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1. 对位工具添加 

 

Step 01.下载对位工具并解压 

 

Step 02.将对位工具复制到软件的安装目录 

Step 03.添加对位工具到工具模块管理 

 

Step 04.重启软件 

 

*******************添加失败的原因及解决***************** 

➢ 对位工具版本和电脑安装的软件版本不匹配 

解决：更换到对应的版本 



➢ 对位工具的系统类型不一致（例如：使用 32 位的对位工具添加到 64 位的软件，

将添加失败） 

解决：更换到对应的系统类型 

➢ 添加工具时没有管理员运行“工具模块管理” 

解决：管理员身份运行“工具模块管理”后再添加 

➢ 在“工具模块管理”中添加对位工具时没有完整复制工具名称（例如：完整名称为

“CKAlignMentTool.dll”，但是添加的时候只添加了““CKAlignMentTool”将会导致工

具添加失败） 

解决：复制完整的名称。 

2.相机示教 

相机示教工具如下图所示，需要根据不同的应用场景填写不同的数据。 

 

2.1 选择平台类型 

严格按照现场使用的平台进行选择。 



2.2 选择“示教模式”和“平移采样设定” 

（1）“示教模式”选择“仅平行移动”时支持的现场结构可以分为三种； 

 

② 4 点(矩阵)的校准轨迹如下： 

 

 

②点(矩阵)的校准轨迹如下： 

 

③ 点（X 轴共线）校准轨迹如下： 

机械轴的情况 4点（矩阵） 9点（矩阵） 4点（X轴共线） 4点（Y轴共线）
X轴 Y轴均可移动 √ √ × ×
仅X轴可以移动 × × √ ×
仅Y轴可以移动 × × × √

示教模式”选择“仅平行移动 时“平移采样设定”



 

④4 点（Y 轴共线）校准轨迹如下： 

 

（2）“示教模式”选择“仅平行移动+旋转”时要求必须有旋转轴存在； 

 

 

①4 点(矩阵)的校准轨迹如下: 

 

 

机械轴的情况 4点（矩阵） 9点（矩阵） 4点（X轴共线） 4点（Y轴共线）
X轴 Y轴均可移动 √ √ × ×
仅X轴可以移动 × × × ×
仅Y轴可以移动 × × × ×

示教模式”选择“平行移动+旋转 时“平移采样设定”



②9 点(矩阵)的校准轨迹如下: 

 

2.3 示教数据设定 

①平移量设定 

➢ 在进行 X 轴或者 Y 轴平移设定的时候输入的设定值单位为 mm； 

➢ 要保证设定了该值之后，机械手按照该值移动后产品特征点不能移出相机视野范

围。 

②旋转量设定 

➢ 旋转量设定仅仅在“示教模式设定”选择“平行移动+旋转”时有效； 

➢ 旋转量设置单位为°； 

➢ 要保证设定了旋转值之后，机械手按照该值移动后产品特征点不能移出相机视野

范围。 

➢ 示教参数应用： 

➢ 在示教参数设定后必须点击“示教操作”中的“参数应用”，对应参数才会生效； 

➢ 示教移动量可在“示教移动量（mm）”查看。 



 

 

2.4 链接示教图像坐标 X、坐标 Y 

机械手每次移动后都需要相机进行一次拍照，并将特征点的图像坐标 X、Y 插入到“平移

示教数据”和“旋转示教数据”。将 X 和 Y 分别链接到对应测量工具可快速插入数据，无需手

动输入。 

2.5 选择标定时“移动量输出模式” 

➢ 设定为相对模式标定，无需输入机械坐标值； 

➢ 设定为绝对模式标定，必须给出拍照位的机械坐标 X、Y、θ值。 

2.6 其他说明 

①标定成功时的提示 

标定成功将会提示在“示教结果“一栏。 

②标定出错的提示 

➢ Err001:图像与平台 X 方向不匹配或者标定时平台 X 轴未产生移动； 

➢ Err002：图像与平台 Y 方向不匹配或者标定时平台 Y 轴未产生移动； 

➢ Err003:旋转标定时平台正反转后未能回到起点或者旋转平台异常； 

③标定注意事项 



➢ 严格按照标定轨迹行走及拍照； 

➢ 如果在标定过程中发生错误可手动修改错误数据，或者重新标定； 

➢ 项目后期如果拆装过相机必须重新进行标定。 

④标定数据保存、加载、及清除 

在“示教操作“下进行对应功能操作。 

⑤示教图像数据查看 

在标定过程中工具不会更新图像数据，只有在标定结束之后数据才会一次加载到工具界

面中。 

3.单目对位 

“单目对位“工具能够计算出特征点的”当前位置“到”基准位置“之间的偏差。 

 

3.1 应用场景 

一般可用于定位抓取、定位放置等场合。 

① 应用场景 1：机械手抓取产品放置在固定的基准位置上； 



 

 

②应用场景 2：通过运动平台将产品通过旋转平移等手段，移回预先设定的基准位置； 

 

3.2 单相机对位使用步骤 

Step 01. 相机示教参数链接 

链接到对应的“相机示教“工具 

Step 02. 基准位置和当前位置坐标数据链接 

➢ 基准位置：一般为固定值，可保存到用户变量后进行链接； 

➢ 当前位置：一般为随着产品变化的值，可以链接到“形状匹配“、”轮廓匹配”、”

线到线“交点、 “检测圆形”圆心坐标等工具。 

Step 03. 数据输出方向选择 

根据项目平台、机械手的实际情况选择移动量输出的正负。 

Step 04. 数据输出模式选择 

默认输出数据为相对量，如果需要输出绝对量必须手动填入拍照时的机械坐标 X、Y、θ。 

Step 05. 补偿量设置 



对于项目固定偏差的纠正可以根据需要设置补偿 X、Y、θ（补偿量单位为 mm）。 

4.双目对位 

双目对位工具通常使用在 2 个相机或 4 个相机的贴合项目中。 

4.1 应用场景示例 

4.1.1 双相机的贴合 

一般用于两个相机的贴合项目，相机 1 和相机 2 分别计算出相对移动量，再加上机械

手的固定移动量，以达到将产品 2 以一定精度放置在产品 1 上的目的。 

 

 

4.1.2 双相机定位 

一般用于产品比较大的定位项目或者抓取项目，两个相机分别拍摄产品的两个特征点，

得到产品移回基准位置的偏差，再通过旋转、平移等手段将产品移回预先设置的基准位置。 



 

4.1.3 四相机的贴合 

一般用于产品比较大的对位贴合项目，4 个相机两两一组，通过软件计算出综合的 X，

Y，θ 移动量，再通过机械手将产品 2 以一定精度放置在产品 1 上。 

 

4.2 双目对位使用步骤 

4.2.1 场景 1 使用步骤 

场景 1 数据链接参考下图： 



 

Step.01 分别链接 2 个相机的标定数据 

Step.02 链接 2 个相机的基准位置和测量位置 

➢ 基准位置：一般为固定值，可保存到用户变量后进行链接，也可手动输入； 

➢ 当前位置：一般为随着产品变化的值，可以链接到“形状匹配“、”轮廓匹配”、”

线到线“交点、 “检测圆形”圆心坐标等工具。 

Step 03. 数据输出方向选择 

根据项目平台、机械手的实际情况选择移动量输出的正负。 

Step 04. 数据输出模式选择 

默认输出数据为相对量，如果需要输出绝对量必须手动填入拍照时的机械坐标 X、Y、θ。 

Step 05. 补偿量设置 

对于项目固定偏差的纠正可以根据需要设置补偿 X、Y、θ（补偿量单位为 mm）。 

4.2.2 场景 2 使用步骤 

 与产品 1 使用方式相同。 

4.2.3 场景 3 使用步骤 

场景 3 使用方式有 2 种，其中第一种方法需要使用“坐标系转换”工具配合使用；第二种

方法需要使用“标定校准”工具箱下的“坐标校准”工具配合使用。 

两种使用方法均采用坐标映射的方式实现，其基本原理是将贴合产品座坐标系转换到被



贴和产品的坐标系下，达到计算相对移动量的目的，原理示意图如下： 

 

①方法 1：使用双目对位+坐标系转换工具实现 

Step 01 使用“坐标系转换”工具将相机两两之间建立映射关系 

具体使用步骤参考“坐标系转换”工具的使用说明。 

Step 02 链接连个基准相机的示教参数 

此处基准相机的选择可以根据项目实际，一般选择被贴合的产品的两个相机作为基准点

示教相机。 

Step 03 链接基准图像数据 

基准图像数据一般选择被贴合产品对应的 2 个相机的当前测量值。 

 

Step 04 启用坐标映射 

勾选“坐标映射”，并将相机 3 和相机 4 坐标转换的工具分别链接到转换源下。 

 

Step 05 链接当前测量图像数据 



将贴合产品的两组测量数据作为当前数据进行链接。 

 

*****其他设置与场景 1 应用时参数设置一样，此处不再赘述****** 

 

② 方法 2：使用双目对位+坐标校准工具实现 

Step 01 使用“坐标校准”工具将相机两两之间建立映射关系 

 

➢ 使用“坐标校准”工具建立相机映射说明：假设相机 1 和相机 2 拍摄对象作为被

贴产品，相机 3 和相机 4 拍摄对象为贴合物料，现在需要将相机 3 的与相机 1

进行坐标关联，相机 4 的坐标系与相机 2 进行坐标关联。 

➢ 选择特征点清楚的标定辅助板（最好是多个通孔）。 

➢ 先将标定辅助板移动到在相机 1 和相机 2 的拍照位，记录图像坐标。并填写到“坐

标校准”工具的“世界 X、世界 Y“； 

➢ 再将标定辅助板移动到相机 3 和相机 4 的拍照位，记录图像坐标，并填写到“坐

标校准”工具的“图像 X、图像 Y”。 

Step 02 链接连个基准相机的示教参数 

此处基准相机的选择可以根据项目实际，一般选择被贴合的产品的两个相机作为基准点

示教相机。 

Step 03 链接基准图像数据 



基准图像数据一般选择被贴合产品对应的 2 个相机的当前测量值。 

 

Step 05 链接当前测量图像数据 

链接“坐标校准”之后的结果作为两个相机的测量数据 

 

*****其他设置与场景 1 参数设置一样，此处不再赘述****** 

 

5.旋转中心 

旋转中心工具可以通过旋转前后的两点得到旋转中心的位置 X、位置 Y。也可计算绕着

旋转中心旋转一定角度后的新点；同时，还可用于标定时拍照位置与实时拍照位置不一定时

的位置角度换算。 

5.1 旋转中心计算 

通过拍摄特征点旋转一个指定角度前后的位置 X、Y 计算出旋转中心。 



 

Step 01 输入旋转前特征点的原始位置 

Step 02 机械手/平台带着产品旋转指定角度后测量特征点的旋转后位置 

Step 03 执行标定，得到旋转中心坐标 

Step 04 如果需要计算旋转后的点则可以给出旋转前的位置 X、Y、θ。 

Step 05 计算得到新的点坐标 

5.2 标定与生产拍照位置不一致时的位置角度换算 

本功能一般应用在标定时的拍照位置与测量时的拍照位置不一样时的位置角度换算。 



 

Step 01 根据 2.5.1 计算出旋转中心 

Step 02 链接标定时的拍照位置机械坐标 

Step 03 链接测量时的拍照位置机械坐标 

Step 04 链接需要旋转的点图像坐标位置及角度。 

Step 05 出给转换时的像素比例值。 

Step 06 计算新点，得到换算后的新位置。 

6.坐标系转换 

坐标系转换工具的使用方法与“坐标校准”类似，主要用来实现两个坐标系之间的映射和

转换。 

6.1 建立映射关系 

利用相同的点在不同相机拍照位得到的多组位置坐标 XY，建立转换关系 



 

Step 01 给定转换时的采样点数 

Step 02 将产品移动到第一个相机拍照位置，测量得到多个点的位置坐标。 

Step 03 将产品移动到第二个相机拍照位置，测量得到多个点的位置坐标。 

*必须保证第一个相机与第二个相机的采样点一一对应。 

Step 04 建立公式 得到转换关系 

6.2 计算转后后点的位置 

建立转换关系后，可以通过转换关系得到输入点的转换结果。 

Step 01 输入或者链接需要转换的点坐标 

Step 02 得到转换后的新点。 

7.点延伸 

点延伸工具可以将一个点按照指定的角度、和比例值延伸一定长度，得到一个新的点。

示意图如下： 



 

 

使用步骤： 

 

Step 01 给定延伸前坐标位置 

Step 02 指定延伸角度 延伸距离和延伸比例。 

8.标定块标定 

标定快标定工具主要用在移动双目相机贴合对位时，计算移动相机中心与机械手中心的

固定偏差。 

 



使用步骤如下： 

Step 01 输入机械手在下相机（固定相机）拍照位对应的机械坐标（单位：mm） 

Step 02 移动机械手到上相机（移动相机）拍照位处并记录机械坐标（单位：mm） 

Step 03 利用有特征的标定板（最好是有通孔的板或者透明板）保证上下相机都能够清

晰的看到特征点，并搭建好如下的结构。 

 

 

Step 04 下相机测量，得到标定块的图像坐标（单位：pixel） 

Step 05 移动上相机到标定块上方，保证特征点与相机视野中心重合，搭建结构如下： 

 

 

Step 06 机械手吸取标定板移动到固定相机拍照位， 

Step 07 输入上相机（移动相机）的分辨率（宽、高）。 

9.贴合位推算 

贴合位推算功能主要实现一个产品上多位置的贴合、插件、涂胶、打标等场合。 



 

 

9.1 贴合位推算应用工艺概述 

① 产品位置获取 

运动控制模组带着相机分别在产品的两个对角拍照各一次，推算产品的位置。（如上图

红色视野所示） 

③ 数据阵列出产品其他放料位置 

通过工具的“拍照位置阵列”得到其他贴合、插件、涂胶、打标的位置。 

④ 机械手运动到推算出的多个贴合、插件、涂胶、打标位置进行产品放置 

9.2 贴合位推算使用说明 

①拍照位置阵列 



 

Step 01 链接相机示教来源和图像分辨率 

初步定位拍照共两次，参考其中一个位置进行标定即可。 

Step 02 链接实时测量的 Mark1、Mark2 坐标位置。 

Step 03 给出拍照位置阵列关系，阵列出多个拍照位置的机械坐标 

给定的所有值必须是机械值（以 mm 为单位）。 

 

②在阵列出的多个机械值处拍照得到多个图像坐标 

在阵列处多个放料位置的机械坐标之后，需要将机械手移动到多个放料位置，触发相机

拍照，记录对应机械位置特征点的图像坐标。 



 

Step 01 链接多个拍照位置的图像数据坐标 

该功能目前还未实现，后期完善。 

Step 02 手动添加多组拍照位置表格，将多个拍照位置图像数据保存到表格中。 

*当前坐标数据还只能实现手动输入 

*必须要保证机械位置与图像位置一一对应（即机械手移动到第一个位置，触发相机拍

照得到的图像坐标必须填入第一个数据对应的表格中，以此类推）。 

③ 建立基准版 



 

Step 01 链接两个 Mark 点的基准图像坐标； 

Step 02 链接两个 Mark 点拍照位置的机械坐标； 

Step 03 建立相对关系，得到特征点与多个放料位置的固定关系。 

10. Matting 组装 

Matting 组装工具用来实现一个固定相机、一个移动相机的对位贴合，必须与“标定块标

定”工具配合使用来实现功能。 



 

Step 01 链接固定相机和移动相机的示教参数 

Step 02 使用“标定快标定”工具找到移动相机与吸嘴/夹爪的偏差，并进行数据链接 

Step 03 分别链接移动相机和固定相机的当前测量数据 

Step 04 设定偏差计算方向、数据输出方向及补偿量，得到最终测量结果。 

11.数据阵列 

数据整列工具用来按照指定的规律生成一组数据，一般用于多个位置的推导。 

 

➢ 给出阵列的起始点坐标位置 X、Y 

➢ 给出阵列行数和列数 

➢ 设定行、列间距值 

➢ 点击“阵列“得到阵列数据 



➢ *对于一些特别的数据，还可手动添加。 


