
一. 环境准备

首先下载安装Microsoft Visual Studio编程平台软件，请读者自行按照网上资源安

装，以下介绍默认读者已经安装该软件。

1.

新建项目2.

打开软件，点击左上角的文件 ---->新建---->项目，如下图所示：

然后选择创建窗体应用程序1.
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点击next，如果需要跨平台应用程序，建议选择上面一个；如果仅仅运行在

windows上，可以选择下面一个。

设置项目名称及存放位置1.

创建好程序之后，就可以根据自己的需求开发界面及对应的功能。1.

示例给出了一个用于机器人示教的一个演示程序，功能包括：连接、上电上使

能、关节空间运动控制、笛卡尔空间位姿控制等。

具体实现客户可以参考示例代码。

项目如何链接JAKA  SDK 库，并实现接口调用。

首先下载JAKA官方提供的SDK包  [官网](资料中心 (jaka.com))a.

b. 在刚刚新建的项目中，右侧边栏的项目，

2.
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c. 点击添加--->现有项

   分区 Csharp_WinForm 的第 3 页    



d. 将SDK包里对应的头文件：jakaAPI.cs 和 jkType.cs这两个文件添加进项目中。
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f. 将SDK  C#的动态库文件放到项目生成主程序目录下，一般在bin 文件下

e. 接下来便可在实际程序中引用JAKA 提供的API接口。

二. 示例讲解

下面主要讲解如何将示例代码运行起来，并操作界面上的各个功能。

软件功能说明1.

通过JAKA机器人SDK连接机器人，调用jog接口对机器人进行关节、位置、姿态示教并

实时获取机器人关节及位姿信息，并能通过手动输入关节、迪卡尔坐标控制机器人运

动到指定位置。

软件界面说明2.
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连接机器人

文本框：连接指定机器人的IP地址

连接、断开按钮：连接或者断开与机器人连接

上电、下电按钮：连接机器人后控制机器人上电或者下电

上、下使能按钮：连接机器人后控制机器人上、下使能

1.

位姿示教

位置控制：+控制机器人沿着坐标轴正方向运动，-控制机器人沿着坐标轴负

方向运动

姿态控制：+控制机器人绕着坐标轴正方向转动，-控制机器人绕着坐标轴负

方向转动

步进（位置单位mm，姿态单位°）：选择连续示教或者步进示教

标签：实时显示机器人当前笛卡尔坐标

2.

关节示教

关节控制：+控制机器人各个关节正方向转动，-控制机器人各个关节负方向

转动

标签：实时显示机器人当前关节坐标

3.

关节运动

文本框：输入机器人6个关节角度（单位°）及关节运动的速度（单

位°/s）、加速度单位(单位°/^2)

关节运动：长按持续关节运动至目标点位，松开停止运动

4.

直线运动

文本框：输入机器人的笛卡尔坐标及直线运动的速度（单位mm/s）、加速

度单位(单位mm/^2)

5.
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度单位(单位mm/^2)

直线运动：长按持续直线运动至目标点位，松开停止运动

日志显示区域

打印显示相关操作日志以及部分机器人报错信息

6.
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