
工业机器人现场试运行

一、学习目标

1、能通过阅读工作任务联系单，明确工作任务要求。

2、能掌握工业机器人的运动方式并合理进行运动规划

3、能掌握工业机器人示教器操作（数据库面板、程序编辑器）

4、能掌握工业机器人点位的保存、修改、运行

5、能了解工业机器人坐标系定义，并自定义工作坐标系与工具坐标

系

6、能掌握 FxScript 语言的编程规范、常用数据类型、运算符、变量、

程序结构

7、能掌握工业机器人一般指令与运动指令的用法

8、能对工业机器人现场试运行验收。

9、提高协作能力、沟通能力及自我学习的方法能力。

二、建议课时：60课时

三、工作情境描述

四、工作流程与活动

学习活动 1：明确工作任务（10课时）

学习活动 2：工作准备（30课时）

学习活动 3：现场施工（16课时）

学习活动 4：总结与评价（4 课时）

拓展学习任务（自定义工作系）



学习活动 1：明确工作任务

学习目标：

1、能通过阅读工作任务联系单，明确工作任务要求。

2、能掌握工业机器人的运动方式并合理进行路径规划

3、提高组员间的协作能力。

4、提高勘察现场时的沟通能力。

学习课时：10课时

学习过程

一、阅读工作任务联系单

认真阅读工作情境及相关资料，根据实际情况填写工作任务联系单。

二、了解工业机器人坐标系统

三、了解工业机器人工作范围

四、绝对运动与相对运动

五、工业机器人路径规划

机器人坐标系统

轴坐标系统

直角坐标系统

工作坐标系 work

工具坐标系 tool

本体坐标系 base

自定义工作坐标系 work N

预设工作坐标系 work 0

预设工具坐标系 tool 0

自定义工具坐标系 tool N



学习活动 2：工作准备

学习目标：

1、能掌握工业机器人示教器操作（数据库面板、程序编辑器）

2、能掌握工业机器人点位的保存、修改、运行

3、能了解工业机器人坐标系定义，并自定义工作坐标系与工具坐标

系

4、能掌握 FxScript 语言的编程规范、常用数据类型、运算符、变量、

程序结构

5、能掌握工业机器人一般指令与运动指令的用法

6、能合理的制订工作计划。

7、提高自我学习的方法能力。

学习课时：30课时

学习过程

完成物料搬运系统的设计，需要合理运用已学过的电控、气动相关知

识，并通过对工业机器人运动指令、I/O 指令，程序结构的学习进而

完成物料搬运系统的设计。



一、 根据控制功能并参考图 A、图 B，合理选择电气元件，绘制电

气柜布置图、原理图。

二、程序结构

1、顺序结构

2、选择结构



三、熟悉运动指令

基本运动指令Move

功能：将机器人法兰(flange)移动到指定的目标位置。

格式：Move 插补控制，确认到达方式，目标点位，速度

插补控制

点对点(Point-to-Point, PTP)

机器人从P1点运动到目标位置P2，运动轨迹取决于机器人各轴间之运

动，绝大部分是非直线。指令

直线(Line)

强制沿直线从目前位置P1运动到的目标位置P2。如果机器人法兰在P1

及P2点时的方位(RX, RY, RZ) 设定不同，那么在做该运动时会复合

旋转运动部分。

圆弧(Circular Arc)

产生一个连接P1-P2-P3 的圆弧。其中P1为起始位置，P2为中继点，

P3为目标位置。指令为Move C ，如果机器人法兰在P1及P3点时的方

位(RX,RY, RZ) 设定不同，那么在做该运动时会复合旋转运动部分。

四、掌握 I／Ｏ相关指令



1、使用示教器 I／Ｏ控制面板模拟输入/输出信号

2、Getlnp 指令

3、Setoutp 指令

六、列出工业机器人 I／Ｏ表

五、制订工作计划

“工业机器人物料搬运系统”工作计划

一、人员分工

1. 小组负责人

2. 小组成员及分工

输入 端口 符号 名 称 输出 端口 符号 名 称

Input PB0 SQ1 气爪一夹紧信号 Output PB0 KA1 气爪一夹紧控制继电器

Input PB1 SQ2 气爪一松开信号 Output PB1 KA2 气爪一松开控制继电器

Input PB2 SQ3 气爪二夹紧信号 Output PB2 KA3 气爪二夹紧控制继电器

Input PB3 SQ4 气爪二松开信号 Output PB3 KA4 气爪二松开控制继电器



二、工具及材料清单

序号 工具或材料名称 型号规格 数量 备注

三、工序及工期安排

序号 工作内容 完成时间 备注



四、安全防护措施

学习活动 3：现场施工

学习目标：

1、能熟练使用示教器编写程序

2、能控制工业机器人在不同坐标系中进行复杂轨迹移动。

3、 施工完毕清理现场，正确填写工作记录并交付检测、验收。

学习课时：16课时

学习过程



一、按照安全规范和工艺要求，安装工业机器人夹具。

二、按照工艺要求，参照布置图，完成电气柜元件安装。

三、按照电气原理图，完成系统接线。

四、按照气动原理图，完成气动回路的安装。

五、安装过程中遇到哪些问题？如何解决？在下表中记录下来。

所遇问题 解决方法

六、手动示教工业机器人，记录机器人运动所需点位，编写工业机器

人控制程序

七、安装完毕后进行自检和互检。

序号 测试内容 自检情况记录 互检情况记录

1 调整气爪传感器位置，测试传感

器是否正常工作



2
通过示教器 I／Ｏ控制面板模拟

输出信号，测试继电器是否正常

工作

3
测试电磁阀是否正常工作，气爪

是否正常运动

八、通电试车

上一项检查无误后，经教师同意，可进行通电试车，观察工业机器人

运行状态。

1、如果不符合控制要求，应分析问题，认真解决。注意：工业机器

人运行时要关闭安全围栏，所有人员不能进入。如果是点位不准确，

应重新手动示教点再运行。如果发生异常情况，立即按下急停按钮，

根据故障现象、故障原因进行正确检修，做好故障情况记录。

故障情况记录表

故障现象 故障原因 检修情况记录



九、项目验收

1、在验收阶段，各小组排代表交叉验收，填写验收记录。

验收问题记录 整改措施 完成时间 备注

2、以小组为单位填写工业机器人物料搬运系统安装与调试验收报告，

并将学习活动 1中的工作任务联系单填写完整。

工业机器人物料搬运系统安装与调试验收报告

工程建设名称

建设单位 联系人

地址 电话

施工单位 联系人

地址 电话

项目负责人 施工周期



工程概况

现存问题 完成时间

改进措施

验收结果 主观评价 客观测试 施工质量 材料移交

十、学习评价

学习活动 4：总结评价



学习目标

1、以小组的形式，对学习的过程和实训成果进行汇报总结。

2、完成对学习过程的综合评价。

学习课时：4课时

学习过程

一、工作总结

以小组为单位，选择演示文稿、展板、海报、录像等形式的一种或几

种向全班展示、汇报学习成果。

二、综合评价


