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PQArt工业项目实例讲解
（项目：熔覆焊接）
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：真实场景

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，找到并下载导入MOTOMAN-MH24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。
[image: ]
                                       图示：导入工具

2.3  导入底座
     鼠标单击软件界面顶部功能区域内，自定义版块下的“导入底座”， 找到底座存储路径，并导入。
[image: ]
图示：导入底座
2.4导入变位机与校准调整位置
 2.4.1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。
[image: ]
图示：导入变位机
2.4.2 校准调整变位机位置
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三的大概位置。具体的校准方法见“使用手册”中校准一章。
第一步：变位机导入后与机器人之间的位置（如图示一）所示，之后鼠标单击变位机，激活三维球，拖动三维球的X（红色）轴，在对话框中输入1500进行移动（如图示二）。
[image: ]
图示一：变位机导入位置
       [image: ]
图示二：变位机移动位置
[image: ]
     
图示三：变位机调整后位置
     2.5 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
2.6导入零件
    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。
[image: ]
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一大概位置。之后右键变位机选择“抓取（改变状态-无轨迹）”（如图示二），选择要抓取零件点击增加（如图示三），点击确定。
[image: ]
图示一：零件摆放位置
[image: 6415474d7605cb84730adbef3e4691d]
图示二：无轨迹抓取
[image: ]
图示三：选择被抓取零件

2.7轨迹生成
第一步：将机器人5周调整为-90°时插入一个Move-Absjiont点作为Home点。
第二步：在第一步的基础上继续调整将E1调至-60°，插入Move-jiont点。
第三步：点击机器人编程板块下的生成轨迹功能，类型选为“截面线”，选择边和要加工的面（见图示一），设置主要参数（见下图示二），然后点击确定。
[image: ]
图示一：截面线生成轨迹界面
[image: ]
图示二：主要参数设置
     第四步：在左边机器人加工管理面板上找到刚刚生成好的轨迹，右键该轨迹点击“z轴旋转最小”。
[image: ]
图示：轨迹调整
第五步：右键轨迹点击“属性”，并找到选择逆解方式将其更改为“联动（位置优先）”。
[image: ]
图示：选择逆解方式

2.8 仿真
对轨迹进行仿真，检查轨迹存在的问题。
[image: ]
图示：仿真轨迹
2.9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
[image: ]
图示：工艺信号录入
     然后找到要添加对应命令的轨迹点，在相应的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。
[image: ]
图示一：添加仿真事件
[image: ]
图示二：自定义事件内容
2.10 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。
2.11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
[image: ]
1
[image: ]ADD:北京市海淀区安宁庄西路9号院29号楼金泰富地大厦210  TEL:010-89755166  FAX:010-89757266
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//INST
///DATE 2020/07/21 14:59
///ATTR SC,RW
///GROUP1 RB1
///GROUP2 ST1

NOP

MOVJ C00001 VI=100 P!

SMOVL C00003 V=100.0 PL=2
set 1

SMOVL C00004 V=100.0 PL=2
SMOVL C00005 V=100.0 PL=2
SMOVL C00006 V=100.0 PL=2
SMOVL C00007 V=100.0 PL=2
SMOVL C00008 V=100.0 PL=2
SMOVL C00009 V=100.0 PL=2
SMOVL C00010 V=100.0 PL=2
SMOVL C00011 V=100.0 PL=2
SMOVL C00012 V=100.0 PL=2
SMOVL C00013 V=100.0 PL=2
SMOVL C00014 V=100.0 PL=2
SMOVL C00015 V=100.0 PL=2
SMOVL C00016 V=100.0 PL=2
SMOVL C00017 V=100.0 PL=2
SMOVL C00018 V=100.0 PL=2
SMOVL C00019 V=100.0 PL=2
SMOVL C00020 V=100.0 PL=2
SMOVL C00021 V=100.0 PL=2
SMOVL C00022 V=100.0 PL=2
SMOVL C00023 V=100.0 PL=2
SMOVL C00024 V=100.0 PL=2
SMOVL C00025 V=100.0 PL=2
SMOVL C00026 V=100.0 PL=2
SMOVL C00027 V=100.0 PL=2
SMOVL C00028 V=100.0 PL=2
SMOVL C00029 V=

+MOVJ EC00001 VI=8
MOVJ C00002 VI=100 PL=0 +MOV] EC00002 V]=8

+MOV] EC00003

+MOV] EC00004
+MOV] EC00005
+MOVJ EC00006
+MOV] EC00007
+MOV] EC00008
+MOV] EC00009
+MOV] EC00010
+MOV] EC00011
+MOV] EC00012
+MOV] EC00013
+MOV] EC00014
+MOV] EC00015
+MOV] EC00016
+MOV] EC00017
+MOV] EC00018
+MOV] EC00019
+MOV] EC00020
+MOV] EC00021
+MOV] EC00022
+MOV] EC00023
+MOVJ EC00024
+MOV] EC00025
+MOVJ EC00026
+MOV] EC00027
+MOV] EC00028
+MOV] EC00029
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SRS
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