
2.1.1 工业机器人综合实训工作站

(1)方案介绍

本工业机器人基础教学工作站由 1 台华数工业机器人(HSR-JR612)及其控制

器、工具库、基础实训台、综合实训台、IO 及 PLC 实训单元、离线编程仿真单元

及安全防护设施等部分组成，整体效果如图所示。集成多种机器人工业应用案例，

实现工业机器人应用多功能教学实操。包含教学内容有机器人基本结构、基本操

作、参数配置、示教编程、简单语言编程等基础实操、复杂轨迹规划及编程、机器

人离线编程实操、机器人码垛实操、简单生产应用的综合实训、工业机器人 通讯

和生产线配合实训等。
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六关节 12Kg 华数机器人 HSR-JR612

工业机器人基础教学工作站效果图

本工业机器人基础教学工作站整体占地尺寸为 4000mm*4000mm*1500mm(详见

下图)。工作站含 HSR-JR612 华数工业机器人及其控制柜 1 套、基础实训台 1 套、

综合实训台 1 套、IO 及 PLC 操作台 1 套、安全防护设施 1 套、电脑及电脑桌椅（选

配）、等。

基础实训工作站设备清单如下

序号 名称及规格 单位 数量 备注

1 机器人 HSR-JR612 套 1 华数

2 基础实训台 套 1 非标定制

3 综合实训台 套 1 非标定制

4 计算机及教学软体 套 1 定制、华数

5 西门子 IO 及 PLC 实训台 套 1 非标定制

6 安全防护 套 1 非标定制
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 机器人基础教学工作站教学功能介绍

1、基础实训模块

基础实训台由工业机器人、工具库和基础实训工作台构成，利用笔形工具在

基础实训工作台的面板上练习常用参数设置、手动控制和轨迹编程，对学生进行

工业机器人基础操作实训，如下图所示：

基础实训
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2、综合实训模块

综合实训台由工业机器人、夹爪气缸及夹具和综合实训工作台构成，机器人

配合模拟物料、模拟传送带组件、模拟冲床组件等完成自动上料、物料搬运、码 垛

和上下料的实操，实现学生结合简单工艺的工业机器人实训，所示：

综合实训

综合实训工作台由模拟传送带组件、自动上料组件、模拟冲床组件、模拟冲

床自动上、下料组件、物料暂存台（2 套）、TCP 标定及轨迹教学实训台、推拉

式电控模组组成，详细如下图。工作台主体为工业型材搭建，具备多变性、灵活

性，且外观美观等特点；主体下采用带脚杯脚轮，方便移动与定位；工作台顶面

采用 20*80 欧标工业型材架设，内置多枚 T 型螺母，以方便固定实训工装。工装

台四周采用 1.5mm 钢板焊接侧封，增加实操台的美观性。平台门关紧采用磁力扣

吸紧，开关门方便、快捷。

模拟传送带组件支撑结构为铝型材，PVC 皮带式，采用步进电机驱动，在输

送带的入料及出料侧均装有物料感应器，当感应器感应入料侧有物料时，其发出

信号给 PLC，PLC 驱动电机转动，将物料向传送带后侧传送，当物料到达末端感

应器位时，末端感应器发出指令给机器人控制系统，驱动机器人抓取工件进行码

垛作业。

自动上料组件由上料挂盒与推料气缸两部分组成，上料挂盒由不锈钢钣金件
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焊接组成，可以同时储存 16 个模拟料块，其出料单次仅能推出一个物料，可以实

现物料的逐一顶出。推料气缸组件由直线导轨与推料气缸组成，可以保证模拟 料

块的平稳顶出。

模拟冲床组件由模拟冲床、上料台、下料台及进、出料气缸组件组成，机器

人将模拟料块放到上料台，上料台感应器感应到物料后，发出指令给 PLC，PLC 发

指令给上料单元，上料单元的进料夹爪在旋转气缸、升降气缸的驱动下运动至 上

料台处，抓取物料并送到模拟冲床工作位，感应器感应到料块后，指令 PLC

驱使模拟冲床模拟冲压动作，气缸完成动作后返回，气缸感应器发出指令给 PLC，

PLC 再发送指令给下料单元，下料单元气缸动作，推出冲压完成料块，下料台感应

器感应到料块，发出指令给 PLC，PLC 与机器人通讯，驱动机器人抓取下料台料块

送至码垛台，完成码垛。

综合实训工作台

TCP 标定及轨迹教学实训台可以实现学员的 TCP 标定实训及简单轨迹的编程

和实操。

机器人控制模组及 PLC 控制模组分别装在综合实训台的两个推拉式平台上，

方便学员进行相关电气的组装实训。此一部分为备用实操模组，为教学实操使用。与

工作站机器人控制器及 PLC 控制模组二者选其一使用。

3、西门子 IO 及 PLC 实训模块
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西门子 IO 及 PLC 实训台由 IO 模组及 PLC 控制模组（含触摸屏）及机器人三

部分组成，实现工业机器人 IO 参数配置、通信设置及高级程序编程练习，通过

PLC 模拟工业机器人在生产线应用中的相关实训内容，对学生进行工业机器人综

合应用实训，如下图所示：

IO 及 PLC 实训

（西门子 PLC 模块总线通讯参数）
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4、离线编程仿真实训模块

由华数机器人、计算机和华数机器人离线编程仿真软件构成，可实现机器人空间轨迹编程

实操，进行机器人高级动作实操训练，如图所示。

工业机器人基础教学工作站离线编程仿真实训工位

 可开展的实训项目

工业机器人现场与离线编程实训项目 工业机器人电控装调与故障诊断

1、工业机器人基本操作教学

2、工业机器人示教教学

3、TCP 标定教学

4、建立工件坐标系教学

5、简单轨迹、连续轨迹和空间复杂轨迹示教教

学

6、工业机器人基本指令操作与位置点设置

7、工业机器人码垛实训综合应用

8、工业机器人离线编程（写字）实训综合应用9、

工业机器人模拟机加上下料工装实训综合应用

1、工业机器人基本操作编程

2、工业机器人拆卸及装配工艺等知识

3、工业机器人关键零部件及基本结构形式

4、工业机器人装配精度测试和调整

5、工业机器人电气接线、调试、示教和编程等

操作

6、电气原理图拆装、电气控制和程序示教课程

7、工业机器人控制系统调试和维修

8、工业机器人关键控制件及基本结构形式

离线仿真实训项目 PLC 实训模块

1、机器人空间轨迹编程实操

2、机器人高级动作实操训练

1、工业机器人 IO 参数配置教学

2、工业机器人 IO 通信设置教学

3、工业机器人高级程序编程教学
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