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1.
ARCS
脚本简介
ARCS的脚本编程是指⽤脚本语⾔来控制机器⼈。基于LUA，遵循LUA语⾔的语法规则。⽀持
示教器脚本编程，⽀持SDK发送本地脚本程序到控制器。

2.
LUA语法

LUA语法教程可参考https://www.runoob.com/lua/lua-tutorial.html  

2.1
常⽤变量类型
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2.2
⾃定义函数

2.3
条件和循环语句
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3.
查看ARCS脚本API定义

和C++SDK 的API⼀样，ARCS脚本API定义在SDK软件包的include⽂件夹的头⽂件⾥。

以motion_control.h中moveJoint接⼝为例，注释中的Lua函数原型就是Lua函数定义。
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4.
在示教器中新建和编写脚本的操作步骤

注：示教器中的.pro⽂件和.lua⽂件均保存在 /root/arcs_ws/program路径下

1. 在示教器中新建⼀个脚本，命名为test_movej，点击保存
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2.  点击编辑，编写test_movej.lua程序

test_movej.lua代码：



6 / 13

3.  保存.pro⼯程，命名为pro_movej。注意.pro⽂件名不能和.lua⽂件名相同。

因为在保存.pro⼯程的时候，同时会在/root/arcs_ws/program路径下⽣成⼀个与.pro⽂件名
相同的.lua⽂件，机器⼈实际执⾏的是这个lua⽂件。

    pi = 3.14159265358979323846
    -- 关节⾓，单位：弧度
    Waypoint_1_q = {-0.93/180*pi, -15.77/180*pi, 97.57/180*pi, 
23.33/180*pi, 89.99/180*pi, -1.82/180*pi}
    Waypoint_2_q = {-16.67/180*pi, -21.25/180*pi, 56.19/180*pi, 
-12.57/180*pi, 89.99/180*pi, -17.56/180*pi}
    Waypoint_3_q = {30.22/180*pi, -14.97/180*pi, 61.42/180*pi, 
-13.62/180*pi, 89.99/180*pi, 29.33/180*pi}

    -- 设置运动速度⽐率
    setSpeedFraction(0.8)
    -- 以关节运动的⽅式依次经过3个路点：Waypoint_1、Waypoint_2和Waypoint_3
    moveJoint(Waypoint_1_q, 1, 1, 0, 0)
    -- 将信息打印到aubo_control⽇志中
    textmsg("joint move to waypoint_1")
    
    moveJoint(Waypoint_2_q, 1, 1, 0, 0)
    textmsg("joint move to waypoint_2")
    
    moveJoint(Waypoint_3_q, 1, 1, 0, 0)
    textmsg("joint move to waypoint_3")
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所以，如果在⼯程中添加的.lua程序的⽂件名与.pro⼯程相同的话，在某些情况下，很有可能
覆盖掉这个机器⼈实质要运⾏的脚本⽂件，导致⼯程⽆法运⾏。

4. 运⾏⼯程

5.
SDK脚本编程

5.1
介绍

ARCS SDK中的SCRIPT模块可以发送本地脚本程序⾄机器⼈控制器，来完成对机器⼈的控
制。SCRIPT模块的接⼝定义在script.h中，其中sendFile和sendString接⼝可以实现机器⼈运
⾏本地脚本。
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5.2
SDK脚本编程操作步骤

1. 在本地编写Lua脚本程序。

（1）程序开头要导⼊aubo等库
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（2）程序结尾要添加启动插件

（3）之前在示教器脚本编写的test_movej.lua可以修改如下，保存为test_movej2.lua

local aubo = require('aubo')
local sched = sched or aubo.sched
local math = aubo.math or math

local sleep = sched.sleep
local aubo = require('aubo')
local sched = sched or aubo.sched
local math = aubo.math or math

local sleep = sched.sleep
local thread = sched.thread
local sync = sched.sync
local run = sched.run
local kill = sched.kill
local halt = sched.halt

function p_movej()
    local _ENV = sched.select_robot(1)
    pi = 3.14159265358979323846
    
    -- 关节⾓，单位：弧度
    Waypoint_1_q = {-0.93/180*pi, -15.77/180*pi, 97.57/180*pi, 
23.33/180*pi, 89.99/180*pi, -1.82/180*pi}
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    Waypoint_2_q = {-16.67/180*pi, -21.25/180*pi, 56.19/180*pi, 
-12.57/180*pi, 89.99/180*pi, -17.56/180*pi}
    Waypoint_3_q = {30.22/180*pi, -14.97/180*pi, 61.42/180*pi, 
-13.62/180*pi, 89.99/180*pi, 29.33/180*pi}

    -- 设置运动速度⽐率
    setSpeedFraction(0.8)
    -- 以关节运动的⽅式依次经过3个路点：Waypoint_1、Waypoint_2和Waypoint_3
    moveJoint(Waypoint_1_q, 1, 1, 0, 0)
    -- 将信息打印到aubo_control⽇志中
    textmsg("joint move to waypoint_1")
    
    moveJoint(Waypoint_2_q, 1, 1, 0, 0)
    textmsg("joint move to waypoint_2")
    
    moveJoint(Waypoint_3_q, 1, 1, 0, 0)
    textmsg("joint move to waypoint_3")
 end
 
 
local app = {}

app.PRIORITY = 1000 -- set the app priority, which determines app 
execution order
app.VERSION = "0.1"
app.VENDOR = "Aubo Robotics"

function app:start(api)
  --
  self.api = api
  print("start---")
  p_movej()
end

function app:robot_error_handler(name, err)
  --
  print("An error hanppen to robot "..name)
end

-- return our app object
return app   
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或者也可以直接⽤前⾯示教器脚本编程中的pro_movej.lua⽂件。

2. ⽤QtCreator 打开 example_script.cpp 示例，将test_movej2.lua或者pro_movej.lua拷⻉
⾄虚拟机中。在运⾏代码前要确保机器⼈已上电，处于运⾏状态。或者在

example_script.cpp增加机器⼈上电的代码。

这⾥有两种⽅法去执⾏test_movej2.lua⽂件：

⽅法1：将lua⽂件放到程序的可执⾏⽬录中，即example/c++/build/bin⽂件夹中，运⾏
example_script.cpp代码之后，在终端输⼊test_movej2.lua即可

⽅法2：将lua⽂件放到⾮可执⾏⽬录中，例如桌⾯，那么运⾏example_script.cpp代码
之后，在终端输⼊test_movej2.lua的路径（/root/Desktop/test_movej2.lua）即可

3. 由于example_script.cpp示例中没有⽤到rpc服务，所以可以将代码中的相关部分注释掉
或去掉。
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