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单轴运动的手动操纵
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机器人本体分为六个关节轴，

如右图所示。机器人通过六个伺

服电动机分别驱动机器人的六个

关节轴， 每根轴是可以单独运动

的，且每根轴都有一规定的运动

正方向。

认识六轴机器人：

六轴机器人
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单轴运动

1.2

3/6

l 每次手动操作一个关节轴的运动，就称之为单轴运动。

l 单轴运动在进行粗略的定位和比较大幅度的移动时，相比其他

的手动操作模式会方便快捷很多。

单轴
运动

在一些特别的场合使用单轴运动来操作会很方便快捷，比如说在进行

转数计数器更新的时候可以用单轴运动的操作，还有机器人出现机械限位

和软件限位，也就是超出移动范围而停止时，可以利用单轴运动的手动操

作，将机器人移动到合适的位置。



操作方法

(1)在状态栏中，

确认机器人当前为手动

状态。

1.3

单轴运动的方法：

(2)单击示教器左上

角按钮，选择“手动操

纵”。

(3)在手动操纵

的属性界面,单击

“动作模式”。
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(4)在手动操纵的属性界面,单击

“动作模式”，选中“轴1-3”，然

后单击“确定”，就可以对机器人轴

1-3进行操作 ; 选中“轴4-6“，然

后单击“确定”，就可以对机器人轴

4-6进行操作。

1.3

操作方法
单轴运动的方法：
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（5）用手按下使能器，并在状态栏中

确认已经正确进入“电机开启”状态。

（6）操纵机器人示教器上的手动操纵

杆，完成单轴运动。操纵杆方向处的箭头

方向代表关节轴正方向,即操纵杆向所示方

向拨动时，机器人运动方向为对应轴的正

方向。

1.3

操作方法
单轴运动的方法：
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