
应该由合格的安装人员进行安装、并且安

装要符合所有国家法规和地方法规。 
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1.1. 概要 
 

负荷预测功能是得出机器人末端承受的负荷重量和重量重心位置的功能。为了以动力学基础控制机器人

、需要机器人主体的动力学参数和机器人负荷的动力学参数。此时、机器人承受的负荷根据现场情况会

有多种形态、因很难在现场计算其数据、因此需要由机器人控制器自动进行预测的功能。  

 

 负荷预测坐标系:工具坐标系  

 

 
 

图 1.1 工具坐标系 

 
 

※ 负荷预测功能是以机器人的顺利操作为目的的、因此并不适用于重量等的精密计算。   

 

※ 机器人安装在地面上时才能使用负荷预测功能。即、安装在墙面、顶棚上的机器人并不支持 

负荷预测功能。  

 

※ Tool 的物性值（质量、重量中心、惯性）越小，预估误差就会越大。 

Tool 的物性值小时请用户手动输入 Tool 数据。 

 

※ 配置在机器人的工具及工具所操作的作业物其各个条件应登录工具数据后使用。请在(工具)及 (工具

+操作物)条件下各自执行负荷预测。 

1. 概要 
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2. 负荷预测结果 
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2.1. 重量 
 

是机器人末端所承受的负荷的总重量、单位是 kg。  

 
 
 

2.2. 重心(重量重心) 
 

是机器人末端到负荷重量重心位置的 x、y、z 方向的距离、单位使用 mm。  

 
 
 

2.3. 惯性 
 

是负荷的自身惯性矩、指的是以 x、y、z 3 个轴为中心旋转时、分布到各个负荷的质量和从旋转轴的距

离的平方相乘得出的结果。惯性取决于轴周围的质量分布、负荷质量离旋转轴越远、其值就越大。X、y、

z 轴使用的单位是 Kgm2。 
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图 2.1 惯性计算 

 
 

2. 负荷预测结果 
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『[F2]:系统』→『6: 自动常数设置』→『4: 负荷预测功能』运行负荷预测。 

 

※ 选择『4.负荷预测功能』菜单时、电动机在‘On’状态时为了启用负荷预测 Motion 动作、自动关闭电

动机。 

 

 
 

图 3.1 负荷预测功能画面 

 
 

3.1. 工具号 
 

宣布拟要使用的工具代表编号。把该代表编号适用于 Teaching程序的工具号时会按照预测负荷的物性值

运行机器人。工具号提供“0~15”号。  

 
 

3. 负荷预测菜单说明 
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3.2. 动作领域 
 

显示负荷预测 Motion 用的各轴的动作领域。『轴角度』显示机器人当前的各个轴信息、『开始姿势』是

开始负荷预测的初始姿势相关信息。『动作领域』的『min』和『max』是执行负荷预测的 Motion 所使

用的各轴的最小、最大值。B 轴和 R1 轴可设置最小、最大动作领域、其基本动作领域条件如下。 

 

[基本动作领域] 

B 轴 动作领域 (min) : (60 度 - H 轴角度 – V 轴角度) 

B 轴  动作领域 (max) : (120 度 – H 轴角度 – V 轴角度) 

R1 轴 动作领域 (min) : 0 度 

R1 轴 动作领域 (max) : 90 度 

 

特定腕轴的动作领域设置条件有可能存在无法预测的物性值、此时应由用户直接输入。  

 

 
 

图 3.2 重量重心(Cx、Cy)和惯性无法预测的条件警告提示 

 

预测所有物性值的 B 轴和 R1 轴动作领域条件如下。 

 

[预测所有物性值的动作领域条件] 

- B 轴动作领域 : (40-H-V)以上 ~ (140-H-V)以内 

- B 轴 min~max 之间角度 20 度以上 

- R1 轴 min~max 之间角度 60 度以上 

 
 
 

3.3. 确认运行 
 

„确认运行‟是以比„正常运行‟更慢的速度(约 50~200mm/s)运行来确认有无干扰的功能。执行确认运行时

不支持预测功能。 

负荷预测以一定模式移动机器人来获得负荷信息、机器人在运行时、应注意有无周围环境或机器人本身

的干扰。因此在进行„正常运行‟之前应先执行„确认运行‟以确认干扰与否、如有冲突存在应按『紧急停止』

键或关闭『Enable Switch』来停止机器人。确认运行结束前动作被中断时应重新执行负荷预测。  

 

[执行条件] 

 

 机器人控制器 : 手动模式 

 Enable Switch : On 
 

无法估定 X、Y 成分的中心和所有 Inertia 。 

估算后请手动设置该项目。 
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3.4. 正常运行 
 

是执行负荷预测的菜单。因运行速度很快、需通过„确认运行‟先确认干扰与否后再执行。 

 

[执行条件] 

 

 机器人控制器 : 手动模式 

 Enable Switch : On  
 
 
 

3.5. 各轴的附加重量 
 

移动到各轴的附加重量菜单。为实施准确的负荷预测、应输入 3 轴的附加重量信息(质量、x 轴重量中心

、z 轴重量重心)。附加重量包括安装在 Frame 上的 Plate、信号盒、电缆等。 

 

3 轴附加重量的输入坐标系如下。 

 

 

3轴附加重量元素 

 
 

图 3.3 3 轴附加重量元素及坐标系 



 
 
 
 

3. 负荷预测菜单说明 
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3.6. 指定姿势 
 

指定预测动作的开始姿势。用户可移动机器人的基本轴来指定不会给机器人或工具造成干扰的位置后按

『[F7]: 指定姿势』键来指定开始姿势。 

S 轴虽然不受姿势限制、但 H 轴和 V 轴与机器人 V 轴 Frame 的角度以地面为基准应达到±60deg 以上、

为了获得好的预测结果、建议尽可能设置为以地面为基准靠近 0deg 的角度。在超过±60deg 的范围下按

『[F7]: 位置指定』键时将出现『地面基准 V 轴角度应小于 60 度。』的提示。 

 

① 当前值 

以角度显示当前机器人的主(S、H、V)轴姿势。  

 

② 指定值 

以角度显示为进行负荷预测而指定的机器人轴(S、H、V)的姿势。按„确认运行‟或„正常运行‟键机

器人姿势变更为指定值的姿势。 
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负荷预测 Motion 因 6 轴机器人(HX165、HS165、HS200、HA006、HA020 等)和 4 轴 Palletizing 机器

人(HP160)而异。 

 

4.1. 6 轴机器人 
 

 

V轴：约旋转5°

B轴：从min到max进行旋转

R1轴：从min到max进行旋转
 

 

图 4.1 负荷预测动作领域(6 轴机器人) 

 
 
 

4.2. 4 轴 Palletizing 机器人 
 

 

R轴：旋转360°

S轴：旋转30°

V轴：旋转5°

 
 

图 4.2 负荷预测动作领域(4 轴 Palletizing 机器人) 

 

4. 负荷预测动作领域 
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5.1. 负荷预测结果的适用 
 

在负荷预测结果确认窗口按„停止‟键后在“将估计的结果反映到工具数据中？”问询窗口点击是(“Yes”)时预

测的负荷信息将被保存到指定工具号。相反、点击否“No”时则不会被保存。 

 

 
 

图 5.1 负荷预测结果画面 

 
 

 
 

图 5.2 负荷预测结果适用问询框 

 

保存的工具数据在选择Teaching程序的工具数据时将被适用于机器人的动作及功能、因此在操作工具变

更及工具作业物时、应把该状态的显示工具信息用作 Teaching 程序的工具数据。 

 

Reflect to tool data? 

Yes No 

5. 负荷预测结果的适用方法 



 
 
 
 

5. 负荷预测结果的适用方法 

 
 
 

5-3 

 

5.2. 负荷预测结果的确认及修改 
 

预测的负荷信息可在『[F2]: 系统』 → 『3: 机器人参数』 → 『1: 工具数据』菜单进行确认及修改。

预测时输入的工具号(0~15)上显示其预测结果。  

 

 
 

图 5.3 工具数据画面 

 
 

※ 惯性预测结果是负荷重量重心的惯性。 

特定方向的惯性小时、其结果也有可能显示为 0。 
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< 另附 > 
 

Hi5控制器负荷预测功能简易程序说明

负荷预测功能菜单

附加重量输入确认

指定主轴的预测姿势

输入腕轴动作领域

确认运行

输入工具号及正常运行

反映预测结果

1

2

3

4

5

6

7

[F2:系统]→[6:设置自动常数]

→[4:负荷预测功能]

[F6:各轴附加重量]

指定主轴(S,H,V)预测姿势

[F7:指定主轴姿势]

输入B,R1轴动作领域

(*存在动作领域条件别无法预测的变量)

[F1:确认运行]

确认低速移动时的干扰

输入工具号,[F2:正常运行]

确认是否反映预测结果

 
 

始终固定为 0 度 

用户定义 
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