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自定义机器人
RobotArt支持自定义通用六轴机器人、非球型六轴机器人以及SCARA机器人，在市场上存在多种机器人品牌和型号的情况下，最大限度满足市场需求。

1. [bookmark: _GoBack]背景知识
2. 自定义机器人步骤总述
3. 模型导入
4. 模型预处理
5. 定义
6. 检测

[bookmark: _背景知识]背景知识
通用六轴机器人：六轴机器人是由六个串联轴组成的。所谓的串联，即一轴关联着二轴，二轴关联着三轴，它们之间是互相影响的。而“通用”则必须满足四五六轴的旋转中心相交于一点。

[image: 图片1]
图示：通用六轴机器人

非球型机器人：与通用六轴机器人相比，非球型机器人四五六轴的旋转中心不交于一点，如MOTOMAN-MA1900。
[image: ]
                                  图示：非球型机器人
SCARA机器人：四轴机器人，包括三个旋转关节和一个平移关节。
[image: timg]
图示：Scara机器人

电气位置：各关节轴电机的起始位置。
软件零点：示教器上把所有关节归零时的关节角（RobotArt中无法更改软件零点）。
机械零点：机器人每个轴的机械位置与电气位置一致时机器人的位姿，即出厂时厂家设定的机器人初始姿态。
机械零点和软件零点的关系：出厂时厂商会有一组机械零点的数值，我们收货后将机器人各轴槽对槽后在示教器上零点标定界面点击确定即可将厂商机械零点数值与实际位姿绑定；此时再将各轴关节角调零即为软件零点位姿。
[bookmark: _自定义机器人分五步：] 自定义机器人分五步：


[bookmark: _模型导入]模型导入
自定义机器人之前需先导入机器人模型，模型一般从机器人官网下载。
位置：通过【输入】按钮导入，该按钮位于【自定义】下的【场景搭建】中。
[image: ]
图示：“输入”位置

RobotARrt支持目前市面上绝大多数主流的CAD模型的导入，如下图所示：
[image: ]
图示：软件支持的模型格式
1. [bookmark: _模型预处理]模型预处理
将STEP模型导入到软件中后，该模型的所有装配会显示在机器人加工管理面板的“场景”节点下。
模型预处理的位置：机器人加工管理面板--场景节点下
[image: ]

图示：机器人加工管理面板-场景
说明：导入的模型，其零部件层次关系不一，定义前需要对这些零部件进行一下预处理，使之符合定义所 要求的层次结构。
机器人零部件的树结构一般要求：根目录为一个总装，名字一般为机器人的官方名称，子节点下依次为BASE、J1、J2 … Jn 排列。请看下图所示：
[image: ]
                             图示：预处理效果图

[bookmark: _定义]定义
位置：通过【定义机器人】按钮来操作，该按钮位于【自定义】下的【机器人】中。
[image: ]
图示：“定义机器人”位置

说明： 自定义机器人需要经过“关节检查”→“机器人位置检查”→“DH参数设置”→“输入关节详细信息”→“输入机器人基本信息”五个步骤。
      自定义机器人的要点就在于DH参数的正确性和准确性。
以世界坐标系为参考点进行DH参数建模，确定机器人各个轴的姿态、软件零点、机械零点、运动范围、运动方向、后置类型等。
单击菜单栏中【自定义】下的【定义机器人】后，按照对话框中的指示一步步定义。


关节检查
模型处理好之后首先进行关节检查。在“机器人关节数”中选择对应的机器人类型即可。

[image: 自定义机器人：关节检查]
图示：机器人关节检查

机器人位置检查
接下来调整机器人的位置和姿态。
1） 调整机器人到软件零点状态。
2） 机器人的基坐标系原点与软件中的世界坐标系原点重合。
点击蓝色下划线字体可跳转到详细的操作方法。
调整无误后，勾选“我已按要求调整机器人模型位姿”进入下一步操作。
[image: IMG_256]
图示：机器人位置检查

DH参数设置
所谓DH参数即用四个参数表达两对关节连杆之间位置和角度的关系。这里通过DH参数来构建机器人模型。
[image: ]

图示：DH参数设置

· 非球型机器人的DH参数：
因为非球型机器人的五轴中心与六轴中心未在一条直线上，两者有所偏移，所以该类机器人的DH参数多了一个参数△L，即五轴和六轴中心水平方向上的偏移量。

[image: 自定义安装机器人]
图示：非球型机器人的DH参数

关节详细信息
接下来需设置机器人的关节角度、关节类型和旋转方向。
[image: ]
图示：机器人关节详细信息

· 关节名称：根据不同品牌机器人自动识别出关节数量和名称。
· 最大、最小角度：各关节可运动的最大和最小范围。
· 初始角度：机器人的机械零点状态。
· 关节类型：包括旋转关节和平移关节两类。

· 是否反向：选择各轴的旋转方向。界面图中的符号“+”代表旋转的正向，“-”代表旋转的反向。应  根据实际机器人轴旋转方向来选择。

机器人基本信息
设定机器人的一些基本信息，主要为姿态、基坐标系和后置类型等方面。所有信息都会进行自动智能识别。
[image: ]

图示：机器人基本信息

· 求逆解默认选项：确定机器人求逆解的唯一性。
· 后置类型、运动学求逆解类型：要和机器人的品牌保持一致，若列表中的品牌均不匹配，则选择“自  定义”。
后置类型：机器人后置的格式，包括RobotArt机器人库中机器人品牌的后置，和自定义的后置。
[image: ]
图示：机器人后置类型
自定义后置类型：需导入准备好的后置文件（.ropost），通过浏览按钮导入。
[image: ]
图示：自定义后置类型
· 后置文件通过【自定义后置】功能生成。
 运动学求逆解类型：包括RobotArt内置（即软件中存在的机器人品牌已经有默认逆解类型）和自定义两种。
[image: ]
                                     图示：运动学求逆解类型
“自定义”类型需导入相应的dll文件。
· 显示DH坐标系：于绘图区显示机器人每个轴的坐标系，通过DH坐标系可以查看机器人每轴配置情况。图为安川MA1900的DH坐标系。
[image: ]
图示：MOTOMAN-MH1900的DH坐标系

· 更新：点击【更新】按钮，通过调试面板的滑动器拖动机器人各轴，查看各轴运动是否正确，若配置错误，可确定错误之处然后进行修改。
确认每轴运动情况无误后，点击【完成】保存即可，提示机器人配置成功。


路径：导入自定义的机器人
通过【自定义】下的【导入机器人】
[image: ]
图示：导入自定义机器人的位置

[bookmark: _检测]检测
定义完机器人后需对其进行检测，查看是否满足定义要求。
将定义好的机器人导入进来后，拖动调试面板中的滑动器来控制机构的各轴运动，查看其运动方向是否正确、是否存在关节脱离的情况等。
一般来说，确定正确的机器人，六个轴均能够正常旋转平移。
[image: ]
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