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随着科技的发展进步，机器人已经被越来越多地应用到日常生活及生产制造过程当

中，机器人可以替代操作工人准确地完成很多日常工作内容，例如焊接、喷涂、搬运、打磨、

装配等。

Process Simulate 支持众多品牌的机器人仿真，例如 ABB、KUKA、FANUC、
IBM、BOSCH 等。支持点焊、弧焊、激光焊、铆接、装配、包装、搬运、去毛刺、涂胶、

抛光、喷涂、滚边等多种操作。Process Simulate 机器人仿真功能包括设计和优化机器人

工艺操作过程、优化机器人路径、规划无干涉的机器人运动、设计机器人工位布局、生

成经充分验证的机器人程序，以及实现多个机器人的协调工作等。

8.1  为机器人安装工具

要让机器人完成不同的工作任务，就需要给它安装与工作任务对应的工具。例如，

要完成焊接操作，需要安装焊枪；要完成搬运操作，需要安装抓手（握爪），等等。下

面就来讲一讲如何为机器人安装工具，通常有两种方法。需要注意的是，在为机器人安

装工具之前，要确定该工具已经完成了“工具定义”，如果没有完成，则要先完成工具

定义，具体操作如下。

01  打开 Tecnomatix\Exercise_data\7_Robot\Robot_station.psz 文件，如图 8-1 所示。

图 8-1

02  如图 8-2 所示，在“对象树”查看器中展开“资源”项，然后将“零件”项隐藏。

在“资源”项中，只让“gun1”和“s420_1_1”两个对象显示，让其余对象都隐藏，结

果如图 8-3 所示。
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                                                       图 8-2                                                图 8-3

03  检查工具是否完成定义。

如图 8-4 所示，在图形区中右击焊枪“gun1”，在弹出的快捷菜单中单击“工具定

义”按钮 ，弹出“工具定义”警示提示对话框（如图 8-5 所示），单击“确定”按钮，

在弹出的“工具定义 - gun1”对话框中（如图 8-6 所示），可以看到“TCP 坐标”及“基

准坐标”都已被定义好，说明焊枪“gun1”已完成工具定义。

 

                                         图 8-4                                                                              图 8-5

图 8-6
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04  检查设备姿态是否完成定义。

如图 8-7所示，在图形区中右击焊枪“gun1”，在弹出的快捷菜单中单击“姿态编辑器”

按钮 ；在弹出的“姿态编辑器 - gun1”对话框中（如图 8-8 所示），可以看到已定义
多种姿态，说明焊枪“gun1”姿态也已定义完成。

 

                                             图 8-7                                                                              图 8-8

05  检查工具是否已经被安装在机器人身上了。

如图 8-9 所示，在图形区中右击机器人“s420_1_1”，在弹出的快捷菜单中单击“机

器人调整”按钮 ，弹出“机器人调整：s420_1_1”对话框（如图 8-11 所示）；在图
形区中（如图8-10所示）选择坐标系X轴并拖动鼠标，可以看到机器人能产生相应的动作，

但是焊枪“gun1”并没有跟着移动，说明“gun1”没有被安装到机器人上。如图 8-11 所示，

在“机器人调整：s420_1_1”对话框中单击“重置”按钮，再单击“关闭”按钮，退出。

 

                                       图 8-9                                                                               图 8-10
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图 8-11

06  接下来将焊枪安装到机器人身上，有两种方法可以实现。

安装方法一如下。

① 在“对象树”查看器中选择机器人“s420_1_1”（如图 8-12 所示），或者在图

形区中选择机器人“s420_1_1”（如图 8-13 所示）。

 

                                               图 8-12                                                     图 8-13

② 如图 8-14 所示，单击“机器人”菜单下的“安装工具”按钮 ，弹出“安装工

具 - 机器人 s420_1_1”对话框（如图 8-15 所示），在“工”文本框中输入“gun1”，这

是通过在图形区选择“gun1”实现的（如图 8-16 所示）；在“坐标系”的下拉列表中选

择“基准坐标系”，单击“应用”按钮，安装结果如图 8-17 所示，可以看到焊枪“gun1”
的方位不对，需要调整。
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注意

 

                                图 8-14                                                                               图 8-15

 

                                                  图 8-16                                                     图 8-17

③ 接下来调整焊枪“gun1”的方位。在“安装工具 -机器人 s420_1_1”对话框中单击“翻

转工具”按钮 右边的下三角按钮，在弹出的下拉列表中单击“翻转工具（Z）”

两次，再单击“翻转工具（Y）”一次，结果如图 8-18 所示；最后单击“关闭”按钮，

完成焊枪安装方位的调整。

图 8-18

翻转工具（X）、翻转工具（Y）、翻转工具（Z）是根据右手法则进行旋转的，

即右手大拇指伸出方向与翻转工具轴的正方向一致，右手其余四指的自然弯曲方向就

是工具旋转方向，工具绕着选择的翻转工具轴旋转，每一次旋转的角度为 90°。
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④ 再次检查工具是否已经安装到机器人身上。在图形区中右击机器人“s420_1_1”，

在弹出的快捷菜单中单击“机器人调整”按钮 ，弹出“机器人调整：s420_1_1”对话框（如

图 8-19（a）所示），在图形区中（如图 8-19（b）所示）选择坐标系的 X 轴并拖动鼠标，

可以看到机器人能产生相应的动作，焊枪“gun1”也跟随移动，说明工具已经被安装到

机器人身上。在“机器人调整：s420_1_1”对话框中单击“重置”按钮，再单击“关闭”

按钮，退出。

 

                                             （a）                                                                         （b）

图 8-19

安装方法二如下。

① 在“对象树”查看器的“资源”项中，只将“gun1_2”和“s420_1”两个对象显

示，将其余对象都隐藏起来（如图 8-20 所示）。

图 8-20
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② 如图 8-21 所示，在图形区中右击机器人“s420_1”，在弹出的快捷菜单中选择“安

装工具”，在弹出“安装工具 - 机器人 s420_1”对话框中（如图 8-22 所示），在“工”

文本框中输入“gun1_2”，这是通过在图形区选择“gun1_2”实现的（如图 8-23 所示）；

在“坐标系”下拉列表中选择“基准坐标系”；单击“应用”按钮，结果如图 8-24 所示，

可以看到焊枪“gun1_2”的方位不对，需要调整。

 

                                   图 8-21                                                                           图 8-22

 

                                           图 8-23                                                                               图 8-24

③ 接下来调整焊枪“gun1_2”的方位，在“安装工具 - 机器人 s420_1”对话框中

单击“翻转工具…”按钮 中的下三角按钮，在弹出的下拉菜单中单击“翻转

工具（Z）”两次，再单击“翻转工具（Y）”一次，结果如图 8-25 所示；最后单击“关

闭”按钮，完成焊枪方位的调整。
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图 8-25

④ 再次检查工具是否已经被安装到机器人身上。在图形区中右击机器人“s420_1”，

在弹出的快捷菜单中单击“机器人调整”按钮 ，弹出“机器人调整：s420_1”对话框（如

图 8-26（a）所示）；在图形区中（如图 8-26（b）所示）选择坐标系的 X 轴并拖动鼠标，

可以看到机器人能产生相应的动作，焊枪“gun1_2”也能跟随移动，说明工具已经被安

装到机器人身上。在“机器人调整：s420_1”对话框中单击“重置”按钮，再单击“关闭”

按钮，退出。

 

                                        （a）                                                                               （b）

图 8-26

将工具安装到机器人身上后，接下来开始创建机器人的相关操作。



220

—Process Simulate 基础应用
西门子数字化制造工艺过程仿真

8.2  创建机器人操作

1. 创建机器人点焊操作

01  投影焊点。

要完成点焊操作，就要先将焊接工艺点投影到零件表面上。如图 8-27 所示，单击“工

艺”菜单下的“投影焊点”按钮 。弹出“投影焊点”对话框，其中的“焊点”列表（如

图 8-28 所示）是通过选择“操作树”查看器（如图 8-29 所示）里的焊点添加的；“投

影焊点”对话框的下半部分如图 8-30 所示，选中“零件”栏中的“将每个焊点投影在所

指派的零件上”单选按钮；勾选“投影选项”栏中的“仅投影到近似几何体上”复选框，

单击“项目”按钮，完成将焊点投影到零件表面上的操作（如图 8-31 所示）；最后单击

“关闭”按钮。

 

                                       图 8-27                                                                            图 8-28

  

               图 8-29                                               图 8-30                                                       图 8-31



221

第8章
Process Simulate 机器人仿真

02  创建一个焊接操作。

如图 8-32 所示，在“操作”菜单下，依次单击“新建操作”→“新建焊接操作”，

弹出“新建焊接操作”对话框（如图 8-33 所示），在“名称”文本框中输入“Weld_
Op_1”，在“机器人”文本框中输入“s420_1_1”，这是通过在图形区中选择机器人

“s420_1_1”来实现的（如图 8-34 所示），最后单击“确定”按钮，完成焊接操作的创

建（如图 8-35 所示）。

  

                                         图 8-32                                                                              图 8-33

 

                                                          图 8-34                                                     图 8-35

03  将已投影的焊点指派给机器人。

① 如图 8-36 所示，单击“工艺”菜单下的“焊接分布中心”按钮 ，弹出“焊
接分布中心”对话框（如图 8-37 所示）。
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                                         图 8-36                                                                        图 8-37

② 如图 8-38 所示，在“操作树”查看器中选择新创建的焊接操作“Weld_Op_1”；

然后在“焊接分布中心”对话框中单击“添加对象到视图”按钮 ，结果如图 8-39 所示。

 

                                  图 8-38                                                             图 8-39

③ 接下来，在“操作树”查看器中选择所有焊点，如图 8-40 所示；然后在“焊接

分布中心”对话框中单击“添加对象到视图”按钮 ，结果如图 8-41 所示。

 

                                                图 8-40                                                      图 8-41
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注意

④ 在“焊接分布中心”对话框中选择全部焊点（如图 8-42 所示）；然后单击“计

算焊接性能”按钮 ，结果如图 8-43 所示，其中的图标含义如下：

 z 表示机器人可以完全到达该位置并且不会发生干涉碰撞。

 z 表示通过调整，机器人可以完全到达该位置并且不会发生干涉碰撞。

 z 表示由于机器人可达性的限制或干涉碰撞，无法完成该位置的焊接。

 

                                                             图 8-42                                                图 8-43

⑤ 在“焊接分布中心”对话框中，各个焊点在“指派”列下都有一个复选框，按照

从小到大的顺序依次勾选编号从“e254”到“e272”的焊点的“指派”复选框（如图 8-44
所示），表示将所选焊点指派给机器人“s420_1_1”；然后选择指派的焊点（如图 8-45

所示），接着单击“自动接近角”按钮 ，结果如图 8-46 所示，可以看到所指派的焊

点已调整到完全可达并无干涉碰撞的状态。

  

                             图 8-44                                            图 8-45                                            图 8-46

焊点选择的顺序就是实际焊接的顺序。
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04  编辑指派焊点。

① 如图 8-47 所示，在“操作树”查看器中选择“Weld_Op_1”操作，在图形区则

会将此焊接操作包括的焊点位置都显示出来（如图 8-48 所示）。可以发现，“e278”焊

点也应该指派给机器人“s420_1_1”。接下来编辑指派焊点。

 

                                               图 8-47                                                     图 8-48

② 在“操作树”查看器中选择“Weld_Op_1”操作；然后单击“焊接分布中心”按

钮 ，弹出“焊接分布中心”对话框，再选择“操作树”查看器中的焊点“e278”。

接下来，在“焊接分布中心”对话框中单击“添加对象到视图”按钮 ，结果如图 8-49
所示。

③ 在“焊接分布中心”对话框的“指派”列，勾选编号为“e278”的焊点的“指派”

复选框，表示将所选焊点指派给机器人“s420_1_1”；然后再选择“e278”焊点；接着

单击“自动接近角”按钮 ，结果如图 8-50 所示。这样就完成了指派焊点的编辑。

 

                                                        图 8-49                                                           图 8-50



225

第8章
Process Simulate 机器人仿真

05  查看点焊操作过程。

如图 8-51 所示，在“操作树”查看器中右击“Weld_Op_1”操作，在弹出的快捷菜

单中选择“设置当前操作”（如图 8-52 所示），“Weld_Op_1”操作被放入“序列编辑

器”中（如图 8-53 所示）。在“序列编辑器”下方的空白处，选择鼠标右键，在弹出的

快捷菜单中选择“树过滤器编辑器”（如图 8-54 所示），在弹出的“序列编辑器过滤器”

对话框中勾选“焊接位置”选项（如图 8-55 所示），单击“确定”按钮，结果如图 8-56

所示。单击“正向播放仿真”按钮 ，播放操作过程。

 

                                                       图 8-51                                      图 8-52

图 8-53

 

                                                    图 8-54                                                                      图 8-55
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图 8-56

06  调整焊接顺序。

如图 8-57 所示，在“操作树”查看器中选择“Weld_Op_1”操作；如图 8-58 所示，

在“路径编辑器”查看器中单击“向编辑器添加操作”按钮 ，结果如图 8-59 所示。

选择一个焊点，单击“路径编辑器”查看器中的“上移”按钮 或者“下移”按钮 （如
图 8-59 所示）就可以完成焊接顺序的调整。

  

                         图 8-57                                           图 8-58                                               图 8-59

07  机器人位置调整。

① 在“对象树”查看器中选择“s420_1_1”（如图 8-60 所示），也可以在图形区

中选择“s420_1_1”（如图 8-61 所示）。

 

                                               图 8-60                                                  图 8-61
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② 如图 8-62 所示，单击“机器人”菜单下的“智能放置”按钮 ，弹出“智能放置”

对话框（如图 8-63 所示），其中的“位置”列表通过选择“操作树”查看器中的“Weld_
Op_1”操作输入；勾选“图例”栏中的“部分可达”和“干涉”复选框；单击“开始”

按钮，结果如图 8-64 所示，“智能放置”对话框中的“搜索结果”里显示的红色、黄色、

蓝色、绿色方块（如图 8-64（a）所示），分别对应图 8-64（b）中的红色、黄色、蓝色、

绿色小十字位置，其中红色位置代表不可达，绿色位置代表部分可达，黄色位置代表干涉，

蓝色位置代表完全可达。

图 8-62 

图 8-63
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（a）

 

（b）

图 8-64

③ 蓝色区域为完全可达的位置。双击某个蓝色区域位置，可以将机器人快速放置到

该位置（如图 8-65 所示）。



229

第8章
Process Simulate 机器人仿真

 

图 8-65

08  干涉碰撞检查。

如图 8-66 所示，在“干涉查看器”中单击“新建干涉集”按钮 ；在弹出的“干

涉集编辑器”对话框中（如图 8-67 所示），“检查”栏中的“对象”列表通过在图形区

选择“gun1”“s420_1_1”输入，“与”栏中的“对象”列表通过在图形区选择“door_
fram”“clamps”输入，单击“确定”按钮。

 

                                         图 8-66                                                                            图 8-67

如图 8-68 所示，在“干涉查看器”中单击“打开 / 关闭干涉模式”按钮 ；如图 8-69
所示，再单击“序列编辑器”中的“正向播放仿真”按钮 ，可以发现机器人在完成点

焊操作的过程中，有红色干涉碰撞情况出现（如图 8-70 所示），单击“序列编辑器”中

的“将仿真跳转至起点”按钮 。接下来进行操作路径的编辑。
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                                         图 8-68                                                                           图 8-69

图 8-70

09  操作路径编辑。

操作路径可以通过自动路径规划和手动编辑路径的方式依次进行编辑。首先通过自

动路径规划方式进行路径编辑。

① 如图 8-71 所示，在“操作树”查看器中选择“Weld_Op_1”操作；如图 8-72 所示，

单击“操作”菜单下的“自动路径规划器”按钮 ，在弹出的“自动路径规划器”警

告对话框中（如图 8-73 所示）单击“继续”按钮。

  

                       图 8-71                                            图 8-72                                                图 8-73 
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② 在“自动路径规划器”对话框中（如图 8-74（a）所示）单击“规划并优化”按钮，

等待完成；单击右上角的关闭按钮，完成自动路径规划编辑。可以看到在焊点“e272”
和“e278”之间，系统自动添加了“e272_1”“e272_2”“e272_3”“e272_4”四个位

置点（如图 8-74（b）所示）。

 

                                                                （a）                                                                      （b）

图 8-74

播放自动编辑后的操作路径，如果依然存在问题，则继续通过手动编辑路径的方式

来编辑操作路径。

③ 在“操作树”查看器中，先将“Weld_Op_1”操作中的“e272_1”“e272_2”“e272_3”“e272_4”
四个位置点删除（如图 8-75 所示），然后选择“Weld_Op_1”操作下的“e254”（如图 8-76
（a）所示）或者在图形区中选择它（如图 8-76（b）所示）。

 

图 8-75
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                                                       （a）                                            （b）

图 8-76

④ 如图 8-77 所示，单击“操作”菜单下的“添加当前位置”按钮 ，结果如图 8-78

所示。新创建的位置“via”应该在“e254”的前面，下面进行编辑。

 

                                                                 图 8-77                                                    图 8-78

⑤ 如图 8-79 所示，在“操作树”查看器中选择“Weld_Op_1”操作；然后，在“路

径编辑器 -s420_1_1”查看器中单击“向编辑器添加操作”按钮 ；接下来选择“via”，

再单击 “上移”按钮 ，结果如图 8-80 所示，编辑完成。

 

                         图 8-79                                                                      图 8-80

⑥ 如图 8-81 所示，在“操作树”查看器中选择“Weld_Op_1”操作下的“e254”，

如图 8-82 所示，单击“操作”菜单下的“在前面添加位置”按钮 ，弹出“机器人调整：
s420_1_1”对话框。
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                                                   图 8-81                                               图 8-82

⑦ 在“机器人调整：s420_1_1”对话框中（如图 8-83 所示）单击“定义平移步长”

选项，将“步长：100mm”改为“步长：5.00mm”，如图 8-84 所示，在“机器人调整：

s420_1_1”对话框中选择“平移”栏中的“X”按钮，在右边的文本框中输入“35.00”，

按回车键。 

 

                                         图 8-83                                                                         图 8-84

⑧ 如图 8-85 所示，在图形区中右击焊枪“gun1”，在弹出的快捷菜单中选择“姿

态编辑器”，弹出“姿态编辑器 -gun1”对话框。

图 8-85
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⑨ 如图 8-86 所示，在“姿态编辑器 -gun1”对话框中双击“OPEN”姿态，在图形

区中可以看到焊枪“gun1”处于打开状态（如图 8-87 所示），单击“姿态编辑器 -gun1”
对话框中的“关闭”按钮。

 

                                          图 8-86                                                              图 8-87

⑩ 在“机器人调整：s420_1_1”对话框中单击“关闭”按钮，结果如图8-88（a）和图8-88
（b）所示。

 

                                                    （a）                                           （b）

图 8-88

 如图 8-89 所示，在“操作树”查看器中选择“Weld_Op_1”操作下的“e254”（如

图 8-89（a）所示），也可以在图形区中选择它（如图 8-89（b）所示）。

 

                                              （a）                                               （b）

图 8-89
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 如图 8-90 所示，单击“操作”菜单下的“在后面添加位置”按钮 ，在弹出
的“机器人调整：s420_1_1”对话框中（如图 8-91 所示）单击“平移”栏中的“X”按钮，

在右边的文本框中输入“35.00”，按回车键；单击右上角的关闭按钮，结果如图 8-92 所示。

  

                      图 8-90                                                           图 8-91                                                  图 8-92

 如图 8-93 所示，在“操作树”查看器中选择“Weld_Op_1”操作下的“e272”，

单击“操作”菜单下的“在后面添加位置”按钮 。在弹出的“机器人调整：

s420_1_1”对话框中（如图 8-94 所示）单击“平移”栏中的“X”按钮，在右边的文本

框中输入“25.00”，按回车键；单击右上角的关闭按钮，结果如图 8-95 所示。

  

               图 8-93                                                         图 8-94                                                          图 8-95

 如图 8-96 所示，在“操作树”查看器中选择“Weld_Op_1”操作下的“via3”，

单击“操作”菜单下的“在后面添加位置”按钮 ，在弹出的“机器人调整”对话框

中（如图 8-97 所示）单击“平移”项的“Z”按钮，输入值“270”，按回车键；在“机

器人调整”对话框中单击“关闭”按钮，结果如图 8-98 所示。


