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软件界面
 
总的来说，软件界面主要分为八大部分：标题栏、菜单栏（机器人编程、工艺包、自定义）、绘图区、机器人加工管理面板、调试面板、机器人控制面板、输出面板和状态栏等。
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图示：软件界面
· 标题栏：显示软件名称和版本号；
· 菜单栏：涵盖了RobotArt的基本功能，如场景搭建、轨迹生成、仿真、后置、自定义等，是最常用的功能栏；
· 绘图区：用于场景搭建、轨迹的添加和编辑等；
· 机器人加工管理面板：由八大元素节点组成，包括场景、零件、工件坐标系、外部工具、 快换工具、状态机、机器人以及工作单元等，通过面板中的树形结构可以轻松查看并管理机器人、工具和零件等对象的各种操作；
· 机器人控制面板：控制机器人六个轴和关节的运动，调整其姿态，显示坐标信息，读取机器人的关节值，以及使机器人回到机械零点等；  
· 调试面板：方便查看并调整机器人姿态、编辑轨迹点特征；
· 输出面板：显示机器人执行的动作、指令、事件和轨迹点的状态；
· 状态栏：包括视向等功能。

	

1. 机器人编程
机器人编程，可进行场景搭建、轨迹设计、模拟仿真和后置生成代码等操作，包括“文件”“场景搭建”“基础编程”“工具”“显示”“高级编程”和“帮助”等七个功能分栏。
【文件】
文件的新建、打开和保存。RobotArt打开和保存的文件均为工程文件robx。
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图示：文件菜单栏
◎主页：该按钮可回到软件的主页面；主页功能包括新建文档，打开文档，RobotArt应用领域介绍，Art帮助资料等。
◎工作站库：20个教学工作站在线资源，可从库内直接下载工作站文件。
◎新建：创建空白工程文档。
◎打开：打开已存在的工程文件。
◎保存：保存当前工程文件到指定位置。若是已有保存记录的文件，默认保存到原位置。
若是新建文件，保存时则会弹出对话框，选择保存位置。
◎另存为：将当前文件另存到指定位置。

【场景搭建】
一般情况下绘图区为空，需要先导入工作设备和执行对象，包括机器人、工具、零件、底座、状态机等，即进行场景搭建。
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图示：场景搭建菜单栏
◎机器人库：用于导入官方提供的机器人。
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图示：“选择机器人”界面
· 插入官方机器人模型：单击“下载/插入”按钮即可插入机器人模型；单击机器人图片，可查看机器人的具体参数，包括轴数、负载、工作区域等，同时“看了又看”中推荐出相似参数的机器人型号
· 本界面采用网页形式，支持机器人品牌、型号的筛选、搜索和排序。
◎工具库：用于导入官方提供的工具。导入工具之前，必须先导入机器人，否则会弹出警告工具格式为robt。
          与机器人库相似，工具库支持筛选、搜索和排序。
   
◎设备库：用于导入官方提供的零件、底座、状态机等。其中，零件包括场景零件和加工零件。场景零件用来搭建工作环境，加工零件是机器人加工的对象。
        设备库同样支持进行筛选、搜索和排序。
◎输入：支持多种格式的文件导入到RobotArt环境中。目前支持的格式包括：
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图示：RobotArt支持的模型格式
*列表中涵盖了众多市场上流行的3D绘图软件所制作的模型格式，如CATIA，Solidworks等。

【基础编程】
初步生成机器人运行的路径和程序，包括进行机器人的路径规划，模拟仿真机器人运动过程和状态，Web动画观看机器人运行，生成后置代码等。
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图示：基础编程菜单栏
◎导入轨迹：导入其他软件/ RobotArt中生成的轨迹。
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		图示：“导入轨迹”界面
*导入轨迹之前先导入机器人。
软件目前支持的轨迹文件格式有aptsource，nc和robpath。

◎生成轨迹：用于生成机器人工作的轨迹，即机器人运动的路径。
  
六种生成轨迹的方式：沿着一个面的一条边；面的外环；一个面的一个环；曲线特征；边；打孔。
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图示：6种轨迹生成方式

◎仿真：形象逼真地模拟真实环境中机器人的运动路径和状态。
◎后置：用于生成机器人可执行的代码语言，可以拷贝到示教器控制真机运行。
◎输出动画：将机器人运动轨迹输出为动画，查看动画的方式有两种：微信扫码查看和复制链接用浏览器打开查看。
◎新建程序：添加新程序，在空白的程序文档中输入程序代码，然后实现真机运行。
◎新建轨迹：新建一条空白轨迹（不含轨迹点）。
◎编译：获悉轨迹点状态。

【工具】
辅助轨迹设计的实用工具。
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图示：工具菜单栏
◎三维球：用于工作场景的搭建、轨迹点编辑、自定义机器人、零件工具等的定位。
[image: 空白背景三维球]
图示：三维球

◎测量：对场景内模型的点、线、面进行有关间距、口径和角度等的测量。
◎校准：调整虚拟环境中零件和机器人的相对位置关系，做到模拟环境中零件和机器人的相对位置与真实环境中的一致；另外还可校准外部工具与机器人/零件的相对位置。
◎新建坐标系：用于自定义新的工件坐标系。
◎选项：控制轨迹点、轨迹点姿态和序号、轨迹线、轨迹间连接线、TCP等的显示和隐藏。

【显示】
控制场景中所有设备、机器人加工管理面板、机器人控制面板、调试面板和输出面板等的显示和隐藏；控制时序图的显示与隐藏；为模型贴图等。
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图示：显示菜单栏
◎管理树：控制机器人加工管理面板和设计环境面板的显示或隐藏。
◎控制面板：控制调试面板、输出面板和机器人控制面板的显示或隐藏。
◎显示全部：将绘图区中隐藏的模型对象全部显示出来。
◎显示时序图：显示所有机构的时序顺序。
◎贴图：将所选图片以指定的角度粘贴到目标模型上。

【高级编程】
进一步规划编辑机器人运动路径，并查看机器人的运动数据。
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图示：高级编程菜单栏
◎工艺设置：设置工艺参数，包括工艺模板，事件信息，动作定义，变量管理，自定义和i事件模板等。
◎性能分析：显示机器人运动数据：机器人名称、运动的平均速度、总轨迹数、总点数、总时间以及运动节拍等。

【帮助】
帮助您迅速了解并入手RobotArt，包含丰富的视频资料和文档资料。
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图示：帮助菜单栏

◎帮助：提供与RobotArt相关的学习视频和文档。
[image: 个人主页]
图示：“帮助”界面
RobotArt基本信息：显示RobotArt账号的基本信息，包括用户角色，账号剩余天数，账号注册、激活、截止时间等。
个人信息：展示并支持修改用户个人信息：姓名、性别、单位等。
安全设置：用于RobotArt账号绑定手机、QQ、微信、邮箱等；显示/修改用户名、密码等。
使用帮助：学习软件教程；疑难解答
个人资产：显示PQ币的数量；了解赚币攻略；赚取PQ币
消息中心：查看并处理系统消息与互动消息。



  工艺包
工艺包中包含每个工艺的具体参数，可非常简便地实现切孔和码垛工艺，并进行仿真。
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图示：工艺包菜单栏

工艺包中包括仿真、切孔工艺、码垛工艺等工艺包。
详细的描述见：【工艺包】一章。

自定义
RobotArt支持但不限于自定义机器人、运动机构、工具、零件、底座、后置以及状态机，可以依据您的需求开发其他自定义功能，基本可以满足各种需求。

[image: 自定义栏目]
图示：自定义菜单栏
◎输入：软件支持多种不同格式的模型文件：
[image: ]
图示：RobotArt支持的软件格式
*列表中涵盖了众多市场上流行的3D绘图软件所制作的模型格式，如CATIA，Solidworks等。

◎导入机器人：导入自定义的机器人，支持的文件格式为robrd；
◎定义机器人：定义通用六轴机器人、非球型机器人、SCARA四轴机器人；
◎定义机构：定义1~N轴的运动机构；
◎定义工具：定义法兰工具、快换工具、外部工具；
◎定义零件：将各种格式的CAD模型定义为robp格式的零件；
◎定义底座：将各种格式的CAD模型定义为robs格式的底座；
◎自定义后置：用户自定义自家机器人的后置格式；
◎定义状态机：将各种格式的CAD模型定义为robm格式的状态机。
                                                                                                         
绘图区
绘图区为软件界面中心的蓝色区域，用于场景搭建和轨迹的添加、显示和编辑等。导入的对象和对对象的各种操作，只要没有选择隐藏的，都会显示在绘图区中。
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图示：绘图区
左下角的坐标系表示绘图区中模型的位置。

[bookmark: _机器人加工管理面板]机器人加工管理面板
机器人加工管理面板主要是全局浏览软件中所有模型和操作，使所有目标对象方便管理、简便操作以及直观清晰地查看。

位置：位于软件界面左侧。
说明：面板下挂有八个节点，包括场景、零件、工件坐标系、外部工具、快换工具、状态机、机器人以及工作单元等。机器人下还有工具、底座、轨迹和程序等子节点。
点开[image: ]查看该条目下的子节点；点击[image: ]收起子节点列表。
[image: 2760-机器人加工管理面板]
图示：机器人加工管理面板
一般来说，每个子节点的右键菜单中都包括了该对象的所有操作，快捷方便地执行多种指令。
如“程序”下的子节点“RobotArtMain”, 右键菜单中包含了多种功能指令。

[image: ]
图示：“程序”树形图

 【工作的设备】选择处于工作状态的设备（机器人）。

[image: ]
图示：选择当前工作设备



[bookmark: _输出面板]机器人控制面板
此面板控制机器人的关节运动，调整其姿态，读取机器人的关节值，以及使机器人回到机械零点。

位置：位于软件界面右侧。
说明：机器人控制面板分为机器人空间和关节空间两个部分。
机械零点：机器人出厂时的初始姿态。
[image: 2760-机器人控制面板]
图示：机器人控制面板

●机器人空间：模拟示教器控制机器人。

[image: ]
图示：机器人空间
*坐标用四元数来表示的机器人有：ABB。其他品牌机器人一般用欧拉角来表示。
◎平移：利用[image: ] 和[image: ]控制机器人向X（前后）Y（左右）Z（上下）等方向平移；
◎旋转：利用[image: ] 和[image: ]控制机器人以 XYZ三个方向为中心旋转；
◎坐标表示：根据机器人品牌来确定坐标用四元数还是欧拉角来表示。
  
◎工具坐标系：以工具坐标系的原点来确定机器人的位置。
◎调整步长：这里的步长指的是机器人平移/旋转运动幅度的大小，从0.01到10幅度依次加大。

●关节空间
[image: ]
图示：关节空间
◎ [image: ]上下移动调整机器人的关节角度值，具体数值显示在[image: ]中。
其中，±170，-65~150等为六个轴的活动范围。[image: ]减小或增大某个轴的关节角，数值改变间隔即为步长。如设定步长为5.00，J1的关节角度初始值为90。 点击[image: ]增加关节角，则数值会变为95。

●HOME点

[image: ]
此空间用来显示已保存的HOME点，还可以删除HOME点。

输出面板
位置：位于软件界面右侧。
说明：仿真功能模拟的是机器人在实际环境中的运动路径和状态。仿真时，输出面板会显示出机器人执行的事件和命令，以及有问题的轨迹点。
双击输出面板中的提示事件，机器人姿态会更改到事件被执行时的状态。
[image: ]
图示：输出面板示意图

同时，面板会输出有问题的轨迹点，如上图所示轴超限的轨迹点。出现这种情况后，需要对轨迹点的姿态进行调整，详细的调整方式详见轨迹编辑。

[bookmark: _调试面板]调试面板
位置：位于软件界面右侧。
说明：调试面板与机器人姿态和轨迹点特征紧密联系。
[image: ]
图示：调试面板
●该面板用于调试机器人的关节角，改变机器人的姿态。

[image: ]
图示：调试机器人关节角
J1 J3 J3 J4 J5 J6分别代表机器人的一轴、二轴、三轴、四轴、五轴和六轴。
其中，±170，±70, -65~70,±150,±115,±300分别表示每个关节的旋转角度范围，通过小滑块上下移动，在这六个范围内改变六个轴的关节角度值。

●更改轨迹点的运动指令、速度和轨迹逼近值，并且显示出机器人在该轨迹点执行的事件。
[image: ]
图示：调试面板示意图
◎轨迹点的指令：包括Move-Line, Move-Joint，Move-AbsJoint和Move-Circle四种。

*Move-Line：机器人以线性移动方式运动至目标点，当前点与目标点二点为一条直
线，机器人运动状态可控，运动路径保持唯一。
*Move-Joint：关节运动指令，表示的是机器人做关节运动，按照关节角度值来达到指定的点。机器人以最快捷的方式运动到目标点，机器人运动状态不完全可控，但运动路径保持唯一，常用于机器人在空间大范围移动。

*MoveC：全称是Move-Circle，为圆弧运动指令，机器人通过中间点以圆弧移动方式运动目标点，当前点、中间点与目标点三点决定一段圆弧，机器人运动状态可控，运动路径保持唯一。
*Move-AbsJoint：绝对运动指令，按照角度指令来移动。


◎轨迹点的速度：轨迹点（轨迹/机器人）在真机环境中的运动速度，单位为mm/s, 可生成后置代码导入示教器中。
◎轨迹逼近：轨迹的平滑圆弧过渡。有时机器人运动到某个轨迹点时会暂停，即速度为0。该指令可以防止机器人在该点出现精确暂停，让其形成一个抛物线的轨迹，即实现圆弧过渡。
如图示，机器人从P1运动到P2到P3，再到P4。
[image: E:\SoftWares\Tencent\1123864825\Image\C2C\U@EYJSVRW[%M$LGM@J{PBDO.png]
图示：轨迹逼近

以上图为例，轨迹逼近值上限为p2p3距离的一半。
机器人运动到点2、点3时速度为0。 这时设定【轨迹逼近】的数值为8mm，那么机器人的运动路径为黑色曲线，绕过了P2 和P3。
· 注意：若要求机器人必须运动到点2或者点3，就不能用该指令。
另外，若原轨迹是从点1到点2，两点之间有障碍物，可以插入一个点3，然后使用轨迹逼近，可使机器人连续运动，如下图：
[image: ]
                                图示：轨迹逼近应用场景
●对当前选中的轨迹直接仿真。
[image: ]
点击[image: ]出现仿真管理面板，执行仿真操作。同时面板上还显示出了该条轨迹的名称。

●使机器人运动到某个点。
[image: ]
勾选面板中的“机器人运动到点”后，只需单击目标点即可让机器人运动到改点。

●查看五种不同轨迹点颜色的含义。
[image: ]
◎绿色：表示该轨迹点是完全正常的；
◎黄色：表示轴超限，机器人的运动超过了某个关节的运动范围；
◎红色：表示不可达点，机器人距离目标太远，此时需要调整机器人与工件或外部工具的距离；
◎灰色：表示不知道该轨迹点的当前状态；
◎紫色：表示奇异点。

什么是奇异状态和奇异点？
奇异状态：一般指工业机器人机器手臂出现的运动故障，指的是在该状态下失去了一些运动自由。就像人的手一样，如果手臂完全伸直就不能让手再伸向手臂所指的方向。而没有伸直时，手是可以往各个方向运动的，这就是一种奇异状态。而奇异点就是造成机器人出现奇异状态的点。
如：左下图机器人的2轴和3轴产生了奇异点，右下图4轴和5轴产生了奇异点
[image: ][image: ]
图示：机器人奇异状态

状态栏
状态栏包括视向、模型绘制样式等功能，并有功能提示。
包括以下按钮：
[image: ]
图示：状态栏
(1) [image: ]意思是显示全部。点击该按钮后，所有导入的模型都会显示在绘图区；
(2) [image: ]将选中的模型放大到视野中心；
(3) [image: ]包含了五种模型的绘制样式，不同样式会有不同的模型绘制效果；
(4) [image: ]
六个按钮分别为六个不同的视向：轴侧图，前视图，顶视图，右视图，后视图，底视图，左视图，对应0，1，2，3，4，5，6数字键。

[image: 080c5cdf132b40f2285a92209f91544]1
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