不可以将本手册全部或其中的一部分再生或复
制。

5. 请将本手册小心存放，确保本说明书到达最终使用者手中。机器人如果需
要重新安装、或搬运到不同地点、或卖给其他用户时，请务必将本手册附上。一
旦出现丢失或严重损坏，请您和本公司代理商或技术人员联络。

6 所有参数指标和设计可能会随时修改，在不影响使用效果的前提下，恕不另
行通告。

7. 我们试图在本说明书中描述可能多的情况。然而对于那些不必做的和不可
能发生的情况，由于存在各种可能性，我们没有描述。因此，对于那些在说明书
中没有特别进行描述的情况，可以视为“不可能”的情况。

8. 在本书编写的过程中难免会出现遗漏和错误，如在阅读过程中发现有错误
或不能理解的地方，欢迎来电咨询并指正。
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安全说明

简介

本节主要介绍在使用机器人时需要注意的安全原则和流程，在使用机器人之
前，请务必熟读并理解本章中所述内容，并按安全操作规程操作机器人。且使用前
（安装、运转、保养、检修），请务必熟读并全部掌握本说明书和其他相关资料。

本手册给出的图表、顺序和详细解释可能并不绝对正确。所以，在使用本手册
去作业时，有必要投以最大的注意力。一旦出现未说明的问题或麻烦，请与卡诺普
联系。

为保证每项工作的安全，请阅读并完全理解本手册和《机器人安全手册》、相
关法律、法规、法令及其相关资料中各种有关安全的解释和描述，同时请为各项工
作采取合适的安全措施。

除安全章节外，请注意在文档的必要部分有其他的安全提示。

安全责任说明

本手册并不对使用非本公司机器人的应用做担保。同时，我司将不会对使用这
样的机器人而可能导致的事故、损害和(或)与工业产权相关的任何问题承担责任。

我司尽可能提供出可靠的安全信息，但不对因使用本手册及其中所述产品引起
的意外或间接事故承担责任。

除本手册中有明确陈述之外，本手册的内容不应解释为卡诺普对个人损失、财
产损坏或具体适用性做出任何担保或保证。

卡诺普对本手册可能出现的错误概不负责。



III

急停按钮

紧急停止属于安全停止的一种，是机器人系统中优先级最高的功能。在示教
器、电柜、工位盒等均安装有急停按钮。如遇紧急情况，用户可按下急停按钮，立
即切断机器人电源。

紧急停止用的急停按钮大多数使用红色的操作主体，最常见的外形是蘑菇头
型。如下图所示。

若需复位，则需按照急停按钮上的箭头方向旋转（如下图所示），急停按钮将
弹起复位。
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1

一、概述

1.1 简介

外部轴通常指机器人以外的机械轴，根据类型可分为基座轴和工装轴。

“基座轴”主要指使机器人移动的轴，主要有行走轴，移动滑台和导轨等。
“工装轴”主要指使工件、工装夹具翻转和回转的轴，如回转台、翻转台等。

图 1.1

1.2 外部轴常用场景及作用

对于焊接场景来说，基座轴扩大了机器人运动范围，使机器人可以满足较长尺
寸的工件的焊接作业；工装轴通过改变工件的位置，增大了机器人可焊接的范围，
同时能够使工件焊缝处于最佳的焊接位置。

1.3 机器人与外部轴协同的概念

不协同：

指机器人轴与外部轴没有任何的合作，独立运动，通常用于机器人的位置移
动，工件的变位等。

协同：

指机器人轴与外部轴相互配合，形成一个整体，适合对轨迹有较高要求的场
景，通常用于机器人与外部轴同时运动下的焊接。
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二、机械单元

2.1 机械单元配置

轴配置完成后，需要设置机械单元，定义轴的属性，具体操作如下：

图 2.1

1. 打开主菜单，选择【参数设置】-【机械单元】，按【选择】键进入“机械单
元”界面。

图 2.2

2. 图示中“R1”为机器人单元，已经设置完成，我们需要定义新的外部轴，点
击【添加】按键，进入“机械单元类型”页面。
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图 2.3

在“机械单元类型”页面，在下拉列表可以选择“机器人”、“基座轴”、
“工装轴”；

我们需要配置的是外部轴，根据实际情况选择“基座轴”或“工装轴”；

3. 选择完成后，会自动弹出二级选项，如上图所示，选择任意二级选项，按
【选择】键，会进入“轴映射”界面。

                 

图 2.4

4. “轴映射”界面为机械单元最后的设置，可以定义某个外部轴的物理地址，
根据选择的机械单元类型（基座轴/工装轴）和二级选项的不同，“轴映射”界面也
会有不同的变化。

将外部轴的地址映射到对应的输入框，即可完成机械单元配置。

 注意 

由于“基座轴”是带着机器人一起运动，所以在配置“基座轴”时，需要选择
“附属机器人”。

配置完后，点击【机械单元】，再次进入“机械单元”界面，可以看到配置完
成的信息。
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图 2.5

上图中，R表示为机器人，B表示基座轴，S表示工装轴，序号由系统自动生
成。

2.2 机械单元的更改

选中任意的机械单元，点击【更改】按键，系统弹出更改对话框。

图 2.6

按下【确认】按键后，进入轴映射设置。按下【取消】按键，弹窗消失，不进
行更改操作。

确认操作后，进入机械单元配置，若此时不想进行更改操作，则可以点击【退
出】按键，弹框确认后既可取消更改操作。
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图 2.7

2.3 机械单元的删除

选中任意的机械单元，点击【删除】按键，系统弹出删除对话框

图 2.8

按下【确认】按键后，选中的机械单元被删除。按下【取消】按键，弹窗消
失，不进行删除操作。
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2.4 机械单元配置概要说明

三、机械单元组配置

图 3.1

打开主菜单，选择【参数设置】-【机械单元组】，按【选择】键进入“机械单
元组”界面。



7

图 3.2

点击【添加组】，进入机械单元组编辑界面。

图 3.3

选择机器人R1，基座轴B1，工装轴S1，组成机械单元组。

 注意 

由于“基座轴”在配置时，已经选择了附属的“机器人”，故在配置机械单元组
时，选择完机器人后，“基座轴”自动进行匹配，不能选择。

完成后，再次进入机械单元组界面，即可看到我们最新配置的机械单元组。
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图 3.4

可以操作【修改组】、【删除组】对已有的机器人单元组进行修改和删除操
作。机械单元组设置成功后，请重启系统。

四、 参数设置

4.1 常用参数

完成外部轴的安装调试后，需要进行参数设置。

在进入路径：【参数设置】-【驱动参数】-【常用参数】-轴数配置，配置界面
如下：

图 4.1

轴配置数调整至需要添加的外部轴数量；
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4.2 驱动参数设置

进入路径：【参数设置】-【驱动参数】-【电机参数】，配置界面如下：

图 2.2

上档+机器人，切换到外部轴后，在J7、J8对应位置配置对应的电机型号并写入
驱动；

4.3 轴参数设置

进入路径：【参数设置】-【轴参数】，配置界面如下：

图 4.3
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1.使用【上档】+【机器人】，切换为外部轴参数配置界面；

2.修改E1、E2为配置的外部轴机械减速比；

五、外部轴坐标系测量

前置条件：测量前，请完成机器人零位记录、外部轴零位记录、工具坐标标
定，机械单元组配置，干涉区设置。

在使用机器人与外部轴的“协同功能”前，需要建立机器人与外部轴的坐标关
系，在卡诺普系统中，该步骤通过外部轴坐标系测量完成。

下面以配置一个机器人（R1）+单直线导轨(B1)+双轴变位机（S1）为例，讲解
如何进行基座轴测量和工装轴测量。

打开主菜单，选择【功能设置】-【坐标系测量】，按【选择】键进入“坐标系
测量”界面。

图 5.1

“坐标系测量”界面显示所有已经配置完成的机械单元；其中“X, Y, Z, Rx, Ry, 
Rz”为当前机械单元与参考的坐标系关系，标定完成后会自动写入，“参考”为只
读，不可输入。

光标选中【机械单元】为B1，按【选择】键，进入“基座坐标系测量方法选
择”界面。
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图 5.2

3点法主要用于测量基座轴相对机器人坐标系关系，请使用同一个参考机器人去
测量，减少误差；测量时，最少需要设置3个点。

选择【N点法校准】，进入“基座坐标系测量”界面。

                 

图 5.3

• 被测机械单元：被测量的机械单元，不可选取。

• 轴号：选择机械单元中的某个轴进行测量。

• 参考机械单元：选择某个机器人进行测量，基座轴在设置机械单元时已经与机
器人绑定，不需要选择，工装轴需要选择。

• 工具：测量时使用的工具坐标，默认当前工具坐标。点位记录时工具自动显示
当前工具号。

• N点法校准：设置几个点进行校准，最少3个，最多10个。

• 返回：返回到上一个界面。

• 计算：进行坐标系关系计算(计算时需要下使能）。

• 记录/清除：记录/清除点位，记录时需要同时按下【使能按钮】。
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• 退出：退出到主界面。

选择后，界面自动生成可记录点位。

设置完成后，光标选中测量点“P1”，然后按下【使能按钮】+【记录】记录点
位。按照此方法，依次记录剩下的点位。

点位记录完成后，点击【计算】键，进行标定关系的计算，计算成功后，测量
完成。

1、测量点位记录方法-基座轴（以3点为例）

• 前提：基座轴与机器人已完成零位记录，工具已经进行标定。

• 工具：机器人末端标定尖，外部固定标定尖。

• 测量方法：

1.操作机器人，将机器人工具尖点对准外部固定尖点A，记录P1点；

2.移动基座轴，距离尽可能的大一些，然后保持机器人工具姿态不变，通过操作
直角坐标系X，Y，Z进行机器人的移动，再次去对准外部固定尖点A，记录P2点；

3.再次移动基座轴，按照“2”的方法对齐，记录P3点。

图 5.4

 注意 

为使协同效果最佳，请尽可能的保证对点时的精确性，同时使相邻点之间的基座
轴移动量尽可能的大一些。
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2、测量点位记录方法-工装轴（以3点为例）

• 前提：工装轴与机器人已完成零位记录，工具已经进行标定。

• 工具：机器人末端标定尖，工装轴上固定标定尖。

• 测量方法：

1.操作机器人，将机器人工具尖点对准工装轴上的固定尖点A，记录P1点；

2.移动工装轴，使尖点位置发生变化，保持机器人工具姿态不变，通过操作机器
人直角坐标系X，Y，Z进行机器人的移动，再次去对准外部固定尖点A，记录P2点；

3.再次移动工装轴，按照“2”的方法对齐，记录P3点。

图 5.5

 注意 

如果是旋转、翻转一体的工作轴设备，先完成翻转轴的测量；测量完成后，将翻
转轴回到零位，再完成旋转轴的测量。

运行记录点时，当前的工具坐标必须与记录的坐标一致。
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六、用户坐标与指令

完成机械单元的测量后，基座轴默认一直使用协同关系，工装轴则需要将机械
单元与用户坐标进行关联后，才能进行协同功能的使用。

图 6.1

打开主菜单，选择【功能设置】-【用户】，按【选择】键进入“用户设置”界
面。

图 6.2

当需要使用基座轴/外部轴协同功能时，需要进行以下设置：
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1. 机器人握住工件：否

2. 用户坐标系方式：活动用户

3. 被机械单元移动：设定需要协同的工装轴

 注意 

在卡诺普的系统中，协同定义为一个活动的用户坐标系，当外部轴进行移动时，
用户坐标系会跟随着变化。

设置协同关系时，可以不校准用户坐标系，也能够正常使用协同功能。在指令
中设置对应的用户坐标号，使用协同功能。

设置完成后，手动操作检验协同关系是否正常，操作如下：

1、在机器人页面下将移动模式切换为用户坐标，且选择设置完成的活动用户坐
标号；

2、使用【上档键】+【外部轴】按键切换到外部轴；

3、使用【上档键】+【协同】，将协同状态打开；（协同状态默认处于关闭状
态，当前模式非用户坐标系，或用户坐标号非当前被抓取的用户坐标。协同状态自
动关闭）

4、操作轴键移动外部轴；

5、机器人跟随变位机移动；

 注意 

手动移动时，若机器人没有产生正确的跟随动作，请检查前置条件和标定操作是
否正确！
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七、编程示例

7.1 使用协同功能说明

1.不使用协同功能的情况

编辑运动指令时，以下任意情况之一满足，将不使用协同功能：

*使用关节指令、绝对关节指令

*未使用用户坐标系

*使用固定用户坐标系

上述情况下，机器人与外部轴不进行协同，独立运动，同起同停。

2.使用协同功能的情况

编辑运动指令时，如需要使用协同功能，则需要同时满足以下条件：

*使用直线或圆弧指令

*使用用户坐标系

*使用设置为活动用户的用户坐标系（即已经与外部轴关联）

 注意 

基座轴在校准完成后，协同功能在使用直线/圆弧指令时默认开启，使用关节类
指令关闭。
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7.2 程序示例-基座轴

图 7.1

示例程序如上图所示。

N1：插入安全点位置指令（非协同）

N2：插入轨迹的起始点位置1（协同）

N3：移动基座轴J7轴或机器人，插入运动指令2（协同）

N4：退回到安全点位置（非协同）

*基座轴默认使用协同
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7.3 程序示例-工装轴

图 7.2

N1：插入安全点位置指令（非协同）

N2：插入轨迹的起始点位置P1点（非协同）    

N3：操作示教器旋转J7轴外部轴并将机器人TCP位置移动到P2位置（协同）

N4：退回到安全点位置（非协同）

图 7.3
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八、轴禁止功能的使用

当使用协同功能时，对应的轴被设置为轴禁止，此时运行运动指令时（手动/自
动），外部轴不进行运动，机器人以当前外部轴位置计算协同下的位置，并运行到
点。
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