三坐标检测系统安全操作规程
一、操作前准备
1、环境要求：测量间温度需在20±2℃，湿度保持在40%~70%RH，避免温度剧烈波动导致设备变形或测量误差；远离热源（如空调出风口、阳光直射）和振动源（如冲压设备、行车），必要时使用隔振地基；保持测量间地面、工作台面清洁，禁止堆放杂物；进入测量间需穿洁净工作服和无绒鞋套，避免灰尘污染导轨、光栅尺等精密部件。
2、设备检查：确认设备外观无碰撞损伤，导轨、运动部件无油污、灰尘，电缆线无破损或缠绕；检查测头、测针安装牢固，无弯曲、磨损（若使用触发式测头，需进行测头校准，确保精度）；接通电源前，确认供电电压与设备标称值一致（通常为AC 220V±10%，频率 50Hz），接地可靠（接地电阻≤4Ω）；若设备使用气动驱动（如气浮导轨），需检查气源压力稳定在0.4~0.6MPa，气源干燥无油污（建议配置过滤装置）。
3、人员要求：操作人员需经过专业培训，熟悉设备操作手册及安全规范，严禁未经授权人员操作；操作前需关闭手机等电子设备，避免电磁干扰；长发需束起，避免卷入运动部件。
二、操作过程中的安全规范
1、开机与初始化：按设备说明书顺序依次打开控制器、计算机，等待系统自检完成（约 5~10 分钟），确认无报警信息（如“光栅尺错误”“温度超差”）；手动或自动回机械原点，确保各轴运动顺畅无卡顿；若回零失败，需停机检查并联系技术人员。
2、手动操作注意事项：依照低速移动优先原则，使用手柄手动操作时，初始速度设为最低档（如10%全速），接近工件时切换至微动模式（≤5mm/s），避免测头与工件碰撞，移动过程中需始终观察设备运行状态，手不离操作手柄，随时准备按下急停按钮；操作前需预判机器人运动路径，避免测头、测杆与工件夹具、工作台发生干涉，对于复杂工件，建议先在软件中进行虚拟路径仿真，再执行实际测量。
3、自动测量程序运行：运行自动程序前，需确认工件装夹牢固，夹具位置正确，避免测量过程中工件松动或移位；在软件中设置安全平面（如高于工件表面 50mm），确保测头在移动时不触碰工件；启用软件的碰撞检测功能，并将程序运行速度设为 50%~70% 初始值，观察首段程序运行正常后再逐步提速；程序运行期间，操作人员需全程监控，不得离开操作台，禁止进行与测量无关的操作（如浏览网页、编辑文档）；若发现异常声响、运动轨迹错误或报警提示，立即按下急停按钮（红色蘑菇头按钮），停止程序运行。
4、测头与工件管理：更换测头或测针时，需使用专用工具（如扭矩扳手），确保安装到位（力矩值按说明书要求，如触发侧头通常为0.5-1N.m，严禁用手直接触碰测针尖端，避免污染或损伤；装卸工件时，需使用软质工具（如尼龙锤、橡胶垫），禁止敲击工作台或夹具，避免冲击导致设备精度下降，对于重型工件（如超过 50kg），需使用叉车或起重设备，并由两人以上协作操作，防止工件坠落或设备过载。
三、操作结束与日常维护
1、关机流程：测量结束后，将测头移至安全位置（如设备机械原点或指定停靠点），关闭测头电源（如有），按顺序关机：先关闭计算机软件和控制器，再切断电源；若使用气源，需关闭气阀并排空残留气体；清洁设备表面及工作台，使用无水酒精或专用清洁剂擦拭导轨、光栅尺（避免使用棉质布料，防止纤维残留）。
2、日常维护：每周检查导轨润滑情况，使用设备指定润滑油（如 ISO 32 号导轨油）均匀涂抹，避免干摩擦导致磨损；气浮导轨设备需定期清洁气浮块表面，确保气路畅通（建议每月用压缩空气吹扫一次）；定期备份测量程序和数据（每周一次），存储于专用服务器或移动硬盘，避免数据丢失，禁止在测量计算机上安装非授权软件（如游戏、杀毒软件），防止病毒感染或系统崩溃。
四、紧急情况处理
1、设备故障：若发生碰撞、异常报警（如“伺服过载”“超程”）或测量结果异常，立即停机并断开电源，记录报警代码和故障现象，联系厂家技术支持或专业维修人员，禁止自行拆解核心部件（如光栅尺、伺服电机）。
2、人员安全：若操作中发生人员受伤（如夹伤、划伤），立即停止设备运行，对伤口进行止血、消毒等紧急处理，严重时送医治疗。
3、火灾或断电：若测量间发生火灾，需使用二氧化碳灭火器或干粉灭火器灭火，禁止用水扑救电气设备；突发断电时，需待电源恢复后检查设备状态，重新回零并校准测头，确认无误后再继续使用。
