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是 一种遵循 GPL许可的免费嵌入式 操作系统 ，完 

全 开放源代码 ，在此采用的是 2．6．28的系统 内核。 

而 Qt／Embedded是一个免费为嵌入式设备上的图 

形用户接 口和应用程序开放定制 的 C++工具开发 

包网，可 以运行在不 同处理器平台上移植 的嵌入式 

Linux操作系统上。与桌面版的 Windows操作系统 

不同的是，Qt／Embedded的应用程序可以直接写缓 

冲帧 ，从 而大大减少对系统硬件 的要求。人机界面 

设计如图 2所示 。 

图 2 人机界面设计 

Fig．2 The design of man-machine interface 

3 示教 过程的实现 

图形用 户界面 被划分 为 四个 区域 ：“选 项卡 

区”“各轴位置显示区⋯ ‘各轴位置控制 区”“坐标 

点输入控制区”。首先 ，操作人员点选 “模式”选项 

卡 ，选择 “示教模式”或 “运行模式”。当选择 “示教 

模式 ”后 ，机器人停止 当前焊接作业 ，进入机器人 

示教阶段。随后，点击 “示教”选项卡，在 “焊接参 

数”选项组中设置 TIG焊的焊接参数。“各轴位置” 

区显示的是通过 CAN总线实时读取的各轴编码器 

绝对坐标值。安排这个区的目的是使操作人员准确 

掌握当前各轴所处的位置。“各轴位置控制”区直接 

控制各轴 的进退。比如 当分别按下 “X+”和 “X一” 

时，x轴就会前进和后退。“坐标点输入控制区”的 

“当前坐标点编号”表示的是当前正在示教的是第 

几个坐标点。 

本设计最多可以存储 30 000个点的坐标，这 

些坐标的具体值正是 “各轴位置”区所显示的坐标 

值。同时可以选择刚刚输入的任意一点的编号 ，然后 

删除该点坐标 。当所有的焊接参数和点坐标都输入 

到示教盒 中后 ，通过在模式选项卡 中选择 “运行模 

式”，这些点的坐标就会通过 CAN总线传回机器人 

主控制器 。然后机器人主控制器就会按照这些参数 

和坐标逐个进行焊接操作。 

4 结论 

经验证 ，设计 的 TIG焊机器人示教盒解决 了焊 

接环境下的电磁干扰问题 ；多节点控制过程中通信 

高效、顺畅，从一个侧面展示了CAN总线在焊接生 

产中的适用性和可行性 。同时 ，友好的人机界面设计 

使操作人性化 ，达到了预期效果 ，为相关焊接设备 

研发人员提供了一种低成本、高性能的参考方案。 
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