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ROBOGUIDE

机器人系统的设计工具

点焊软件包
• 根据打点数据自动生成机器人程序
•自动生成躲避干涉的路径
•互锁信号设定功能

CAD变频器选项
• 可读取各种CAD格式
• 也可以汇编格式读取
• 减少读取时的内存使用量

选项

产品一览表 配置要求
需另行准备具有下列条件的计算机。

OS

内存
硬盘

其他

项目 内容
Windows®11(64位)
Windows®10(64位)
*1
8GB以上
有8GB以上的空间

*1 Windows®是美国微软公司的注册商标。

*1 使用动作优化软件包进行减速机寿命优化/消耗电力优化时，需要减速机寿命推算扩展功能/消耗电力推算扩展功能

建模功能
布局功能
编程功能
模拟仿真功能
视觉功能
记录功能
在指定范围内算出循环时间最短的位置
推算出各个轴的负荷、检查电机的过热、过电流
推算出各个轴的负荷、算出各个轴减速机的寿命
推算出各个轴的负荷、算出机器人消耗的电力
多台机器人协调程序的生成
喷射液体到压铸模具的模拟仿真
自动生成追踪金属板弯曲加工的机器人程序
针对螺丝紧固动作，推算出机器人各个轴的负荷
可导入各种扩展名的CAD文件
通过CAM软件利用ROBOGUIDE的模拟仿真功能
弧焊专用的导航菜单
弧焊程序的生成
弧焊的模拟仿真
去毛刺专用的导航菜单
去毛刺程序的生成
点焊程序的生成
互锁的自动设定
自动生成码垛堆积程序
码垛堆积的模拟仿真
涂装专用向导菜单
涂装程序生成
追踪拾取的模拟仿真
循环时间短缩、轨迹优化、减速机寿命优化、消耗电力优化

标准版软件

标准版扩
展功能

软件

专用软件包

弧焊软件包

去毛刺软件包

点焊软件包

码垛堆积软件包

涂装软件包

追踪拾取软件包
动作优化软件包 *1

最优化配置扩展功能
电机过热推算扩展功能
减速机寿命推算扩展功能
消耗电力推算扩展功能
协调扩展功能
喷射扩展功能
弯曲加工程序的生成
螺栓紧固模拟仿真功能
CAD变频器选项
CAM连接PC选项

内容

文件(TP程序、变量、寄存器、KAREL)的文本格式和二进制格式之间的转换ASCII码转换软件包

多台机器人通过网络和电脑连接、进行故障诊断和故障预测
连接实际机器人,进行动作分析以及过热,减速机寿命,电力的推算

故障诊断软件包
选项

高精度仿真
内容

机器人仿真器
硬件选项

● 本机的外观及规格如需改良而变更，恕不另行通知。
● 严禁擅自转载本商品目录中的内容。
● 本说明书中所载的产品受《外汇和外国贸易法》的管制。从日本出口到其他国家时，必须得到日本国政府的出口许可。
此外，将该产品再出口到其他国家时，必须得到再出口该产品的国家的政府许可。另外，该产品还同时受美国政府的
再出口限制。在出口或再出口该类产品时，请向FANUC（发那科）公司洽询。

动作分析扩展功能

设定互锁信号生成躲避干涉的路径
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登录本地管理员用户，安装产品并注册完整版软件。
显示屏大于1980x1080，32位色 
可在Windows下使用的鼠标和DVD驱动器
建议使用支持高级OpenGL处理的专业显卡/芯片，如 
NVIDIA。
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• 可以在短时间内进行机器人系统的研讨， 是一款
性价比优异的脱机研讨工具

• 外围设备或者加工机械等布局的设定非常容易
• 利用机器人动画来进行示教， 可以在短时间内
编写好程序

• 即使在现场也可以根据需要进行脱机研讨， 可以
大大缩短系统构筑的时间

• 标准版软件能够对应机器人的各种应用
• 为满足各种作业所特有的操作要求，提供了各种专
用的软件包

－  弧焊软件包 

－  去毛刺软件包

－  点焊软件包

－  码垛堆积软件包

－  涂装软件包

－  动作优化软件包

－  追踪拾取软件包

• 提供能够对各种机器人文件进行格式转换的
ASCII码转换软件包

ROBOGUIDE 的特长

• 外围设备的建模时间可大幅缩短
 － 从预装的模型库里选择模型、 设定尺寸、 作成部件

模型

 － 读入CAD数据、 作成部件模型

 － 利用建模功能作成部件模型

建模功能

标准版软件

• 和实际机器人的示教器相同的用户界面
• 编写可以实际使用的程序
 － 通过可视化点动进给功能来驱动虚拟空间的机器人并

进行示教

编程功能

• 根据工件的形状自动生成弧焊程序
• 即使工件的形状很复杂、 只要通过对工件模型边线上
的对应部分进行指定， 就能简单地完成焊缝的指定

• 生成能够保持预先设定的焊接姿势的程序

弧焊软件包

选项

• 只需要指定传送带或者桌台的数量， 就可以立刻进行
模拟

• 可以自由地改变机器人台数、 传送带的构成和速度、 
工件的供给条件和方向、 实现布局的优化

• 提供标准程序进行模拟， 无须自己编写程序

追踪拾取软件包

• 可以利用鼠标的拖拉等操作来改变虚拟空间内的布局
•也可以通过直接输入位置数据来改变布局

布局功能

• 利用虚拟机器人进行高精度仿真
• 机器人动作命令后面附加的应用程序命令也可以模拟
仿真

• 基于虚拟相机的+RVision仿真

模拟仿真功能

从模型库中选择

布置

指定焊缝 (自动找出CAD模型的边线）

自动生成焊接程序

自由地改变传送带的构成和速度、 工件方向、 

设计最优化的布局

ROBOGUIDE

构筑机器人系统的流程 利用 ROBOGUIDE 进行系统构筑

构思设计

机器人的应用研讨

从机器人系统设计到动作确认的简单化、高精度化

• 从模型库中选择模型或者读入CAD数据就可以非常
简单地建模

• 利用布局功能进行机器人、 工件的布置
• 利用可视化点动进给功能进行机器人姿势的研讨

机器人的示教、编程

• 模拟全部的FANUC机器人指令
• 高精度的仿真

• 下载程序、 在实际机器人上使用

机器人的动作确认

• 利用虚拟示教器编写程序
• 利用工件的形状自动生成机器人动作程序

+RVision

虚拟

机器人

虚拟示教器
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