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四轴并联机器人操作手册

并 联 机 器 ⼈ 介 绍

并 联 机 器 ⼈ ， 英 ⽂ 名 为 Para l l e l Mechan i sm， 简 称 PM， 可 以 定 义 为 动 平 台 和 定 平 台 通 过 ⾄
少 两 个 独 ⽴ 的 运 动 链 相 连 接 ， 机 构 具 有 两 个 或 两 个 以 上 ⾃ 由 度 ， 且 以 并 联 ⽅ 式 驱 动 的 ⼀ 种 闭 环
机 构 。

定 义 ：

动 平 台 和 定 平 台 通 过 ⾄ 少 两 个 独 ⽴ 的 运 动 链 相 连 接 ， 机 构 具 有 两 个 或 两 个 以 上 ⾃ 由 度 ， 且
以 并 联 ⽅ 式 驱 动 的 ⼀ 种 闭 环 机 构 。

特 点 ：

（ 1） ⽆ 累 积 误 差 ， 精 度 较 ⾼ ；

（ 2）驱 动 装 置 可 置 于 定 平 台 上 或 接 近 定 平 台 的 位 置，这 样 运 动 部 分 重 量 轻 ，速 度 ⾼ ，动 态
响 应 好 ；

（ 3） 结 构 紧 凑 ， 刚 度 ⾼ ， 承 载 能 ⼒ ⼤ ；

（ 4） 完 全 对 称 的 并 联 机 构 具 有 较 好 的 各 向 同 性 ；

（ 5） ⼯ 作 空 间 较 ⼩ ；

根 据 这 些 特 点 ， 并 联 机 器 ⼈ 在 需 要 ⾼ 刚 度 、 ⾼ 精 度 或 者 ⼤ 载 荷 ⽽ ⽆ 须 很 ⼤ ⼯ 作 空 间 的 领 域
内 得 到 了 ⼴ 泛 应 ⽤ 。

> 四 轴 并 联 机 器 人 基 本 操 作

从站配置
如 果 需 要 选 择 四 轴 并 联 机 器 ⼈，点 击【 设 置 -机 器 ⼈ 参 数 -从 站 配 置 -机 器 ⼈ 】点 击 机 器 ⼈ 类

型 选 择 四 轴 并 联 机 器 ⼈ ， 点 击 保 存 。



预置参数
选 中 四 轴 并 联 机 器 ⼈ 后 点 击 保 存 ， 需 要 导 ⼊ 机 器 ⼈ 参 数 配 置 ⽂ 件 ， 但 是 在 DH 参 数 界 ⾯ 中 ，

我 们 提 供 了 预 置 机 器 ⼈ 参 数 功 能 。 如 果 该 下 拉 列 表 中 包 含 您 所 使 ⽤ 的 机 器 ⼈ 型 号 ， 您 可 以 通 过
该 功 能 快 速 、 ⽅ 便 地 设 置 好 机 器 ⼈ 的 各 项 参 数 ， 不 ⽤ 再 单 独 导 ⼊ 控 制 器 配 置 参 数 。

点 击 DH 参 数 界 ⾯ 中 ，左 上 ⻆【 预 置 机 器 ⼈ 】，可 以 选 择 已 经 适 配 好 的 机 器 ⼈ 型 号，选 择 后
该 机 器 ⼈ 的 DH 参 数 、 关 节 参 数 将 ⾃ 动 填 ⼊ 。

选 择 了 预 置 机 器 ⼈ 后 需 要 ⼿ 动 标 定 零 点 。

设置 DH 参数
填 写 机 器 ⼈ 的 杆 ⻓ 参 数 ； 该 参 数 会 影 响 机 器 ⼈ 的 直 线 运 动 及 精 度 。

注：DH 参数、关节参数、零点未设置完成前，请勿上电操作机器⼈。



四 轴 并 联 机 器 ⼈

参 数 说 明

预置机器⼈

通 过 事 先 把 机 器 ⼈ 关 节 参 数 和 DH 参 数 导 ⼊ 到 控 制 器 ⾥ ， 可 以 省 去 重 复 填 写 参 数 的 步 骤

杆⻓

杆 ⻓ 参 数 需 按 照 DH 参 数 界 ⾯ 中 的 模 型 图 所 示 填 写，若 没 有 给 数 值 的 情 况 下，我 们 只 能 通 过
尺 ⼦ 来 测 量 机 器 ⼈ 每 个 轴 的 ⻓ 度 ， 填 写 不 准 确 会 影 响 机 器 ⼈ 运 动 精 度 。

关节参数
注：DH 参数、关节参数没有设置前请勿上电点动机器⼈，防⽌机器⼈⻜⻋，对操作⼈员造

成危险。如果需要机器⼈回到零点位置，点击【机器⼈参数-零点位置】查看是否在零点位置，
如果不在零点请先标定零点。



各 参 数 意 义

正限位

机 器 ⼈ 关 节 正 ⽅ 向 最 ⼤ 范 围。导 ⼊ 控 制 器 配 置 后 ，关 节 参 数 界 ⾯ 的 每 个 参 数 值 会 写 ⼊ 进 去，
限 位 的 值 可 以 修 改

反限位

机 器 ⼈ 在 反 ⽅ 向 单 轴 旋 转 的 最 ⼤ 位 置 。 （ 此 数 值 须 为 负 数 ）

减速⽐

减 速 机 构 中 瞬 时 输 ⼊ 速 度 与 输 出 速 度 的 ⽐ 值

编码器位数

编 码 器 的 位 数 。 ⼀ 般 是 17 位 或 者 23 位

额定正转速

电 机 正 ⽅ 向 的 额 定 转 速

额定反转速

电 机 反 ⽅ 向 的 额 定 转 速 （ 此 数 值 须 为 负 数 ）

最⼤正转速

电 机 正 ⽅ 向 的 最 ⼤ 转 速 ，其 数 值 为 额 定 正 转 速 的 倍 数。如 额 定 正 转 速 3000 转 ，最 ⼤ 正 转 速
要 6000 转 ， 则 此 处 填 写 2 倍 。

最⼤反转速

电 机 反 ⽅ 向 的 最 ⼤ 转 速 ，其 数 值 为 额 定 反 转 速 的 倍 数。如 额 定 反 转 速 -4000 转 ，最 ⼤ 反 转 速
要 -6000 转 ， 则 此 处 填 写 -1 .5 倍 。 （ 此 数 值 须 为 负 数 ）

额定正速度



机 器 ⼈ 关 节 的 额 定 正 ⽅ 向 速 度 ， 由 额 定 正 转 速 、 编 码 器 位 数 、 减 速 ⽐ ⾃ 动 计 算 ⽽ 来 （ 四轴
SCARA 的 3 轴 、 四 轴 SCARA 异 形 的 ⼀ 轴 还 要 加 上 螺 距 ） ， ⽆ 需 填 写 。

额定反速度

机 器 ⼈ 关 节 的 额 定 负 ⽅ 向 速 度 ， 由 额 定 反 转 速 、 编 码 器 位 数 、 减 速 ⽐ ⾃ 动 计 算 ⽽ 来 ， ⽆ 需
填 写 。 （ 此 数 值 须 为 负 数

最⼤加速度

机 器 ⼈ 关 节 运 动 的 最 ⼤ 的 加 速 度，其 数 值 为 额 定 正（ 反 ）速 度 的 倍 数 。如 额 定 正 速 度 为 300
度 /s， 需 要 最 ⼤ 加 速 度 为 1500 度 /s ²， 则 此 处 填 写 5 倍 。

最⼤减速度

机 器 ⼈ 关 节 运 动 的 最 ⼤ 的 减 速 度，其 数 值 为 额 定 正（ 反 ）速 度 的 倍 数 。如 额 定 正 速 度 为 300
度 /s，需 要 最 ⼤ 加 速 度 为 1200 度 /s ²，则 此 处 填 写 -4 倍 。建 议 最 ⼤ 加 速 度 与 最 ⼤ 减 速 度 数 值 相 同。
（ 此 数 值 须 为 负 数 ）

模型⽅向

模 型 ⽅ 向 参 照 下 ⽅ 的 关 节 正 ⽅ 向 示 意 图 设 置 ， 各 轴 点 动 “+”键 应 与 关 节 正 ⽅ 向 示 意 图 ⽅ 向 相
同 ， 相 同 选 1， 相 反 选 -1

⻮轮反向间隙

每 当 关 节 往 相 反 ⽅ 向 运 动 时 ， 补 偿 填 写 值 的 ⻆ 度 ， 默 认 不 填 。

关 节 正 ⽅ 向 示 意 图

图 上 所 示 ⽅ 向 为 机 器 ⼈ 关 节 正 ⽅ 向

注：关节正⽅向未设置完成前，请勿上电操作机器⼈。

零点标定



若 机 器 ⼈ 零 点 位 置 为 ⾮ 标 准 零 点 位 置 ， ⽤ 户 可 以 将 机 器 ⼈ 按 照 机 器 ⼈ 的 对 位 孔 对 ⻬ 后 ， 在
机 器 ⼈ 零 点 位 置 界 ⾯ 将 当 前 机 器 ⼈ 位 置 坐 标 设 置 为 零 点 位 置 ， 四 轴 串 联 机 器 ⼈ 零 点 位 置 示 意 图
如 下 。

并 联 机 器 ⼈ 的 零 点 调 试 ， 可 将 【 主 动 轴 ⻓ 度 】 的 位 置 处 与 【 机 器 ⼈ 上 盘 】 ⽔ 平 就 是 并 联 机
器 ⼈ 的 零 点 。

确 保 机 器 ⼈ 在 该 位 置 ， 点 击 将 所 有 关 节 设 为 零 点 即 可



注：DH 参数、关节参数没有设置前请勿上电点动机器⼈，防⽌机器⼈⻜⻋，对操作⼈员造
成危险。

如果需要机器⼈回到零点位置，点击【机器⼈参数 -零点位置】查看是否在零点位置，如果
不是请先标定零点。

注 意

机 器 ⼈ 没 有 进 ⾏ 零 点 位 置 校 准 ， 不 能 进 ⾏ 回 零 和 其 它 点 动 机 器 ⼈ 的 操 作 。

使 ⽤ 多 台 机 器 ⼈ 的 系 统 ， 每 台 机 器 ⼈ 都 必 须 进 ⾏ 原 点 位 置 校 准 。

当 关 节 轴 之 间 存 在 耦 合 关 系 时 ， 例 如 常 ⻅ 的 机 器 ⼈ 第 五 轴 和 第 六 轴 存 在 耦 合 关 系 ， 第 五 轴
必 须 处 于 零 点 位 置 时 ， 第 六 轴 记 录 的 零 点 数 据 才 会 有 效 ， 否 则 ， 第 六 轴 记 录 的 零 点 数 据 是 ⽆ 效
的 。 所 以 必 须 在 第 五 轴 处 于 零 位 的 状 态 下 记 录 第 六 轴 的 零 位 数 据 。 如 果 不 存 在 耦 合 关 系 ， 则 各
个 轴 可 以 单 独 标 定 零 位 ， 各 ⾃ 的 零 位 不 会 影 响 到 其 它 关 节 的 零 位 。

当 所 有 ⽤ 到 的 轴（ 本 体 轴 和 辅 助 扩 展 轴 ）都 完 成 零 位 标 定 后 ，零 位 标 定 界 ⾯ 上 的 “全 部 ”指 示
灯 变 为 绿 ⾊ ， 说 明 机 器 ⼈ 已 完 成 零 位 数 据 的 标 定 ， 机 器 ⼈ 可 以 进 ⾏ 笛 卡 尔 空 间 下 的 运 动 。

设置笛卡尔参数
笛 卡 尔 参 数 可 直 接 使 ⽤ 默 认 值 。



各 参 数 意 义

最⼤速度

机 器 ⼈ 运 ⾏ 时 的 最 ⼤ 线 速 度 。

最⼤加速度

机 器 ⼈ 运 ⾏ 时 的 最 ⼤ 加 速 度，此 数 值 为 最 ⼤ 速 度 的 倍 数。如 最 ⼤ 速 度 为 1000mm/s，需 要 最
⼤ 加 速 度 为 3000mm/s ²， 则 此 处 填 写 3 倍 。

最⼤减速度

机 器 ⼈ 运 ⾏ 时 的 最 ⼤ 减 速 度，此 数 值 为 最 ⼤ 速 度 的 倍 数。如 最 ⼤ 速 度 为 1000mm/s，需 要 最
⼤ 减 速 度 为 -3000mm/s ²，则 此 处 填 写 -3 倍 。建 议 最 ⼤ 加 速 度 与 最 ⼤ 减 速 度 数 值 相 同，且 与 关 节
参 数 中 的 最 ⼤ 加 速 度 与 最 ⼤ 减 速 度 相 同 。 （ 此 数 值 须 为 负 数 ）

最⼤加加速度

此 参 数 为 保 留 参 数 ， 当 前 ⽆ 效 。

姿态运动最⼤速度

机 器 ⼈ 运 ⾏ 时 的 最 ⼤ 速 度 ， 指 令 速 度 超 出 会 被 降 速 。

速度限制⽅式

位 姿 ： 机 器 ⼈ 直 线 插 补 的 运 动 同 时 受 最 ⼤ 速 度 、 姿 态 运 动 最 ⼤ 速 度 限 制 。

位 置 ： 机 器 ⼈ 直 线 插 补 的 运 动 仅 受 最 ⼤ 速 度 限 制 。

四轴并联机器⼈在⼯艺上的运⽤

并 联 机 器 ⼈ 从 它 的 优 点 就 能 看 出 它 在 ⼀ 些 ⼯ 艺 ⽅ ⾯ 有 着 很 ⼤ 的 优 势 ， 如 ： 码 垛 ⼯ 艺 、 传 送
带 跟 踪 ⼯ 艺 、 视 觉 ⼯ 艺 、 寻 位 跟 踪 等 。 （ 可 以 通 过 ⼿ 册 对 它 进 ⾏ ⼯ 艺 ⽅ ⾯ 的 测 试 ）


