
 

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 

警告 
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机器人的零部件发生故障(尤其是电机或减速机)而更换相应部件时、为了启用原示教程序、需要以原来的

原点相同的条件补偿编码器。 

 

但 AS 人员在现场手动进行上述操作时、也会发生经过反复试验才能对准原点的情况。  

 

因而、Hi5a 控制器提供能够方便操作的专用功能。 

 
 

※ 机器修理后原位置复位是？ 

 

修理前 

 

修理后 

 
 

Ωo + ⓐ = Ωo’ + ⓒ 

把 Ωo'补偿为 Ωo 时 

Ωo = Ωo’ + ⓒ - ⓐ 

 

即、原位置复位是 

用外部参照点(千分表)更换零部件后用ⓒ-ⓐ值补偿不正确的原点 Ωo'(需再使用示教程序) 

 
 

注意事项 

 

零部件更换前和更换后不得变更外部参照点(ⓑ)的位置。也就是说零部件更换前和更换后必须要在同一
个位置。 

 

 

 

 

Ωo' 

 

외부참조점(ⓑ

) 

 

ⓐ 
 

ⓒ 

ⓒ-ⓐ 
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外部参照点 [ⓑ] 外部参照点 [ⓑ] 
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下面在更换 S 轴电机的假设下说明功能。 

 

(1) 指定新程序(101.JOB)后、进行 S1[确认点 Approach]、S2[原位置确认点、较 S1 只旋转 S 轴]的

示教以靠近固定牢固的工具的一个点和 JIG 或周围设备。 

 

S1[确认点 Approach] 

 

S2[原位置确认点、相较 S1 只旋转 S 轴] 

 
 
 

(2) 更换 S 轴的电机后、手动操作 S 轴使其靠近更换前的编码器补偿位置、在系统/机器人参数/编

码器补偿画面进行 S 轴的编码器补偿。 

 

(3) 手动操作示教程序(101.JOB)移动到 S1 后再移动到 S2、到和更换机器零部件之前相同的位置

时进行 S3[原位置确认点、较 S1 只旋转 S 轴]示教。 

 

S3[原位置确认点、相较 S1 只旋转 S 轴] 

 
  

2. 功能 



 
 
 
 

2. 功能 

 
 
 

 

(4) 自动计算对 S 轴的编码器补偿值。 

 

1. 打开系统/机器人参数/编码器补偿画面。 

2. 把光标移动到 S 轴后按[F3: 计算修正值]。 

 

 
 
 

3. 把“S 轴电机更换前”的程序号设置为 101、Step 号设置为 2、把“S 轴电机更换后”的程序号

设置为 101、Step 号设置为 3 后点击[运行]键。 

(※ “S 轴电机更换后”的程序或 Step 号为 0 时、按当前机器人的 S 轴位置计算编码器补偿

值。) 
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4. 画面上显示 S 轴计算的编码器补偿值、点击[F7: 结束]后反映补偿的编码器值。 

 

 
 

 

5. 移动到示教程序(101.JOB)的 S2 时、确认是否和电机更换前的位置相同。 
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● Daegu Office (Head Office) 
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