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1 术语与定义

下列术语与定义仅适用于本文件。

1.1 版本定义

EdgeSpace 官方发布版本的版本号由版本日期，主版本号，次版本号以及修订

版本号四部分组成。版本号的数字代表不同的定义，例如：

20210204.1.4.0

软件发布时的年月日

主版本号

次版本号

修订版本号

日期版本号：EdgeSpace 更新发布时的具体日期

主版本号：EdgeSpace 架构更新和模块新增，主版本号将进行迭代

次版号：EdgeSpace 功能优化更新，次版本号将进行迭代

修订版本号：EdgeSpace 界面优化或者 bug 修复，修订版本号将进行迭代；

注意：修订版本号时间间隔不限，但软件存在严重 bug，修复后随即迭代版本

号！
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1.2 术语

名称 说明

场景 在三维视图中，用几何模型表达物理世界的布局

坐标系 在空间中定义位置和方向

框架(Frame） 与坐标系定义一致

编程 使用图形化的方式，生成机器人可以运行的程序

虚拟控制器 常用 VC(virtual controller)来表示，可以使得机器人在软

件上的仿真与实际机器人控制器有相同的运动

作业(任务) 当前机器人需要执行的程序相关的内容

指令 机器人作业任务里执行具体操作的程序命令行

运动指令 创建控制机器人运动的指令，直线、圆弧运动等

其它指令 主要是指用于配置机器人运动参数和运动逻辑的指令

目标点 机器人末端工具点要运动到达的坐标

外部轴 除机器人以外的可控制对象，例如变位机或导轨等机构
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1.3 坐标系

1.3.1 场景坐标系

名称 说明

世界坐标系 位于三维视图工作平面网格的中心，是三维视图里所有位

置和姿态的原点

本地坐标系

指对象在自身创建一个参考坐标系。如一个半径为 50mm

的球，将本地坐标系建立在球心位置，则球面上每一个任

意取一点的坐标都是相对于圆心进行计算

依附坐标系 位置和姿态参考安装对象自身坐标系。如将一个正方体安

装在另外一个球上，则其依附坐标系为球的自身坐标系

父坐标系 位置和姿态参考其上一级的坐标系。如在工件坐标系下创

建的目标点，则目标点的父坐标系为工件坐标系

用户坐标系（UCS） 用户自定义的坐标系，称为用户坐标系（UCS）

1.3.2 编程坐标系

名称 说明

作业(任务)坐标系 当前作业任务的参考坐标系，对应实际

机器人设置的世界坐标系

工具坐标系(TCS) 一般工具安装工具在末端法兰，TCS 标

定在安装工具的尖点上
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工件坐标系(PCS)

一般是标定在加工工件上的，工件上所

有加工轨迹点都是参考这个坐标系进行

创建，对应实际机器人的工件坐标系

机器人坐标系(KCS) 坐标系原点位于机器人基座，对应实际

机器人的机器人坐标系

关节坐标系(ACS) 记录机器人和外部轴到达目标点时的关

节信息，对应实际机器人的关节坐标系
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2 软件基础

2.1 界面

图 2-1 EdgeSpace界面

软件初始化界面主要分为七大部分：标题栏、菜单栏、功能栏、机器人管理面

板、绘图编辑区、输出显示区

名称 功能说明

标题栏 显示软件名称、版本号和当前文件名

菜单栏 如基本文件操作及相关功能的分类

功能栏 场景搭建、轨迹生成、仿真、后置、自定义等的功能栏

机器人管理面板

默认显示场景和编程管理，可选碰撞管理器；在新建工

程中包含组件、其中组件包含机械结构、零部件、坐标

系等，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
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绘图编辑区 用于场景搭建、轨迹的添加和编辑等

信息输出区 显示离线编程相关信息内容
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2.2 文件

图 2-2 文件列表图

下列表格介绍了 EdgeSpace 菜单栏的文件列表内容

图标&名称 功能说明

新建 新建工程（格式.ES）

打开 打开已创建的工程

保存 保存已编辑好的工程

保存另存为 编辑另存为

关闭工程 关闭工程

帮助 软件操作帮助文件

窗口
可勾选显示/隐藏输出显示区和机器人管理面板的内容：

碰撞检测、场景、编程

退出 可退出软件
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选项 可设置软件界面

注册 进行软件注册
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2.3 基本

图 2-3 基本列表图

菜单区的基本选项为常用功能的汇总，分成六大部分，几何图形、场景布局、

编程、碰撞、创建机构；其中几何图形包含导入几何图形、创建坐标系；场景布局

包含加载本地文件、机器人关节校正

名称 功能分类 功能说明

几何图形

导入几何图形 此功能可从本地导入二维、三维图

（stp*、step*、igs*、iges*、stl 格

式）至绘图编辑区

创建坐标系 可在绘图编辑区新建立可供参考的

世界坐标系/UCS，可作参考使用

场景布局

加载本地文件 可加载本地的 esrob*、esp*、estool

文件

机器人关节校正 校正机器人的轴方向和关节零位



智流形离线编程使用说明

13

拖拽
对模型基于坐标系或模型本体进行

拖拽

编程 进行相关编程操作

碰撞 建立碰撞模型操作

创建机构

自定义机构 定义机器人功能的延伸、扩展，理

论上可以定义出1-N轴的任意运动

机构

自定义工具 用于法兰装夹、快换、外部工具等

多种自定义工具方式，并支持工具

的多姿态定义
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2.4 几何

图 2-4 几何列表图

名称 功能分类 功能说明

几何图形

导入几何图形 此功能可从本地导入二维、三维图

（stp*、step*、igs*、iges*、stl 格

式）至绘图编辑区

创建坐标系 可在绘图编辑区新建立可供参考的

世界坐标系/UCS，可作参考使用

立体图形 在绘图编辑区内创建立体图形，支

持四种常规立体图（球体，长方体，

圆锥体，圆柱体）

曲线 绘图编辑区内创建曲线，支持十种

常规曲线（线，圆，3 点圆，圆弧，
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椭圆，椭圆弧，矩形，多边形折线，

样条曲线）

2.4.1 导入几何图形

导入需要编辑的自定义几何图形，目前支持的格式有(*.stp *.step *.igs *iges *.stl)，

涵盖市面上绝大多数主流的 CAD 模型。

步骤一：选择菜单栏的【几何】。

步骤二：点击【导入几何图形】。

步骤三：选择所在路径、需要导入本地 CAD 模型文件。

2.4.2 创建坐标系

基于当前绘图编辑区的世界坐标系和 UCS 新建立坐标系，生成坐标系可供机构

参考使用。

步骤一：选择菜单栏的【几何】。

步骤二：点击【创建坐标系】。

步骤三：在绘图编辑区，输入位置 X、Y、Z 和方向 X、Y、Z 的值,以设置坐标系

的位置（如图 2-5）。

图 2-5 创建坐标系的设置面板



智流形离线编程使用说明

16

2.4.3 立体图形

在绘图编辑区内创建立体图形，支持球体，长方体，圆锥体，圆柱体四种常规

立体图

步骤一：选择菜单栏的【几何】。

步骤二：点击【立体图形】。

步骤三：选择需要创建的立体图形，在绘图编辑区设置立体图形的相关参数。

（如图 2-6）

图 2-6 创建立体图形

2.4.4 曲线

绘图编辑区内创建曲线，支持十种常规曲线（线，圆，3 点圆，圆弧，椭圆，

椭圆弧，矩形，多边形折线，样条曲线）

步骤一：选择菜单栏的【几何】。

步骤二：点击【曲线】。

步骤三: 选择需要创建的曲线类型，在绘图编辑区设置立体图形的相关参数。
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（如图 2-7）

图 2-7 创建曲线

2.4.5 拖拽

基于不同的坐标系，对绘图编辑区内的机械结构或者零部件进行拖动和旋转，

步骤一：选择菜单栏的【几何】。

步骤二：选择在其中一个坐标系下拖拽。

步骤三：选择其中一种拖拽方式对工件进行拖拽。（如图 2-9）

图 2-9 拖拽类型简介
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2.5 3D 视图

2.5.1 工具条

图 2-10 3D视图菜单

2.5.2 鼠标操作

左键：单机选择设备，按住不放旋转设备。

右键：弹出功能菜单。

滚轮：按住滚轮平移拖动设备，滚动滚轮放大或缩小视图。

组合功能：Ctrl+Shift+左键旋转视图。
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2.6 碰撞检测

步骤一：在【基本】菜单下，点击【碰撞】打开防碰撞管理模块。（如图 2-11）

图 2-11 碰撞管理器

步骤二：在【基本】菜单下，点击【创建碰撞器】或者在上图选中碰撞管理器，

点击鼠标右键，点击【创建碰撞器】。（如图 2-12）

图 2-12 新建碰撞管理器

步骤三：把场景需要检测碰撞的设备拖动到容器中，选中我的机器，按住鼠标

左键，拖动我的机器到容器_A，选中我的机器_1，按住鼠标左键，拖动我的机器_1

到容器_B，即设置完毕。（如图 2-13）

图 2-13 碰撞管理器拖动示图

步骤四：当我的机器和我的机器_1 接触时，设备碰撞部分会变为红色，表示碰
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撞发生。（如图 2-14）

图 2-14 设备碰撞
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2.7 场景浏览器

场景浏览器用于显示和布局工作站项目，包括机器人、工具、变位机、导轨等

机械结构，各种几何模型以及辅助坐标系，场景浏览器中所有元素都统称为组件。

2.7.1 机械结构

场景中的机械结构，包含机器人、工具、变位机导轨等。它们都是由支链、连

杆(被包含在支链中)、末端框架组成。以一个 6 轴的机器人为例，6 轴机器人是一个

串联机构，所以只有一根支链，支链中包含了（Base-L1-L2-L3-L4-L5-L6）7 根连

杆。并且在末端创建了末端框架（法兰坐标系）。（图 2-15）

图 2-15 机械结构

上述简介了 6 轴机器人结构的定义。其它机构也是由相同的结构进行表示。

当然不同类型的机构有不同的应用场景。

名称 描述

机器人 这里通常是指机械臂，是机器人控制器进行控制的主要对象，

其包含了运动学的正逆解。

工具 常见的工具有焊枪，吸盘等。工具通常安装在机器人末端法兰

上。通常由外部控制设备进行控制。
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外部轴

通常指的是变位机，导轨、龙门、行架等机构。外部轴是机器

人控制器控制的一部分，根据不同的应用场景分为两大类：

机器人安装在外部轴上，通常指导轨、龙门、行架等机构；

工件坐标系安装在外部轴上，通常指变位机。

2.7.2 零部件

零部件管理着所有创建或者导入的几何图形。零部件里的几何模型主要用于辅

助布局和引导轨迹生成。

功能 描述

辅助布局 用工作站周边场景的布局

引导轨迹生成 通过几何模型的信息，生成机器人的加工路径

2.7.3 坐标系

这里的坐标系主要用于辅助参考，方便虚拟场景和实际场景进行 1:1的布局

2.7.4 属性介绍

2.7.4.1 组件属性

图 2-16 组件属性

右键组件弹出组件属性
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属性 描述

粘贴 可以将复制组件中的元素粘贴到场景浏览器中

创建坐标系 创建一个新的坐标系到场景中

可见 设置场景中所有组件是否可见

设置位置 设置场景中所有组件的位置和姿态

设置旋转 设置场景中所有组件的姿态

2.7.4.2 机械结构属性

图 2-15 机械结构属性

右键机械结构弹出机械结构属性

属性 描述

复制 复制机械结构

粘贴 可以将复制组件中的元素粘贴到场景浏览器中

加载机器 指从本地磁盘中加载机器人(*.esrob)、外部轴(*.esp)

或者工具(*.estool)文件

设置位置 设置场景中所有组件的位置和姿态

设置旋转 设置场景中所有组件的姿态
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2.7.4.3 机器人属性

机器人：

图 2-16 机器人属性

连杆：

图 2-17 连杆属性

末端法兰框架(坐标系)：

图 2-18 末端法兰框架属性

我的机器内存在多种组件，右键不同的机器会弹出对应的机器属性

属性 描述
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设置为UCS 将机器人的本地坐标点定义为用户自定义坐标系。一

般在设置位置或者姿态时，用作参考坐标系使用。

保存为 将当前 6 轴机器人保存到磁盘中。

沿着轴偏移 根据指定的轴的方向，进行偏移。

设置颜色 修改当前机器人的颜色。也可以单独修改每一个连杆

上的颜色。

修改机械结构

可以进行修改机器人限位，关节位置，关节旋转类型，

机器人末端坐标位置以及每个连杆对应的模型。（注

意：但为机器人加载控制器后，需要删除控制后才能

进行修改）。

运动操作选项 通过修改机构的关节空间位置或者笛卡尔空间位置，

达到操作机器人运动的目的。【注意：外部轴和工具

不能进行笛卡尔空间的操作】。

关节回零 将结构各个关节恢复到初始位置。

安装到

将一个组件依附到另外一个组件上。依附时，如果选

择更新位置，则会将依附对象移动到和被依附对象相

同的位置。

如果被依附对象是机械结构，默认更新的位置为机械

结构末端坐标系位置。

如果将一个工具依附到机器人上，在编程模块中会根

据当前工具末端坐标系的位置创建一个工具坐标系。

一但依附到某个组件上，会随着这个依附的组件
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卸载 脱离与依附对象的安装关系。

删除 组件从工程中删除。

2.7.4.4 零部件属性

图 2-19 零部件属性

属性 描述

导入几何体 支持 stp,step,igs,iges,stl 格式的 CAD 文件导入。

2.7.4.5 几何模型属性

图 2-20 几何模型属性

属性 描述

导出几何体 根据几何数据信息，支持导出 stp,step,igs,iges,stl
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设置本地坐标系 改变几何模型自身参考的坐标系位置。

2.7.4.6 坐标系属性

图 2-21 坐标系属性

属性 描述

创建坐标系 在视图中创建一个坐标系。
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2.8 编程

2.8.1 工件坐标系

2.8.1.1 标定工件坐标系

以在工作台上建立工件坐标系为例，选择菜单【几何】，导入工作块，把工作

块拖动到合适的位置（如图 2-22）

图 2-22 导入工作块

进入编程属性页，点击【创建工件坐标系】，进入工件坐标系配置界面（如图

2-23）

图 2-23 创建工件坐标系对话框
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鼠标点击位置 x 编辑框，使光标放在位置编辑框内，在工作台上捕获一个位置

作为工件坐标系，后面建立在这个 pcs 下的所有位置点，都是基于此 pcs 的位置点

（如图 2-24）

图 2-24 创建工件坐标捕获位置

设置完成后点击创建，即可在右侧树形属性页中加入新建的工件坐标系（如图

2-25）

图 2-25 工件坐标系创建完成



智流形离线编程使用说明

30

2.8.1.2 手动设置工件坐标系

2.8.2 工具坐标系

进入编程属性页，点击【创建工具坐标系】，进入工具坐标系配置界面（如图

2-26）

图 2-26 创建工具坐标系对话框

手动填入需要设置的工具坐标系值，点击创建，即可在右侧树形属性页中加入

新建的工具坐标系（如图 2-27）

图 2-27 工具坐标系创建完成
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2.8.3 目标点

2.8.3.1 创建目标点

在工具栏中点击【编程】命令按钮（如图 2-28），点击【创建目标点】菜单，

弹出创建目标点对话框（如图 2-29）

图 2-28 控制器编程菜单栏

图 2-29 创建目标点对话框

创建目标点对话框的名词具体描述，如下表所示：

名称 描述

名称 修改当前创建目标点的名称
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参考坐标系 选择创建目标点处于什么坐标系下，一般选择目标点时会默认

选择为工件坐标系，其中也可选择世界坐标系或者 UCS

位置与姿态

加载目标点可从本地文件中导入包含点位信息的.txt 文件，例

如：150.000000 -130.000000 200.500000 0.000000 0.000000

1.000000。其中这六租数字分别代表 X，Y，Z，I，J，K。XYZ 指

的是目标点的位置信息，IJK 指的是位置点的法向量信息。一

般是通过点所在的曲面信息获得

添加 是添加一个新的目标点，添加完成后点击一次 X 的位置信息，

此时鼠标会变成十字光标，点击右键即可选择物体上点面信息

做为目标点消息

修改与删除 可对当前建立的目标点消息进行修改和删除

作业 存在多个机器人的情况下需要进行选择，单个机器人时默认为

当前机器人

工件坐标系 存在多个工件坐标系的情况下需要进行选择，单个工件坐标系

时默认为当前工件坐标系

插入运动指令 勾选此选项代表可将当前创建的目标点插入到已经创建的程

序之中

子程序索引 存在多个程序的情况下需要进行选择，单个程序时默认为当前

程序

指令索引 可选择目标点创建的指令插入位置，可选择插入顶部，插入底

部以及插入到任意程序之间

设置完成点位信息后，即可完成目标点的创建
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在工具栏中点击【编程】命令按钮，点击【示教目标点】菜单，直接创建目标

点。与使用虚拟示教器示教的程序点类似，记录机器人当前所处的位置姿态，直接

生成目标点。

2.8.3.2 目标点右键属性介绍

图 2-30 目标点右键对话框

名称 概要说明

剪切 剪切目标点

复制 复制目标点

设置为UCS 将此目标点设置为 UCS

创建一个新子程序 将此目标点添加到新创建的子程序中
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插入MoveL 到程序 将此目标点以 MoveL 指令插入程序当中

插入MoveJ 到程序 将此目标点以 MoveJ 指令插入程序当中

插入MoveC到程序 旋转两个目标点以 MoveC 指令插入程序当中

可见 隐藏或显示此目标点

设置位置 设置目标点的坐标系和位置

设置旋转 设置目标点以某一位置进行旋转

沿着轴做偏置 目标点沿着 X，Y，Z 轴偏置

显示工具到目标点

上

将工具显示到目标点上，机器人保持不动，可查看工具

在每一个目标点的姿态

对其目标点方向 暂未验证

移动到目标点 机器人移动到当前目标点

可达性方案 验证机器人的可达性

重置可达性方案 重置机器人目标点的可达性

姿态调整 暂未验证

固定 Z轴方向 暂未验证

固定 Z轴改变方向 暂未验证

外部轴参数 暂未验证

删除 删除目标点
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2.8.4 程序

2.8.4.1 指令

右键编程菜单栏的程序可创建子程序（如图 2-31）。

图 2-31 创建子程序

右键 SubProgram 会出现插入运动指令和插入其他指令两个选项，插入运动指

令界面与创建目标点界面类似（如图 2-32），插入运动指令界面会将多出插入运动

指令的勾选框勾选上，在创建目标点的同时会将运动指令插入到子程序中，二者的

使用方法是一致的，所以在此就不重复介绍内容了，操作步骤参考目标点章节即可。

图 2-32 插入运动指令

插入其他指令界面可以插入非运动指令。（如图 2-33）
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图 2-33 插入其他指令

在创建完目标点并已经创建完新的子程序的前提下可以将创建的目标点转换为

三种运动指令插入到子程序中。（如图 2-34）

图 2-34 插入运动指令

插入MovL 指令：可以选择插入到任意子程序和任意位置当中。

插入MovJ 指令：可以选择插入到任意子程序和任意位置当中。

插入MovC 指令：需要同时选择两个目标点才可以创建 MovC 指令，可以选择

插入到任意子程序和任意位置当中。

在子程序中创建完成指令后，右键指令可对指令进行编辑（如图 2-35）。可以

修改当前的指令类型（注意：MovC 指令只支持创建，不支持指令转换），同时可以

对指令参数进行修改。

图 2-35 编辑指令



智流形离线编程使用说明

37

2.8.4.2 右键属性介绍

图 2-36 右键 SubProgram 介绍

名称 概要说明

剪切 剪切子程序

复制 复制子程序

粘贴 粘贴子程序

激活 当前子程序为执行程序

插入运动指令
创建目标点或寻找路径后插入 MovL，MovJ，MovC 运动

指令

插入其他指令 插入例如 pause 等非运动指令

执行当前文件 选择当前文件运行一次

重置配置文件 配置文件恢复

删除 删除子程序
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后处理 将子程序转换为各家的示教文件

上传程序 将当前子程序上传至手持盒中

2.8.4.3 通过位置点生成示教程序

在上文目标点章节详细介绍了目标点的创建方法，创建完成目标点后便可以开

始通过目标点生成示教程序，每次创建的目标点会呈现在编程菜单栏上（如图 2-37）

图 2-37 目标点

创建完成目标点后，点击 Shift 选中全部目标点，右键选择“创建一个新的子程

序”即可完成通过目标点生成示教程序。

2.8.4.4 通过路径选项生成示教程序

我们设计工作台上生成工作台四边加工的轨迹，并且在工作台上画一个圆。

步骤一：以在工作台上建立工件坐标系为例，选择菜单【几何】，导入工作块，

把工作块拖动到合适的位置。（如图 2-38）
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图 2-38 带工作台的系统

步骤二：进入【几何】菜单页下，选择【曲线】下的【3 点圆】，在加工块上创

建一个圆。（如图 2-39）

图 2-39 生成 3 点圆

步骤三：进入【编程】属性页，在【路径选择】下，选择【边生成路径 CAD 模

型上拾取曲线生成路径】，打开曲线生成路径界面。（如图 2-40）
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图 2-40 曲线生成界面

在工具条上点击【选择线】，依次捕获加工块的四条边：

图 2-41 捕获加工块边

步骤四：在工具条上点击【选择线】，捕获圆外边

图 2-42 捕获 3 点圆

步骤五：完成后生成 4 条直线和一个圆（如图 2-43）
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图 2-43 捕获到的边和圆

步骤六：点击【创建】，生成位置点和轨迹，轨迹生成完成（如图 2-44）。

图 2-44 生成点和轨迹

步骤七：试运行，选择刚刚生成的程序文件【SubProgram_1】，进入右键菜单

选择【执行当前程序】，程序开始仿真运行（如图 2-45）。
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图 2-45 程序右键菜单
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2.9 仿真与控制器

2.9.1 仿真

2.9.1.1 仿真器设置

示教轨迹生成后，进入【仿真】菜单（如图 2-46）

图 2-46 仿真管理

步骤一：点击【仿真管理器】，弹出仿真器设置页（如图 2-47）

图 2-47 仿真器设置页

步骤二：点击控制器_xxx，在控制器设置中选中运行模式。

循环：表示循环执行。

单次：表示只执行一次。

步骤三：点击我的机器_Job，在设置入口程序中选择要运行的程序。
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2.9.1.2 仿真功能键

设置好仿真管理器后，通过仿真功能键可以启动或者停止程序。

图 2-48 控制器仿真界面

图标&名称 概要说明

点击开始，开始仿真执行设置好的程序轨迹。

开始执行后，暂停仿真，暂停后，可以继续执行。

开始执行后，停止仿真，停止后，再次执行重新开始执

刷新控制器状态，预留功能。

2.9.2 控制器

图 2-49 控制器设置界面

控制器类型，选择离线还是在线模式，预留功能

图标&名称 概要说明

在仿真模式下，重启虚拟控制器
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在仿真模式下，清除虚拟控制器报警信息。

在在线模式下，设置控制器通讯信息。

图 2-49 控制器通讯设置



智流形离线编程使用说明

46

3 机器人建模

3.1 导入导出几何图形

步骤一：点击【基本】，点击【导入几何图形】菜单，将我们提前创建好的机器

人，变位机以及工具加载出来（图 3-1）

图 3-1 导入几何图形

步骤二：在菜单栏点击导入几何体，选择一个 STL、STEP 等格式的文件，本次

导入一个机器人底座的 STL 文件（图 3-2）

图 3-2 底座 STL 文件

步骤三：在左侧选中零部件下面相对应的几何体，右键选择导出几何体（图 3-13）
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图 3-3 导出几何体

步骤四：在右侧选择想要导出的格式文件，选择导出，保存为文件即可（图 3-4）

图 3-4 导出文件

3.2 创建机器人模型

步骤一：创建机器人模型需将所用到的机器人零部件几何体导入，点击【导入

几何体】，Shift+鼠标左键单击，多选机器人用到的几何体（图 3-5），导入后如（图

3-6）所示

图 3-5 导入机器人零件
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图 3-6 导入文件

步骤二：在工具栏中点击【基本】命令按钮，点击【自定义机构】菜单，填写

创建时的机器人名字，机构类型选择为机器人，点击配置进入配置页（图 3-7）

图 3-7 自定义机构

步骤三：按照要导入的机器人类型，将机器人厂商提供的机器人参数填入，导

入六轴机器人（图 3-8）

图 3-8 导入机器人信息
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步骤四：配置好后点击加载，进入创建机械结构页面（图 3-9）

图 3-9 创建机械结构

步骤五：右键编辑连杆，进入连杆编辑页面（图 3-10）

图 3-10 编辑连杆

步骤六：支链选项中只有一个，无需变动，在连杆选择项中选择一个连杆（如

图 3-11）
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图 3-11 选择连杆

步骤七：填写好连杆名称，在选择关联组件中选择相对应的组件，点击确定即

可配置完成一个连杆，以此类推，将所有连杆与关联组件一一搭配确定完成，即可

关闭页面（如图 3-12）

图 3-12关联组件

步骤八：进行关节编辑，选中一个关节，右键编辑关节，进入关节编辑页面。

支链选项无需变动，关节选项中可选择 J1-J6 六个关节，选择其一，位置和轴方向
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已自动设置完成，无需变动，只需将关节限位按照已知的机器人参数填入即可

（如图 3-13）

图 3-13编辑关节

步骤九：将 J1-J6 六个关节限位分别修改完成，可通过活动关节操作在视图中

观看关节的活动情况是否正常，将所有的关节配置好后即可关闭页面（如图 3-14）

图 3-14关节限位操作

步骤十：编辑完成后视图（如图 3-15）
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图 3-15自定义机构完成图

步骤十一：紧接右键点击 End Frame，编辑坐标系。进入编辑页面后填写名字，

在连杆选项中选择 L6，位置已经计算好，无需变动，姿态可根据实际需求进行更改，

默认沿 Y 轴向前，修改好后即可点击确认并关闭页面。（如图 3-16）

图 3-16 编辑坐标系

步骤十二：最后点击右下角生成按钮，即可完成机器人的构建（如图 3-17）
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图 3-17完成构建

生成后会在左侧场景页面看到机器人（如图 3-18）

图 3-18 我的机器人

步骤十三：在场景树中选中我的机器，右键保存为，即可将机器人模型保存到
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本地，文件后缀为 esrob，至此，机器人构建已完成（如图 3-19）

图 3-19保存本地
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4 工具建模

4.1 工具创建

步骤一：创建工具，需要先将工具的模型文件导入，点击导入几何图像导入需

要的工具模型文件，本次导入的是一把焊枪工具，首先点击自定义工具（如图 4-1）

图 4-1 自定义工具

步骤二：在创建工具页面填入工具名字，选择导入的工具配件名称（如图 4-2）

图 4-2 选择工具配件名称
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其他选项无需变动，只需要将工具坐标系建立即可，及填写下图方框中的参

数即可（如图 4-3）

图 4-3 自定义 TCP

步骤三：位置信息需从配件上选取，可首先点击位置输入框，再借助捕获圆心

工具，点击需要寻找的圆心，位置信息会自动填入（如图 4-4）

图 4-4 捕获圆心位置

步骤四：至此原点位置确定，再根据需要调整坐标系方向即可，点击完成即可，

在场景树中选择工具名称右键菜单保存即可保存到本地（如图 4-5）
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图 4-5 保存工具

4.2 工具安装

创建好工具后，我们可以导入已经创建好的机器人，在场景栏选中机械结构再

右键点击，选择加载机器，找到保存好的机器人模型，确认导入即可（如图 4-6）

图 4-6导入工具

选中工具名称，右键选择安装到，选择我的机器，可将工具安装到机器人上（如

图 4-7）
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图 4-安装工具

工具安装后会有弹窗提示位置变动，选择是即可看到工具已被安装到机器人

末端（如图 4-8）

图 4-位置变动提示

最终安装完成效果（如图 4-9）

图 4-9 安装完成图
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5 外部轴创建

5.1 变位机

新建工程，首先我们选择导入几何图形，将需要用到的变位机模型导入（如图

5-1）

图 5-1 导入模型

选择基本页面，点击自定义结构，填入名字，结构类型选择变位机，配置模板

只有一个串联结构可选无需变动，点击配置即可（如图 5-2）
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图 5-2 自定义机构

在轴数选择页面选择想要创建的变位机的轴数，本次选择 2 轴变位机，点击加

载即可（如图 5-3）

图 5-3 轴数选择

加载机械配件后开始创建机械结构信息（如图 5-4）

图 5-4 创建机械结构
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右键编辑关节，进入关节编辑页面，在此页面我们需要将关节类型，方向，位

置，限位等信息填入（如图 5-5）

图 5-5 编辑关节

本变位机关节1为旋转关节，位置我们可以通过点来选择，首先将组件1和2 隐

藏，选中组件，右键可见即可隐藏（如图 5-6）

图 5-6 隐藏关节

将关节隐藏后（如图 5-7）
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图 5-7 隐藏关节

下一步填入位置信息，我们将剩余组件调整至合适寻找旋转轴的位置，左键点

击位置输入框后，再在图上选择旋转轴的位置（如图 5-8）

图 5-8 寻找旋转轴

根据视图坐标系，我们可以知道轴方向是沿 Y 轴的，因此将轴方向 Y 填为 1，

其余为 0 即可，轴限位根据实际情况进行修改，点击确认即可完成轴 1 的创建（如

图 5-9）
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图 5-9 Y 轴方向及限位

同理，将组件 1 右键选择为可见，选择合适的位置，编辑轴方向为 Z 轴，填入

限位即可完成轴 2 的创建（如图 5-10）

图 5-10 Z 轴方向及限位

填写好连杆名称，在选择关联组件中选择相对应的组件，点击确定即可配置完

成一个连杆，以此类推，将所有连杆与关联组件一一搭配确定完成，即可关闭页面

（如图 5-11）
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图 5-11 关联组件

连杆编辑完成后如下图（如图 5-12）

图 5-12 连杆编辑完成

最后点击右下角生成，即可完成 2 轴变位机的创建，可右键变位机将其导出为

模型文件，便于下次使用。
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5.2 导轨

首先点击导入几何图形将导轨和滑块模型文件导入（如图 5-13）

图 5-13 导入导轨组件

在工具栏中点击【基本】命令按钮，点击【自定义机构】菜单，填入名称，机

构类型选择为变位机，点击配置进入配置页轴数选择 1（如图 5-14）

图 5-14 自定义机构

加载完成（如图 5-15）
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图 5-15 创建机械结构

同样，右键编辑关节，关节类型选择为平移，位置选择到过靠左边位置，从图

中坐标系可看到方向为 X，因此 X 方向为 1，其他为 0，限位在此做调整，点击确定

即可编辑好关节（如图 5-16）

图 5-16 编辑关节

填写好连杆名称，在选择关联组件中选择相对应的组件，点击确定即可配置完

成一个连杆，以此类推，将所有连杆与关联组件一一搭配确定完成，即可关闭页面
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（如图 5-17）

图 5-17 编辑连杆

右下角点击生成完成导轨的创建,同样左侧选中导轨保存到本地模型文件（如图

5-18）

图 5-18 连杆编辑完成

最后点击右下角生成，即可完成 2 轴变位机的创建，可右键变位机将其导出为

模型文件，便于下次使用。
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6 带变位机的机器人系统

步骤一：在工具栏中点击“基本”命令按钮，点击【加载本地设备】菜单，将我

们提前创建好的机器人，变位机以及工具加载出来（如图 6-1）。

图 6-1 控制器基本菜单栏

步骤二：加载完成机器人，变位机以及工具后左边控制器管理面版会出现创建好的

机器结构，建议将其名称修改为与机器结构相符，防止下面操作时弄混（如图 6-2）。

图 6-2 控制器管理面版

步骤三：将工具如之前步骤安装到机器人末端上，并将变位机与机器人调整到合适

位置后（如图 6-3）就可以开始对变位机与机器人进行轨迹规划了。
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图 6-3 工具安装及位置摆放

步骤四：在工具栏中点击【编程】命令按钮，点击【控制器】菜单，选择新建

控制器选项（如图 6-4）,并在添加控制器时同时勾选上“我的机器”和“我的变位机”，

即可完成对机器结构控制器的添加（如图 6-5）。

图 6-4 控制器编程菜单栏

图 6-5 控制器配置向导
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步骤五：新建一个工具坐标系，创建方法如第四章一致，位置设置为工具末端

中心点（如图 6-6），创建完成后右键新建的工具坐标系，设置旋转使坐标系方向

与工具末端方向一致，并将其激活。

图 6-6 工具坐标系

步骤六：新建一个工件坐标系，将其将其安装到变位机上并激活（如图 6-7），

图 6-7 变位机工件坐标系
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步骤八：坐标系按着上文创建目标点的方法在变位机圆盘上创建目标点（如图

6-8）然后调整变位机位置，右键其中一个目标点，选择外部轴参数打开修改外部

轴菜单（如图 6-9），勾选上我的变位机后便可以调整变位机位置，最后选择应用

即可。最后添加成子程序验证可达性方案。

图 6-8 创建变位机目标点

图 6-9 外部轴参数设置
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7 带导轨的机器人系统

步骤一：在工具栏中点击“基本”命令按钮，点击【加载本地设置】菜单，将我

们提前创建好的机器人，导轨以及工具加载出来（如图 7-1）。

图 7-1 控制器基本菜单栏

步骤二：将机器人如之前步骤安装到导轨上，并将导轨与机器人调整到合适位

置后（如图 7-2）就可以开始对导轨与机器人进行轨迹规划了

图 7-2 机器人与导轨位置摆放

步骤三：在工具栏中点击“编程”命令按钮，点击【控制器】菜单，选择新建控

制器选项（如图 7-3）,并在添加控制器时同时勾选上“我的机器”和“我的导轨”，即可

完成对机器结构控制器的添加（如图 7-4）。

图 7-3 控制器编程菜单栏
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图 7-4 控制器配置向导

步骤四：完成将其安装以及添加控制器后，左键选择机器人以 jog 方式进行移

动，同时右键选择导轨，选择运动操作选项来移动导轨（如图 7-5），两者相互配合

到达位置点后选择示教目标点，完成目标点的创建。

图 7-5 运动操作选项
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8 下载到控制器

8.1 设置 pcs

进入【作业管理器】，选中要设置的 pcs，右键弹出菜单（如图 8-1）

图 8-1 右键菜单

弹出菜单，选择设置工件坐标系(PCS)id 信息（如图 8-2）

图 8-2 工件坐标系右键菜单

进入 pcsId 选择界面，选择控制器已经设置好的 pcsId 号（如图 8-3）
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图 8-3 工件坐标系 Id 设置

选中要设置的 pcs，右键点击设置位置，弹出 pcs 位置设置界面，把控制器已

经标定好的 pcs 设置成一样（如图 8-4）

图 8-4 工件坐标系设置位置

8.2 设置 tcs

进入作业管理器，右键选中要设置的 TCS，（如图 8-5）

图 8-5 工具坐标系
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弹出菜单，选择设置工件坐标系(TCS)Id 信息（如图 8-6）

图 8-6 工件坐标系右键菜单

进入 TCSId 选择界面，选择控制器已经设置好的 tcsId 号（如图 8-7）

图 8-7 工件坐标系 Id 设置

选中要设置的 TCS，右键点击设置位置，弹出 TCS 位置设置界面，把控制器已

经标定好的 TCS 设置成一样（如图 8-8）
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图 8-8 工具坐标系位置设置

8.3 控制器配置

进入控制器属性页，点击【同步示教程序】菜单，弹出示教程序控制器配置对

话框（如图 8-9）

图 8-9 控制器配置对话框

8.4 上传操作

设置好第三步后，进入左侧编程页（如图 8-10）
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图 8-10 程序编辑

选中程序名称 SubProgram 后，点击右键弹出右键菜单，点击【上传程序】即

可。（如图 8-11）

图 8-11 程序上传
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