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程序是为实现特定目标或解决特定问题而用计算机语言编写的命令序列的集合。RobotArt作为一款离线编程软件，机器人的运动指令并不需要用户亲自编程，只需进行轨迹设计和规划即可。而RobotArt也支持用户的自主编程，极大地提高了自由度和灵活性。
[bookmark: _GoBack]
新建程序 
RobotArt支持自主编程，通过后置功能将机器人可执行的代码导入到示教器中，从而实现真机运行。
位置：位于【机器人编程】下的【基础编程】中。
[image: ]
图示：“新建程序”位置
*新建程序前需要插入一个机器人。
说明：该功能可以添加不同的加工轨迹程序。
使用方法：点击【新建程序】，填写模块名称，然后单击【确定】。
[image: ]
图示：新建模块
生成空白的程序文档，可在空白区域编写程序。
         [image: ]
图示：后置代码编辑器
· 后置代码编辑器界面介绍
[image: ]
图示：后置代码编辑器
· 后置代码的显示方式：点的坐标、字符和注释用不同颜色区别开来，代码查看起来清晰明了。
· 有行号显示，方便定位某一行的代码。
· 折叠功能，同一组别或者段落的代码可以实现手动折叠展开和收起。
· 导出文件编码：包括ANSI和UTF-8两种编码。ANSI编码不支持代码程序中包含中文字符，UTF-8则允许包含中文字符，从而根据特定品牌的机器的后置需求来选择这两种编码。
ANSI详细讲解：ANSI
UTF-8详细讲解：UTF-8
· 下载：只应用于ABB机器人，将程序直接下载到相连接的示教器上。
导出：将后置出的文件直接拷贝到真实示教器，从而完成真机运行。
保存：编写的程序会自动保存加载到程序编辑器中和机器人加工管理树上。
取消：不保存已编写的程序且退出程序编辑器。

· 后置格式的具体显示样式，如字体颜色、背景色、折叠方式等都用XML控制。
因此，用户可依据实际需求，自定义后置的具体显示样式。

程序的编辑   
添加完程序后，在机器人加工管理面板的程序节点上会显示添加的程序，可对其进行编辑、导出、删除和重命名。
[image: ]
图示：程序
· 编辑程序：对已生成的程序在后置代码编辑器中进再次编辑；
· 导出程序：将程序生成文件，导出，可直接拷贝到真实示教器中，从而完成真机运行；
· 删除程序：删除当前选中的程序；
· 重命名：更改程序名称。
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RobotArtain.mod
1 e%%%

2 |VERSION:1

3 |LANGUAGE: ENGLISH

4| %%%

5
6 ©MODULE modRobotArtMain
7 | TASK PERS tooldata RobotArtMainATIfZ 6]

HITEKTCP:=[TRUE, [[196.00077,0.00000,54.50750],[0.50000,-C

10 6PROC RobotArtMain()
11 Confl\on;
12 |Confl\on;
13 o NHEL

14 pt1

15 Movel [[992.44389,292.99981,120.83178],[0.50000,0.50000,-0.50000,0.500001,[0,-2,0,01,[9E+09,9E+
16 1pt2

17 Movel [[992.44389,282.99981,120.83178],[0.50000,0.50000,-0.50000,0.500001,[0,-2,0,01,[9E+09,9E+
18 1pt3

19 Movel [[990.33342,282.99981,114.51785],[0.50000,0.50000,-0.50000,0.50000],[0,-2,0,01,[9E+09,9E+
20 pt4

21 Movel [[984.85041,282.99981,110.742071,[0.50000,0.50000,-0.50000,0.500001,[0,-2,0,01,[9E+09,9E+
2 1pts

23 Movel [[978.19899,282.99981,111.02231],[0.50000,0.50000,-0.50000,0.500001,[0,-2,0,01,[9E+09,9E+
24 11pt6.

25 Movel [[973.05300,282.99982,115.24589],[0.50000,0.50000,-0.50000,0.500001,[0,-2,0,01,[9E+09,9E+
26 |ENDPROC

27
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