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人机协作 
本章主要介绍动力学的作用以及如何使用，因为机器人的复杂非线性、时变不确定性、强

耦合性(特别是在高速运动时)，要使机器人能以期望的速度和加速度运动，机器人各关节

伺服电机必须有足够大的力和力矩来驱动机器人的连杆和关节，否则，连杆将因运动迟缓

而影响机器人的定位和轨迹跟踪精度，为此必须建立基于动力学模型的前馈力矩控制。而

实时快速地计算前馈补偿力矩。 

动力学参数 

界面预览 

设置动力学参数需进入“设置/人机协作/动力学参数”。相关步骤如下： 

进入“设置/人机协作/动力学参数”页面。 

点击“修改”，选择手填参数还是通过辨识获得参数 

 

在选择辨识后会进入辨识界面，中间需要仔细阅读辨识的相关注意事项。机器人进行辨识

时最好是范围和速度由小到大，如果有外界因素导致机器人无法到达 100 的轨迹范围，可

以适当的调小关节参数中的正反限位，在进行测试运行后确定机器人周围没有障碍可以以

100 的速度运行就可以开始辨识，辨识过程中最好不要动示教盒并远离机器人，除非要暂

停，可以通过切换模式、点击示教盒上的停止、按下急停按钮来停止机器人。 



 

轨迹范围：根据轨迹范围计算出机器人最大最小运动范围。 

轨迹速度：机器人在运行时的速度，与全局速度无关。 

辨识误差：六个参数分别代表六个轴的误差（值越小说明误差越小） 

如果选择了手填参数，就需要找到机器人出厂时或厂家给的力学参数 

 

使用前必读 



 

1 目前该辨识方法仅适用于六轴机器人空载情况下辨识机器人本体的动力学参数。 

2 该辨识方法辨识所得的动力学参数与手填的动力学参数无关。 

3 执行辨识前请确保机器人的运动范围内空旷，无障碍物。 

4 辨识轨迹参数中，轨迹范围用于调节机器人的辨识轨迹的范围大小，100 为辨识轨迹

的 100%，90 为辨识轨迹的 90%，以此类推。轨迹速度用于调节机器人执行辨识轨迹时的速

度大小，速度为 100 时运行轨迹时间为 10 秒，速度为 50 时运行轨迹时间为 20 秒，速度

为 10 时轨迹运行时间为 100 秒，以此类推。 

5 辨识轨迹参数选取原则：在确保安全的情况下使得运动范围尽可能大，运动速度尽可

能快。 

6 辨识结果所得到的误差数值对应于碰撞检测功能中的灵敏度数值。 

7 辨识前应先试用低速大范围轨迹参数，点击测试按钮确认机器人运行过程中不会碰到

周围环境，若不满足该条件则减小轨迹范围参数，再次低速运行以确保不会碰到周围环

境，确认不会碰到周围环境后再把轨迹速度设置为 100，点击辨识按钮开始执行机器人参

数辨识。 

8 辨识工作共执行十次，包括运行轨迹，获得数据，分析数据，计算动力学参数等过

程，并在每一次完成后把误差数值显示在界面上，整个过程会持续 10 分钟左右，期间请

勿进行任何操作以免影响辨识工作。 

安全说明 

 

1 测试轨迹时，机器人会运行两段轨迹，运行 1 次机器人测试结束前请勿靠近机器人 

2 辨识轨迹时机器人会运行两段轨迹，运行 10 次，每次运行完第一段指令后会进行计

算，此时不可以靠近机器人，机器人可能随时会启动。 

操作步骤 



1 调整机器人关机参数-关节限位，以下所有的轨迹都会在限位内移动。 

2 点击【设置-人机协作-动力学参数】，进入动力学参数界面。 

 

3 点击进入辨识。 

 

4 仔细阅读提示说明。 



 

5 完整的看完提示说明后，点击“已阅读且同意”，点击“开始辨识”。 

 

6 进入辨识操作界面后，轨迹范围填 10，轨迹速度填 10。 

 

7 点击“确认”，查看当前轨迹 Z 最大值、当前轨迹 Z 最小值，查看范围是否合理，确认

轨迹可到达方可操作下一步。 



 

8 点击机器人回零按钮，使机器人回到零点位置 

9 点击“测试（确认轨迹安全）” 

 

10 弹出测试提示窗，确认安全，人员远离机器人，点击“确认”。 

 

 

11 若报错，请先按提示回零点。 

 

12 若未报错，会弹窗提示“测试中···” 



 

13 机器人运动过程中可按“stop”、切模式、按下急停使机器人停止  

14 测试完成会提示“测试成功”。 

 

15 若轨迹范围较小，可调大轨迹范围，原则上轨迹范围越大，辨识的准确性越高。 

 

16 测试时轨迹速度可以慢，辨识时轨迹速度必须设置为 100 

 

17 调整轨迹范围到可运行的最大，速度调整为 100 后即可开始辨识。 

18 点击“开始辨识”。 



 

19 再测确认轨迹安全，人员远离机器人，点击确认。 

 

 

20 弹窗提示辨识中，在提示辨识结束之前请勿靠近机器人。机器人有可能随时运行下一

段轨迹 

 



 

力学功能 

设置力学功能需进入“设置/人机协作/力学参数”中进行设置。相关步骤如下： 

进入“工艺/焊接工艺/焊接参数设置”页面。选择需要的功能 

 

碰撞检测开关：开启后机器人会根据灵敏度对碰撞进行检测，通常需要多试几次找到机器

人运行时不会自己判定已发生碰撞的值，然后就可以正常使用； 

力矩前馈开关：因为机器人的复杂非线性、时变不确定性、强耦合性(特别是在高速运动

时)，要使机器人能以期望的速度和加速度运动，机器人各关节伺服电机必须有足够大的力

和力矩来驱动机器人的连杆和关节，否则，连杆将因运动迟缓而影响机器人的定位和轨迹

跟踪精度，为此必须建立基于动力学模型的前馈力矩控制。而实时快速地计算前馈补偿力

矩； 

碰撞后自动运行：机器人检测到发生碰撞停止并报错后继续运行。 

3D 鼠标 

设置 3D 鼠标需进入“设置/人机协作/3D 鼠标”中修改。相关步骤如下： 

进入“设置/人机协作/3D 鼠标”页面。 

将 3D 鼠标安装在工具手上并通过 COM（232 协议）口与控制器连接。 



 

点击修改后，打开 3D 鼠标开关，标记机器人和 3D 鼠标的各个方向，选择不同的姿态，示

教盒上电拖动 3D 鼠标进行控制机器人。  
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