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2.2 工具示教 

功能简介 

机器人在作业时，通常会在末端加一个工具，若知道工具
的位置和姿态信息，可以直接将值输入到工具变量里，若
无法准确的知道这些信息，就可以用示教器提供的示教方
法，示教出工具的位置和姿态。目前，工具位置XYZ示教
提供一点法和4点法，姿态ABC示教提供1点法和3点法，并
且示教完后会显示示教出的工具的精度，用户可以根据该
精度判断工具的值是否准确。 
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2.2.1 工具变量的新建 

1，点按变量菜单选择“变量”； 
2，选择变量列表中的GLOBAL——点击左下角“变量”
控件——点击“新建”； 
3，选择“坐标系工具类型”——选择“Tool”——
修改左下方的名称——点击右下方的“确认”； 
4，工具变量新建完毕。 
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2.2.2 工具示教界面 

1，按下示教器的
变量按键，在弹出
的目录里选择“工
具”，进入工具示
教界面 
2，在“工具”选
项下拉框中选择需
要示教的工具变量,
若没有要示教的工
具变量，则在变量
界面里先新建。选
择工具变量后，该
工具的数值会在界
面左侧显示出来 
3，点击“设置”
按键进入到工具示
教方法选择界面 
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2.2.3 一点法示教工具XYZ原理 

有一个已知工具时，可以采用一点法示教工具的XYZ 
 
一点法示教方法的原理是分别使用已知工具和待示教
工具示教同一点，从而获取待示教工具的值。 
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2.2.3.1 一点法示教工具XYZ 

步骤：首先
选择“一点
法”工具示
教方法，点
击“下一步”
进入到如下
界面： 
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2.2.3.2一点法示教工具XYZ 

选中一个已
知工具，然
后将机器人
运动到期望
的位置，点
击“示教”
完成点示教，
点击“下一
步”进入到
下一个示教
界面 
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2.2.3.3一点法示教工具XYZ 

将已知工具取
下，换上需要
示教工具，然
后将机器人运
动到第一步示
教位置，点击
“示教”完成
点示教。界面
左侧显示的是
示教后坐标系
数据。点击
“确认”完成
工具示教。 
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2.2.4.1  一点法示教工具XYZ步骤 

1，点击“变量”菜单——点击“工具”控件； 
2，选择需要示教的工具变量——点击右下方的“设置”； 
3，在示教XYZ那栏中选择“一点法”——点击右下方的
“下一步”； 
4，在选择已知工具那栏选择已知的工具——点动机器人
的TCP接触到参考点P——这时点击左边的“示教”记录
位置——点击右下方的“下一步”； 
5，将已知工具拆下，装上未知工具，然后点动机器人的
TCP点到达参考点P——这时点击左边的“示教”记录位
置——点击右下方的“下一步”； 
6，这时机器人计算出XYZ的值，点击“确认”保存； 
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2.2.4.2  一点法示教工具XYZ注意事项 

1，适用于用已知工具示教未知工具； 
2，在整个示教过程中标定点P不可发生偏移； 
3，距离标定点P较近时需要降速慢慢靠近，如果一旦在
标定过程中碰歪标定点P则需要重新示教； 
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2.2.5 四点法示教工具XYZ原理 

没有已知工具或者需要工具精度更高时，一般采用4点法
示教工具的XYZ。 
 
工具XYZ的4点法示教原理是：机器人法兰加待测工具通过
四次以不同的位姿示教同一个参考点。记录这四个点的法
兰位置，以这四点所构成的球面的球心即为工具的末端
xyz位置，通过坐标变换，即可求得工具相对法兰的xyz。 
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2.2.5.1 四点法示教工具XYZ 

在工具示教方
法选择界面，
选择示教XYZ的
四点法，点击
下一步，进入
四点法示教界
面。 
以第一个姿态
示教参考点，
获得机器人法
兰的位置点 
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2.2.5.2 四点法示教工具XYZ 

点击下一步，
再以第二个
姿态示教同
一个参考点，
获得机器人
法兰位置点 
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2.2.5.3 四点法示教工具XYZ 

点击下一步，
再以第三个
姿态示教同
一个参考点，
获得机器人
法兰位置点 
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2.2.5.4 四点法示教工具XYZ 

点击下一步，
再以第四个
姿态示教同
一个参考点，
获得机器人
法兰位置点 
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2.2.5.5 四点法示教工具XYZ 

点击下一步，就
可以获得工具的
XYZ的值，并且会
显示每个点的误
差，如果误差在
可接受范围内，
可以点击确认按
钮保存工具的数
据，完成工具的
XYZ示教，如果某
个点的误差太大，
可以点返回，返
回到该点，再次
示教。建议每个
点的误差在1mm以
内。 
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2.2.6.1 四点法示教工具XYZ步骤 

1，点击“变量”菜单——点击“工具”控件； 
2，选择需要示教的工具变量——点击右下方的“设置”； 
3，在示教XYZ那栏中选择“四点法”——点击右下方的“下一步”； 
4，点动调整机器人的位姿，点动到参考点P——这时点击左侧的“示
教”记录位置——点击右下方的“下一步”； 
5，调整机器人的位姿，第二次点动到参考点P——这时点击左侧的
“示教”记录位置——点击右下方的“下一步”； 
6，调整机器人的位姿，第三次点动到参考点P——这时点击左侧的
“示教”记录位置——点击右下方的“下一步”； 
7，调整机器人的位姿，第四次点动到参考点P——这时点击左侧的
“示教”记录位置——点击右下方的“下一步”； 
8，这时在左侧可以看到求得XYZ值并在左下方看到四个点的误差，如
若误差全部在,1mm内，则点击“确认”保存数据。 
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2.2.6.2 四点法示教工具XYZ注意事项 

1，适用于没有已知工具，直接示教未知工具； 
2，在整个示教过程中表定点P不可发生偏移； 
3，距离标定点P较近时需要降速慢慢靠近，如果一旦在标
定过程中碰歪标定点P则需要重新示教； 
4，最后求得的XYZ的误差分析里四个点的误差需要在1mm内，
一旦有超过1mm的请重新示教； 
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2.2.7 一点法示教工具ABC原理 

示教ABC的一点法原理是：调整当前机器人的姿态，
使待测工具调整到与世界坐标系的轴对齐，记录当前
的位置，即可通过坐标变换获得待测工具相对机器人
法兰的姿态abc。 
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2.2.7.1 一点法示教工具ABC 

在示教方法选择
界面选择ABC的
一点法，点击下
一步，进入到一
点法示教界面，
选择工具Z、X轴
需要对齐的世界
坐标系轴，将机
器人运动到对齐
姿态，点击“示
教”按钮完成点
的示教 



上海新时达机器人有限公司 

20 

2.2.7.2 一点法示教工具ABC 

点击下一步，
就能获取工
具的ABC，点
击确认按钮，
保存工具的
ABC数据。 
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2.2.8.1 一点法示教工具ABC步骤 

1，选择需要示教的工具名称——点击右下方的“设
置”； 
2，选择示教ABC下的“一点法”——点击右下方的
“下一步”； 
3，选择工具坐标系的Z轴和X轴想要跟世界坐标系的
哪两个轴重合——点动机器人使得工具的Z轴和X轴和
世界坐标系的两个轴对齐的状态——点击“示教”记
录位置——点击右下方的“下一步”； 
4，机器人计算出ABC的值，点击“确认”保存数据； 
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2.2.8.2  一点法示教工具ABC注意事项 

1，示教好位置后在示教姿态前一定先选择好要示
教的工具变量； 
2，示教的过程中一定要保证工具的Z和X方向和世
界坐标系的两个指定轴的方向平行； 
3，示教好姿态后需要检验示教的工具的方向和示
教的姿态误差，这一步不可缺少； 
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2.2.9 三点法示教工具ABC原理 

一般采用三点法示教ABC，三点法的原理是：机器人首先
沿已定义的工具的z轴方向相对参考点移动一段距离，然
后再沿定义的工具的xz平面内移动一段距离，记录这三个
点的法兰位置，即可求得工具相对法兰的ABC。 
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2.2.9.1 三点法示教工具ABC 

在工具示教方法
选择界面，选择
ABC的三点法，
点击下一步，进
入到ABC三点法
示教界面,选择
示教方向：Z轴
正向或者反向、
ZX平面正向或者
反向。将机器人
运动到工具Z轴
上的某一个参考
点，然后点击
“示教”按钮完
成第一个点的示
教 
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2.2.9.2 三点法示教工具ABC 

点击下一步，
进入第二个
点的示教界
面，将机器
人运动到工
具Z轴上的
某一个参考
点，然后点
击“示教”
按钮完成第
二个点的示
教 
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2.2.9.3 三点法示教工具ABC 

点击下一步，
进入第三个
点的示教界
面，将机器
人运动到工
具ZX平面上
的某一个参
考点，然后
点击“示教”
按钮完成第
三个点的示
教 
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2.2.9.4 三点法示教工具ABC 

点击下一步，
就可以获取
工具的ABC数
据,点击确认
按钮保存工
具的ABC数据。 
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2.2.10.1 三点法示教工具ABC步骤 

1选择需要示教的工具名称——点击右下方的“设置”； 
2选择示教ABC下的“三点法”——点击右下方的“下一
步”； 
3根据提示选择Z轴和ZX面的方向——点动机器人示教Z轴
上的第一个点——点击左侧的“示教”——点击右下方的
“下一步”； 
4点动机器人示教Z轴上的第二个点——点击左侧的“示
教”——点击右下方的“下一步”； 
5点动机器人示教ZX平面上的点——点击左侧的“示
教”——点击右下方的“下一步”； 
6机器人计算出ABC的值，点击“确认”保存数据。 
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2.2.10.2 三点法示教工具ABC注意事项 

1示教好位置后在示教姿态前一定先选择好要示教的工具变
量； 
2示教的过程中一定保证速度慢慢的靠近； 
3示教好姿态后需要检验示教的工具的方向和示教的姿态的
误差，这一步不可缺少； 
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2.2.11.1 工具检验 

示教完工具后，加载该工具，让工具末端对准一个尖点，
分别在世界坐标系下点动ABC，检查工具的末端是否都是
绕尖点在转动；在工具坐标系下点动TX、TY、TZ，检查机
器人工具末端是否沿着工具的XYZ方向移动。 
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2.2.11.2 带工具点动机器人步骤 

这时点动机
器人，位置
界面中显示
的是TCP点在
世界坐标系
和基坐标系
下的值，即
TCP点在走轨
迹。 


