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1． [bookmark: _导入零件][bookmark: _GoBack]导入零件
零件作为工具加工的对象，需要先导入到软件中。
位置：位于【场景搭建】的【设备库】内。设备库内有丰富的零件资源。

[image: ]
图示：“设备库”位置
说明：【设备库】支持导入库中的零件，零件的格式为robp。

2． [bookmark: _定义零件]定义零件
位置：位于【自定义】下的【零件】中。
[image: ]
图示：“定义零件”位置
说明：软件支持自定义零件，零件的模型有零件、工具、机器人底座等多种选择。即，可将工具、零件和底座等都看作是零件进行自定义。

定义零件的操作步骤详见【自定义】零件一章。

3． [bookmark: _工件校准]工件校准
位置：位于【机器人编程】下的【工具】中。
[image: ]
图示：“校准”位置
说明：工件校准，确保软件的设计环境中机器人与零件的相对位置与真实环境中两者的相对位置保持一致。校准方法有三种：三点校准法、点轴校准法以及新建工件坐标系。
       第三种方法详见：3.5新建坐标系
· 这里的校准功能还可以对外部工具进行校准，方法与校准工件完全一致。

· 三点校准法：通过拾取三个尖点来校准零件/外部工具相对于机器人的位置。
· 点轴校准法：通过拾取一个轴和一个点来校准零件/外部工具相对于机器人的位置，一般用来校准没有足够数目尖点（小于3）的零件。

· 目前，工件校准有两种情况：
一，工件在机器人的外部，与机器人无接触，此时应选择基坐标系；
二，机器人手持工件，配合外部工具，此时应选择法兰坐标系。
[image: 1591845948(1)][image: ]

图示：工件校准两种情况
· [bookmark: _三点校准法]两种场景的校准原理、校准步骤都是完全相同的，只有坐标系选择上的区别。
3.1 三点校准法
· 校准界面说明
[image: ]
图示：三点校准法界面
                                 *界面图中的“说明”为校准操作的具体步骤。

· 注意：选取的三个点不共线。设计环境中指定的三个点要和真实环境中测量的三个点位置保持一致。

· 坐标系：工件位置所参考的坐标系。这里的坐标系包括基坐标系和法兰坐标系。
    基坐标系：固定在机器人足内，用来说明机器人在世界坐标系中的位置。
法兰坐标系：固定于机器人的法兰盘上，是工具的原点（一般常见的法兰坐标系都是Z轴朝外，X轴朝下）。
· 模型：应选择当前需要校准的工件。
· 设计环境：RobotArt软件中的绘图区。
· 真实环境：真机操作环境。
· 导入：将保存在txt文件内的真实环境中测量的数据导入到软件中。
· 保存：输入真实环境中测得的三个点数据后，将其保存到文件中（txt），方便下一次读取数据。
· 预览：源位置预览：预览校准前的工件位置（以坐标系表示在绘图区中）
          目标位置预览：预览校准后的工件位置（以坐标系表示在绘图区中）
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图示：工件校准步骤

[bookmark: _点轴校准法]3.2 点轴校准法
点轴校准法相比三点校准法，本质是一样的。两点确定一个轴，外加一个校准
点，也刻意确定一个面，只是这个面的反正不好确定。因此，在实际校准时需
要借助“轴翻转”功能做进一步调整。
· 点轴校准法界面

[image: ]
图示：点轴校准法界面

· 点的指定：“指定轴”下的X Y Z指的是该条轴坐标系三个方向上的向量，在零件上指定时应选择与轴垂直的一个圆环或者曲面。此时确定的是轴的位置，不包括方向。
校准点可选择零件上的任意一点。
· 导入轴数据：将实际环境中测得的轴数据文件导入，文件格式为txt，不支持手动输入，节省了录入数据时间。
· 轴反转：输入虚拟环境和真实环境中的数据后，点击【对齐】，可看到校准后的效果。若发现轴向与预期的不一致，点击【轴反转】即可。“轴反转”即确定了轴的方向。
· 生成数据范例：将真实环境中的轴数据和点数据生成txt文件导出，以便对其进行查看。

· 真实环境内采集的用来确定轴的点（至少三个），必须来自于与轴线共轴的圆柱端面边线或圆孔边线上采集；
· 设计环境内，拾取的校准点，注意不要和轴线相交。

示例
以打磨水龙头为例，校准过程如下：
[image: 点轴校准法2]
图示：点轴校准法过程


4． [bookmark: _抓取（生成轨迹）和抓取（改变状态—无轨迹）]抓取（生成轨迹）和抓取（改变状态—无轨迹）
位置：零件的右键菜单内。
说明：
	
	抓取（生成轨迹）
	抓取（改变状态-无轨迹）

	应用场景
	零件抓取机器人/零件抓取零件

	基本概念
	有轨迹显示
	无轨迹显示

	二者区别
	一种动作，零件会根据该指令运动。生成的轨迹其实只有一个轨迹点。
	一种状态，无动作的产生




· 操作对象是机器人时
机器人和工具也有这两个指令，但区别在于：机器人和工具使用该指令抓取零件时，机器人做的是关节运动（局部运动）；但使用零件的【抓取】指令，机器人做的是整体运动。

示例
如在图示场景中，要达到机器人被底座托着顺着导轨左右移动的效果，需让底座抓取机器人。

[image: 零件的抓取]
图示：零件的抓取

右击底座，选择下拉菜单中的【抓取（改变状态-无轨迹）】
选中“ABB-IRB120”，点击[image: ]，将其添加到“已选择物体”中后，点击【确认】
[image: ]
图示：零件抓取操作步骤

这时零件底座已经抓取了机器人，在导轨上移动时，机器人也会随之而动。

· 操作对象是零件时
以机器人上下料为例，让推杆推动小滑块到传送带上，这时需要先让推杆抓取小滑块。详细的操作步骤见图示。
[image: 零件的抓取2]
图示：零件抓取操作步骤
5． [bookmark: _放开（生成轨迹）和放开（改变状态—无轨迹）]放开（生成轨迹）和放开（改变状态—无轨迹）
位置：零件右键菜单内。
说明：
	应用场景
	零件放开机器人/零件放开零件

	基本概念
	有轨迹显示
	无轨迹显示

	二者区别
	一种动作，机器人会根据该指令运动。生成的轨迹其实是一个轨迹点。
	一种状态，无动作的产生






6． [bookmark: _插入POS点]插入POS点
位置：零件右键菜单内。
说明：零件的POS点指的是驱动点，也就是驱动零件移动的点。
使用方法：移动零件时，在初始位置插入POS点1，之后利用三维球将零件定位到目标位置，在目标位置插入POS点2。插入两个POS点后，零件便会生成移动轨迹。
·  插入的POS点被视为轨迹点，POS点的右键菜单中包含了诸多与轨迹点相同的操作指令。

示例
以为零件小滑块插入POS点为例
[image: 零件插入POS点]
图示：小滑块前后位置的对比

右击小滑块，选择下拉菜单中的【插入POS点】。之后就可以在机器人加工管理面板中看到插入驱动点的特征。
[image: ]
图示：小滑块的树形图特征

将小滑块拖动到图示目标位置，插入驱动点2，仿真，可以看到小滑块从顶部垂直下落到底部的整个过程。


7． [bookmark: _隐藏，显示，删除和重命名]隐藏，显示，删除和重命名
位置：零件右键菜单内。
说明：
· 隐藏：隐藏当前选中的零件。隐藏后，零件会消失在绘图区，且机器人加工管理面板中的零件节点变成灰色；
· 显示：将已隐藏的零件显示出来。方法是再次选中机器人加工管理面板中的零件节点，右击，选择【显示】，零件会重新出现在绘图区；
· 删除：删除当前已导入的零件；
· 重命名：修改当前零件的名称。
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