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声明
非常感谢您选择深圳市如本科技有限公司的 RVC 系列 3D 相机。请您在使用
HandEyeCalibrationMaster 手眼标定软件之前仔细阅读这份说明书。如果您对
本公司产品有任何疑问，请联系我们。

本公司产品 RVC 系列相机和 HandEyeCalibrationMaster 手眼标定软件需要由
专业人士使用，或者在专业人士的指导下使用。由于使用不当造成的生命或财产
损失，本公司概不负责。

该说明书所有权利归本公司所有，未经允许不得复制、打印、传播。
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版本变更记录
日期 对应软件版本 变更内容

2021.9 v1.5.0 第 1 版发行

2021.11 v1.5.2 新增：增加散布示例，推荐 X2
变更：更新 RVCManager 保存设置图片

2021.12 v1.6.0 变更：修改手眼标定图片

2022.8 v1.9.0 新增：增加离线数据示例
变更：调整顺序，增加参数

2023.9 v2.1.0

新增：第 5章“常见问题及解答”
变更：变更第 2章中安装步骤、第 4章中标定操作步
骤，更新软件界面，更新 RVCManager 保存设置、检
测标定板中心功能，重新排版与校核
删除：在线标定功能
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1 功能介绍
HandEyeCalibrationMaster是一款应用于 RVC 3D 相机的手眼标定软件（以
下简称“手眼标定软件”）。其主要功能为：在使用 RVC 3D相机的机器人视觉

引导应用中，计算机器人与 3D相机的相对位姿关系，即使用 3D相机拍摄的点
云经过该相对位姿关系转换后可以映射到机器人坐标系下，从而实现视觉引导。

用户需首先使用 RVC 3D相机拍摄标记物，在 RVC SDK或 RVCManager 软件中
保存 2D图像、3D点云，并记录每次拍摄时机器人末端的位姿。将上述数据导
入手眼标定软件后，可计算机器人与相机的相对位姿关系。

本软件支持相机安装在机器人外部桁架或其它固定物上（即眼在手外模式）和相
机安装在机器人末端（6轴或 7轴）（即眼在手上模式）。

眼在手外（左）与眼在手上（右）
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2 软件安装
2.1 准备工作

2.1.1 配置要求

· 系统配置要求

Windows：Win 10

Linux：Debian 10，Ubuntu 20.04，Ubuntu 18.04

· 硬件配置要求

内存：大于 4G

硬盘：大于 128G

显卡：支持OpenGL

CPU：Intel 赛扬以上

2.1.2 支持的机器人型号

手眼标定软件支持以下品牌机器人。

6 轴机器人：FANUC，ABB，KUKA，安川，节卡等

7 轴机器人：KUKA iiwa 等

2.1.3 标定标记物

本软件使用的标定标记物为 2D的圆环贴纸，该贴纸可以从本公司订购。使用时
将圆环打印在纸上，按照虚线框裁剪一个同心圆，在所需位置贴平即可。
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2.1.4 操作人员技能要求

· 熟悉工业自动化产品

· 熟悉工业机器人操作

· 熟悉 RVC 系列 3D相机

2.2 安装步骤

进入如本科技官网下载页面：www.rvbust.com/download.html，下载对应版
本的HandEyeCalibrationMaster 手眼标定软件安装包。

2.2.1 Windows

双击.exe 文件，根据安装指引完成软件安装。

安装包命名规则：

HandEyeCalibrationMaster_(版本号)_(发布日期)_(安装类型).exe

2.2.2 Linux

进入安装包所在文件路径，执行下列命令完成软件安装。请根据下载的安装包版
本名称修改命令内容。

sudo dpkg -i HandEyeCalibrationMaster_(Version)_(date)_(type).deb

安装包命名规则：

HandEyeCalibrationMaster_(版本号)_(发布日期)_(安装类型).deb

http://www.rvbust.com/download.html
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3 界面介绍
手眼标定软件界面分为 3个标签页：采集页、计算页、结果页。

· 采集页

采集页的主要功能是导入标记点位置数据和机器人数据。

1：图像与点云导入区 2：2D 图像显示区 3：机器人数据导入区 4：结果数据对记录区

· 计算页

计算页的主要功能是计算机器人与 3D相机的相对位姿关系，通过图像与表格展
示并评估计算结果。
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1：误差表格 2：误差散点区 3：误差显示区

· 结果页

结果页的主要功能是查看手眼标定计算结果及导出数据。

1、2：相机位姿输出区 3：标记位置输出区
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4 标定步骤
4.1 准备阶段

4.1.1 安装相机

眼在手外：

将 RVC 相机安装在机器人外部的一个固定位置。请确保安装牢固，如果相机的
安装位置发生了变化，则需要重新标定。

眼在手上：

将 RVC 相机安装于机器人的末端（6轴或 7 轴，为机械臂最后一轴的后面），
必须确保相机安装牢固。注意：每次拆装相机，需要重新进行手眼标定。

4.1.2 布置标记物

眼在手外：

选择合适大小的标记物贴纸，固定于法兰或机械臂最末端的工具后（6轴或 7轴，
为机械臂最后一轴的后面），通常要尽可能靠近未来生产所使用的 TCP。贴纸
所粘贴的位置应保证机器人在不同的姿态下其被相机可见，需要固定牢靠，标定
期间不能发生晃动、变形等。

眼在手上：

选择合适大小的标记物贴纸，放置在工作平面上，通常要尽可能靠近未来生产所
使用的工件位置。贴纸所粘贴的位置应保证机器人在不同的姿态下其被相机可见。
标定期间，标记物不能移动。

· 标记物制作注意事项

(1) 标记物需要贴在平面上，注意不要有鼓包或翘起。

(2) 尽量避免使用透明胶带粘贴，胶带反光可能导致标记物无法被识别。

(3) 请保持标记物干净整洁，无破损、划痕等。
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注意⚠

请将相机视野内其它类似于圆环标记物的物体清除或遮盖，否则会影响识别，
并引起未知错误。

4.1.3 拍摄调参

打开 RVCManager 软件，连接相机。点击 ，进行 2D与 3D拍摄，测试
是否拍照正常。也可使用 RVC SDK，调用 Capture()、Capture2D()函数测试拍
摄。

提示⚠

使用 RVCManager 拍摄、调参、保存点云的详细操作，请查看《RVC系列 3D
相机用户手册》。使用 RVC SDK 拍摄、调参、保存点云的详细操作，请查看
《RVC SDK二次开发手册》。如有疑问，请咨询本公司技术支持。

在 RVCManager（或 RVC SDK）中调整拍摄参数。调整 2D 曝光时间
（exposure_time_2d），使得 2D 图片正常曝光，调整 3D 曝光时间
（exposure_time_3d），使得点云成像完整。

· 标定时调参注意事项

2D 图像：图像过暗或过亮都会影响标记物的识别。

3D 点云：(1) 标记物部分需要保证点云完整，不能有点云缺失。(2) 圆应尽量处
在同一平面上。如果点云出现波浪，会造成较大误差。

2D 图片曝光参考（左：曝光过低；中：曝光正常；右：曝光过高）
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提示⚠

为保证精度，对于双目相机，建议使用双目模式。

4.2 采集阶段

一次较可靠的手眼标定需采集约 10~15 组数据对。如果要达到较好的效果，需
要 30组数据对。每次采集获取数据对的基本操作步骤如下：

(1) 采集。使用机器人示教器移动机械臂至合适的位置，在 RVCManager 或 RVC
SDK中执行拍摄，采集 3D点云及对应的 2D图像。

(2) 获取数据对。数据对包括标记位置数据与机器人数据。

① 获取标记位置数据：将每次采集的点云、2D图文件按顺序命名后保存，导入
手眼标定软件，点击【计算标定位置】获取每次采集的标定板中心坐标。也可在
RVCManager/RVC SDK采集时使用“检测标定板中心”功能，直接获取数据并
复制。

② 获取机器人数据：从示教器上读取 TCP或法兰盘在机器人基坐标系下的位姿，
按格式记录。

③ 直接导入数据对：可将①②步骤合并，使用 RVCManager/RVC SDK 获取标
记位置数据，从示教器读取机器人数据，将上述数据及手眼标定配置选项写入同
一个 csv/data/txt 格式文件，导入手眼标定软件直接计算。

下面详述每个步骤的操作要点。

4.2.1 采集

为了获得一个较可靠的数据对，需要使机器人末端有较大的平移和转动。推荐的

做法是将机器人切换到关节运动模式下，jog轴 4，轴 5，轴 6获得随机旋转，

jog轴 1，轴 2，轴 3获得随机平移，并且让标记物在视野内可见。

眼在手外：标记点的位置应尽可能覆盖机械臂未来的工作空间。



HandEyeCalibrationMaster 手眼标定软件使用说明·如本科技

11

眼在手上：标记点在图像中的位置要尽可能覆盖机械臂未来的工作空间。

将机械臂移动至合适的位置后，在 RVCManager 中点击 执行拍摄，或在 RVC
SDK中调用 Capture()函数，采集 3D点云及 2D图像。

4.2.2 结果数据区基本操作

结果数据对包括标记位置数据与机器人数据。数据对记录区的左边 3列记录标记
位置数据，2个操作列之间记录机器人数据，右边为配置与数据操作选项。

数据基本操作方法如下。

数据基本操作 方法

修改
双击某单元格，可手动修改该单元格内的数据。输入数值后按回车键
完成修改。

增加 点击右侧【添加】按钮，可手动增加新的数据对。

删除
点击行尾【删除】按钮，可删除该行数据；
点击右侧【清空】按钮，可清空所有结果数据。

复制粘贴

复制 1组标记位置数据后，点击 XYZ列后操作列的【粘贴】按钮，
可将此组标记位置数据写入表格；
复制 1组机器人数据后，点击行尾【粘贴】按钮，可将此组机器人数
据写入表格。

导入 点击右侧【导入】按钮，可导入 csv/txt/data 格式的数据对文件。

导出
点击右侧【导出】按钮，可将采集完成后的数据对和配置导出到本地
文件。

数据配置选项说明如下。

注意⚠

结果数据对表格中如果有空的条目，需要补全空的数据。否则无法进行计算。
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米：机器人数据单位。当选择自动推导的两项 XYZR1R2R3，XYZR1R2R3R4 时，
需要设置 XYZ 的数据单位是否为米制。

弧度：机器人旋转角度单位。当选择 XYZR1R2R3 时，需要设置 R1R2R3 的角度
单位是否为弧度制。

眼在手上/眼在手外：导入数据时，必须勾选对应的相机部署方式。

暴力搜索：若操作过程无误但求解失败，可勾选【暴力搜索】，并适当调小最大
误差。

注意⚠

在数据对中疑似出现野点时，建议采用暴力搜索功能。使用时应适当设置最大
误差阈值以过滤野点。

4.2.3 获取标记位置数据

方法一：在手眼标定软件中导入 2D图及对应点云，计算标记位置。

(1) 在 RVCManager 或 RVC SDK 中，将每次采集的点云、2D 图文件按顺序命
名后保存。

· 保存文件格式要求

图片：支持 png、bmp、jpg 格式。

点云：使用 RVCManager/RVC SDK保存点云时，需选取下列参数：

点云保存格式：ply

点云数值单位：米(m)

无效点处理：替换为 nan

点云范围：不限制范围
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· 保存文件命名规则

保存采集的图片与点云时，应按数字排序命名文件。数字前的字符一致，每次采
集的图片与点云文件名中数字序号一致（即保存为顺序格式）。

保存图片文件名格式为：xxx_0.png，xxx_1.png，xxx_2.png，xxx_3.png，...

保存点云文件名格式为：xxx_0.ply，xxx_1.ply，xxx_2.ply，xxx_3.ply，...

如果需要删除其中的一组数据，可以跳过该组数字,确保图片与点云的对应关系
即可。例：

test_1.png，test_2.png，test_4.png，test_5.png，…

test_1.ply，test_2.ply，test_4.ply，test_5.ply，…

(2) 打开手眼标定软件。下拉“图片格式”，选择采集的2D图格式（png/jpg/bmp）、
标记物类型。点击“2D图片数据”“3D点云数据”后的【...】按钮，选择文件
夹，导入图片与点云的数据对。
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点击列表中的 2D图片文件名，可在显示窗口查看对应的 2D图，快速检查采集
效果。

(3) 点击【计算标定位置】。计算完成后，结果数据区的前 3列将自动填充为标
记圆心在相机坐标系下的位置。重新点击 2D图片列表中的文件名，显示窗口中
将以黄绿色十字标注圆心。
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方法二：在 RVCManager/RVC SDK中直接获取标记位置的 3D点位信息。

(1) 采集数据时，选择“检测标定板中心”功能。

(2) 在标记位置识别结果弹框中，点击 3D点位信息的【复制】按钮。



HandEyeCalibrationMaster 手眼标定软件使用说明·如本科技

16

(3) 进入手眼标定软件，将复制的数据粘贴到结果数据对的标记位置数据区。

4.2.4 获取机器人数据

(1) 在“机器人型号”下拉菜单选取机器人型号，在结果数据区右侧勾选相机部
署方式（眼在手上/眼在手外）。

当机器人型号选择自动推导的两项 XYZR1R2R3、XYZR1R2R3R4 时，还需勾选
设置 XYZ 的数据单位是否为米制、R1R2R3 的角度单位是否为弧度制。
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机器人型号 数据类型

XYZR1R2R3 欧拉角，其具体形式为软件自动推导

XYZR1R2R3R4
四元数，其具体形式 wxyz 或 xyzw 为软件
自动推导

FANUC [X, Y, Z]mm|[W P R ]deg 发那科机器人数据

ABB [X, Y, Z]mm|[EZ EY EX]deg ABB机器人数据

KUKA [X, Y, Z]mm|[A B C ]deg 库卡机器人数据

YASKAWA[X, Y, Z]mm|[RX RY RZ]deg 安川机器人数据

ABB [X, Y, Z]mm|[Q1 Q2 Q3 Q4]deg ABB的四元数数据

UR [X, Y, Z]mm|[RX RY RZ]rad UR 的角轴数据

(2) 导入机器人数据。

方法一：

采集每组数据对时，从示教器上读取 TCP或法兰盘在机器人基坐标系下的位姿，
将其手动输入结果数据对的机器人数据区。

方法二：

① 采集每组数据对时，从示教器上读取 TCP或法兰盘在机器人基坐标系下的位
姿，将其输入 txt/data/csv 格式文件。

数据之间可使用空格、Tab(\t)或“,”（英文逗号）分隔，格式示例如下：（“[]”
内数据为可选）

X<分隔符>Y<分隔符>Z<分隔符>R1<分隔符>R2<分隔符>R3<分隔符>[RW]

X<分隔符>Y<分隔符>Z<分隔符>R1<分隔符>R2<分隔符>R3<分隔符>[RW]
......

X<分隔符>Y<分隔符>Z<分隔符>R1<分隔符>R2<分隔符>R3<分隔符>[RW]

X<空格>Y<空格>Z<空格>R1<空格>R2<空格>R3<空格>R4[回车]
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② 点击“机器人数据”行的【...】按钮，选择前一步记录数据的 txt/data/csv
文件，导入机器人数据。

4.2.5 直接导入数据对

将每组标记位置数据、机器人数据、配置选项写入同一个文件，可以导入手眼标
定软件直接计算。操作步骤如下：

(1) 使用 RVCManager/RVC SDK 获取标记位置数据，同 4.2.3 节获取标记位置
数据方法二。将采集的数据输入 txt/data/csv 格式文件。

(2) 采集每组数据对时，从示教器上读取 TCP或法兰盘在机器人基坐标系下的位
姿，按格式记录到(1)中的数据文件，同 4.2.4 节获取机器人数据方法二。

(3) 将配置选项写入文件。

选项 取值说明

HandEyeType
1：眼在手外
0：眼在手上

RobotType

XYZR1R2R3：欧拉角，其具体形式为软件自动推导
XYZR1R2R3R4：四元数，其具体形式 wxyz 或 xyzw 为软件自动
推导
FANUC [X, Y, Z]mm|[W P R ]deg：发那科机器人数据
ABB [X, Y, Z]mm|[EZ EY EX]deg：ABB机器人数据
KUKA [X, Y, Z]mm|[A B C ]deg：库卡机器人数据
YASKAWA[X, Y, Z]mm|[RX RY RZ]deg：安川机器人数据
ABB [X, Y, Z]mm|[Q1 Q2 Q3 Q4]deg：ABB的四元数数据
UR [X, Y, Z]mm|[RX RY RZ]rad：UR的角轴数据

IsMeter
1：坐标单位为m
0：坐标单位为mm

IsRadian
1：机器人旋转角度单位为弧度制
0：机器人旋转角度单位为角度制
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Exhaust
1：采用暴力求解
0：不采用暴力求解

RansacDist 采用暴力求解时的最大误差值。若不采用暴力求解，设置为 0。

数据文件格式示例如下。配置选项与数据对之间用“END:”隔开，操作列数据
空缺，不同组数据之间需换行。格式要求可参考 4.2.4 节获取机器人数据方法二。

.csv 格式示例

.txt 格式示例

提示⚠

可以在输入数据前先点击【导出】按钮，生成一个空白的数据对模板文件，然
后在文件中填充数据。

(4) 点击【导入】按钮，选择 txt/data/csv 格式的数据文件。若文件中数据格式
无误，采集数据及配置选项将自动填充至结果数据区。
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提示⚠

在手眼标定软件中直接输入/计算获取的数据对及配置，也可导出为本地文件，
需要计算时再次导入。

4.3 计算阶段

导入数据完成后，点击按钮【计算】。如果计算成功，将自动跳转到计算页，并
展示误差数据。如果弹框提示求解失败，处理方法见第 5章求解方程失败。
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4.3.1 误差数据分析

· 误差表格

计算页中，误差表格中每一条数据解释如下：

项目 解释

误差(mm) 计算得到的标记点中心和检测到的标记点中心距离(mm)

X(mm) 计算得到的标记点中心和检测到的标记点中心 x方向误差

Y(mm) 计算得到的标记点中心和检测到的标记点中心 y方向误差

Z(mm) 计算得到的标记点中心和检测到的标记点中心 z方向误差

误差表格的每一条数据采用热力着色。该着色仅用于辨识数据的相对大小，靠近
绿色的数据较小，靠近红色的数据较大。红色数据不代表需要剔除，需根据实际
情况判断。

通常，均方根误差和最大误差均小于 1mm时，表示该次标定可用。

· 误差散点区

3 个散点图分别表示误差数据在 xy，xz，yz 平面的投影。较好的投影结果是所
有散点在(0,0)周围呈环绕对称散布（即正态分布），且包围圆的半径较小。

一个较好的误差分布结果
（xy，xz，yz 平面的误差集中在(0,0)周围，且误差较为对称）

一个较差的误差分布结果
（xy，yz 平面的误差呈现明显极化）
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4.3.2 计算精化

如果用户对标定精度要求较高，需要对计算数据进行精细化处理。

观察误差表格中误差的大小（也可通过数据的热力颜色快速筛选），可舍弃一些
误差明显大于其它数据对的数据。将这些条目前的勾选框取消勾选，点击【再计
算】，直至误差表格、散点图呈现的误差分布明显改善。

4.4 查看结果

计算完成后，点击进入结果页，可查看计算结果。表格支持复制操作及导出功能。
点击右下角【保存】按钮，可将标定结果导出为.csv 格式文件。

眼在手外：

1,2 号表格为相机在基座下的位姿。1号表格内的表达形式与输入机器人数据类
型相同，2号表格内的表达形式为刚体变换矩阵。

3号表格为标记在法兰下的位置。



HandEyeCalibrationMaster 手眼标定软件使用说明·如本科技

23

眼在手上：

1,2 号表格为相机在法兰下的位姿。1号表格内的表达形式与输入机器人数据类
型相同，2号表格内的表达形式为刚体变换矩阵。

3号表格为标记在基座下的位置。

4.5 结果验证

4.5.1 眼在手外

以下介绍两种验证方法。方法一较简便，方法二适用于在怀疑标定数据不准确时
查找问题所在。

注意⚠

人类的目视极限约为 0.2 mm。如果需要 0.2mm以下的标定结果验证，以下
方案均不适用，请尝试其他方法。

方法一：

将标记在法兰下的位置数据设置为机器人 TCP，即工具坐标系。切换工具坐标
系到该坐标系，尝试绕该 TCP点做笛卡尔空间选择，观察标记物十字中心是否
在空间基本不动。

提示⚠

关于如何将标记在法兰下的位置数据设置为 TCP，请咨询机器人公司售后人
员，或咨询本公司售后服务。

提示⚠

使用顶针顶住标记物十字中心，可以更清晰地观察。

方法二：

请按照以下步骤进行操作。
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(1) 在机器人末端安装顶针，以顶针尖端作为 TCP示教，并设置为当前工具坐标
系。

提示⚠

关于如何示教 TCP 并设置当前工具坐标系，请咨询机器人公司售后人员，或
咨询本公司售后服务。

(2) 打开 RVCManager（或 RVC SDK）使用相机拍摄，保存相机坐标系下带色
彩信息的点云（“点云颜色”勾选“像素”）。“点云数值单位”应与之前所设
置的机器人 XYZ 数据单位一致。

(3) 下载、安装 CloudCompare 软件（https://www.danielgm.net/cc/），使
用 CloudCompare 打开前一步所保存的点云。

(4) 选择点云，点击“Edit”菜单，选择“Apply transformation”。

(5) 将相机在基座下的位姿以矩阵形式拷入对话框，点击按钮【OK】。

(6) 选择点云，点击工具栏“Point Picking” 按钮，选择标记物十字中心（若
十字中心在圆环四周，请选择四周的十字中心；若无法确定是否是哪一个十字，
请裁剪或涂抹去其余三个）。

https://www.danielgm.net/cc/
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CloudCompare 选择标记物十字中心

提示⚠

可以点击 CloudCompare 点云显示窗口左上方“default point size”的“+”
号，以提高显示效果，方便找到十字中心。

(7) 手动操作机器人，将机器人顶针触碰标记物十字中心，比较示教器上此时
TCP在机器人基坐标系下的数值和 CloudCompare 标记物中心点的位置误差。

提示⚠

可在多个需要测试的位置放置标记物。一次成像后，逐个检测，避免重复操作。

4.5.2 眼在手上

(1) 在机器人末端安装顶针，以顶针尖端作为 TCP示教，并设置为当前工具坐标
系。

(2) 移动机器人，使得顶针触碰机械臂外所粘贴标记物的十字中心。

(3) 对比机器人示教器上 TCP 在基坐标系的数值与计算出的标记在基座下的位

置。
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5 常见问题及解答
(1) 是否支持用户自己标定相机内参？

目前除了 X-mini，其他型号相机暂不支持用户自行标定相机内参。

(2) 手眼标定软件打开后显示仅支持 XXX.版本 SDK。

① 请联系技术支持，获取对应版本的手眼标定软件或 RVC SDK。

② 建议下载手眼标定软件 v2.0 以上版本。新版本解除了对 RVC SDK的版本要
求，可在 RVCManager/RVC SDK中先完成数据采集，再导入手眼标定软件进行
数据计算。

(3) 导入 2D图与点云后，弹框提示图片数量不匹配。

此情况通常是导入数据过程中操作错误导致的。

① 检查文件夹路径是否正确。

② 检查 2D图与点云的数量及序号是否能对应上。如果有几组 2D图与点云不能
对应上，应删除这几组数据，重新采集。
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(4) 计算失败，弹框提示部分位置数据为空。

① 检查机械臂的位姿数量与标记物的数量是否一致。

② 检查对应数据栏是否为空。结果数据对表格中如果有空的条目，需要补全空
的数据，否则无法进行计算。

(5) 计算出错，弹框提示求解方程失败。

出现求解失败时，需要检查以下项目：

① 检查机器人数据单位是否勾选正确。

a. 对于 XYZR1R2R3 类型，XYZ 应为米制，R1R2R3 应为弧度制；
b. 对于 XYZR1R2R3R4 类型，XYZ 应为米制。

② 检查相机部署方式（眼在手上/眼在手外）是否勾选正确。

③ 检查采集数据时选择的点云坐标系，应选用相机坐标系。

④ 检查标记物或相机是否有移动。

⑤ 检查机器人坐标系是否选择正确、是否按照要求移动机械臂。移动过程中，
应避免出现以下情况：
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a. 机器人末端在同一平面上；
b. 机器人末端旋转相同；
c. 机器人末端移动距离过小（视相机视野而定。通常视野越大，移动距离越大）。

⑥ 检查点云及 2D图的数据是否有异常。

⑦ 检查机械臂的位姿是否抄写错误。

⑧ 检查相机与机械臂的精度是否异常。

⑨ 如果以上操作均无误，在采集页勾选【暴力搜索】，并适当增加最大误差值。

(6) 如果标定结果不佳，可如何改善？

如果使用的相机支持双目模式，尝试在双目模式下再次标定。



深圳市如本科技有限公司

企业总部：深圳市南山区关口二路智恒产业园 27栋 1层
研发中心：上海市长宁区金钟路 658 号东华大学科技园 4号楼 1层

总部邮编：518052
服务热线：400-0419-900
企业邮箱：sales@rvbust.com

公司网站：www.rvbust.com

mailto:sales@rvbust.com
http://www.rvbust.com

	声明
	版本变更记录
	1 功能介绍
	2 软件安装
	2.1 准备工作
	2.1.1 配置要求
	2.1.2 支持的机器人型号
	2.1.3 标定标记物
	2.1.4 操作人员技能要求

	2.2 安装步骤
	2.2.1 Windows
	2.2.2 Linux


	3 界面介绍
	4 标定步骤
	4.1 准备阶段
	4.1.1 安装相机
	4.1.2 布置标记物
	4.1.3 拍摄调参

	4.2 采集阶段
	4.2.1 采集
	4.2.2 结果数据区基本操作
	4.2.3 获取标记位置数据
	4.2.4 获取机器人数据
	4.2.5 直接导入数据对

	4.3 计算阶段
	4.3.1 误差数据分析
	4.3.2 计算精化

	4.4 查看结果
	4.5 结果验证
	4.5.1 眼在手外
	4.5.2 眼在手上


	5 常见问题及解答

