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PQArt工业项目实例讲解
（项目：钢结构件焊接）
1.总体操作流程：
场景搭建-（工件校准）-轨迹添加-仿真调试-真机运行
[image: ]
图示：现场实例
2.详细操作步骤：
2.1插入机器人
   鼠标依次单机PQArt软件界面顶部功能区域内，机器人编程板块下的机器人库内，点击YASKAWA品牌，并在搜索框内输入2010，下载并导入搜索到的MOTOMAN-MA2010型号机器人。
[image: ]
图示：插入机器人
2.2插入工具
鼠标单击软件界面顶部功能区域内，自定义版块下的“导入工具”，选择已经定义好的工具文件。
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                                       图示：导入工具
2.3  导轨导入与位置调整
2.3.1插入导轨
     鼠标单击软件界面顶部功能区域内，自定义版块下的“导入机器人”， 找到导轨存储路径，并导入。
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图示：导入导轨
2.3.2 调整导轨位置
第一步：导轨导入后与机器人之间的位置如下图所示，之后鼠标单击导轨，激活三维球，并将三维球通过空格键，取消三维球与导轨之间的连接约束。
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                                   图示：导轨初导入位置
     第二步：右键三维球中心点选择“到边的中点”，所到中点的边选择图示位置边。
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图示：初调整三维球位置
第三步：点击图示轴（黄色亮显），重复第二步。
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图示：三维球位置调整后
第四步：空格键事三维球变为三色球，将三维球与导轨重新进行约束，之后右键三维球中心点单机“编辑位置”，输入0，0，0位置，
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图示：调整导轨位置
第五步:右键导轨选择“抓取（改变状态-无轨迹）”，选择机器人点击增加，点击确定，抓取机器人。
[image: a0855dda127550cf57fefd6dedf1534]
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图示：导轨无轨迹抓取机器人
2.4导入变位机
 鼠标单击软件界面顶部功能区域内，自定义版块下的“导入机器人”， 找到变位机存储路径，并导入。
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图示：导入变位机
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图示：变位机导入位置
2.5校准变为机位置
     这里不做具体校准，单机变位机，激活三维球将变位机移动至图示的大概位置。具体的校准方法见“使用手册”中校准一章。
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图示：变位机位置
2.6 创建外部轴链接
右键机器人选择“创建外部轴链接”
[image: a074cc1d823bd19c6885adfaffbe9da]
图示：创建外部轴链接

如下图选择对应的导轨与变位机点击确定。此时单机机器人可以看到增加了E1,E2两个轴。
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图示：外部轴创建成功
2.7导入夹具钢架与焊接件
    鼠标单击软件界面顶部功能区域内，自定义版块下的“导入零件”， 找到零件存储路径，并导入。此操作重复两次分别导入夹具钢架与焊接件。
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图示：导入零件

导入零件以后使用三维球将两个零件移至图示大概位置。之后右键变位机选择“抓取（改变状态-无轨迹）”，选择两个零件进行增加，点击确定。
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图示：零件摆放位置
[image: 45b0fdb3fd0584c0dbfe7ce1e8e5d80]
图示：无轨迹抓取
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图示：选择被抓取零件
2.8轨迹生成
方法一：将变位机旋转至合适的角度，利用给机器人在焊接位置的两端点位置插入Move-Line点后，并将两轨迹点进行合并轨迹的方式。
方法二：将变位机旋转至合适的角度，使用生成轨迹功能里的“边“的生成方式。
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图示：生成轨迹界面
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图示：生成的轨迹
2.9 仿真
对轨迹进行仿真，检查轨迹存在的问题。
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图示：仿真轨迹

2.10 添加工艺自定义事件
首先在机器人编程板块里找到并点击工艺设置，之后点击自定义事件模板，进行真实信号的录入（模板内容为现场真机所用信号），如图所示
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图示：工艺信号添加
     然后找到要添加对应命令的轨迹点，在此轨迹点下通过添加仿真事件（如图示一），事件类型与模板名字分别选择自定义事件与对应的名字（如图示二），点击确定将已经录入好的焊枪开与关的信号进行对应位置的添加。
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图示一：添加仿真事件
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图示二：自定义事件类型
2.11 进行对轨迹的仿真与编译
    仿真编译检查所添加的轨迹是否存在一些安全隐患（如机器人碰撞等危险），没有问题即可进行后置操作。
2.12 后置代码导入真机示教器
    将经过仿真编译检查过的没有问题的轨迹进行后置代码操作，点击机器人编程板块下的后置，将轨迹代码导出（如图所示）到事先准备好的u盘里，并导入真机示教器内运行即完成。
[bookmark: _GoBack][image: ]
图示：后置代码
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