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事先需要明白 2 个概念： 

1， 舵机的绝对位置，也就是舵机本身的固定的位置，舵机只能旋转 180 度，控制范围即 500-2500 的脉冲。（软

件上叫完整值） 

2， 舵机的相对位置，相对位置是相对于一个状态的位置，如舵机原先是 P1500，如果现在调整到 P2000，那么相

对位置就是 500，如果舵机现在是 P1000，那么相对位置就是-500。（软件上叫相对值） 

 

每一个机器人活动的位置都是相对一个状态的，比如我把机器人站立的状态定义为初始位置，那么机器人所有的动

作，都可以共用一个相对的动作组。 

 

例如，机器人抬手的动作，我只需要考虑它相对初始位置，活动了多少就行了（比如机器人抬手只相对活动了 30

度，这个在每一个机器人上都是一样的）。 

 
我们的电脑软件，左边的数值是舵机的绝对位置，右边是相对位置（相对位置需要自己设置，默认是 1500）。 

 

在量产机器人的时候，我们只需要调整一个机器人的动作，然后设置一个初始位置（比如机器人站立的状态），然后

再导出这个动作组（导出的时候选择导出相对值），这导出的动作组就是相对于你设置的初始位置的一个相对的动

作组了。（你在导出之前，必须要先设置机器人的初始位置，因为导出的时候程序会根据你设置的初始位置来计算机

器人活动的相对偏差）。 

 

在另外一台机器人上，先设置同样的初始位置（如将机器人站立的状态设置为初始位置），然后再导入之前导出的相

对值的动作组（导入相对值），然后就可以直接使用之前编好的动作组了。 

 

电脑软件的“设置为初始位置”，“相对值”这些东西，都是保存在电脑上的，只会保存在一个地方，如果对多个机

器人操作，就必须要重复操作才行（不然在进行相关操作的时候，可能会使用前一个机器人的初始位置）。 

每一个机器人的舵机可能有偏差，建议用户导入相对动作组之后，再导出一次，导出为完整值（舵机的绝对位置），

这样导出的动作组，就可以直接在这个机器人上使用了，在别的电脑上也可以直接使用这个绝对值的动作组。 

 

相对值，它也有范围的，比如两个机器人组装方式相差太远，在完成同一个动作的时候，可能这个机器人可以，另

外一个机器人不行，就是因为舵机安装的时候位置相差太大了，舵机已经活动不了了，所以组装的时候，舵机的位

置尽量要先调整好，软件只是起到微调的作用。 

 

以上文字比较多，需要理会。 

设置初始位置的方法    




