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 概述
概述

关于本手册

本手册介绍了如何使用 FlexPendant 来操作基于 IRC5 的机器人系统。

手册使用

本手册应在操作过程中使用。

本手册的阅读对象

本手册面向：

　 t 操作人员

　 t 产品技术人员

　 t 服务技术人员

　 t 机器人程序员

如何阅读本手册

手册分为五章。

操作前提

读者应：

　 t 熟悉 《IRC5 与 RobotStudioOnline 使用入门》中的相关概念。 

　 t 受过机器人操作方面的培训。

参考信息

修订

章节 标题 内容

1 安全 安全说明和警告。

2 操作说明 常用任务的简介和逐步操作说明。

3 FlexPendant FlexPendant 的部件和功能描述。本章对 FlexPendant 
的操作做了最详细的说明。

4 控制器 介绍控制模块和驱动模块之外的功能和按钮。

5 术语和概念说明 介绍有关机器人技术的术语和概念。

参考文档 文档编号

IRC5 产品手册，操作步骤 3HAC021313-001

IRC5 产品手册，参考信息 3HAC021313-001

IRC5 与 FlexPendant 操作员手册 3HAC16590-1

RobotStudioOnline 操作员手册 3HAC18236-1

IRC5 与 RobotStudioOnline 使用入门 3HAC021564-001

IRC5 故障排除手册 3HAC020738-001

技术参考手册 － 系统参数 3HAC17076-1

版本号 说明

- 第一版。 IRC5 M2004。 5.04 版。
   9 
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 概述

Continued
A 第二版。 5.05 版。

版本号 说明
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 产品说明文档， M2004
产品说明文档， M2004

概述

机器人说明文档有多种。以下列表基于文档包含的信息类型编制，而未考虑产品为

标准型还是选购型。因此，出厂的机器人产品 并不包括所有列出的文档，而只提供

与出厂设备相关的文件。

不过，用户可以向 ABB 订购所列的文档。这些文档适用于 M2004 机器人系统。

硬件手册

所有硬件、机器人和控制器机柜在出厂时均附带 产品手册，该手册包括以下两个部

分：

产品手册，操作步骤

　 t 安全信息

　 t 安装与调试 （介绍机械安装、电气连接和加载系统软件）

　 t 维护 （介绍所有必要的预防性维护程序和间隔周期）

　 t 维修 （介绍所有建议的维修程序及零部件）

　 t 附加程序 （校准、停用）

产品手册，参考信息

　 t 参考信息 （产品手册、程序、工具清单和安全标准中所参考文档的文章编

号）

　 t 部件列表

　 t 折叠式插页或分解图

　 t 电路图

RobotWare 手册

以下手册介绍了机器人软件并包含相关参考信息：

　 tRAPID 概览：RAPID 编程语言概览。

　 tRAPID 参考手册第 1 部分：所有 RAPID 指令的说明。

　 tRAPID 参考手册第 2 部分：所有 RAPID 功能和数据类型的说明。

　 t 技术参考手册 － 系统参数：系统参数和配置工作流程说明。

应用手册

特定的应用产品 （例如软件或硬件选项）在 应用手册中介绍。一本应用手册可能涵

盖一个或多个应用产品。

应用手册通常包含以下信息：

　 t 应用产品用途 （作用及使用场合）

　 t 内容 （如电缆、 I/O 电路板、 RAPID 指令和系统参数）

　 t 如何使用应用产品

　 t 应用产品使用示例
   11 
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 产品说明文档， M2004
Continued
操作员手册

这套手册面向直接操作使用机器人的人员，如生产车间作业员、程序员和检修员。

此套手册包括：

　 tIRC5 与 FlexPendant 操作员手册

　 tRobotStudioOnline 操作员手册

　 t 控制器与机器人 故障排除手册

其它参考文档

另外还有许多手册提供了机器人和机器人系统的概要信息。包括：

　 t 机器人基础知识，介绍机器人系统的基本方面、功能、概念和同类产品，使

用户对机器人系统有一个基本了解
   12



1 安全

1.1. 关于本章
1 安全

1.1. 关于本章

安全说明

本章介绍了操作机器人或机器人系统时应遵守的安全原则和规程。

本章没有涉及安全设计和安全设备的安装。这些内容将在与机器人系统配套的产品

手册中介绍。
   13 



1 安全

1.2. IRC5 的应用安全标准
1.2. IRC5 的应用安全标准

健康和安全标准

机器人完全遵循 EEC 机器指令中规定的健康和安全标准。

IRC5 控制的 ABB 机器人符合以下标准：

标准 说明

EN ISO 12100-1 机械安全，术语

EN ISO 12100-2 机械安全，技术规范

EN 954-1 机械安全，控制系统的安全相关部件

EN 775 工业操作机器人，安全

EN 60204 工业机器电气设备

EN 61000-6-4 （可选） EMC，通用电磁辐射

EN 61000-6-2 EMC，通用抗电磁辐射

标准 说明

IEC 204-1 工业机器电气设备

IEC 529 外壳防护等级

标准 说明

ISO 10218 工业操作机器人，安全

ISO 9787 工业操作机器人，坐标系和动作

标准 说明

ANSI/RIA 15.06/1999 工业机器人和机器人系统的安全要求

ANSI/UL 1740-1998 （可
选）

机器人和机器人设备安全标准

CAN/CSA Z 434-03 （可
选）

工业机器人和机器人系统 － 通用安全要求
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1 安全

1.3.1. 安全标志，概述
1.3 安全术语

1.3.1. 安全标志，概述

概述

本节说明在按照手册中所述的步骤操作机器时可能出现的危险。每一小节详细介绍

一种危险，小节内容包括：

　 t 标题，指明危险等级 （危险、警告或小心）和危险类型。

　 t 简述，描述当操作／服务人员 无法排除险情时会出现什么情况。

　 t 说明，说明如何排除险情以便继续手头工作。

危险等级

下表定义了规定本手册所用危险等级的图标。

标志 名称 含义

danger

危险 警告如果不依照说明操作， 就会发生事故，并导致严
重或致命的人员伤害和／或严重的产品损坏。该标
志适用于以下险情：触碰高压电器、爆炸、火灾，
吸入有毒气体、挤压、撞击、跌落等。

warning

警告 警告如果不依照说明操作， 可能会发生事故，导致严
重的人员伤害，甚至死亡，或严重的产品损坏。该
标志适用于以下险情：触碰高压单元、爆炸、火灾，
吸入有毒气体、挤压、撞击、坠落等。

Electrical shock

电击 触电或电击标志表示那些导致严重个人伤害或死亡
的电气危害。

caution

小心 警告如果不依照说明操作，可能会发生事故，导致
人员伤害和／或产品损坏。该标志适用于以下险情：
烧伤、眼部伤害、皮肤伤害、听力损伤、挤压或失
足滑落、跌倒、撞击、高空跌落等。此外，它还适
用于某些涉及功能要求的警告消息，即在装配和移
除设备过程中出现有可能损坏产品或引起产品故障
的情况时，就会采用这一标志。

Electrostatic 
discharge (ESD)

静电放电 (ESD) 静电放电 (ESD) 标志表示可能会严重损坏产品的静电
危害。
   15 
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1 安全

1.3.1. 安全标志，概述

Continued
Note

注意 此标志提示您需要注意的重要事项和环境条件。

Tip

提示 此标志将引导您参阅一些专门的说明，以便从中获
取附加信息或了解如何用更简单的方法执行特定操
作。

标志 名称 含义
   16



1 安全

1.3.2.1. 危险 － 确保主电源已经关闭！
1.3.2. 危险

1.3.2.1. 危险 － 确保主电源已经关闭！

概述

高压作业可能会产生致命性后果。触碰高压可能会导致心跳停顿、烧伤或其它严重

伤害。为了避免这些伤害，请务必在作业前排除以下危险：

排除危险

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 关闭控制模块上的主开关。

xx0400000978

　 tA：主开关，控制模块

2. 关闭驱动模块上的主开关。

en0400001017

　 tA：主开关，驱动模块
   17 



1 安全

1.3.2.2. 危险 － 移动操纵器可能产生致命性后果！
1.3.2.2. 危险 － 移动操纵器可能产生致命性后果！

说明

移动操纵器有可能损害机器。

运行操纵器时，它可能会执行一些意外的或不规范的运动。并且，所有的运动都产

会产生很大的力量，从而严重伤害个人和／或损坏操纵器工作范围内的任何设备。

排除危险

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 运行操纵器之前，请务必正确安装和连接 
紧急停止设备。

紧急停止设备包括防护门、踏垫和光
幕等。

2. 任何可能的情况下，最好使用 “ 止－动 ” 操
作按钮。

“ 止－动 ” 操作按钮用于手动模式，它不能
用于自动模式。

有关在 RobotWare 5.0 中使用止－动控
制的详情，请参阅 《IRC5 操作员手
册》中的 如何使用 “止－动 ”按钮 页  
57 一节。

有关如何在 RobotWare 4.0 中使用止－
动控制的详情，请参阅 《用户指南》
中的 教导器单元一节。

3. 确保按下启动按钮时操纵器工作范围内无人
员活动。
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1 安全

1.3.2.3. 危险 － 没有轴制动闸的操纵器可能产生危险！
1.3.2.3. 危险 － 没有轴制动闸的操纵器可能产生危险！

说明

操纵器手臂系统非常沉重，特别是大型操纵器。如果没有连接制动闸，连接错误，

制动闸损坏或任何故障导致制动闸无法使用，都会产生危险。

例如，当 IRB 7600 手臂系统跌落时，可能会对站在下面的人员造成伤亡。

操作步骤

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 如果您怀疑制动闸不能正常使用，请在作业前使用其
它的方法确保操纵器手臂系统的安全性。

重量规格见相应的操纵器产
品手册。

2. 如果打算通过连接外部电源禁用制动闸，请务必注意
以下事项！

当禁用制动闸时， 切勿站在操纵器的工作范围内 （除
非使用了其它方法支撑手臂系统）！

有关正确连接外部电源的详
情，请参阅操纵器的产品手
册。
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1 安全

1.3.3.1. 警告 － 该单元易受静电影响！
1.3.3. 警告

1.3.3.1. 警告 － 该单元易受静电影响！

说明

ESD （静电放电）是电势不同的两个物体间的静电传递。它可以直接传导，也可以

通过感应电场传导。当搬运部件或部件容器时，没有接地保护的人员可能会传导大

量的静电荷。这一放电过程可能会损坏灵敏的电气设备。

排除危险

手腕带按钮位置

如下图所示，手腕带按钮位于控制模块中的计算机单元上。

xx0400001061

步骤 操作 附注／图解

1. 使用手腕带 手腕带必须经常检查确保没有损坏并且要正确
使用。

2. 使用 ESD 保护地垫。 地垫必须通过限流电阻接地。

3. 使用防静电桌垫。 此垫应能控制静电放电且必须接地。

A 手腕带按钮

A
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1 安全

1.3.3.1. 警告 － 该单元易受静电影响！

Continued
装配手腕带

此图说明了如何在控制器机柜中装配 ESD 手腕带。

xx0400001055

A 手腕带被扣在控制器机柜侧边的按钮上。

B 当不使用时，手腕带放置在电源单元。

C 电源单元
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1 安全

1.3.4. 什么是紧急停止？
1.3.4. 什么是紧急停止？

紧急停止的定义

紧急停止状态优先于任何其它机器人控制，它会断开机器人电机的驱动动力，停止

所有部件的运动，并会切断由机器人系统控制且存在潜在危险的功能部件的电源。

紧急停止状态意味着断开了机器人中除手动制动器释放电路外的所有电源。要返回

正常操作，必须执行恢复步骤。

紧急停止状态有两种形式 （在机器人系统配置中选择），分别为：

　 t 非受控停止 － 断开机器人电机的电源，立刻停止机器人动作。

　 t 受控停止 － 停止机器人动作，但为了保留机器人路径，不断开机器人电机电

源。当操作完成后，电源断开。

应优先考虑受控停止，因为它可以最大限度地简化使机器人系统恢复生产的操作。

有关机器人系统的配置，请参阅工厂或车间的说明文档。

停止分类

根据自动化和机器人设备的安全标准，停止类别分为：

紧急停止设备

机器人系统中有许多种紧急停止设备。在 FlexPendant 和控制模块上有紧急停止按

钮。机器人也可以使用其它类型的紧急停止方式，有关机器人系统配置方法，请参

阅工厂或车间的说明文档。

如果停止为 …… …… 则类别为 ……

非受控 类别 0 （零）

受控 类别 1 
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1 安全

1.3.5. 什么是安全停止？
1.3.5. 什么是安全停止？

安全停止定义

紧急停止优先于任何机器人控制操作，它会从机器人电机上断开驱动电源，停止所

有部件的运动，并且会切断由机器人系统控制的且存在潜在危险的功能部件的电源。

安全停止仅断开机器人电机的电源，因此不需要执行恢复步骤。只需重新连接电机

电源，就可以从安全停止状态返回正常操作。

安全停止状态也有两种形式 （在机器人系统配置中选择），分别为：

　 t 非受控停止 － 断开机器人电机的电源，立刻停止机器人运行。

　 t 受控停止 － 停止机器人运行，但为了保留机器人路径，不断开机器人电机电

源。当操作完成后，电源断开。

受控停止可以简化返回机器人系统的操作，因此优先考虑。有关机器人系统的配置

方法，请参阅工厂或车间的说明文档。

停止分类

根据自动化和机器人设备的安全标准，停止类别分为：

如果停止为 …… …… 则类别为 ……

非受控 类别 0 （零）

受控 类别 1 
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1 安全

1.3.6. 什么是安全保护？
1.3.6. 什么是安全保护？

定义

实际操作中，有些危险不能合理地消除或不能通过设计完全排除。安全保护就是借

助保护装置使作业人员远离这些危险。

当特定保护装置 （例如光幕）启用时，一旦出现危险，安全保护会以受控方式停止

机器人运行。

安全保护空间

安全保护空间指的是保护装置的保护范围。例如，单元门和它的互锁装置共同保护

机器人单元。

互锁装置

每个当前保护装置都有一个互锁装置，这个互锁装置可以停止机器人运行。机器人

单元门有一个互锁装置。当单元门打开时，此装置会停止机器人运行。恢复正常操

作的唯一方法是关闭单元门。

安全保护机制

安全保护机制包含许多串联的保护装置。当一个保护装置启动时，保护链断开，此

时不论保护链其它部分的保护装置状态如何，机器都会停止运行。
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1 安全

1.3.7. 使动装置和 “ 止－动 ” 按钮
1.3.7. 使动装置和 “ 止－动 ” 按钮

使动装置

使动装置是一个手动操作的持续按下按键。当仅在同一位置连续启动时，它允许使

用具有潜在危险的功能，但不会启动这些功能。在其它任何位置，危险性功能均可

安全停止。

使动装置很特别，您必须将按键按下一半来启动它。在完全按下和完全松开时，将

无法执行机器人操作。

“ 止－动 ” 按钮

手动按下 “ 止－动 ” 按钮时，机器人启动；松开时，机器人立刻停止运行。此按钮

只能用于手动模式。

有关操作 “ 止－动 ” 按钮的详情，请参阅 如何使用 “ 止－动 ” 按钮 页  57 一节。 
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1 安全

1.4.1. 停止系统
1.4 如何处理紧急情况

1.4.1. 停止系统

概述

出现以下情况，请立刻停止系统。

　 t 机器人运行中，工作区域内有工作人员

　 t 机器人伤害了工作人员或损伤了机器设备

FlexPendant 紧急停止按钮

xx0300000449

控制器紧急停止按钮

xx0300000450

其它紧急停止设备

工厂设计者应该在合适的位置放置其它的紧急停止设备。有关这些设备的摆放位置，

请参阅工厂或车间的说明文档。

A 紧急停止按钮

A 紧急停止按钮
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1 安全

1.4.2. 释放机器人制动闸
1.4.2. 释放机器人制动闸

概述

机器人的制动闸应该在带电情况下手动释放。当控制器电源开关为 “ 开 ” 时，即使

系统处于紧急状态，电源依然供电。

电池供电

当工厂或车间电力中断时，使用电池为制动系统供电。不同机器人型号，电池的连

接方法也不同。有关详情，请参阅机器人的产品手册。

制动闸释放按钮

机器人型号不同，制动闸释放按钮的位置也不同。有关详情，请参阅产品手册。

请记住所操作机器人的按钮位置。

注意

在释放制动闸之前，务必考虑：

　 t 机械手臂将如何运动？

　 t 对缠扰工件有何影响？

如果不考虑上述情况，很小的损害也会变得很严重。

危险

释放制动闸可能会导致人员伤害和财产损失。仅在必要时执行此操作，且需要特别

谨慎。

释放制动闸

步骤 操作

1. 如有必要，使用高过头顶的吊车，叉车或类似设备来保护机器人手臂。

2. 确保机器人通电。

3. 确保在释放制动闸时，不会加大对缠扰工件的破坏。

4. 按下合适的制动闸释放按钮，松开制动闸。
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1 安全

1.4.3. 灭火
1.4.3. 灭火

注意

发生火灾时，请确保全体人员安全撤离后再行灭火。应首先处理受伤人员。

选择灭火器

当电气设备 （例如机器人或控制器）起火时，使用二氧化碳灭火器。切勿使用水或

泡沫。
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1 安全

1.4.4. 从紧急停止状态恢复
1.4.4. 从紧急停止状态恢复

概述

从紧急停止状态恢复是一个简单却非常重要的步骤。此步骤可确保机器人系统只有

在危险完全排除后才会恢复运行。

重置紧急停止按钮的 “ 锁 ”
所有按键形式的紧急停止设备都有 “ 上锁 ” 功能。这个 “ 锁 ” 必须打开，才能结束设

备的紧急停止状态。

许多情况下，需要旋转按键。而有些设备则需要拉起按键才能打开 “ 锁 ”。

重置自动紧急停止设备

自动紧急停止设备也需要打开 “ 锁 ”。有关机器人系统的配置，请参阅工厂或车间的

说明文档。

从紧急停止状态恢复

电机 “ 开 ” 按钮

电机 “ 开 ” 按钮位于控制器上：

en0400000920

提示

有关如何确认错误事件的详情，请参阅 如何确认错误事件和警告。 

步骤 操作

1. 确保已经排除所有危险。

2. 定位并重置引起紧急停止状态的设备。

3. 确认事件日志中的紧急停止事件 (20202)。

4. 按下电机 “ 开 ” 按钮，从紧急停止状态恢复正常操作。

A 电机 “ 开 ” 按钮
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1 安全

1.4.5. 返回到编程路径
1.4.5. 返回到编程路径

概述

由切断电机电源而引起的机器人运动停止，会导致机器人编程路径的丢失。非受控

紧急停止或安全停止也有可能导致路径丢失。允许滑移距离由系统参数配置。该距

离因操作模式的不同而不同。

如果机器人不在设置的允许距离内，您可以将机器人返回到编程路径，也可以定位

到路径中的下一个编程点。然后程序会自动以程序中编辑的速度继续执行。

提示

有关详情，请参阅 在生产中管理系统。 
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1 安全

1.5.1. 概述
1.5 工作中的安全事项

1.5.1. 概述

关于机器人

机器人速度慢，但是很重并且力度很大。运动中的停顿或停止都会产生危险。即使

可以预测运动轨迹，但外部信号有可能改变操作，会在没有任何警告的情况下，产

生料想不到的运动。

因此，当进入保护空间时，务必遵循所有的安全条例。

关于本节

本节介绍了机器人系统用户需要遵循的一些最基本的条例。不过，也不可能面面俱

到。在实际操作中，应具体情况具体分析。
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1.5.2. 自身安全
1.5.2. 自身安全

一般原则

为了安全操作机器人系统，请遵循下列原则：

　 t 如果在保护空间内有工作人员，请手动操作机器人系统。

　 t 当进入保护空间时，请准备好 FlexPendant，以便随时控制机器人。

　 t 注意旋转或运动的工具，例如切削工具和锯。确保在接近机器人之前，这些

工具已经停止运动。

　 t 注意工件和机器人系统的高温表面。机器人电机长期运转后温度很高。

　 t 注意夹具并确保夹好工件。如果夹具打开，工件会脱落并导致人员伤害或设

备损坏。夹具非常有力，如果不按照正确方法操作，也会导致人员伤害。

　 t 注意液压、气压系统以及带电部件。即使断电，这些电路上的残余电量也很

危险。

断开 FlexPendant
FlexPendant 与机器人单元或控制器断开后，请安全存放。当出现危险时，可能需要

使用它来停止机器人运行。

注意

FlexPendant 断开后必须正确存放，确保使用时不会错误连接控制器。

自定义 FlexPendant 连接

FlexPendant 连接后 （除了供电电缆和标准连接器连接），必须保证紧急停止按钮依

然能够正常工作。

如果使用自定义连接，请经常测试紧急停止按钮，确保此按钮工作正常。

控制器访问面板

只有经过培训的维修人员才可以打开此面板。其他人员不得接触此面板中的任何部

件。

危险

电击或烧伤危害。控制器机柜中有高压。机器人和单元中的其它设备也配备了高压

电源。
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1.5.3. 手持终端的操作
1.5.3. 手持终端的操作

概述

FlexPendant 是一种高品质的手持式终端，它配备了高灵敏度的一流电子设备。为避

免操作不当引起的故障或损害，请在操作时遵循本说明。

FlexPendant 仅用于本手册指定的用途。 FlexPendant 按照适用安全标准研发、生产、

测试和编档。如果您能遵循该手册关于安全和使用方面的说明，那么，在正常情况

下，本产品既不会引起人身伤害，也不会对机器和设备造成损坏。

注意

注意

断开的 FlexPendant 应以适当的方式存放，以免被误认为仍然与控制器连接。

废物处置

处置电子组件时，请遵守国家法律法规！替换配备电池的组件时，请正确处置废弃

电池。

使动装置的可预见滥用

可预见滥用是指禁止将使动装置固定在使动位置上。使动装置的可预见滥用必须受

到严格限制。

当松开使动装置，然后再将其按下时，请确保再次按下之前系统已进入电机 “ 关 ”
状态。否则您将收到一条错误消息。

步骤 操作

1. 打开 FlexPendant 电缆入口区域之前，请关闭电源。否则组件可能受损，或者出现不
明信号。

2. 确保任何人员不受电缆羁绊，以免设备跌落在地上。

3. 避免其它物体挤压，以免损坏电缆。

4. 切勿将电缆置于锋利的边缘之上，以免损坏电缆外皮。

5. 设备不使用时，请将其置放于立式壁架上存放。

6. 切勿使用锋利的物体 （例如螺丝起子）操作触摸屏。这样可能会使触摸屏受损。
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1.5.4. 安全工具
1.5.4. 安全工具

安全保护机制

机器人系统可以配备各种各样的安全保护装置，例如门互锁开关、安全光幕和安全

垫等等。最常用的是机器人单元的门互锁开关，打开此装置后可暂停机器人。

控制器有三个独立的安全保护机制，分别为 常规模式安全保护停止 (GS)、 自动模式

安全保护停止 (AS) 和 上级安全保护停止 (SS)。

请参阅工厂或车间的说明文档，了解机器人系统的配置方式、安全保护机制的安装

位置及其工作原理。

安全监控

紧急停止和安全保护机制受到监控，以便在控制器检测到任何故障时停止机器人，

解决出现的问题。

内置安全停止功能

控制器持续监控硬件和软件功能。如果检测到任何问题或错误，机器人将停止操作，

直到问题解决。

限制机器人最大空间

机器人最大空间可以通过物理停止、软件功能或结合这二者进行限制。

请参阅工厂或车间的说明文档，了解机器人系统的配置方法。

安全保护装置连
接到 ...

状态 ...

GS 机制 在任何操作模式
下始终有效。

AS 机制 仅在系统处于自
动模式时有效。

SS 机制 在任何操作模式
下始终有效。

如果故障 … 那么 ...

简单且易于解决 发出简单的程序
停止指令 
(SYSSTOP)。

轻微并且可以解
决

发出 SYSHALT 
指令，实施安全
停止。

严重，如导致硬
件损坏

发出 SYSHALT 
指令，实施紧急
停止。控制器必
须重新启动才能
恢复正常操作。
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1 安全

1.5.5. 手动减速模式和手动全速模式下的安全性
1.5.5. 手动减速模式和手动全速模式下的安全性

什么是手动模式？

手动模式常用于创建程序和调试机器人系统。

手动模式分以下两种：

　 t 手动减速模式，通常也称为手动模式

　 t 手动全速模式 （只限部分市场）

在手动模式下，您需要按下使动装置以启动机器人电机。

什么是手动全速模式？

手动模式下，机器人系统可由 FlexPendant 控制或由 RobotStudioOnline 部分控制，并可

全速运行。该模式用于测试程序。

操作速度

在手动减速模式下，机器人只能减速 （250 mm/s 或更慢）操作 （移动）。只要您在

安全保护空间之内工作，就应始终以手动速度进行操作。

手动全速模式下，机器人以预设速度移动。手动全速模式应仅用于所有人员都位于

安全保护空间之外时，而且操作人员必须经过特殊训练，深知潜在的危险。

忽略安全保护机制

在手动模式下操作时， 自动模式安全保护停止 (AS) 机制被完全忽略。

使动装置

手动模式下，机器人电机由 FlexPendant 上的使动装置启动。这样，只有按下使动装

置才能移动机器人。

使动装置设计独特，您必须将按钮按下一半才能启动机器人电机。如果按钮未按下

或者完全按下，机器人均不会移动。

“ 止 - 动 ” 按钮

“ 止 - 动 ” 按钮允许在手动模式下步进或运行程序，例如在检查过程质量时。

注意：微动控制在任何操作模式下均无需 “ 止 - 动 ” 按钮。
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1 安全

1.5.6. 自动模式下的安全性
1.5.6. 自动模式下的安全性

什么是自动模式？

自动模式下，使动装置断开连接，机器人可以在无人干预情况下移动。

有效安全保护机制

自动模式操作情况下，常规模式安全保护停止 (GS) 机制、自动模式安全保护停止 
(AS) 机制和上级安全保护停止 (SS) 机制都将处于活动状态。

处理过程干扰

过程干扰不仅会影响特定的机器人单元，而且会影响整个系统链，即使问题起因于

某个特定单元。

事件链可能会导致操作单个机器人单元时无法获知危险操作，因此须特别注意这种

干扰。执行所有补救措施的人员必须熟知整个生产线，而不仅仅是发生故障的机器

人。

过程干扰实例

负责从传送带上选取组件的机器人可能会因机械故障而被撤出生产线，而传送带则

必须继续运行，以便生产线的其它部分继续生产。当然，这意味着，生产线人员须

特别注意，随时为运行中的传送带准备机器人，将其置于传送带附近。

焊接机器人需要保养。将焊接机器人撤出生产线还意味着工作台以及材料搬运机器

人也必须撤出生产线，以避免造成人身伤害。
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2 动作场景

2.1. 关于本章
2 动作场景

2.1. 关于本章

概述

本章包含一些简短的步骤，这些步骤详细说明了一般用户经常执行的若干典型动作。

本章还包含许多参考资料，提供有关同一主题的详细信息。

本章提供的简短信息供经验丰富的用户直接采用，而参考资料可能更适合于初学者

以及接受培训的学员。

更多信息

除操作步骤中介绍的信息外，您还可以参阅其它参考信息。

这些信息包括：

　 t 有关特定按钮或菜单的详细说明，请参阅 控制器 页  263 一章，它介绍了使

用控制器机柜上的控件所执行的任务。

　 t 有关如何执行特定任务的详细说明，请参阅 FlexPendant 页  53 一节，它介

绍了如何使用 FlexPendant 上的控件执行各种任务。
   37 



2 动作场景

2.2. 系统启动
2.2. 系统启动

阅读须知

本节详细介绍在系统关机的情况下启动系统所需的主要步骤。

所有信息均假设 有效系统软件已安装在机器人控制器上，并且这是系统出厂后的首

次启动。

除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅： 《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》中

的 控制器 页  263 和 FlexPendant 页  53 章节，或 《IRC5 与 RobotStudio Online 使
用入门》文档中的 详细操作步骤章节，它们包含有关如何使用系统的更详细信息。

系统启动

此步骤详细介绍首次启动系统时的所有必要步骤。日常启动过程通常只需执行第 4 
步。

下表的 参考信息栏提供了某些有用的参考信息。

步骤 操作 参考信息

1. 安装机器人设备。 请参阅机器人和控制器的 产品手册，了解操纵器和
控制器机柜之间的机械安装和电气连接。

2. 确保系统的安全保护电路已正
确连接至机器人单元，或安装
了跳线连接件 （如有必要）。

机器人 产品手册详细介绍了如何连接安全保护电
路。 

3. 将 FlexPendant 连接至控制器机
柜。

FlexPendant 简介 页  54 一节详细介绍了 
FlexPendant 及其主要组件和功能。

连接 FlexPendant 页  62 一节详细介绍了如何将 
FlexPendant 连接至机柜。

4. 接通电源。 使用控制模块上的主开关。

5. 如果用备件替换控制器或操纵
器，请确保正确更新校准值、
转数计数器和序列号。

通常只有转数计数器需要更新，其详细操作请参阅 
使用 FlexPendant 更新转数计数器 页  197 一节。 
对于 不带 AbsAcc 选件的系统，请根据 串行测量电
路板内存 页  203 一节所述，从串行测量电路板传
送校准数据。

对于 带 AbsAcc 选件的系统，请根据 加载校准数据
一节所述，输入校准数据。

6. 仅当机器人系统连接至网络时
才执行此步骤。

执行 X- 启动。 
启动 “ 引导应用程序 ”。

详情请参阅 重启并选择其它系统（X- 启动） 页  
241 一节。 

7. 仅当机器人系统连接至网络时
才执行此步骤。

使用引导应用程序执行以下操
作：

　 t设置控制器机柜的 IP 
地址

　 t设置网络连接

　 t选择系统

　 t重新启动系统

重新启动系统。

有关如何使用引用应用程序的详情，请参阅 使用引
导程序 页  236 一节。 
现在只提供单机系统。
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2 动作场景

2.2. 系统启动

Continued
8. 在计算机上安装 
RobotStudioOnline。

根据 安装 RobotStudioOnline 一节或 
《RobotStudioOnline 操作员手册》执行操作。 
RobotStudioOnline 用于创建一个在控制器上运行的系
统，但此时（第一次启动之前）制造商已经安装了
一个系统。

9. 通过服务端口或使用网络将控
制器连接到计算机。

根据 将 PC 机连接到服务端口 页  266 一节执行操
作。 
另请参阅 设置网络连接 页  267 一节。 

10. 在计算机上启动 
RobotStudioOnline。

根据 从 RobotStudioOnline 访问控制器一节或 
《RobotStudioOnline 操作员手册》执行操作。 

11. 重新启动控制器。

12. 现在机器人系统就可以开始操
作了。

步骤 操作 参考信息
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2 动作场景

2.3. 微动控制
2.3. 微动控制

阅读须知

本节详细介绍操纵机器人所需的主要步骤。

除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅： 《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》中

的 控制器 页  263 和 FlexPendant 页  53 章节，或 《IRC5 与 RobotStudio Online 使
用入门》文档中的 详细操作步骤章节，它们包含有关如何使用系统的更详细信息。

微动控制

有关术语 “ 微动控制 ” 的说明，请参阅 微动控制简介 页  78 一节。 

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 在以下条件下可对机器人进行微动控制：

　 t系统已按本手册启动。

　 t未执行设定的操作

　 t系统处于手动模式。

　 t使动装置已按下，系统处于电机
开启状态

有关电机开启状态的说明，请参阅 当前
操作模式 页  269 一节。 
有关手动模式的说明，请参阅 关于手动
模式 页  276 一节。 
有关在手动模式下启动的说明，请参阅 
在手动模式下启动 页  277 一节。 
有关如何切换至手动模式的说明，请参
阅 从自动模式切换到手动减速模式 页  
279 一节。 

2. 许多与控制器相连的机械单元均可进行
微动控制。

有关如何确定可微动控制的机械单元的
详细情况，请参阅 选择机械单元 页  83
一节。 

3. 在不同的坐标系下，可采用若干方法对
机器人进行微动控制。

首先，请确定您打算以哪一种方法进行
微动控制。

有关不同类型微动控制之间的差异，请
参阅 微动控制简介 页  78 一节。 
有关如何以逐轴方式微动控制机器人的
详情，请参阅 逐轴微动控制 页  87 一
节。 
可在以下坐标中对机器人进行微动控制：

　 t 以基坐标进行微动控制 页  90

　 t 以工具坐标系进行微动控制 页  
94

　 t 以大地坐标进行微动控制 页  91

　 t 以工件坐标系进行微动控制 页  
93

4. 如果操纵器已选定，可采用不同方法对
操纵器轴进行微动控制。

这些方法可以通过 “ 快速设置 ” 菜单进行
选择。

有关 “ 快速设置 ” 菜单下的内容，请参阅 
“ 快速设置 ” 菜单 页  252 一节。 

5. 定义机器人 / 机器人组工作范围以及机器
人单元中运行的其它设备的工作范围。

机器人工作范围由系统参数定义。请参
阅 系统参数配置 页  213 一节或 技术参
考手册 － 系统参数一节。 

6. 使用 FlexPendant 控制杆微动控制操纵
器。

FlexPendant 简介 页  54 一节详细描述了 
FlexPendant 及其各种组件和结构。 
选择动作模式 页  85 一节详细介绍了控
制杆以及映射控制杆方向的方法。 
在特定方向上锁定控制杆 页  120 一节详
细说明了如何在微动控制时防止操纵器
沿某些方向运动。 
有关微动控制方面的限制，请参阅 微动
控制的限制 页  80 一节。 
   40
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2 动作场景

2.3. 微动控制

Continued
7. 某些情况下，可同时对一个以上的操纵
器进行微动控制。此时须安装 MultiMove 
选件。

有关如何微动控制多个操纵器的详情，
请参阅 协调微动控制 页  79 一节。 

步骤 操作 参考信息 / 图解
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2.4. 使用 RAPID 程序
2.4. 使用 RAPID 程序

阅读须知

本节详细介绍在创建、保存、编辑和调试任何 RAPID 程序时需要执行的步骤。

除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅：

《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》中的 控制器 页  263 和 FlexPendant 页  53 章

节，以及 《IRC5 与 RobotStudioOnline 使用入门》中的 详细操作步骤章节，它们包

含有关如何使用系统的更详细信息。

有关 RAPID 程序的概念，请参阅 RAPID 应用程序的结构 页  297 一节。 

处理程序

此步骤规定了如何处理 RAPID 程序。

步骤 操作 参考信息

1. 从创建 RAPID 程序开始 有关如何创建 RAPID 程序的详情，请参
阅 创建新程序 页  140 一节。 

2. 编辑程序 根据以下各节中的详细说明进行操作：

　 t 例如：添加运动指令 页  180

　 t 指令处理 页  172

3. 要简化编程并对程序有一个总体认识，
可将程序分为多个模块。

有关模块的概念，请参阅 RAPID 应用程
序的结构 页  297 一节。 
有关如何查看、添加或删除模块的详情，
请参阅 模块处理 页  157 一节。 

4. 要进一步简化编程，可将模块分为多个
例行程序。

有关例行程序的概念，请参阅 RAPID 应
用程序的结构 页  297 一节。 
有关如何添加或删除例行程序的详情，
请参阅 例行程序处理 页  162 一节。 
有关如何运行例行程序的具体说明，请
参阅 运行特定的例行程序 页  167一节。 

5. 在编程过程中，您可能需要处理以下因
素：

　 t工具

　 t工件

　 t有效载荷

　 t工具框

此外，请参阅以下各节：

　 t 创建工具 页  97

　 t 创建工件 页  109

　 t 创建有效载荷 页  116

　 t 定义工具框 页  106

6. 程序执行可基于以上指定的四个因素自
动置换，以更好地适应某些因素，如不
断磨损的工具等。

7. 为了处理程序执行中可能发生的潜在错
误，您可能需要创建错误处理器。

8. 完成实际的 RAPID 程序后，在投入使用
之前还需要对它进行测试。

根据以下各节中的详细说明进行操作：

　 t 在手动模式下运行程序 页  278

　 t 开始和停止执行 页  58

　 t 单步执行指令 页  59

　 t 运行特定的例行程序 页  167

　 t 按特定指令运行程序 页  148

本手册多处对程序测试进行了论述。另
请参阅索引页。
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2 动作场景

2.4. 使用 RAPID 程序

Continued
运行程序

此步骤规定了如何使用现有的 RAPID 程序。

9. 试运行 RAPID 程序后，可能需要改变或
调整 TCP 的位置或路径。

有关如何在 不移动操纵器的情况下进行
调整的详情，请参阅 无动作调整 页  185
一节。 
有关如何在 移动操纵器时进行调整的详
情，请参阅 动作调整 页  186 一节。 

10. 可删除不再需要的程序。 请参阅 从内存中删除程序 页  153一节。 
另请参阅 从硬盘中删除程序 页  155 一
节。 

步骤 操作 参考信息

步骤 操作 参考信息

1. 加载现有程序。 详情请参阅 启动程序 页  146 一节。 

2. 如果程序已加载，您可以启动程序执行。 详情请参阅 启动程序 页  146 和 加载、
运行和停止多任务程序 页  151 章节。 

3. 启动程序执行时，您可以选择运行一次
程序或连续运行程序。

4. 程序执行完成后，程序可能会停止运行。 根据 停止程序 页  150 一节中的详细说
明继续操作。 
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2.5. 使用输入和输出
2.5. 使用输入和输出

阅读须知

本节详细介绍了设置输出、读取输入和配置 I/O 单元所需的主要步骤。

除本步骤中的说明外，您还可以参阅： 控制器 页  263 和 FlexPendant 页  53 章节，

它们包含有关如何使用系统的更详细信息。

使用输入和输出

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 您可能需要创建新的 I/O。 要用系统参数创建 I/O 信号，请参阅 系统
参数配置 页  213 一节。 

2. 使用任何输入或输出之前，必须将系统
配置为启用 I/O 功能。

系统配置在创建系统时完成。有关如何
执行这一操作的详情，请参阅 
《RobotStudioOnline 操作员手册》。 

3. 您可以为特定的 数字输出设值。 请根据 输入和输出 页  72 一节中的详细
说明继续操作。 

4. 您可以为特定的 模拟输出设值。 请根据 输入和输出 页  72 一节中的详细
说明执行操作。 

5. 您可以查看特定 数字输出 µÄ 状态。 请根据 输入和输出 页  72 一节中的详细
说明执行操作。 

6. 您可以查看特定 模拟输出的状态。 请根据 输入和输出 页  72 一节中的详细
说明执行操作。 

7. 安全信号。 有关信号的详情，请参阅 安全 I/O 信号 
页  75

8. 如何编辑 I/O。 请根据 模拟和修改信号值 页  73 一节中
的详细说明执行操作。
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2.6. 备份与恢复
2.6. 备份与恢复

阅读须知

本节详细介绍了进行完整备份以及恢复先前备份所需执行的主要步骤。

除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅：

《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》中的 控制器 页  263 和 FlexPendant 页  53 章

节，或 《IRC5 与 RobotStudio Online 使用入门》文档中的 详细操作步骤章节，它们

包含有关如何使用系统的更详细信息。

备份与恢复

有关典型备份的内容，请参阅 备份内容 页  187 有关如何执行备份的详情，请参阅 
备份系统 页  189 一节。 

从备份中将先前保存的内存内容重新引入机器人控制器，此操作称为 执行恢复。有

关如何执行恢复的详情，请参阅 恢复系统 页  191 一节。 

有关启动的信息，请参阅 重新启动概述 页  235
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2.7. 在生产模式下运行
2.7. 在生产模式下运行

阅读须知

本节详细介绍在自动模式 （生产模式）下运行系统时需要执行的主要步骤。

除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅： 《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》中

的 控制器 页  263 和 FlexPendant 页  53 章节，或 《IRC5 与 RobotStudio Online 使
用入门》文档中的 详细操作步骤章节，它们包含有关如何使用系统的更详细信息。

在生产模式下运行

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 有关启动系统的详情，请参阅 系统启动 
页  38 一节。 

2. 如果系统采用了 UAS （用户授权系
统），用户必须在启动操作之前登录系
统。

有关如何登录系统的说明，请参阅 注销
和登录 页  247 一节。 

3. 加载程序 有关如何加载程序的说明，请参阅 程序
处理 页  141。 

4. 启动系统之前，请选择在 FlexController 
上启动的模式。

有关如何选择模式的说明，请参阅 从手
动模式切换到自动模式 页  275 一节。 

5. 按下 FlexPendant 上的 “Start （启动） ”
按钮启动系统。

有关 FlexPendant 硬件按钮的详情，请参
阅 FlexPendant 简介 页  54。 

6. 控制器系统通过 FlexPendant 屏幕上显示
的消息与操作员通信。

消息既可能是事件消息也可能是 RAPID 
指令，例如 TPWrite。
事件消息描述发生于系统之内的事件，
并保存于事件日志中。

有关基本概念的说明，请参阅 事件日志 
页  226 一节。 
有关 RAPID 指令 TPReadFK和
TPWrite的说明，请参阅 RAPID 参考手
册第 1 部分，指令。 

7. 在手动模式下， “ 修改位置 ” 功能允许操
作员对 RAPID 程序中的机器人位置进行
调整。

有关如何修改位置的说明，请参阅 动作
调整 页  186 和 无动作调整 页  185

8. 在生产过程中您可能需要停止机器人。 有关如何停止生产的说明，请参阅 停止
程序 页  150 一节。

9. 您可以通过 “ 运行时窗口 ” 监控进行中的
过程。

有关运行时窗口的详情，请参阅 运行时
窗口 页  126 一节。

10. 用户在结束操作时应注销。 有关如何登录系统的详情，请参阅 注销
和登录 页  247 一节。
   46



2 动作场景

2.8. 升级
2.8. 升级

阅读须知

本节详细介绍了正确升级系统所需执行的主要步骤。

此处的 “ 升级 ” 是指更换硬件，例如用新电路板取代旧电路板，以及加载新版软件。

除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅： 《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》中

的 控制器 页  263 和 FlexPendant 页  53 章节，以及 《IRC5 与 RobotStudioOnline 
使用入门》中的 详细操作步骤一章，它们包含有关如何使用系统的更详细信息。

升级

步骤 操作 参考信息

1. 更换新电路板 （例如总线 , I/O 电路板）
时，系统将自动更新该单元。

xx0100000003

更新过程中，系统可能会重新启动几次。
请不要关闭系统，或以任何其它方式中
断该自动过程。

有关更新过程中出现的情况，请参阅 更
新固件和 FlexPendant 页  246 一节。 

2. 以机械方式升级机器人或控制器时，请
参阅随工具箱附带提供的安装说明。

如未提供该说明文件，也可参阅上述设
备 产品手册 “ 维修 ” 一节中的有用信息。

3. 升级系统软件时，为了反映添加的组件，
必须对系统进行更改。

需要新的许可证密钥才能访问附加功能。

有关如何修改现有系统的详情，请参阅 
《RobotStudioOnline 操作员手册》中的 如
何修改系统一节。 
有关如何创建新系统的详情，请参阅 
《RobotStudioOnline 操作员手册》中的 新
建系统一节。 
有关如何获得新许可证密钥的详情，请
参阅 《RobotStudioOnline 操作员手册》
中的 获得并安装 RobotStudioOnline 许可证
密钥一节。 
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2.9. 安装软件选项
2.9. 安装软件选项

阅读须知

有关正确安装通用软件选项或选项包所需的主要步骤，请参阅 《RobotStudioOnline 
操作员手册》。 

《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》中的 控制器 页  263 和 FlexPendant 页  53 章

节，以及 《IRC5 与 RobotStudioOnline 使用入门》中的 详细操作步骤一章，它们包

含有关如何使用系统的更详细信息。
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2.10. 关闭
2.10. 关闭

关闭

本节介绍如何关闭系统和电源。如果想要在不切断电源的情况下关闭系统，您只需

从系统中注销就可以了。详情请参阅 注销和登录 页  247。 

步骤 操作 参考信息

1. 终止所有正在运行的程序。

2. 用 FlexController 上的 “ 开启／关闭 ” 开
关关闭系统。

3. 系统关闭后，将 FlexPendant 拔下并存放
好。

 有关如何从控制器上断开 FlexPendant 的
详情，请参阅 断开 FlexPendant 页  63。  
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2 动作场景

2.11. 何时使用 FlexPendant 和 RobotStudioOnline
2.11. 何时使用 FlexPendant 和 RobotStudioOnline

概述

您可以使用 FlexPendant 或 RobotStudioOnline 来操作或管理机器人。 FlexPendant 适用

于与机器人动作和普通操作相关的任务，而 RobotStudioOnline 则适用于配置、编程及

其它与日常操作相关的任务。

启动、重启和关闭控制器

运行和控制机器人程序

与控制器通信

机器人编程

要 … 请使用 …

启动控制器。 控制器前面板上的电源开关。

重启控制器。 FlexPendant、 RobotStudio Online 或控制器前面板上的电源
开关

关闭控制器。 控制器前面板上的电源开关。

要 … 请使用 …

启动或停止机器人程序。 FlexPendant

要 … 请使用 …

确认事件。 FlexPendant 

查看和保存控制器的事件日
志。

RobotStudio Online 或 FlexPendant

将控制器软件备份到计算机或
服务器的文件中。

RobotStudio Online 

将控制器软件备份到控制器的
文件中。

FlexPendant 

在控制器与网络驱动器之间传
输文件。

RobotStudio Online 

要 … 请使用 …

灵活创建或编辑机器人程序。
适用于带有大量逻辑、 I/O 信
号或动作指令的复杂编程。

RobotStudio Online 用于创建程序结构和大部分的源代码； 
FlexPendant 用于储存机器人位置，以及对程序进行最终调
整。

RobotStudioOnline 具有以下编程优点：

　 t 针对 RAPID 代码优化的文本编辑器，带自动文本功
能，以及指令和参数的工具提示功能。

　 t 具有程序错误标识功能的程序检查。

　 t 配置和 I/O 编辑操作简单。

为创建或编辑机器人程序提供
有力支持。适用于主要由动作
指令构成的程序。

FlexPendant 
FlexPendant 具有以下优点：

　 t 指令选择列表

　 t 编程时可进行程序检查和调试

　 t 可在编程的同时创建机器人位置

添加或编辑机器人位置。 FlexPendant 
   50
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2 动作场景

2.11. 何时使用 FlexPendant 和 RobotStudioOnline
Continued
配置机器人的系统参数

创建、修改和安装系统

相关信息

下表列出在执行不同任务时需要参阅的手册：

修改机器人位置。 FlexPendant 

要 … 请使用 …

编辑系统运行参数。 RobotStudio Online 或 FlexPendant

将机器人的系统参数另存为配
置文件。

RobotStudio Online 或 FlexPendant

将配置文件中的系统参数载入
运行系统。

RobotStudio Online 或 FlexPendant

加载校准数据。 RobotStudio Online 或 FlexPendant

要 … 请使用 …

创建或修改系统。 RobotStudio Online 和 RobotWare 及有效的 RobotWare 密
钥。 

在控制器上安装系统。 RobotStudio Online 

推荐使用 … 有关详情，请参阅手册 ... 文档号

FlexPendant IRC5 与 FlexPendant 操作员手册 3HAC 16590-1

RobotStudioOnline RobotStudioOnline 操作员手册 3HAC 18236-1
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2.12. 故障排除的常规步骤
2.12. 故障排除的常规步骤

故障类型

机器人系统的故障分为两类：

　 t 内置诊断系统可检测的故障。有关这些故障的详情，请参阅 《IRC5 故障排

除手册》中的 事件日志消息。 

　 t 内置诊断系统不可检测的故障。有关这些故障的详情，请参阅 《IRC5 故障

排除手册》中的 其它故障一节。 

出现故障时， FlexPendant 上显示错误消息

控制系统中带有诊断软件，以简化故障排除并缩短停机时间，而诊断系统检测到的

错误会以明语显示在 FlexPendant 上，并包含代码编号。

所有系统和错误消息都保存在公共日志文件中。此文件只保存最近的 150 条消息。

您可以通过 FlexPendant 的状态栏访问日志文件。

为了方便故障排除，请遵循某些基本原则。有关详情，请参阅 《IRC5 故障排除手

册》中的 故障排除原则。 

出现故障时， FlexPendant 上没有错误消息。

这些故障诊断系统检测不到，需要用其它的方法排除。您需要根据故障的表现来选

择合适的排除方法。有关详情，请参阅 《IRC5 故障排除手册》中的 其它故障。 

要排除这些故障，请依照 出现故障时， FlexPendant 上显示错误消息 页  52 中的步

骤 3 和 4 操作。 

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 阅读 FlexPendant 上显示的故障消息并依照指示操作。 有关如何阅读消息的详情，
请参阅 《IRC5 故障排除手
册》中的 概述，事件日志消
息。 

2. FlexPendant 上提供的信息足以排除故障吗？

如果可以，请排除故障并恢复操作。

如果不能，请继续以下步骤。

3. 如果故障与 LED 有关，检查单元上的 LED。 有关各个单元的详情，请参
阅 《IRC5 故障排除》中的 
单元 LED。

4. 如果故障与缆线有关，请借助电路图检查缆线。 有关相关文档号的详情，请
参阅 《IRC5 故障排除手册》
中的 文档参考信息， IRC5。 

5. 如果需要，请参阅修理说明，替换、调整或修复上述
部件。

有关相关文档号的详情，请
参阅 《IRC5 故障排除手册》
中的 文档参考信息， IRC5。 
   52



3 FlexPendant

3.1. 关于本章
3 FlexPendant
3.1. 关于本章

概述

本章介绍 FlexPendant 的各种控件及其可执行的任务。

各小节的标题和内容与 FlexPendant 上的功能菜单相对应。例如，在 程序编辑器 页  

139 小节中介绍了程序编辑功能。 
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3 FlexPendant

3.2.1. FlexPendant 简介
3.2 FlexPendant

3.2.1. FlexPendant 简介

FlexPendant 说明

FlexPendant 设备（有时也称为 TPU 或教导器单元）用于处理与机器人系统操作相关

的许多功能：运行程序；微动控制操纵器；生成和编辑应用程序等。

FlexPendant 由硬件 （如按钮和控制杆）和软件组成，通过集成电缆和连接器与控制

器模块连接。

请注意某些特定的功能无法通过 FlexPendant 执行，只能通过 RobotStudioOnline 实现。

有关操作规定请参阅 《RobotStudioOnline 操作员手册》。 

主要部件

以下是 FlexPendant 的主要部件。

en0300000586

A 连接器

B 触摸屏

C 紧急停止按钮

D 使动装置

E 控制杆
   54
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3 FlexPendant

3.2.1. FlexPendant 简介

Continued
硬件按钮

FlexPendant 上有很多专用的硬件按钮。

en0300000587

F 抑梗　　按钮（两个）

A 预设按钮 1：有关如何定义其功能的详细说明，请参阅 《IRC5 与 FlexPendant 操作员
手册》中的 预设按键 页  219。

B 预设按钮 2：有关如何定义其功能的详细说明，请参阅 《IRC5 与 FlexPendant 操作员
手册》中的 预设按键 页  219 一节。

C 预设按钮 3：有关如何定义其功能的详细说明，请参阅 《IRC5 与 FlexPendant 操作员
手册》中的 预设按键 页  219 一节。

D 预设按钮 4：有关如何定义其功能的详细说明，请参阅 《IRC5 与 FlexPendant 操作员
手册》中的 预设按键 页  219 一节。

E START （启动）按钮。开始执行程序 ..

F STEP BACKWARDS （步退）按钮。使程序后退一个指令。

G STEP FORWARDS （步进）按钮。使程序前进一个指令。

H STOP （停止）按钮。停止程序执行。
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3 FlexPendant

3.2.1. FlexPendant 简介

Continued
触摸屏组件

下图显示了 FlexPendant 触摸屏的组件。

en0300000588

ABB 菜单

ABB 菜单包含程序、配置和应用程序。详情请参阅 《IRC5 与 FlexPendant 操作员手

册》中的 ABB 菜单 页  70 一节。

状态栏

状态栏显示与系统和消息有关的信息。详情请参阅 《IRC5 与 FlexPendant 操作员手

册》中的 状态栏 页  249 一节。

ClientView
ClientView 是显示所有可用功能的主要区域，也是显示和使用应用程序的区域。

关闭按钮

点击关闭按钮将关闭当前打开的视图或应用程序。

任务栏

任务栏显示所有打开的视图和应用程序。

“ 快速设置 ” 菜单

“ 快速设置 ” 菜单包含微动控制和设置的快捷方式。详情请参阅 《IRC5 与 
FlexPendant 操作员手册》中的 “ 快速设置 ” 菜单 页  252 一节。

A ABB 菜单

B 状态栏

C ClientView

D 关闭按钮

E 任务栏

F 铱焖偕柚糜菜单
   56



3 FlexPendant

3.2.2.1. 如何使用 “ 止－动 ” 按钮
3.2.2. 硬件按钮和 FlexPendant 上的按钮

3.2.2.1. 如何使用 “ 止－动 ” 按钮

何时使用 “ 止－动 ” 按钮

在手动全速模式下，使用 FlexPendant 背面的 “ 止－动 ” 按钮以手动全速模式运行或

单步运行程序。

这里有两个相同的按钮，分别用于左手持握和右手持握。

如何使用 “ 止－动 ” 按钮

在全速手动模式中使用 “ 止－动 ” 按钮：

操作模式 功能

手动减速模式 正常情况下， “ 止－动 ” 按钮在此模式中不起作用，

但是可以通过修改系统参数来启用它。

全速手动模式 按下 “ 止－动 ” 按钮并按下使动设备，运行程序。程序可以
连续运行或分步运行。

此模式中，松开 “ 止－动 ” 按钮时，操纵器和程序会立刻停
止。当再次按下此按钮时，将从停止的位置恢复运行。

自动模式 “ 止－动 ” 按钮不能用于此模式。

步骤 操作

1. 按下 FlexPendant 上的使动设备

2. 使用 FlexPendant 上的功能键选择执行模式

　 tSTART （连续执行）

　 tFWD （步进执行）

　 tBWD （步退执行）

您也可以选择单步执行模式，请参阅 单步执行指令 页  59。 

3. 等待 “ 止－动 ” 警告框。

4. 按下 FlexPendant 上的 “ 止－动 ” 按钮，开始执行程序。

如果按下 START （启动），只要 “ 止－动 ” 按钮不松开，程序会一直执行。

如果选择 FWD （步进）或 BWD （步退），当交替按下、松开 “ 止－动 ” 按钮时，
程序会一步一步执行。

5. 如果松开 “ 止－动 ” 按钮，程序会停止。

如果松开后再次按下，程序会从停止位置继续执行。

6. 松开 “ 止－动 ” 按钮后，您可以选择其它的程序执行模式，然后再次按下 “ 止－动
” 按钮 （不出现警告框），程序便会在新的模式中继续运行。

7. 如果松开了使动设备 （有意或无意），要重新启动运行，必须从第一步开始重复整
个步骤。
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3 FlexPendant

3.2.2.2. 开始和停止执行
3.2.2.2. 开始和停止执行

概述

操作模式不同，程序执行的开始和停止方式也不同。

开始执行

此部分详细介绍了如何开始执行。 

停止执行

此部分详细介绍了如何停止执行。 

步骤 操作 参考信息

1. 使用 FlexPendant 硬件按钮组上的 “START
（启动） ” 按钮。

有关 “START （启动） ” 按钮的详情，请
参阅 FlexPendant 简介 页  54。 
有关单步执行指令的详情，请参阅 单步执
行指令 页  59。 
相关故障，请参阅《IRC5 故障排除手
册》。

模式 操作 参考信息

在使用 “ 止－动 ” 控制的操作
中 ...

松开 “ 止－动 ” 按钮。 有关 “ 止－动 ” 按钮的详情，
请参阅 FlexPendant 简介 页  
54。 

在没有使用 “ 止－动 ” 控制的
操作中 ...

按下 “STOP （停止） ” 按
钮。

有关 “STOP （停止） ” 按钮
的详情，请参阅 FlexPendant 
简介 页  54。 

在单步模式中运行 ... 每个指令执行完后机器人都
会停止。

按下 “FWD （步进） ” 或
“BWD （步退） ” 执行下一条
指令。

有关 “FWD （步进） ” 和
“BWD （步退） ” 按钮的详
情，请参阅 FlexPendant 简介 
页  54。 
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3.2.2.3. 单步执行指令
3.2.2.3. 单步执行指令

概述

在所有的操作模式中，程序都可以步进或步退执行。

但步退执行是有限制的，详情请参阅 RAPID 概述。

选择单步执行模式

此部分详细介绍了如何选择单步执行模式。单步模式分为三种：步进、步过和动作

单步。

单步

此部分详细介绍了如何步进和步退。

步退执行的限制

步退执行有以下限制：

　 t 当通过 MoveC指令执行步退时，程序执行不会在圆周点停止。

　 t 步退时无法退出 IF ， FOR， WHILE和 TEST语句。

　 t 到达某一例行程序的开头时将无法以步退方式退出该例行程序。

　 t 有些影响动作的指令不能以步退方式执行 （例如 ActUnit、 ConfL和 
PDispOn）。如果企图执行这些步退操作，就会出现一个警告框，告知您无法

执行此操作。

步退执行说明

当步进执行时，在程序代码中，程序指针指示下一步应该执行的程序指令，动作指

针指示机器人的动作指令。

当步退执行时，在程序代码中，程序指针指示的动作指令优先于动作指针指示的动

作指令。当程序指针和动作指针指示不同的动作指令时，动作将会移动到程序指针

指示的目标处，并使用动作指针指示的类型和速度。

步骤 操作 参考信息

1. 使用 ” 快速设置 ” 菜单选择单步执行模式。 详情请参阅 “ 快速设置 ” 菜
单，单步模式 页  259。 

如果想要 ... 请按下 ...

步进 FlexPendant 上的 “FWD （步进） ” 按钮

步退 FlexPendant 上的 “BWD （步退） ” 按钮
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3 FlexPendant

3.2.2.3. 单步执行指令

Continued
步退限制示例

下图解释了如何通过动作指令执行步退。程序指针和动作指针可以帮助您跟踪 
RAPID 的执行位置和机器人的位置。

en0400001204

A 程序指针

B 动作指针

C 加亮字符表示机器人正在移向的位置或已经到达的位置。

当 ... ... 那么 ...

步进到机器人位于 p5 
时

动作指针将指示 p5，程序指针则指明下一条运动指令 (MoveL p6)。 

按一下 “BWD （步
退） ” 按钮时

机器人将停止移动，程序指针将移动到上一条指令 (MoveC p3, 
p4)。也就是说，当再次按下 “BWD（步退） ” 时，将执行这条指令。

再次按下 “BWD （步
退） ” 按钮时

机器人将以线性方式移动到 p4，速度为 v300。
移动的目标 (p4) 取自指令 MoveC。移动的类型（线性）和速度从下
一道指令 (MoveL p5) 获取。 
动作指针将指示 p4，程序指针向上移动到 MoveL p2。 

再次按下 “BWD （步
退） ” 按钮

机器人通过 p3 迂回移动到 p2，速度为 v100。
移动的目标 p2 从指令 MoveL p2中得到。移动的类型 （迂回）、圆
周点 (p3) 和速度，都从指令 MoveL p1中得到。

动作指针指示 p2，程序指针向上移动到 MoveL p1。 

再次按下 “BWD （步
退） ” 按钮

机器人线性移动到 p1，速度为 v200。
动作指针指示 p1，程序指针向上移动到 MoveJ p0。 

按一下 “FWD （步
进） ” 按钮

机器人静止，程序指针移动到后一条指令 (MoveL p2)。

再次按下 “FWD （步
进） ” 按钮

机器人线性移动到 p2，速度为 v200。
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3 FlexPendant

3.2.3.1. 连接 FlexPendant 时会发生什么情况？
3.2.3. FlexPendant 的连接和断开

3.2.3.1. 连接 FlexPendant 时会发生什么情况？

连接和断开 FlexPendant
系统启动前，首先将 FlexPendant 连接到控制器。

您可以断开一个控制器上的 FlexPendant 用于其它控制器。但是，从运行中的系统断

开 FlexPendant，系统会紧急停止。当将 FlexPendant 连接到其它控制器时，由于机器

人控制器软件版本不同， FlexPendant 的启动可能会花费更多的时间 （与连接原始控

制器比较）。 

连接 FlexPendant 时发生的事件

当连接 FlexPendant 到控制模块时：

状态 事件

控制模块没有连接 FlexPendant。
控制模块必须通电。

将 FlexPendant 连接到控制模块上的连接器。

xx0400000730

模块：

　 tA：控制模块

　 tB：驱动模块

FlexPendant 已连接。 控制器和 FlexPendant 准备启动。

系统已启动。

当前没有系统：

引导程序在 FlexPendant 上启动。

引导程序调用控制模块并加载 FlexPendant 所
需的所有软件。这需要几分钟。

当前有系统： 上载保存在控制器中的数据，这需要至少 60 
秒 （不包括应用程序）。

FlexPendant 软件加载完毕。 FlexPendant 启动后将显示第一个窗口，提示
您重置连接 FlexPendant 时导致的紧急停止。

紧急停止确认。 系统准备恢复操作。
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3.2.3.2. 连接 FlexPendant
3.2.3.2. 连接 FlexPendant

安装位置

FlexPendant 连接器的位置如下图所示。

xx0400000729

操作步骤

A FlexPendant 插座连接器

 步骤  操作  图解

1. 在控制模块上找到 FlexPendant 插座连
接器。

xx0400000931

　 tO：FlexPendant 连接器 (A22.X1)

2. 插入 FlexPendant 电缆连接器。

3. 顺时针旋转连接器的锁环，将其拧紧。
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3.2.3.3. 断开 FlexPendant
3.2.3.3. 断开 FlexPendant

断开 FlexPendant
以下是断开 FlexPendant 的详细步骤

步骤 操作

1. 完成所有需要连接 FlexPendant 的当前活动。（例如路径调整、校准、修改程序。）

2. 关闭系统。如果在没有关闭系统时断开 FlexPendant，系统会进入紧急停止状态。

3. 逆时针拧松连接器电缆计数器。

4. 将 FlexPendant 与机器人系统分别存储。
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3.2.4. FlexPendant 基本操作

3.2.4.1. 使用软键盘

使用软键盘

操作系统 （例如输入文件名或参数值）时，会经常使用软键盘。

软件盘和普通键盘一样，也可以输入插入点，键入字符或更正键入错误。点击字母、

数字和特殊字符，输入文本或数值。

软键盘图示

下图是 FlexPendant 上的软键盘。

en0300000491
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3 FlexPendant

3.2.4.1. 使用软键盘

Continued
如何改变插入点

点击箭头键更改插入点，例如在更正输入错误时。

如何删除

1. 点击 Backspace 键 （右上方），删除插入点左边的字符。

xx0300000494

如果需要 ... 请点击 ...

后移

xx0300000492

前移

xx0300000493
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3.2.4.2. 滚屏和缩放
3.2.4.2. 滚屏和缩放

概述

一个屏幕不一定能显示所要查看的全部内容。要查看全部内容，您可以：

　 t 向上／向下滚动 （有时是向左／向右）

　 t 放大或缩小 （仅在程序编辑器中可用）

en0400000685

A 放大 （放大文本）

B 向上滚动 （滚动幅度为一 页） 

C 向上滚动 （滚动幅度为一 行） 

D 向左滚动

E 向右滚动

F 缩小 （缩小文本）

G 向下滚动 （滚动幅度为一 页） 

H 向下滚动 （滚动幅度为一 行） 

A

D E

F G H

CB
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3.2.4.3. 处理程序
3.2.4.3. 处理程序

概述

自定义处理程序可从 ABB 菜单启动。每个应用程序都是 FlexPendant 视图中的一个

菜单项。

启动处理程序

以下是启动处理程序的步骤。

在运行的处理程序间切换

如同 FlexPendant 视图，已启动的应用程序会在任务栏中显示一个快捷按钮。点击按

钮可以在应用程序和视图之间切换。

en0400000768

上图中，视图和正在运行的处理程序为：

步骤 操作

1. 点击 ABB 按钮，显示 ABB 菜单。

菜单中列出处理程序。

2. 点击处理程序的名称将其启动。

A  FlexPendant 资源管理器视图

B 程序编辑器视图，机器人 1 的 BEZ 模块。 

C RobotWare Arc，处理程序

D 控制面板视图
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3.3.1. 概述，个性化 FlexPendant
3.3 个性化 FlexPendant

3.3.1. 概述，个性化 FlexPendant

个性化

可以通过各种方法个性化 FlexPendant。方法如下：

操作： 参阅章节：

改变窗口和对话框中使用的语言 更改语言 页  218。 

改变显示器的亮度和对比度 更改亮度和对比度 页  210。 

将 FlexPendant 设置为左手使用或右手使用 如何设置 FlexPendant 的左手使用和右手使
用。 

配置程序启动视图和用户授权系统视图 配置 FlexPendant 系统 页  223。 

重新校准触摸屏 触摸屏 页  225。 

配置预设按键 预设按键 页  219。 

配置常用 I/O 列表 配置常用 I/O 页  217。 

改变日期和时间 更改日期和时间 页  216。 
   68
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3.3.2. FlexPendant 的显示信息
3.3.2. FlexPendant 的显示信息

FlexPendant 的显示信息

以下描述了如何获取系统信息，例如已安装系统、端口、选项和 FlexPendant 上的 
RobotWare 版本。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 系统信息。 

2. 点击各个按钮以获取更多信息。

en0400000968

3. 点击 控制器属性，查看网络连接或已安装系统。

点击 系统属性，查看 RobotWare 版本和选项或附加选项。
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3.4.1.1. FlexPendant 资源管理器
3.4 ABB 菜单

3.4.1. FlexPendant 资源管理器

3.4.1.1. FlexPendant 资源管理器

关于 FlexPendant 资源管理器

类似 Windows 资源管理器， FlexPendant 资源管理器也是一个文件管理器，通过它可

查看控制器上的文件系统。您也可以重新命名、删除或移动文件和文件夹。

FlexPendant 资源管理器图解

以下是 FlexPendant 资源管理器的详细图解。

en0400001130

FlexPendant 资源管理器组件

组件如下表所示。

组件 说明 功能

A 简单视图 点击后可在文件窗口中隐藏文件类型

B 详细视图 点击可在文件窗口中显示文件类型

C 路径 显示目录路径。

D 菜单 点击可显示菜单功能

E 新建文件夹 点击可在当前文件夹中创建新文件夹。

F 向上一级 点击进入上一级文件夹。
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3.4.1.2. 文件处理
3.4.1.2. 文件处理

文件处理和保存

备份、程序和配置等信息都以文件形式保存在机器人系统中。这些文件可用特殊的 
FlexPendant 应用程序 （例如程序编辑器）处理，也可用 FlexPendant 资源管理器处

理。

文件可以保存在多种驱动器或存储设备上，例如：

　 t 控制器硬盘

　 t 便携式 PC

　 tUSB 设备

　 t 其它网络驱动器

这些驱动器的用法相同，它们位于 FlexPendant 资源管理器中，此外，用 FlexPendant 
中的应用程序保存或打开文件时也会显示这些驱动器。

USB 存储器使用说明

IRC5 的控制器模块配备了 USB 端口，详情请参阅 FlexController 上的按钮 页  264

一章。

当插入 USB 存储器时，正常情况下，系统会在几秒钟之内检测到设备并准备使用。

系统启动时可以自动检测到插入的 USB 存储器。

系统运行中，可以插入和拔除 USB 存储器。为了避免出现问题，操作时应注意：

　 t 切勿插入 USB 存储器后立刻拔除。应等待五秒钟直至系统检测到此设备。

　 t 切勿在文件操作 （例如保存或复制文件）时拔除 USB 存储器。许多 USB 存
储器通过闪烁的 LED 指示设备正在操作。

　 t 切勿在系统关闭过程中拔除 USB 存储器。应等待关闭过程完成。

USB 存储器的使用限制：

　 t 不保证支持所有的 USB 存储器。

　 t 有些 USB 存储器有写保护开关。由于写保护引起的文件操作失败，系统不可

检测。

相关信息

有关故障排除的详情，请参阅 《IRC5 故障排除手册》。 
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3.4.2.1. 输入和输出， I ／ O
3.4.2. 输入和输出

3.4.2.1. 输入和输出， I ／ O

概述

I ／ O 信号属性用来查看输入和输出信号及其数值。这些信号由系统参数配置，详情

请参阅 系统参数配置 页  213。 

查看信号

此部分详细介绍如何查看信号属性 ..

什么是信号？

I ／ O 信号是位于现场总线单元（与控制器内的现场总线相连）的 I/O 信号的逻辑软

件表示。

指定一个信号即可创建真实 I ／ O 信号的逻辑软件表示。信号的配置定义了信号的

具体系统参数，而这些参数控制信号的行为。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 输入和输出。 
显示常用 I ／ O 信号的列表。

2. 点击 查看切换选择列表中的信号。

3. 点击选择一个信号。

4. 点击 属性，查看信号的设置。然后点击 关闭，返回列表。

en0400000770
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3.4.2.2. 模拟和修改信号值
3.4.2.2. 模拟和修改信号值

模拟和修改信号值

一个信号可以转换为模拟信号，并且信号的值也可以修改。有关如何改变信号属性

的详情，请参阅 “ 控制面板 ” 一节中的 配置常用 I/O 页  217。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 I ／ O。 
显示常用信号列表。详情请参阅 配置常用 I/O 页  217。 

2. 点击一个信号。

3. 点击 模拟，将信号转换为模拟信号。

点击 取消模拟，取消信号模拟操作。

4. 点击 123...，修改信号的值。

显示软数字键盘。输入新值，然后点击 确定。 
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3.4.2.3. 查看信号组
3.4.2.3. 查看信号组

查看信号组

此部分详细介绍如何查看信号组。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 I ／ O。 
显示常用信号列表。详情请参阅 配置常用 I/O 页  217。 

2. 在 ABB 菜单中，点击 组。 

3. 点击列表中的信号组名称，然后点击 属性，或双击信号组的名称。

显示信号组的属性。
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3.4.2.4. 安全 I/O 信号

概述

在控制器的基本和标准形式中，某些 I ／ O 信号专用于特定的安全功能。以下是简

要描述。

有关通过 FlexPendant 访问信号的详情，请参阅 《IRC5 与 FlexPendant 操作员手

册》。 

安全 I/O 信号

下表列出了标准系统中使用的安全 I ／ O 信号。

信号名称 说明 位值说明 应用范围

ES1 紧急停止，链 1 1 ＝ 链关闭 从配电板到主机

ES2 紧急停止，链 2 1 ＝ 链关闭 从配电板到主机

SOFTESI 软紧急停止 1 ＝ 启用软停止 从配电板到主机

EN1 使动装置 1 和 2，链 1 1 ＝ 启用 从配电板到主机

EN2 使动装置 1 和 2，链 2 1 ＝ 启用 从配电板到主机

AUTO1 操作模式选择器，链 1 1 ＝ 选择自动 从配电板到主机

AUTO2 操作模式选择器，链 2 1 ＝ 选择自动 从配电板到主机

MAN1 操作模式选择器，链 1 1 ＝ 选择手动 从配电板到主机

MANFS1 操作模式选择器，链 1 1 ＝ 选择全速手动 从配电板到主机

MAN2 操作模式选择器，链２ 1 ＝ 选择手动 从配电板到主机

MANFS2 操作模式选择器，链２ 1 = 选择全速手动 从配电板到主机

USERDOOVL
D

过载，用户数字输出 1 = 错误， 0 = 正确 从配电板到主机

MONPB 电机开启按钮 1 = 按钮按下 从配电板到主机

AS1 自动停止，链 1 1 = 链关闭 从配电板到主机

AS2 自动停止，链 2 1 = 链关闭 从配电板到主机

SOFTASI 软自动停止 1 = 启用软停止 从配电板到主机

GS1 常规停止，链 1 1 = 链关闭 从配电板到主机

GS2 常规停止，链 2 1 = 链关闭 从配电板到主机

SOFTGSI 软常规停止 1 = 启用软停止 从配电板到主机

SUPES1 上级停止，链 1 1 = 链关闭 从配电板到主机

SUPES2 上级停止，链 2 1 = 链关闭 从配电板到主机

SOFTSSI 软上级停止 1 = 启用软停止 从配电板到主机

CH1 运行链 1 中的所有开关
已关闭

1 = 链关闭 从配电板到主机

CH2 运行链 2 中的所有开关
已关闭

1 = 链关闭 从配电板到主机

ENABLE1 从主机启用（回读） 1 = 启用，0 = 中断链 
1 

从配电板到主机

ENABLE2_1 从轴计算机 1 启用 1 = 启用，0 = 中断链 
2 

从配电板到主机

ENABLE2_2 从轴计算机 2 启用 1 = 启用，0 = 中断链 
2 

从配电板到主机
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Continued
ENABLE2_3 从轴计算机 3 启用 1 = 启用，0 = 中断链 
2 

从配电板到主机

ENABLE2_4 从轴计算机 4 启用 1 = 启用，0 = 中断链 
2 

从配电板到主机

PANFAN 控制模块中的风扇监控 1 = 正确， 0 = 错误 从配电板到主机

PANEL24OVL
D

过载，面板 24 V 1 = 错误， 0 = 正确 从配电板到主机

DRVOVLD 过载，驱动模块 1 = 错误， 0 = 正确 从配电板到主机

USERDI1 通用输入 1 1 = 输入级别高 从配电板到主机

USERDI2 通用输入 2 1 = 输入级别高 从配电板到主机

USERDI3 通用输入 3 1 = 输入级别高 从配电板到主机

USERDI4 通用输入 4 1 = 输入级别高 从配电板到主机

USERDI5 通用输入 5 1 = 输入级别高 从配电板到主机

USERDI6 通用输入 6 1 = 输入级别高 从配电板到主机

USERDI7 通用输入 7 1 = 输入级别高 从配电板到主机

USERDI8 通用输入 8 1 = 输入级别高 从配电板到主机

DRV1LIM1 限位开关后的链 1 回读 1 = 链 1 关闭 从轴计算机到主机

DRV1LIM2 限位开关后的链 2 回读 1 = 链 2 关闭 从轴计算机到主机

DRV1K1 接触器 K1，链 1 回读 1 = K1 关闭 从轴计算机到主机

DRV1K2 接触器 K2，链 2 回读 1 = K2 关闭 从轴计算机到主机

DRV1EXTCO
NT

外部接触器关闭 1 = 接触器关闭 从轴计算机到主机

DRV1PANCH
1

接触器线圈 1 的驱动电
压 

1 = 施加电压 从轴计算机到主机

DRV1PANCH
2

接触器线圈 2 驱动电压 1 = 施加电压 从轴计算机到主机

DRV1SPEED 操作模式回读已选定 0 = 手动模式低速 从轴计算机到主机

DRV1TEST1 检测到运行链 1 中的 
dip。

已切换 从轴计算机到主机

DRV1TEST2 检测到运行链 2 中的 
dip

已切换 从轴计算机到主机

SOFTESO 软紧急停止 1 = 设置软紧急停止 从主机到配电板

SOFTASO 软自动停止 1 = 设置软自动停止 从主机到配电板

SOFTGSO 软常规停止 1 = 设置软常规停止 从主机到配电板

SOFTSSO 软上级停止 1 = 设置软上级紧急
停止

从主机到配电板

MOTLMP 电机开启指示灯 1 = 指示灯开启 从主机到配电板

ENABLE1 从主机启用 1 1 = 启用，0 = 中断链 
1 

从主机到配电板

TESTEN1 启用 1 测试 1 = 启动测试 从主机到配电板

USERDO1 通用输出 1 1 = 设置输出级别高 从主机到配电板

USERDO2 通用输出 2 1 = 设置输出级别高 从主机到配电板

USERDO3 通用输出 3 1 = 设置输出级别高 从主机到配电板

USERDO4 通用输出 4 1 = 设置输出级别高 从主机到配电板

USERDO5 通用输出 5 1 = 设置输出级别高 从主机到配电板

USERDO6 通用输出 6 1 = 设置输出级别高 从主机到配电板

信号名称 说明 位值说明 应用范围
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Continued
USERDO7 通用输出 7 1 = 设置输出级别高 从主机到配电板

USERDO8 通用输出 8 1 = 设置输出级别高 从主机到配电板

DRV1CHAIN1 互锁开关电路信号 1 = 关闭链 1 从主机到轴计算机 1 

DRV1CHAIN2 互锁电路信号 1 = 关闭链 2 从主机到轴计算机 1 

DRV1BRAKE 制动器释放线圈信号 1 = 释放制动器 从主机到轴计算机 1 

信号名称 说明 位值说明 应用范围
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3.4.3. 微动控制

3.4.3.1. 微动控制简介

什么是微动控制？

微动控制就是使用 FlexPendant 控制杆手动定位或移动机器人或外轴。

什么时候可以微动控制？

手动模式下可以进行微动控制。无论 FlexPendant 上显示什么视图都可以进行微动控

制，但在程序执行过程中无法进行微动控制。

关于动作模式和机器人

选定的动作模式和 / 或坐标系确定了机器人移动的方式。

在线性动作模式下，工具中心点沿空间内的直线移动，即 “ 从 A 点到 B 点移动 ” 方

式。工具中心点按选定的坐标系轴的方向移动。

在逐轴模式下，一次只能移动一根机器人轴。因此很难预测工具中心点将如何移动。

关于动作模式和附加轴

附加轴只能进行逐轴微动控制。附加轴可设计为进行某种线性动作或旋转 （角）动

作的轴。线性动作用于传送带，旋转动作用于各种工件操纵器。

附加轴不受选定的坐标系影响。

关于坐标系

如果工具坐标系的其中一个坐标与钻孔平行，则能轻而易举地使用机械爪将销子定

位于钻孔内。在基坐标系中执行同样的任务时，可能需要同时在 x、 y 和 z 坐标进行

微动控制，从而增加了精确控制的难度。

选择合适的坐标系会使微动控制容易一些，但对于选择哪一种坐标系并没有简单或

唯一的答案。

与其它坐标系相比较，采用某个坐标系也许能以较少的控制杆动作将工具中心点移

至目标位置。

了解各种条件，例如空间限制、障碍物或工件和工具的物理尺寸也有助于您作出正

确的判断。

有关坐标系的详细信息，请参阅 什么是坐标系？ 页  289 一节。 
   78
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3.4.3.2. 协调微动控制

协调

机器人与工件协调妥当后，将随该工件的运动而运动。

协调微动控制

如果对移动工件的机械单元进行微动控制，当前任何与该工件协作的机器人也会随

之移动，以维持其与工件的相对位置。

建立协调

协调机器人

要在移动某台机器人时，使另外一台机器人也随之移动，您必须通过 MultiMove 选
项对机器人进行协调。

步骤 操作 参考信息

1. 选定要与其它机械单元协作的机器人。 请参阅 选择机械单元 页  
83。 

2. 设置工件的 坐标系。 请参阅 以工件坐标系进行微
动控制 页  93。 

3. 设置 工件为其它机械单元移动的工件。 请参阅 选择工具、工件和有
效载荷 页  96。 

4. 选择移动工件的机械单元 机械单元选定之后，任何微
动控制都将影响与其协作的
机器人。
   79 



3 FlexPendant

3.4.3.3. 微动控制的限制
3.4.3.3. 微动控制的限制

微动控制附加轴

附加轴仅能以逐轴方式进行微动控制。请参阅 应用手册 – 附加轴。 

微动控制未校准的机械单元

未校准的机械单元仅能以逐轴方式进行微动控制。其工作范围不受监控。

如果机械单元尚未校准， 微动控制窗口的 位置区域将显示 “ 单元未校准 ” 字样。

注意

工作范围不受机器人系统控制的机械单元可移至危险位置。应采用机械停止并对其

进行配置，以免设备或人员的安全受到威胁。

在独立模式下微动控制机器人轴

在独立模式下是无法对轴进行微动控制的。您需要将轴返回正常模式才能进行微动

控制。详情请参阅 应用手册 – 动作功能与事件。

使用 World zone 时进行微动控制

安装 World zone 选件后，已定义的区域将在微动控制时对动作进行限制。详情请参

阅 应用手册 – 动作功能与事件。

在未设置轴载荷的情况下进行微动控制

如果设备安装于任何机器人轴之上，则必须设置轴载荷。否则在微动控制时可能出

现过载错误。

有关如何设置轴载荷的说明，请参阅机器人配套的产品手册。

在未设置工具或有效载荷重量的情况下进行微动控制

如果没有设置工具和有效载荷的重量，则微动控制时可能会出现过载错误。由特定

软件 （动态模型）控制的附加轴只能在编程时设置相应的载荷。
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3.4.3.4. 微动控制窗口

概述

微动控制功能有条不紊地排列在微动控制窗口中。最常用的功能还可在 “ 快速设置 ”
菜单中调用。

微动控制菜单

下图展示了可在 “ 微动控制 ” 菜单中调用的主要功能。

en0400000654

A 机械单元选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择机械单元 页  83 一节。 

B Absolute Accuracy:Off 是此字段中的默认信息。如果对机器人采用了绝对精度选项，
则会显示 Absolute Accuracy:On。

C 动作模式选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择动作模式 页  85 一节。 

D 坐标系选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 以基坐标进行微动控制 页  90、 
以大地坐标进行微动控制 页  91、 以工件坐标系进行微动控制 页  93 或 以工具坐标
系进行微动控制 页  94 等章节。 

E 工具选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择工具、工件和有效载荷 页  96
一节。 

F 工件选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择工具、工件和有效载荷 页  96
一节。 

G 有效载荷选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择工具、工件和有效载荷 页  
96 一节。 

H 控制杆方向锁定选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 在特定方向上锁定控制
杆 页  120 一节。 
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Continued
J 移动增量选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 增量移动，精确定位 页  122 一
节。 

K 每个轴相对于选定坐标系的 位置。

L 有关 位置格式的详情，请参阅 如何读取确切位置 页  123 一节。 

M 控制杆方向，取决于动作模式的设置。请参阅 选择动作模式 页  85 一节。 
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3.4.3.5. 选择机械单元

为什么要选择机械单元？

机器人系统可能由一个以上的机器人组成。同时也可能包含其它机械单元，如工件

操纵器或安装在机器人上且能微动控制的附加轴。

如果您的系统只有一个无附加轴的机器人，则无需选择机械单元。

识别机器人单元

每个可微动控制的机械单元均在机械单元列表中列出。单元名称则在系统配置中定

义。  每个单元都有一个用于 “ 状态 ” 栏的符号，请参阅 状态栏 页  249 一节。  

请参阅工厂或车间的说明文档，了解机器人系统中具备哪些机械单元。

选择机械单元

此步骤介绍如何选择要微动控制的机械单元。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制显示微动控制属性。

2. 点击 机械单元。 

en0400000653

可用机械单元列表显示。

3. 点击要进行微动控制的机械单元，再点击 确定。 
所选机械单元将被使用，直到您选择了另一个单元，即使您关闭了 微动控制窗口。
   83 
Continues on next page



3 FlexPendant

3.4.3.5. 选择机械单元

Continued
提示

使用 快速设置菜单可更加便捷地在机械单元之间进行切换。

微动控制属性的应用

您对微动控制属性所做的任何更改仅影响当前选定的机械单元。

当返回并继续微动控制该机械单元时，所有的微动控制属性都将被保存和恢复。
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3.4.3.6. 选择动作模式

概述

控制杆方向区域将显示控制杆轴与选定坐标系轴的对应方式。

注意

“ 方向 ” 属性不会显示机械单元将要移动的方向。请始终通过控制杆微小移动来进行

微动控制，以便了解机械单元的真实方向。

选择动作模式

此步骤介绍如何选择动作模式。

控制杆方向

控制杆方向的含义取决于选定的动作模式。可用动作模式如下：

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 点击 ABB，再点击 微动控制 £¬ 显示微动控制菜单。

2. 点击 “ 动作 ” 模式。

3. 点击所需模式，然后点击 确定。 做出该选择后，控制杆方向
的含义将显示于 控制杆方向
中。

动作模式 控制杆图示 说明

线性

en0400001131

有关线性模式的说明，请参阅 设
置工具方向 页  86 一节。 

轴 1-3
（机器人默认值）

en0300000536

有关轴 1-3 模式的说明，请参阅 逐
轴微动控制 页  87 一节。 

轴 4-6

en0300000537

有关轴 4-6 模式的说明，请参阅 逐
轴微动控制 页  87 一节。 

重定向

en0400001131

有关重定向模式的说明，请参阅 
设置工具方向 页  86 一节。 
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3.4.3.7. 设置工具方向

使用实例

弧焊、研磨和分配工具需要定向，使其与工件保持特定的角度，以便获得最佳效果。

您还需要设置钻、铣、锯的角度。

当将工具中心点微调至特定位置 （例如工具操作起始点）时，在大多数情况下需要

设置工具方向。设置工具方向后，将继续以线性动作进行微动控制，以完成路径和

所需操作。

定义

工具方向将参照当前选定的坐标系。不过，从用户角度来说，这是无关紧要的。

选择工具方向

提示

使用 快速设置菜单可更为便捷地选择微动控制模式。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。

2. 点击 动作模式，然后点击 重定向，再点击 确定。 

3. 如果尚未选定工具，请遵循 选择工具、工件和有效载荷 页  96 中的步骤选择合适
的工具。 

4. 按住使动装置，启动机械单元电机。

5. 移动控制杆改变工具的方向。

6. 完成以上操作后，点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定，继续在选定的坐
标系中进行微动控制。
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3.4.3.8. 逐轴微动控制

使用实例

以下操作需要采用逐轴微动控制：

　 t 将机械单元移出危险位置。

　 t 将机器人移出奇点。

　 t 定位机器人轴，以便进行校准。
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3.4.3.8. 逐轴微动控制

Continued
注意

任何已安装工具的方向都会受到此步骤的影响。如果方向改变明显，则请在完成时

执行 设置工具方向 页  86 中描述的步骤。

选择要移动的轴

轴和控制杆方向

普通操纵器的六根常规轴可利用下图中规定的控制杆的三个方向进行手动微动控制。

请参阅工厂或车间的说明文档以确定外轴物理方向。

下图显示了操纵器轴移动方式。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。

2. 点击 动作模式，然后选择相应的轴。详情请参阅 轴和控制杆方向 页  88。 

3. 点击 确定完成。
   88
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3.4.3.8. 逐轴微动控制

Continued
xx0300000520

如果您要移动 … 汕氲慊魃 扇缓蟮髡　刂聘朔较蛏

轴 1、 2 或 3 

en0300000534 en0300000536

轴 4、 5 或 6 

en0300000535 en0300000537
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3.4.3.9. 以基坐标进行微动控制
3.4.3.9. 以基坐标进行微动控制

基坐标定义

xx0300000495

以基坐标进行微动控制

提示

使用 快速设置菜单可更加便捷地选择微动控制模式。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。

2. 点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定。 
如果之前已选择线性动作，则无需执行此步骤。

3. 点击 坐标系，然后点击 基坐标，再点击 确定。 

4. 按住使动装置，启动操纵器电机。

5. 移动控制杆，机械单元将随之移动。
   90



3 FlexPendant

3.4.3.10. 以大地坐标进行微动控制
3.4.3.10. 以大地坐标进行微动控制

使用实例

例如，您有两个机器人，一个安装于地面，一个倒置。倒置机器人的基坐标系也将

上下颠倒。

如果您在倒置机器人的基坐标系中进行微动控制，则很难预测移动情况。此时可选

择共享大地坐标系取而代之。

大地坐标定义

en0300000496

A 基坐标系

B 大地坐标系

C 基坐标系
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3 FlexPendant

3.4.3.10. 以大地坐标进行微动控制

Continued
以大地坐标系进行微动控制

提示

使用 快速设置菜单可更加便捷地选择微动控制模式。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。

2. 点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定。 
如果您之前已选择线性动作，则无需执行此步骤。

3. 点击 坐标系，然后点击 大地坐标，再点击 确定。 

4. 按住使动装置，启动操纵器电机。

5. 移动控制杆，机械单元将随之移动。
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3.4.3.11. 以工件坐标系进行微动控制
3.4.3.11. 以工件坐标系进行微动控制

使用实例

例如，您打算确定一系列孔的位置，以便沿着工件边缘钻孔。

您打算在工件箱的两面隔板之间焊接。

工件坐标定义

en0300000498

以工件坐标进行微动控制

提示

使用 快速设置菜单可更加便捷地选择微动控制模式。

A 用户坐标系

B 大地坐标框

C 工件坐标系

D 工件坐标系

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。

2. 点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定。 
如果您之前已选择线性动作，则无需执行此步。

3. 点击 工件以选择工件。

4. 点击 工具以选择工具。

5. 点击 有效载荷以选择有效载荷。

6. 点击 坐标系，然后点击 工件，再点击 确定。 

7. 按住使动装置，启动操纵器电机。

8. 移动控制杆，机械单元将随之移动。
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3.4.3.12. 以工具坐标系进行微动控制
3.4.3.12. 以工具坐标系进行微动控制

使用实例

使用工具坐标系对穿、钻、铣、锯等操作进行编程和调整。

使用固定工具进行微动控制

如果机器人系统使用固定工具，则必须选择合适的工具和工件 （由机器人持握）在

工具坐标中进行微动控制。

工具坐标系由固定工具的位置和方向定义，并固定于空间内。要执行指定的操作，

需移动工件。这样就能在工具坐标系中表达位置。

工具坐标定义

en0300000497
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3.4.3.12. 以工具坐标系进行微动控制

Continued
以工具坐标进行微动控制

提示

使用 快速设置菜单可更加便捷地选择微动控制模式。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。

2. 点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定。 
如果您之前已选择线性动作，则无需执行此步骤。

3. 选择合适的工具，如果使用固定工具的话，请同时选择合适的工件，具体操作请遵
循 选择工具、工件和有效载荷 页  96 中的步骤。 
如果您之前已选择工具和 / 或工件，则无需执行此步骤。

4. 点击 坐标系，然后点击 工具，再点击 确定。 

5. 按住使动装置，启动机械单元电机。

6. 移动控制杆，机械单元将随之移动。
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3.4.3.13. 选择工具、工件和有效载荷
3.4.3.13. 选择工具、工件和有效载荷

概述

请始终选择合适的工具、工件或有效载荷。当通过微动控制到目标位置来创建程序

时，这显得尤为关键。

如果没有选择合适的工具、工件或有效载荷，当进行微动控制或在生产过程中运行

该程序时，很可能会出现过载错误和 / 或定位错误。

选择工具、工件和有效载荷

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，选择 微动控制，查看微动控制属性。

2. 点击 工具、 工件或 有效载荷，显示可用工具、工件或有效载荷列表。

3. 点击选定的工具、工件或有效载荷，然后点击 确定。 
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3.4.3.14. 创建工具
3.4.3.14. 创建工具

创建工具时会发生什么情况？

创建 tooldata类型的变量后，该变量的名称将成为工具的名称。

提示

想要了解此数据类型的更详细信息？

请参阅 RAPID 参考手册第 2 部分，功能与数据类型。 

创建工具

工具中心点将设于机器人安装凸缘的中心点上，与安装凸缘方向一致。

en0400000779

A 工具中心点， TCP

A

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工具，显示可用工具列表。
   97 
Continues on next page



3 FlexPendant

3.4.3.14. 创建工具

Continued
3. 点击 新建 ... 以创建新工具。

en0300000544

在每个字段输入相应的值。

4. 点击 名称右边的 ...，用软键盘定义名称。

5. 点击 范围菜单设置工具的作用域。请选择：

　 t 全局

　 t 本地

　 t 任务

6. 点击 存储类型菜单选择工具的内存类型。请选择：

　 t 持久 - 如果持续使用工具。 注意！工具须始终采用持久类型！

　 t 可变 - 如果工具为可变工具

　 t 不变 - 如果工具为不变工具

7. 点击 模块菜单指定模块。可用选项取决于设置。例如：

　 tCalpend
　 t 主模块

　 t 用户模块

　 t...

8. 点击 例行程序菜单指定例行程序。可用选项取决于设置。例如：

　 t 主例行程序

　 t 无

　 t...

步骤 操作
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3.4.3.14. 创建工具

Continued
9. 如果您想创建工具数组，请点击 维数菜单，设置数组中的维数 1-3。
　 t1 
　 t2 
　 t3 
　 t无

然后点击 ... 设置数组轴的 尺寸。

有关数组的信息，请参阅 什么是数组？ 页  299 一节

10. 点击 确定。 

步骤 操作
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3.4.3.15. 编辑工具声明
3.4.3.15. 编辑工具声明

概述

请使用声明来更改工具变量在程序模块中的使用方式。

显示工具声明

编辑工具声明

提示

想要了解变量声明、范围设置和存储类型的更详细信息？有关这些概念的详情，请

参阅 编程指导手册。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工具，查看可用工具列表。

3. 点按需要编辑定义的工具。

一个菜单出现。

　 t更改声明

　 t更改值

　 t删除

　 t定义

4. 在菜单中，点击 更改声明。 
工具声明出现。

5. 按以下步骤编辑工具声明。

如果要更改 … 汕肷 建议

工具名称 点击名称旁边的 “…” 按钮 工具将自动命名为 tool后
跟顺序号，例如 tool10或
tool21。 
您应该将其更改为更加具体
的名称，例如焊枪、夹具或
焊机。

如果要更改已在某个程序中
引用的工具名称，您还必须
更改该工具的所有具体值。

范围 从弹出菜单选择选定的范围 工具应该始终保持全局状
态，以便用于程序中的所有
模块。

存储类型 - 工具变量必须始终是持久变
量。

模块 从弹出式列表选择声明该工
具的模块。

工具应在模块 user.sys中
声明。 
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3.4.3.16. 编辑工具数据
3.4.3.16. 编辑工具数据

工具数据

使用值设置功能来设置工具的中心点位置和物理属性，如重量和重心。

显示工具数据

本节介绍如何显示工具数据。

测量工具中心点。

本节介绍如何测量工具中心点 (TCP)。

en0400000881

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工具，显示可用工具列表。

3. 点按需要编辑的工具。

一个菜单出现。

　 t 更改声明

　 t 更改值

　 t 删除

　 t 定义

4. 在菜单中，点击 更改值。 
这时会显示定义该工具的数据。绿色文本表示该值可以更改。

5. 依照以下步骤更改数据。

X 0 tool0 的 X 轴

Y 0 tool0 的 Y 轴

Z 0 tool0 的 Z 轴

X 1 待定义工具的 X 轴

Y 1 待定义工具的 Y 轴

Z 1 待定义工具的 Z 轴

步骤 操作

1. 沿 tool0 的 X 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。

2. 沿 tool0 的 Y 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。
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3 FlexPendant

3.4.3.16. 编辑工具数据

Continued
编辑工具定义

3. 沿 tool0 的 Z 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。

步骤 操作 实例 单位

1. 输入工具中心点位置的笛卡尔坐
标。

tframe.trans.x

tframe.trans.y

tframe.trans.z

[ 毫米 ]

2. 如果必要，输入工具的框架定向。 tframe.rot.q1

tframe.rot.q2

tframe.rot.q3

tframe.rot.q4

无

3. 输入工具重量。 tload.mass [ 千克 ]

4. 如果必要，输入工具的重心坐标。 tload.cog.x

tload.cog.y

tload.cog.z

[ 毫米 ]

5. 如果必要，输入力矩轴方向。 tload.aom.q1

tload.aom.q2

tload.aom.q3

tload.aom.q4

无

6. 如果必要，输入工具的转动力距。 tload.ix

tload.iy

tload.iz

[ 千克 · 米 2 ] 

7. 点击 确定，启用新值；点击 取
消，使用原始值。

步骤 操作
   102



3 FlexPendant

3.4.3.17. 删除工具
3.4.3.17. 删除工具

删除工具

本节介绍如何删除工具。

注意

已删除的工具、工件或有效载荷不能恢复，并且所有相关数据都会丢失。如果有程

序关联了这些工具、工件或有效载荷，则必须在修改程序后才能运行。

如果删除了工具，则不能从当前位置继续运行程序。

继续运行程序

在删除工具后，应该对程序进行调试，将程序指针置于合适的位置。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工具，显示可用工具列表。

3. 点按需要删除的工具。

一个菜单出现。

4. 点击 删除，删除选中的工具。

一个确认对话框出现。

5. 在该对话框中，点击 是可删除工具；点击 否可保留工具。
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3.4.3.18. 固定工具设置
3.4.3.18. 固定工具设置

固定工具

在包含大型机械 （例如切割工具、压具和冲压切具）的应用中，会使用固定工具。

当机器人上的工具使用不便或操作困难时，您可以使用固定工具来执行操作。

有了固定工具，您可以很方便地根据这些工具的位置来定位工件。

提示

想要了解更多有关固定工具的信息，请参阅 《机器人基础知识》。 

将工具固定

本节介绍如何将工具固定。

将工件固定在机器人上

本节介绍如何将工件固定在机器人上。

坐标系参考差异

本节介绍坐标系参考的差异。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工具，显示可用工具列表。

3. 点按需要编辑的工具。

一个菜单出现。

4. 在菜单中，点击 更改值。 
显示工具数据。

5. 点击实例 robhold。 

6. 点击 FALSE （假），将工具固定。

7. 点击 确定，启用新设置；点击 取消，使用原设置。

步骤 操作

1. 在 “ 微动控制 ” 窗口，点击 工件，显示可用工件列表。

2. 点按需要编辑的工件。

一个菜单出现。

3. 在菜单中，点击 更改值。 
显示工件数据。

4. 点击实例 robhold。 

5. 点击 TRUE （真），将工件固定在机器人上。

6. 点击 确定，启用新设置；点击 取消，使用原设置。

坐标系 通常参照 当前参照

工件坐标系 用户坐标系 用户坐标系（未改变）

用户坐标系 大地坐标系 机器人安装平台

工具坐标系 机器人安装平台 大地坐标系
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3.4.3.18. 固定工具设置

Continued
en0400000990

建立工具坐标系

根据与机器人上安装的工具的相同测量方法，测量固定工具数据以建立固定工具坐

标系。

在本例中，大地坐标参照顶点必须与机器人连接。创建接近点时，请使用参照顶点

的测量值来定义和使用工具。如需设置框架定向，您还需要在固定工具上附加延伸

器。

计算建立固定工具的坐标系时，为了尽量减少错误，您应该手动输入参照顶点的工

具定义。

您可以手动输入固定工具的定义。
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3.4.3.19. 定义工具框
3.4.3.19. 定义工具框

准备工作

要定义工具框，首先需要在大地坐标系中建立一个参照点。如果要建立工具中心点

定向，还需要在工具上附加延伸器。
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3.4.3.19. 定义工具框

Continued
提示

想要了解更多有关定义方法、参照点和延伸器的信息，请参阅 《机器人基础知

识》。 

选择定义工具框的方法

可用方法

所有方法都需要您测量工具中心点的笛卡尔坐标。不同的方法对应不同的方向设立

和方向定义方式。

定义工具中心点的笛卡尔坐标

本节介绍如何在笛卡尔坐标系中定义工具中心点。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工具，显示可用工具列表。

3. 点按需要测量的工具。

一个菜单出现。

4. 在菜单中，点击 定义 ...。
出现工具坐标系定义对话框。

5. 从 方法弹出式菜单中选择一种方法。

6. 从 点数弹出式菜单中选择接近点的点数。

如果要 ... ... 请选择 ...

设置与机器人安装平台相同的方向。 4 点 TCP

保持现有方向 4 点 TCP （方向不变）

设立 Z 轴方向 5 点 TCP & Z

设立 X 轴和 Z 轴方向 6 点 TCP & Z， X
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3.4.3.19. 定义工具框

Continued
en0400000906

定义延伸器点

本节介绍如何定义延伸器点。

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 将机器人移至合适的位置，取得第一个接近点。 A 位置 

2. 点击 修改位置，定义此点。

3. 重复步骤 1 和 2，定义其它的接近点，得到位置 B、
C、 D。

移动机器人，使其远离固定
大地坐标点，以便获得最佳
效果。仅修改工具方向不会
获得良好的效果。

步骤 操作

1. 在不改变工具方向的情况下，移动机器人，使固定大地坐标点成为所需旋转工具坐
标系正轴上的某个点。

2. 点击 修改位置，定义此点。

3. 如果需要定义第二根轴，重复步骤 1 和 2。
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3.4.3.20. 创建工件
3.4.3.20. 创建工件

创建工件时会发生什么情况？

程序将建立一个 wobjdata类型的变量。变量的名称就是工件的名称。

详情请参阅 什么是工件？ 页  288。

提示

想要了解更多有关此数据类型的信息？

请参阅 RAPID 参考手册第 2 部分，功能和数据类型。 

创建工件

工件坐标 （包括方向）应该建立在大地坐标系上。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工件，显示可用工件列表。

3. 点击 新建 ...，创建一个新工件。

4. 要定义名称，点击 名称右边的 ...

5. 点击 范围菜单，设立工件的作用域。选择：

　 t全局

　 t本地

　 t任务

6. 点击 存储类型菜单，选择工件使用的内存类型。选择：

　 t持续 － 如果工件持续。

　 t变量 － 如果工件可变。

　 t常量 － 如果工件不变。

7. 点击 模块菜单，选择模块。可用选项取决于设置情况。例如：

　 tCalpend 模块

　 t 主模块

　 t 用户模块

　 t...

8. 点击 例行程序菜单，选择例行程序。可用选项取决于设置情况。例如：

　 t 主例行程序

　 t 无

　 t...

9. 如果想创建工件数组，点击 维数菜单，设立数组的维数 1 － 3。
　 t1 
　 t2 
　 t3 
　 t 无

然后点击 ... 设立数组轴的 尺寸。

相关信息，请参阅 什么是数组？ 页  299。

10. 点击 确定。 
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3.4.3.21. 编辑工件声明
3.4.3.21. 编辑工件声明

概述

使用声明来改变工件变量在程序模块中的使用方法。

显示工件声明

编辑工件声明

提示

想要了解更多变量声明，范围和存储类型的信息？请参阅 编程指导手册。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工件，查看可用工件列表。

3. 点按需要编辑的工件。

一个菜单出现。

4. 在菜单中，点击 更改声明。 

5. 显示工件声明。

如果要更改 ... ... 请 ... 建议

工件名称 点击旁边的 ... 按钮 工件将自动命名为 wobj10
后跟顺序号，例如 wobj27。 
您可以改变命名，使之更明
确。

如果工件关联了程序，此时
改变工件名称，则必须改变
工件的所有内容。

范围 从弹出式菜单中选择范围 所有模块中，工件都应该是
程序中的全局变量。

存储类型 - 工件变量必须是持续变量。

模块 从弹出式列表的工件声明中
选择模块

工件应该在 user.sys模块
中声明。 
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3.4.3.22. 编辑工件数据
3.4.3.22. 编辑工件数据

概述

使用定义，建立用户位置、工件坐标系位置和工件的物理属性 （例如重量和重心）。

显示工件数据

建立工件和用户坐标系位置

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工件，显示可用工件列表。

3. 点按需要编辑的工件。

一个菜单出现。

4. 在菜单中，点击 更改值。 
显示工件数据。

步骤 操作 实例 单位

1. 输入工件坐标系中的笛卡尔位置
坐标。

oframe.trans.x

oframe.trans.y

oframe.trans.z

[ 毫米 ]

2. 如有必要，请输入坐标系方向。 oframe.rot.q1

oframe.rot.q2

oframe.rot.q3

oframe.rot.q4

- 

3. 输入用户坐标系中的笛卡尔位置
坐标。

uframe.trans.x

uframe.trans.y

uframe.trans.z

[ 毫米 ]

4. 如有必要，请输入坐标系方向。 uframe.rot.q1

uframe.rot.q2

uframe.rot.q3

uframe.rot.q4

- 

5. 点击 确定，启用新值；点击 取
消，使用原始值。

- - 
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3.4.3.23. 删除工件
3.4.3.23. 删除工件

操作步骤

注意

已删除的工具、工件或有效载荷不能恢复，并且所有相关数据都会丢失。如果有程

序关联了这些工具、工件或有效载荷，则必须在修改程序后才能运行。

如果删除了工具，则不能从当前位置继续运行程序。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工件，显示可用工件列表。

3. 点按需要删除的工件。

一个菜单出现。

4. 在菜单中，点击 删除，删除工件。

一个确认对话框出现。

5. 在对话框中，点击 是，删除工件；点击 否，保留工件。
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3.4.3.24. 定义工件坐标系
3.4.3.24. 定义工件坐标系

概述

工件必须在坐标系 （用户框架）中定义。此坐标系是机器人 TCP 的参照。

选择方法

本节详细介绍了如何选择方法。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 工件，显示可用工件列表。

3. 点按需要测量的工件。

一个菜单出现。

4. 在菜单中，点击 定义 ...。 

5. 从 用户方法弹出式菜单和／或 工件方法菜单中选择一种方法。详情请参阅 定义用
户框架 页  114 和 定义工件框架 页  115。

en0400000893
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3.4.3.24. 定义工件坐标系

Continued
定义用户框架

本节介绍如何定义用户框架。

en0400000887

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 在 用户方法弹出式菜单中，点击 3 点。 

2. 将机器人移至您需要定义的第一个点 （X1、 X2 或 
Y1）。

X1 和 X2 之间的距离越大，
定义就越精确。

3. 点击 修改位置，定义此点。

4. 重复步骤 2 和 3，定义另外两个点。
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3.4.3.24. 定义工件坐标系

Continued
定义工件框架

本节介绍如何定义工件框架。

en0400000899

步骤 操作

1. 在 工件方法弹出式菜单中，点击 3 点。 

2. 定义方法参见 定义用户框架 页  114 中的步骤 2 到 4。 
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3.4.3.25. 创建有效载荷
3.4.3.25. 创建有效载荷

创建有效载荷时会发生什么情况？

程序将建立一个 loaddata类型的变量。变量的名称就是有效载荷的名称。

提示

想要了解更多有关数据类型的信息？

请参阅 RAPID 参考手册第 2 部分，功能和数据类型。 

添加一个新的有效载荷并创建数据声明

有效载荷坐标 （包括方向）应该建立在大地坐标系上。

编辑有效载荷数据设置

步骤 操作

1 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2 点击 有效载荷，显示可用有效载荷的列表。

3 点击 新建 ...，创建一个新的有效载荷。

步骤 操作

1. 要定义名称，点击 名称右边的 ...，然后使用软键盘输入名称。点击 确定进行验证 ..

2. 点击 范围菜单，设立特定数据实例的作用域。选择：

　 t全局

　 t本地

　 t任务

3. 点击 存储类型菜单，选择数据实例使用的内存类型。选择：

　 t持续 － 如果数据实例持续。

　 t变量 － 如果数据实例可变。

　 t常量 － 如果数据实例不变。

4. 点击 模块菜单，选择模块。可用选项取决于设置情况。

　 tCalpend 模块

　 t主模块

　 t用户模块

　 t....

5. 点击 例行程序菜单，选择例行程序。可用选项取决于设置情况。例如：

　 t主例行程序

　 t无

　 t...

6. 如果想创建有效载荷数组，点击 维数菜单，设立数组的维数 1 － 3。
　 t1 
　 t2 
　 t3 
　 t无

然后点击 ... 设立数组轴的 尺寸。

相关信息，请参阅 什么是数组？ 页  299。

7. 点击 确定。 
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3.4.3.26. 编辑有效载荷声明
3.4.3.26. 编辑有效载荷声明

概述

使用声明来改变有效载荷变量在程序模块中的使用方法。

显示有效载荷声明

编辑有效载荷声明

提示

想要了解更多有关变量声明、范围和存储类型的信息？请参阅 编程指导手册。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 有效载荷，显示可用有效载荷的列表。

3. 点按需要编辑定义的有效载荷。

一个菜单出现。

4. 在菜单中，点击 更改声明。 

5. 显示有效载荷的声明。

如果要更改 ... ... 请 ... 建议

有效载荷名称 点击旁边的 ... 按钮 有效载荷将自动命名为 load
后跟顺序号，例如 load10。 
您可以改变命名，使之更明
确。

如果在任何程序中关联某一
有效载荷后需更改该有效载
荷的名称，则必须同时更改
该有效载荷名称的所有具体
值。

范围 从弹出式菜单中选择范围。 所有模块中，有效载荷都应
该是程序中的全局变量。

存储类型 - 有效载荷变量必须是持续变
量。

模块 从弹出式列表的有效载荷声
明中选择模块

- 
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3.4.3.27. 编辑有效载荷数据
3.4.3.27. 编辑有效载荷数据

概述

使用有效载荷数据，设置有效载荷的物理属性 （例如重量和重心）。

显示有效载荷定义

更改有效载荷数据

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 有效载荷，显示可用有效载荷的列表。

3. 点按需要编辑的有效载荷。

一个菜单出现。

4. 在菜单中，点击 更改值。 
显示有效载荷数据。

步骤 操作 实例 单位

1. 输入有效载荷重量。 load.mass [ 千克 ]

2. 输入有效载荷重心。 load.cog.x

load. cog.y

load.cog.z

[ 毫米 ]

3. 输入有效载荷的力矩轴。 load.aom.q1

load.aom.q2

load.aom.q3

load.aom.q3

4. 输入有效载荷的转动惯量。 ix 

iy 

iz 

[ 千克 · 米 2 ] 

5. 点击 确定，启用新值；点击 取
消，使用原始值。

- - 
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3.4.3.28. 删除有效载荷
3.4.3.28. 删除有效载荷

删除有效载荷

注意

已删除的工具、工件或有效载荷不能恢复，并且所有相关数据都会丢失。如果有程

序关联了这些工具、工件或有效载荷，则必须在修改程序后才能运行。

如果删除了工具，则不能从当前位置继续运行程序。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 有效载荷，显示可用有效载荷的列表。

3. 点按需要删除的有效载荷。

一个菜单出现。

4. 点击 删除。 
一个确认对话框出现。

5. 在对话框中，点击 是，删除有效载荷；点击 否，保留有效载荷。
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3.4.3.29. 在特定方向上锁定控制杆
3.4.3.29. 在特定方向上锁定控制杆

概述

控制杆可以在特定的方向上锁定，从而阻止一个或多个轴的运动。

在微动控制过程中，或需要在特定坐标轴方向执行操作时，这个功能很有用。

轴锁定的说明

本节介绍了如何查看控制杆的锁定情况。

在特定方向锁定控制杆

本节介绍如何在特定方向锁定控制杆。

解锁所有轴

本节介绍如何通过控制杆方向锁来解锁所有轴。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制以查看微动控制属性。

2. 要查看控制杆属性，可以点击 控制杆锁定，或直接查看窗口右角的 控制杆方向区域
的属性。

锁定的轴用关闭的挂锁标志表示。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 控制杆锁定。 

en0300000488

3. 点击需要锁定的轴或控制杆轴。

每点击一次，轴就会在锁定和解锁之间切换一次。

4. 点击 确定，将轴锁定。
   120
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3.4.3.29. 在特定方向上锁定控制杆

Continued
步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 控制杆锁定。 

3. 点击 无，再点击 确定。 
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3.4.3.30. 增量移动，精确定位
3.4.3.30. 增量移动，精确定位

增量移动

采用增量移动对机器人进行微幅调整，可非常精确地进行定位操作。

控制杆偏转一次，机器人就移动一步 （增量）。如果控制杆偏转持续一秒钟或数秒

钟，机器人就会持续移动 （速率为每秒 10 步）。

默认模式不是增量移动，此时当控制杆偏转时，机器人将会持续移动。

设置增量移动幅度

以下步骤详细介绍如何设置增量移动的幅度。

增量移动幅度

在小、中、大之间选择。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 点击 增量。 

en0400000971

3. 点击需要的增量移动模式，查看 增量移动幅度 页  122 中的描述。 

4. 点击 确定。 

增量 距离 角度

小 0.05 mm 0.005°

中 1 mm 0.02°

大 5 mm 0.2°
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3.4.3.31. 如何读取确切位置
3.4.3.31. 如何读取确切位置

如何显示机器人位置

位置显示如下：

　 t 空间中的点用工具中心点坐标 x、 y 和 z 表示。

　 t 工具中心点的旋转角度用欧拉角或四元数表示。

将当前工件的坐标系作为参照。

提示

想要了解更多有关欧拉角和四元数的信息？请参阅 《机器人基础知识》。 

如何显示附加轴的位置

当附加轴移动时，只显示轴的 x、 y 和 z 位置坐标。

线性轴的位置用与校准位置的距离表示，单位为毫米。

旋转轴位置用与校准位置的夹角表示，单位为度。

不显示位置信息

当机器单元没有校准时，不显示位置信息。显示 “ 单元未校准 ”。
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3.4.3.31. 如何读取确切位置

Continued
如何读取确切位置

位置格式图解

下图显示了位置格式的设置：

en0400000991

位置格式可用选项

下列选项是 位置格式图解 页  124 中的可用 显示位置选项。 

　 t 大地坐标

　 t 基坐标

　 t 工件坐标

以下选项是 方向格式中的可用选项。 

　 t 四元数

　 t 欧拉角

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 微动控制。 

2. 在窗口的右边查看 位置区域属性。

请参阅 微动控制窗口 页  81 中的图示。 
   124
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3.4.3.31. 如何读取确切位置

Continued
以下选项是 角度格式中的可用选项。 

　 t 角度

以下选项是 角度单位中的可用选项。 

　 t 角度

　 t 弧度
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3.4.4.1. 运行时窗口
3.4.4. 运行时窗口

3.4.4.1. 运行时窗口

概述

当程序运行时，此窗口用于查看和编辑程序模块的运行过程。

要打开此窗口，点击 ABB 菜单，然后点击 运行时窗口。 

运行时窗口图解

下图是运行时窗口的图示。

en0400000955

运行时窗口组件和功能

本节介绍了运行时窗口中的组件和功能。

组件和功能 用途

加载程序 … 加载新程序。请注意运行中的程序不能保存。

PP 移至主程序 将程序指针移至 Main 模块。

调试 修改位置，转至程序指针或动作指针，或打开程序编辑器。有关程序编
辑器使用的详情，请参阅 程序编辑器，例如 指令处理 页  172 或 例行
程序处理 页  162。 
仅在手动模式下才可进行调试。
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3.4.5.1. 程序数据
3.4.5. 程序数据

3.4.5.1. 程序数据

概述

程序数据视图包含用于查看和使用数据类型和实例的功能。

程序数据图解

以下是程序数据视图。

en0400000659

程序数据中的组件和功能

本节介绍 “ 程序数据 ” 视图中的组件和功能。

按钮 功能

更改范围 有关更改列表中数据类型范围的详情，请参阅 查看特定任务、模块或例行
程序中的数据 页  128。 

显示数据 显示所选数据类型的实例。

查看 显示所有或已使用的数据类型。
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3.4.5.2. 查看特定任务、模块或例行程序中的数据
3.4.5.2. 查看特定任务、模块或例行程序中的数据

概述

选择一个特定范围，查看数据类型的选项。

查看特定任务、模块或例行程序中的数据

本节介绍如何查看特定模块或例行程序中的数据实例。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序数据。 

2. 点击 更改范围。 
显示如下屏幕：

en0400000661

3. 选择需要的范围：

　 t仅限内置数据 : 显示特定系统中使用的所有数据类型

　 t任务 : 显示特定任务使用的所有数据类型

　 t模块 : 显示特定模块使用的所有数据类型

　 t例行程序 : 显示特定例行程序使用的所有数据类型

4. 点击 确定，确认选择。
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3.4.5.3. 新建数据实例
3.4.5.3. 新建数据实例

新建数据实例

本节介绍如何新建数据实例。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序数据。 
显示所有可用数据类型的列表。

2. 点击要创建的数据实例类型 （例如 布尔型），然后点击 显示数据。 
显示所有数据类型实例的列表。

3. 点击 新建。 

en0400000663

4. 点击 名称右边的 ...，定义数据实例的名称。

5. 点击 范围菜单，设置数据实例的作用域。选择：

　 t全局

　 t本地

　 t任务

6. 点击 存储类型菜单，选择数据实例使用的内存类型。选择：

　 t持续 － 如果数据实例持续。

　 t变量 － 如果数据实例可变。

　 t常量 － 如果数据实例不变

7. 点击 模块菜单，选择模块。选项取决于设置情况，例如：

　 tCalpend 模块

　 t 主模块

　 t 用户模块

　 t...
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3.4.5.3. 新建数据实例

Continued
8. 点击 例行程序菜单，选择例行程序。选项取决于设置情况，例如：

　 t主例行程序

　 t< 无 >
　 t...

9. 如果想创建数据实例数组，点击 维数菜单，设置数组的维数 1 － 3。
　 t1 
　 t2 
　 t3 
　 t无

然后点击 ... 设立数组轴的 尺寸。

相关信息，请参阅 什么是数组？ 页  299。

10. 点击 确定。 

步骤 操作
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3.4.5.4. 编辑数据实例
3.4.5.4. 编辑数据实例

概述

以下章节介绍如何编辑不同数据类型的实例。

改变布尔型数据实例

本节介绍如何改变布尔值。

步骤 操作

1. 点击 ABB 菜单中的 程序数据。

2. 点击 布尔型。 

en0400000662
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3.4.5.4. 编辑数据实例

Continued
改变数字型数据实例

本节介绍如何改变数字值。

3. 点击要改变的实例 （本例中为 flag2），然后点击 编辑数值。 

en0400000666

4. 根据需要点击 TRUE （真）或 FALSE （假），再点击 确定。 
如果实例是数组，将返回数据实例表，同时显示新值。相关信息，请参阅 什么是数
组？ 页  299。

步骤 操作

步骤 操作

1. 点击 ABB 菜单上的 程序数据。
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3.4.5.4. 编辑数据实例

Continued
2. 点击 数字型。 

en0400000667

3. 点击要编辑的数据实例 （本例中为 reg1）。 
点击数字值，显示数字键盘。

en0400000668

4. 通过数字键盘输入需要的值。点击 确定。 
点击 “ 确定 ” 后，将返回数字型数据的实例列表，同时显示新值。

步骤 操作
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3.4.5.4. 编辑数据实例

Continued
改变字符串型数据实例

本节介绍如何改变字符串值。

步骤 操作

1. 点击 ABB 菜单上的 程序数据。

2. 点击 字符串型。 

en0400000669
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3.4.5.4. 编辑数据实例

Continued
3. 点击要编辑的数据实例 （本例中为 string1）。 
点击数据实例的值，显示软键盘。

en0400000670

4. 通过软键盘输入需要的值。点击 确定。 
点击 “ 确定 ” 后，将返回字符串型数据实例列表，同时显示新值。

步骤 操作
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3.4.5.5. 删除，改变声明，复制或定义数据实例
3.4.5.5. 删除，改变声明，复制或定义数据实例

概述

本节介绍如何在查看数据实例后删除、复制或定义某个实例以及更改该实例的声明。

查看数据实例

本节详细介绍如何查看数据类型的可用实例。

删除数据实例

本节详细介绍如何删除数据实例。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序数据。 

2. 点击您想要查看的实例数据类型，然后点击 显示数据。 

3. 点按数据实例两秒钟。

您会看到一个由红点组成的圆周和一个菜单。

en0400000671

4. 根据您想要处理的数据实例，可以选择以下操作：

　 t点击 删除以删除数据实例。

　 t点击 更改声明更改数据实例声明。

　 t点击 复制以复制数据实例。

　 t点击 定义以定义数据实例。

根据以下各节中的说明执行操作。

步骤 操作

1. 点击菜单中的 删除以删除数据实例，详情请参阅 查看数据实例 页  136 一节。 
一个对话框显示。

2. 如果您确定要删除数据实例，请点击 是。
   136
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3.4.5.5. 删除，改变声明，复制或定义数据实例

Continued
更改数据实例声明

本节详细介绍如何更改数据实例声明。

复制数据实例

本节详细介绍如何复制数据实例。

定义数据实例

本节详细介绍如何定义数据实例。

步骤 操作

1. 点击菜单中的 更改声明以删除数据实例，详情请参阅 查看数据实例 页  136 一节。 

en0400000672

2. 选择要更改的数据实例值：

　 t 名称 : 点击 ... 显示软键盘，然后更改名称。

　 t 范围 : 根据数据实例要生效的位置，在 “ 全局 ”、 “ 本地 ” 和 “ 任务 ” 之间
进行选择。

　 t 存储类型 : 根据数据实例的存储方式，在 “ 变量 ”、 “ 持续 ” 或 “ 常量 ” 之
间进行选择。

　 t 模块 : 选择数据实例应在哪些模式中生效。

　 t 例行程序 : 选择数据实例应在什么例行程序中生效。

步骤 操作

1. 点击菜单中的 复制以复制数据实例，详情请参阅 查看数据实例 页  136 一节。 
数据实例副本创建。

该副本与原始数据实例有相同的值，但名称是独一无二的。例如：如果创建了 
Tool1 的副本，名称为 Tool2 的数据实例创建后将保留所有 Tool1 的特点。
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3.4.5.5. 删除，改变声明，复制或定义数据实例

Continued
步骤 操作

1. 点击菜单中的 定义以定义数据实例，详情请参阅 查看数据实例 页  136 一节。 

en0400000673

2. 选择要定义的数据实例值：
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3.4.6.1. 编程准备事项
3.4.6. 程序编辑器

3.4.6.1. 编程准备事项

定义工具、有效载荷和工件

在开始编程前定义工具、有效载荷和工件。然后，您可以随时返回再定义更多对象，

但应事先定义一些基本对象。

定义坐标系

确保已在机器人系统安装过程中设置了基坐标系和大地坐标系。同时确保附加轴也

已设置。

在开始编程前，根据需要定义工具坐标系和工件坐标系。以后添加更多对象时，您

同样需要定义相应坐标系。

提示

想有了解有关如何定义工具、有效载荷、工件和相应坐标系的更详细信息？

有关这些主题的详细信息，请参阅 程序编辑器 页  139 一章。 
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3.4.6.2. 创建新程序
3.4.6.2. 创建新程序

程序不存在时

本节详细介绍在无可用机器人程序时如何创建新程序。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 
如果任务中未加载任何程序，就会显示一个对话框。

2. 点击 新建。 
一个软键盘显示。

3. 使用软键盘命名新程序。点击 确定。 
新程序将显示。

en0400000676

4. 执行添加指令并完成程序，详情请参阅 模块处理 页  157、 例行程序处理 页  162
和 指令处理 页  172。 
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3.4.6.3. 程序处理
3.4.6.3. 程序处理

概述

本节详细介绍对现有机器人程序的一些常规操作，即如何执行以下操作：

　 t 创建新程序

　 t 加载现有程序

　 t 保存程序

　 t 重命名程序

　 t 删除程序

每项任务不多不少必须包含 一个程序。

有关如何在无可用程序时创建新程序的详细信息，请参阅 创建新程序 页  140 一节。 

创建新程序

本节介绍如何创建新程序。

加载现有程序

本节介绍如何加载现有程序。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2.  点击 任务与程序。  

3. 点击 文件，然后再点击 新程序

如果已有程序加载，就会出现一个警告对话框。

　 t 点击 保存，保存打开的程序。

　 t 点击 不保存可关闭打开的程序，但不保存该程序，即从程序内存中将其删
除。

　 t 点击 取消使程序保持打开状态。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 任务与程序。 

3.  如果任务中未加载任何程序，就会出现一个对话框。

如无可用程序且需创建一个程序，请点击 新建，然后根据 创建新程序 页  140 继续
操作。 
如果任务中已加载某个程序，点击 加载以使用现有程序。

点击 加载后，将显示一个文件搜索工具。
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3.4.6.3. 程序处理

Continued
保存程序

本节介绍如何将加载程序保存到控制器硬盘。

加载程序会自动保存在程序内存中，但为安全起见也可将其另外保存到控制器的硬

盘上。

4. 使用文件搜索工具定位要加载的程序文件。然后点击 确定。 
程序将加载并显示程序代码。

en0400000859

步骤 操作

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 任务与程序。 

3. 点击 文件，然后选择 程序另存为 ...。 
一个对话框显示。
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3.4.6.3. 程序处理

Continued
重命名加载程序

本节介绍如何重命名加载程序。

4. 输入文件名。然后点击 确定。 
程序将保存并显示以下窗口。

en0400000860

步骤 操作

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 任务与程序。 

3. 点击 文件，然后选择 重命名程序。 
一个软键盘显示。
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3.4.6.3. 程序处理

Continued
删除程序

本节介绍如何从控制器程序内存删除加载程序。

注意：程序可能仍然会保存到控制器硬盘中。

4. 使用软键盘输入新的文件名，然后点击 确定。 
程序将重命名并显示以下窗口：

en0400000860

步骤 操作

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 任务与程序。 

3. 点击 文件，然后选择 删除程序。 
一个对话框显示。
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3.4.6.3. 程序处理

Continued
4. 点击 确定可删除程序，但不保存该程序。

如果您首先要将程序保存到控制器硬盘中，请点击 取消，然后首先保存程序。

有关如何保存程序的详情，请参阅 保存程序 页  142 一节。 
以下窗口将显示：

en0400000860

步骤 操作
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3.4.6.4. 启动程序
3.4.6.4. 启动程序

启动程序

此步骤详细介绍如何第一次启动程序或继续运行已停止的程序。

如果您的机器人系统已安装多任务选件，还应参阅 加载、运行和停止多任务程序 页  

151。 

程序更改后将继续运行

您可以持续运行某程序，即使该程序已更改。

在自动模式下，可能会出现一个警告对话框，以避免在结果未知的情况下重新启动

程序。

重新启动

此步骤详细介绍如何重新启动程序。

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 检查机器人和机器人单元的所有必要准备工作是否已
完成，且机器人工作区域是否存在障碍物。

2. 确保无任何人员进入机器人单元。

3. 选择控制模块上的操作模式。

4. 按下控制模块上的电机开启按钮启动机器人。

en0400000783

　 tA：“ 电机开启 ” 按
钮

5. 按下 FlexPendant 上的 “Start （启动） ” 按钮启动程
序。

有关该按钮的详细信息，请
参阅 硬件按钮 页  55 一节。 

6. 是否显示了 返回至路径对话框？

如已显示，请参阅 使机器人返回路径。 
如未显示，请继续。

如果您 … 汕氲慊魃

确信您所做的更改与机器人的当前位置不冲突，而且继续运行程序不会
对设备或人员构成危险。

是

对更改可能造成的结果没有把握，并打算进行深入了解 否 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 调试。 

3. 点击 PP 移至主程序。

4. 点击 关闭退出程序编辑器。

5. 按下 FlexPendant 上的 “Start （启动） ” 按钮启动程序。
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3.4.6.4. 启动程序

Continued
限制

一次仅可以运行一个程序，除非您的系统安装了多任务选件。如果已安装，则几个

程序可同时运行。

程序运行时如果机器人系统遇到程序代码错误，系统将停止程序，并将该错误记录

在事件日志中。
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3.4.6.5. 按特定指令运行程序
3.4.6.5. 按特定指令运行程序

按特定指令运行程序

本节详细介绍如何按特定指令运行程序。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。

2. 点击 调试。 

en0400000868

点击您想要启动的程序步骤，然后点击 PP 移至 Cur。 

3.

xx

确保无任何人员进入机器人工作区域。

警告 ! 运行机器人之前，请遵守 危险 － 移动操纵器可能产生致命性后果！ 页  18
一节中的安全信息。 
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3.4.6.5. 按特定指令运行程序

Continued
4. 按下 FlexPendant 硬件按钮组上的 Start （启动）按钮（见下图中的 E）。

en0300000587

步骤 操作
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3.4.6.6. 停止程序
3.4.6.6. 停止程序

停止程序

如果您的机器人系统已安装多任务选件，还应参阅 加载、运行和停止多任务程序 页  

151。 

危险

切勿在紧急状态下使用 “Stop （停止） ” 按钮。请使用紧急停止按钮。

使用停止按钮停止程序并不意味着机器人将立刻停止移动。

步骤 操作

1. 检查进行中的操作是否处于可中断状态。

2. 确保可以安全停止程序。

3. 按下 FlexPendant 硬件按钮组上的 Stop （停止）按钮。

有关该按钮的详细信息，请参阅 硬件按钮 页  55 一节。 
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3.4.6.7. 加载、运行和停止多任务程序
3.4.6.7. 加载、运行和停止多任务程序

概述

在多任务系统下，您可以同时运行一个或几个程序，例如在包含一个以上机器人的 
multimove 单元中，每个机器人均可拥有各自的任务与程序。

有关程序处理的常规信息，请参阅 程序处理 页  141。 

提示

想要了解有关任务与程序的更详细信息？有关这些概念的详细说明，请参阅 RAPID 
应用程序的结构 页  297。 

手动设置任务

需对任务进行设置，以便按计划执行它们。  通常，所有任务在出厂时已设置妥当。 

可通过定义 Controller 类型的系统参数完成设置任务。有关如何配置系统参数的说

明，请参阅 系统参数配置 页  213 ；有关参数的信息，请参阅 技术参考手册 － 系统

参数。

您需要获取详细信息才能手动设置任务。欲知详情，请参阅工厂或车间的说明文档。

任务运行方式

任务可以定义为正常、静态或半静态。静态和半静态任务能在程序加载于任务时自

动启动。

正常任务在按下 FlexPendant 上的 “Start （启动） ” 按钮后启动，按下 “Stop （停止）

” 按钮时停止。

有关 “ 静态 ”、 “ 半静态 ” 和 “ 正常 ” 等概念的说明，请参阅 技术参考手册 － 系统

参数。 

加载、运行和停止多任务程序

本节介绍如何加载、运行和停止多任务程序。

如何向任务加载程序

本节介绍如何在多任务系统中向任务加载程序。我们假定已配置任务。

步骤 操作

1. 确保已设置一个以上的任务。可使用系统参数完成此操作，详情请参阅 加载、运行
和停止多任务程序 页  151 一节。 

2. 使用程序编辑器将程序加载到各自的任务中，有关此步骤的说明，请参阅 加载现有
程序 页  141 一节。 

3. 如果要禁用一个或多个任务，请进入 “ 快速设置 ” 菜单进行操作。请参阅 “ 快速设
置 ” 菜单，运行模式 页  257 一节。 
取消选定任务仅能在手动模式下完成。当切换至自动模式时，将出现一个警告框，
说明并非所有选定任务都可以运行。

4. 按下启动按钮，启动程序执行。这时将启动所有有效任务。

5. 按下停止按钮，停止程序执行。所有有效任务均将停止。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 任务与程序。 

3. 点击您想要载入程序的任务。
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3.4.6.7. 加载、运行和停止多任务程序

Continued
查看多任务程序

本节介绍如何打开和查看多任务系统下的不同任务。同时查看所有程序并在它们之

间进行切换可以节省时间。

4. 在 文件菜单中，点击 加载程序 …。 
如果您想要在另一个文件夹打开程序，请定位并打开该文件夹。请参阅 FlexPendant 
资源管理器 页  70。 
文件对话框显示。

5. 点击您想要加载的程序，然后点击 确定。 

6. 点击 关闭，关闭程序编辑器。

步骤 操作

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 
一个任务列表显示。

2. 点击选择一个任务，然后点击 “ 确定 ”。
任务将打开并显示程序代码。

3. 要查看另一任务，请重复步骤 1 和 2。
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3.4.6.8. 从内存中删除程序
3.4.6.8. 从内存中删除程序

概述

删除任务中的程序并不会将程序从控制器硬盘删除，而是仅仅将其从程序内存删除

掉。 

当切换程序时，先前使用的程序将从程序内存中被删除，但不会删除保存于硬盘中

的程序。

有关如何保存工作的详情，请参阅 保存 RAPID 程序 页  182 一节。 

从内存中删除程序

本节详细介绍如何从程序内存中删除程序。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 任务与程序。 

3. 点击 文件。 

en0400000678
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3.4.6.8. 从内存中删除程序

Continued
4. 点击 删除程序 …。 
警告 ! 最近的程序更改将不会被保存。

en0400000853

5. 点击 确定。 
如果您不想丢失有关程序更改的信息，则在删除程序之前使用 保存程序。有关如何
保存工作的详情，请参阅 保存 RAPID 程序 页  182 一节。 

步骤 操作
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3.4.6.9. 从硬盘中删除程序
3.4.6.9. 从硬盘中删除程序

概述

程序通过 FlexPendant 资源管理器或 FTP 客户端删除。 从控制器硬盘删除程序时，程

序内存中当前加载的程序不会受到影响。

使用 FlexPendant 资源管理器删除程序

可使用 ABB 菜单上的 FlexPendant 资源管理器删除程序。请参阅 FlexPendant 资源管

理器 页  70 一节。 
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3.4.6.10. 查看模块

查看模块

本节介绍如何查找和查看现有程序模块。有关如何处理模块 （创建、加载、保存、

重命名和删除）的详情，请参阅 模块处理 页  157 一节。 

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 模块。 
所有可用模块将显示。

如要寻找系统中的其它模块，请参阅 模
块处理 页  157 一节。 

3. 点击您要查看的模块名称，然后点击 显
示模块查看内容。
   156



3 FlexPendant

3.4.6.11. 模块处理
3.4.6.11. 模块处理

概述

本节详细介绍如何处理程序模块，即：

　 t 创建新模块

　 t 加载现有模块

　 t 保存模块

　 t 重命名模块

　 t 删除模块

有关如何定位特定模块以及如何查看其内容的详情，请参阅 查看模块 页  156 一节。 

 创建新模块

本节介绍创建新模块的方法。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 模块。 

3. 点击 文件，然后点击 新模块。 

en0400000688

4. 点击 ABC...，使用软键盘输入新模块的名称。然后点击 确定关闭软键盘。

5. 选择要创建的模块类型：

　 t 程序

　 t 系统

然后点击 确定。 
有关模块类型之间的差异，请参阅 RAPID 应用程序的结构 页  297 一节。 
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3.4.6.11. 模块处理

Continued
加载现有模块

本节介绍如何加载现有模块。

保存模块

本节介绍如何保存模块。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 模块。 

3. 点击 文件，然后点击 加载模块。 

en0400000689

定位要加载的模块。请参阅 FlexPendant 资源管理器 页  70 一节。 

4. 点击 确定加载选定的模块。

模块将加载。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 模块。 
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3.4.6.11. 模块处理

Continued
重命名模块

本节介绍如何重命名模块。

删除模块

本节介绍如何删除模块。

3. 点击 文件，然后点击 模块另存为 …。

en0400000690

4. 点击建议的文件名，使用软键盘输入模块名称。然后点击 确定。 

5. 使用文件搜索工具确定用于保存模块的位置。请参阅 FlexPendant 资源管理器 页  
70 一节。默认位置在控制器硬盘上。

点击 确定。 
模块即被保存。

步骤 操作

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 模块。 

3. 点击 文件，然后点击 重命名模块 …
一个软键盘显示。

4. 使用软键盘输入模块名称。然后点击 确定。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 模块。 

3. 点击 文件，然后点击 删除模块 …
一个对话框显示。
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3.4.6.11. 模块处理

Continued
4.

xx

模块将从 FlexPendant 删除，但不会从控制器硬盘删除。

5. 点击 确定删除模块而不予保存。

如果您想首先保存模块，请点击 取消首先保存模块。

有关如何保存程序的详情，请参阅 保存模块 页  158 一节。 

步骤 操作
   160



3 FlexPendant

3.4.6.12. 查看例行程序
3.4.6.12. 查看例行程序

查看例行程序

本节介绍如何定位和查看现有的例行程序。有关如何处理例行程序 （新建例行程

序、定义参数、复制和更改声明）的详情，请参阅 例行程序处理 页  162 一节。 

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 当无可用程序时，必须创建新的程序或
加载现有程序。有关如何执行此步骤的
详情，请参阅 例行程序处理 页  162 一
节。 

2. 点击 例行程序。 
所有可用例行程序将显示。

有关如何寻找系统中其它例行程序的详
情，请参阅 例行程序处理 页  162 一节。 

3. 点击您想要看的例行程序名称，然后点
击 显示例行程序查看内容。
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3.4.6.13. 例行程序处理
3.4.6.13. 例行程序处理

概述

本节详细介绍如何处理程序例行程序，即：

　 t 新建例行程序

　 t 创建例行程序副本

　 t 更改例行程序声明

　 t 删除例行程序

有关如何查看特定例行程序及其内容的详情，请参阅 查看例行程序 页  161 一节。 

新建例行程序

本节详细介绍如何创建新例行程序、设置声明以及将其添加至模块。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 例行程序。 

3. 点击 文件，然后再点击 新例行程序

新例行程序将创建并显示默认声明值。

en0400000692

4. 点击 ABC...，使用软键盘输入新例行程序名称。然后点击 确定。 

5. 选择例行程序类型：

　 t过程：用于无返回值的正常例行程序

　 t函数：用于含返回值的正常例行程序

　 t陷阱：用于中断的例行程序
   162
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3.4.6.13. 例行程序处理

Continued
定义新例行程序中的参数

本节介绍如何定义新例行程序中的参数。

6. 您是否需要使用任何参数？

如果 “ 是 ”，请点击 ... 并根据 定义新例行程序中的参数 页  163 一节中的详细说明
进行操作。 
如果 “ 否 ”，请继续下一步骤。

7. 选择要添加例行程序的模块。

8. 点击复选框以选定 本地声明。 
本地例行程序仅用于选定的模块中。

9. 点击 确定。 

步骤 操作

步骤 操作

1. 在例行程序声明中，点击 ... 以定义参数。

一个已定义参数的列表将显示。

en0400000693
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3.4.6.13. 例行程序处理

Continued
2. 如无参数显示，请点击 新建 ... 显示新参数。

en0400000695

3. 点击以下菜单设置数值：

　 tABC...，使用软键盘输入新参数的名称。然后点击 确定。 
　 t...，选择 数据类型函数的类型。 
　 t可选项 ...，如果参数有预定义的可选值，例如 ON 或 OFF。仅对可选参数有

效，对必要参数无效。

　 t要求复选框 - 如果参数为必要参数，请勾选此复选框。

　 t模式，定义输入或输入 / 输出。

步骤 操作
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3.4.6.13. 例行程序处理

Continued
创建例行程序副本

本节介绍如何创建例行程序副本。

更改例行程序声明

本节介绍如何更改例行程序的声明。

4. 点击 确定确认所有选择，然后返回已定义参数列表。

en0400000696

步骤 操作

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 例行程序。 

3. 通过点击突出显示例行程序。

4. 点击 文件，然后点击 创建副本。 
新例行程序将显示。新例行程序的名称与初始例行程序名称相同，只多一个后缀 
copy。 

5. 修改新例行程序副本的声明。然后点击 确定。 
有关如何编写所有声明的详情，请参阅 新建例行程序 页  162。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 例行程序。 

3. 通过点击突出显示例行程序。

4. 点击 文件，然后点击 更改声明。

5. 更改例行程序的任何声明值。然后点击 确定。 
有关声明设置的说明，请参阅 新建例行程序 页  162 一节。 
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3.4.6.13. 例行程序处理

Continued
删除例行程序

本节介绍如何删除例行程序。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 例行程序。 

3. 通过点击突出显示例行程序。

4. 点击 文件，然后点击 删除例行程序 …
一个对话框显示。

5. 点击：

　 t确定删除例行程序，且不保存对其所做的任何更改。

　 t取消还原操作，不删除例行程序。
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3.4.6.14. 运行特定的例行程序

概述

要运行特定的例行程序，您必须查看例行程序，详情请参阅 查看例行程序 页  161

一节。 

运行特定的例行程序

本节介绍如何在手动模式下运行特定的例行程序。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 调试。 

en0400000868

3. 要选择常规例行程序，请点击 PP 移至例行程序列出所有例行程序。点选其中一个
例行程序，然后点击 确定。 
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3.4.6.14. 运行特定的例行程序

Continued
4. 如果是服务例行程序，请点击 调用服务例行程序以列出服务例行程序。点击您要运
行的例行程序，然后点击 转到。 

en0400000885

5. 如果例行程序已正确加载，按下 FlexPendant 上的 “Start （启动） ”。

步骤 操作
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3.4.6.15. 映射程序、模块或例行程序

映射

映射可创建程序、模块或例行程序的副本，所有位置都映射于特定的映射面。一般

说来，原件中使用的所有数据都将得到映射。映射数据只会影响初始化值，即任何

当前值都将被忽略。

映射功能可以应用于任何程序、模块或例行程序。

映射例行程序

本节介绍如何映射例行程序。

映射模块或程序

本节介绍如何映射模块或程序。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2.  点击 编辑，然后点击 映射。  

3. 要定义映射：

　 t 点击 模块菜单，选择使用待映射例行程序的模块。

　 t 点击 例行程序菜单，选择您想要映射的例行程序。

　 t 点击 ... 打开软键盘，输入新例行程序的名称。

4. 如果您想要定义映射类型，请点击 高级选项，否则请继续执行下一步。

要定义映射类型：

　 t 取消选定 基座映射复选框。

　 t 点击 工件右侧的 ... 以选择与所有待映射位置相关的工件框架。

　 t 点击 映射框架右侧的 ... 以选择映射所有位置的映射面。

　 t 点击 需映射的轴菜单以指定映射方向，即 x 或 y。
　 t 点击 确定保存高级选项。

5. 点击 确定。 
一个对话框显示。

6. 点击 是将选定的映射应用于例行程序，或点击 否取消。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 点击 编辑，然后点击 映射。 

3. 要定义映射：

　 t 点击 模块菜单选择要映射的模块。

　 t 点击 ... 打开软键盘，输入新模块或新程序的名称。

4. 如要定义映射类型，请点击 高级选项，否则请继续执行下一步。

要定义映射类型：

　 t 取消选择 基座映射复选框。

　 t 点击 工件右侧的 ... 以选择与所有待映射位置相关的工件框架。

　 t 点击 映射框架右侧的 ... 以选择所有待映射位置的映射面。

　 t 点击 需映射的轴菜单指定映射方向，即 x 或 y。
　 t 点击 确定保存高级选项。

5. 点击 确定。 
一个对话框显示。

6. 点击 是将选定的映射应用于模块，或点击 否取消。
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3.4.6.16. 在运输过程中关闭后备电池
3.4.6.16. 在运输过程中关闭后备电池

概述

运输或存储过程中可关闭串行测量电路板的后备电池以节省电池电量。系统重新开

启时将重置该功能。转数计数器将丢失，需要更新，但校准值将保留下来。

关闭后备电池

本节介绍如何关闭串行测量电路板的后备电池。

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序
编辑器。 

2. 在程序编辑器中，点击 调
试。 

3. 点击 调用服务例行程序。 

en0400000868

4. 点击 Bat_Shutdown，然后
点击 转到。 

en0400000885

5. 串行测量电路板后备电池
即被关闭。

将机器人移至所需位置，
然后关闭系统。

机器人仍可移动，但不会保存转数计数器值。

有关如何关闭系统的说明，请参阅 重新启动概述 页  
235
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3.4.6.16. 在运输过程中关闭后备电池

Continued
6. 重新启动时，请将机器人
移至所需校准位置，并更
新转数计数器。

有关如何更新转数计数器的说明，请参阅 使用 
FlexPendant 更新转数计数器 页  197 一节。 

步骤 操作 参考信息 / 图解
   171 



3 FlexPendant

3.4.6.17. 指令处理
3.4.6.17. 指令处理

概述

指令用于，也可添加于程序和 / 或程序各部分，即模块和例行程序。

RAPID 参考手册第 1 部分，指令 A-Z 列出了许多可用指令。不过，添加指令的基本步

骤是相同的。

如何添加指令 …
本节介绍向程序、模块或例行程序添加指令的开头几个步骤。

添加到模块

本节介绍如何向模块添加指令。

... 添加到例行程序

本节介绍如何向例行程序添加例行程序。

添加指令

本节介绍添加指令的方法。所有指令列于 RAPID 参考手册第 1 部分，指令 A-Z。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 
任务 MAIN 中的程序将显示。

如果您有一个以上的程序，则会显示一个程序列表。点击选择一个程序。

2. 如要添加指令于：

　 t程序，请根据 添加指令 页  172 一节执行操作。 
　 t模块，请根据 添加到模块 页  172 一节执行中的详细说明操作。 
　 t例行程序，请根据 ... 添加到例行程序 页  172 一节中的详细说明执行操作。 

步骤 操作

1. 点击 模块。 

2. 点击您想要添加指令的模块。

3. 点击 显示模块。 

4. 点击要添加指令的例行程序。

5. 根据 添加指令 页  172 中的说明执行操作。 

步骤 操作

1. 点击 例行程序。 

2. 点击您想要添加指令的例行程序。

3. 点击 显示例行程序。 

4. 根据 添加指令 页  172 一节中的说明执行操作。 

步骤 操作

1. 点击突出显示您要添加新指令的指令。
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3.4.6.17. 指令处理

Continued
2. 点击 添加指令。 
指令类别将显示。

en0400000697

有许多指令可供使用，它们被分为若干类别。默认类别是 常用，其下所列为最常用
的指令。

您可以使用 人机通信主题中的 Most Common Picklist 类型的系统参数创建三个个性
化列表。有关系统参数的说明，请参阅 技术参考手册 - 系统参数。 

3. 点击 常用显示可用类别列表。

您也可以点击指令列表底部的 上一个 / 下一个移至上一个 / 下一个类别。

步骤 操作
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3.4.6.17. 指令处理

Continued
编辑指令变元

本节介绍如何编辑指令变元。

步骤 操作

1. 点击要编辑的指令。

en0400000699

2. 点击 编辑。 

en0400000701
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3.4.6.17. 指令处理

Continued
3. 点击 更改选择。 
变元具有不同的数据类型，具体取决于指令类型。使用软键盘更改字符串值，或继
续下一步以处理其它数据类型或多个变元指令。

en0400000702

4. 点击要更改的变元。

这时会显示若干选项。

en0400000703

步骤 操作
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3.4.6.17. 指令处理

Continued
5. 点击要选择的现有数据实例，然后点击 确定完成操作，或点击 插入表达式 ... 编辑
特定数据实例，然后继续下一步。

以下窗口将显示：

6. 本步骤仅介绍插入表达式的方法。

en0400000704

点击右侧各键编辑表达式长度：

　 t箭头：在表达式中后退和前进。

　 t+ 添加表达式。点击要定义的新表达式。

　 t- 删除表达式。

　 t() 在突出显示的表达式旁设置括号。

　 t(o) 删除括号。

请点击：

　 t新建，创建新的数据声明，即添加先前未使用的数据声明。详情请参阅 新
数据声明 页  177 一节。 

　 t查看，更改视图或更改数据类型。详情请参阅 更改数据类型 页  178 一节。 
　 tABC，显示软键盘。

　 t确定，确认所有输入项。

　 t取消，还原而不保存任何更改

步骤 操作
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3.4.6.17. 指令处理

Continued
提示

双击指令将自动启动 “ 更改选择 ” 选项。双击指令变元将自动启动变元编辑器。

新数据声明

本节介绍如何创建新的数据声明。

步骤 操作

1. 在 “ 插入表达式 ” 视图中，点击 新建。 

en0400000705

2. 点击：

　 t... 显示软键盘并更改数据类型名称。

　 t 点击 范围菜单在全局和本地数据类型范围之间进行选择。

　 t 点击 存储类型菜单选择数据类型存储方式：变量、持续变量或常量。

　 t 点击 模块菜单选择数据类型适用的模块。

　 t 点击 例行程序菜单选择数据类型适用的例行程序。

　 t 点击 维数菜单设置数据类型为数组时的数组大小。

　 t 如果维数值已选定，点击 ... 设置数组大小，详情请参阅 什么是数组？ 页  
299

3. 作出所有选择后，请点击 确定。 
一个对话框显示，提示您允许重置程序指针并应用所有更改：

　 t 点击 是进行下一步操作。

　 t 点击 否返回数据类型视图，且不重置程序指针或应用更改。
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3.4.6.17. 指令处理

Continued
更改数据类型

本节介绍如何更改数据类型。

复制并粘贴指令或变元

本节介绍如何粘贴指令或变元。

剪切指令

本节介绍如何剪切指令。

步骤 操作

1. 在 “ 插入表达式 ” 视图中，点击 查看，然后点击 更改数据类型，以下窗口将显示：

en0400000706

2. 点击选择所需数据类型，然后点击 确定。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 
任务 MAIN 中的程序将显示。

如果您有一个以上的程序，将显示一个程序列表。点击选择一个程序。

2. 点击 编辑。 

3. 点击您想要复制的变元或指令，然后点击 复制。 

4. 将光标置于您想要粘贴指令或变元的指令之上，或点击您想要更改的变元或指令，
然后点击 粘贴。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 
任务 MAIN 中的程序将显示。

如果您有一个以上的程序，将显示一个程序列表。点击选择一个程序。

2.  点击您想要剪切的指令，然后点击 编辑。  
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3.4.6.17. 指令处理

Continued
更改移动指令的动作模式

本节介绍如何更改移动指令的动作模式。

备注指令行

本节介绍如何备注或去备注指令行。程序执行时会跳过备注行。

3. 点击 剪切。 

步骤 操作

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 
任务 MAIN 中的程序将显示。

如果您有一个以上的程序，将显示一个程序列表。点击选择一个程序。

2. 点击选择您想要更改的移动指令，然后点击 编辑。 

3. 点击 更改为组合或 更改为线性。 
执行更改。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 
任务 MAIN 中的程序将显示。

如果您有一个以上的程序，将显示一个程序列表。点击选择一个程序。

2. 点击选择您想要备注或去备注的行，然后点击 备注或 去备注。 
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3.4.6.18. 例如：添加运动指令
3.4.6.18. 例如：添加运动指令

概述

在下例中，您将创建一个简单的程序，该程序可以让机器人在正方形中移动。您需

要四个移动指令来完成该程序。

en0400000801

添加运动指令

本节详细介绍如何添加移动指令。

结果

程序代码如下所示：

Proc main()

MoveL *, v50, z50, tool0;

MoveL *, v50, z50, tool0;

MoveL *, v50, z50, tool0;

MoveL *, v50, z50, tool0;

End Proc;

A 起点

B 机器人移动速度数据 v50 = 速度 50mm/s

C 区域 z50 = (50mm)

A

C

B

步骤 操作 参考信息

1. 将机器人移至起点。 提示：在正方形中移动时只能
按左右 / 上下方向操纵控制杆。

2. 在程序编辑器上中，点击 添加指令。 

3. 点击 MoveL 插入 MoveL指令。

4. 在正方形的下两个位置重复该操作。
   180



3 FlexPendant

3.4.6.19. 隐藏程序代码中的声明
3.4.6.19. 隐藏程序代码中的声明

声明

可隐藏程序声明，以便于读取程序代码。

隐藏声明

本节介绍如何隐藏或显示声明。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器以查看程序。

2. 点击 隐藏声明以隐藏声明。

点击 显示声明以显示声明。
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3.4.6.20. 保存 RAPID 程序
3.4.6.20. 保存 RAPID 程序

操作步骤

本节详细如何保存 RAPID 程序。

步骤 操作

1. 在程序编辑器上，点击 任务与程序。

en0400000860

有效任务将显示。
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3.4.6.20. 保存 RAPID 程序

Continued
2. 点击 文件。

en0400000678

3. 点击 程序另存为 …

en0400000861

有关处理文件和文件夹的详细信息，请参阅 FlexPendant 资源管理器 页  70 一节。 

步骤 操作
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3.4.6.20. 保存 RAPID 程序

Continued
4. 要改写现有程序，请点击旧程序名称。

点击 确定。

xx

警告 !
现有程序将被删除！

5. 要输入文件名，请点击 ABC... 打开软键盘。

en0300000491

6. 命名文件，然后点击 确定。

步骤 操作
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3.4.6.21. 无动作调整
3.4.6.21. 无动作调整

概述

您可以移至新的位置，然后直接更改相应的指令位置变元，而不是单步进入您要更

改的每个位置。

如果您对机器人程序相当了解，且新位置也已知，请采用此方法。

切勿使用此方法更改方向值。

注意

更改预设位置可能会显著改变机器人移动模式。

请始终确保任何更改考虑到设备和人员的安全。

无动作调整

限制

您只能更改含一个变元以上的指令的变元。

修改位置按钮将被禁用，直到您选择了位置变元。

最大方向移动或方向更改可能会受系统设计的限制。详情请阅读车间或工厂的说明

文档。

如更改已命名的位置，则所有使用该位置的其它指令都将受到影响。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 停止运行的程序。

3. 在 微动控制窗口中，选择用于指令的同一工件或工具，或确保其已选定。

4. 移至新的位置。

5. 点击您想要更改的指令位置变元。

6. 点击 修改位置。 
一个配置对话框出现。

7. 点击 修改以使用新位置，点击 取消以保留初始位置。

8. 重复步骤 3 到 6 更改每个待更改的位置变元。

9. 点击 关闭以关闭程序编辑器。
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3.4.6.22. 动作调整
3.4.6.22. 动作调整

概述

请使用此步骤调整 MoveL和 MoveJ等指令的单个位置变元，或 MoveC等指令的多个

位置变元，并使机器人定位于所有要调节的位置。

注意

更改预设位置可能会显著改变机器人移动模式。

请始终确保任何更改考虑到设备和人员的安全。

动作调整

提示

想要了解如何更快地调整位置？

详情请阅读主题 无动作调整 页  185。

限制

修改位置按钮将被禁用，直到您到达某一包含位置变元的指令。

最大方向移动或方向更改可能会受到系统设计的限制。详情请阅读车间或工厂的说

明文档。

如果更改已命名的位置，则所有使用该位置的指令都将受到影响。

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 

2. 停止运行的程序。

3. 单步执行程序，使机器人或外轴到达您想要更改的位
置。

如果指令或过程调用拥有一
个以上的位置变元，请继续
单步操作，到达每个变元位
置。

4. 将机器人或外轴移至新位置或更改方向。 这时会自动选定需要更改变
元的指令所对应的工件和工
具，以便对其进行微动控
制。

5. 点击 修改位置。 
一个配置对话框出现。

6. 点击 修改使用新位置，点击 取消保留初始位置。

7. 重复步骤 3 到 6 更改每个需要更改的位置变元。

8. 点击 关闭以关闭程序编辑器。
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3.4.7.1. 备份内容
3.4.7. 备份与恢复

3.4.7.1. 备份内容

概述

执行备份或恢复先前所做的备份时，仅处理特定的数据。本节就是对这些情况的规

范和描述。

保存内容

备份功能可保存上下文中的所有系统参数、系统模块和程序模块。

数据保存于用户指定的目录中。目录分为四个子目录：Backinfo、 Home、 Rapid 和 
Syspar。 System.xml 也保存于包含用户设置的 ../backup （根目录）中。

Backinfo
Backinfo 包含的文件有 backinfo.txt、 key.id、 program.id 和 system.guid、 template.guid、 
keystr.txt。 

恢复系统时，恢复部分将使用 backinfo.txt。该文件必须 从未被用户编辑过！文件 
key.id 和 program.id 由 RobotStudioOnline 用于重新创建系统，该系统将包含与备份系统

中相同的选项。 system.guid 用于识别提取备份的独一无二的系统。 system.guid 和 / 或 
template.guid 用于在恢复过程中检查备份是否加载到正确的系统。如果 system.guid 和

/ 或 template.guid 不匹配，用户将被告知这一情况。

en0400000916

Home
HOME 目录中的文件副本。

Rapid
包含每个配置任务的子目录。每个任务有一个程序模块目录和一个系统模块目录。

第一个目录将保留所有安装模块。有关加载模块和程序的详细信息，请参阅 技术参

考手册 - 系统参数。 

SysPar
包含配置文件。
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3.4.7.1. 备份内容

Continued
不保存的内容

备份过程中有些东西不会保存，了解这一点至关重要，因为有可能需要单独保存这

些东西。

　 t 环境变量 RELEASE：指出当前系统盘包。使用 RELEASE 加载的系统模块：

作为它的路径，不会保存在备份中。

　 t 已安装模块中的 PERS 对象的当前值不会保存在备份中。
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3.4.7.2. 备份系统
3.4.7.2. 备份系统

什么时候需要备份系统？

ABB 建议在以下时间执行备份：

　 t 安装新 RobotWare 之前 。

　 t 对指令和 / 或参数进行重要更改以使其恢复为先前设置 之前。

　 t 对指令和 / 或参数进行重要更改并为成功进行新的设置而对新设置进行测试 
之后。

备份系统

本节介绍如何备份系统。

步骤 操作

1. 点击 ABB 菜单，然后点击 备份与恢复。 

2. 点击 备份当前系统。 

xx0300000440
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3.4.7.2. 备份系统

Continued
3. 所显示备份路径是否正确？

如果是：点击 备份执行选定目录的备份。这样就能创建一个按照当前日期命名的备
份文件。

如果否：点击备份路径右侧的 ...，然后选择目录。再点击 备份。这样就创建了一个
按照当前日期命名的备份文件。

xx0300000441

步骤 操作
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3.4.7.3. 恢复系统
3.4.7.3. 恢复系统

什么时候需要恢复系统？

ABB 建议在以下情况下执行恢复：

　 t 如果您怀疑程序文件已损坏。

　 t 如果对指令和 / 或参数设置所作的任何更改并不理想，且打算恢复为先前的

设置。

在恢复过程中，所有系统参数都会被取代，同时还会加载备份目录中的所有模块。

Home 目录将在热启动过程中复制到新系统的 HOME 目录。

恢复系统

本节介绍如何恢复系统。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 备份与恢复。 

2. 点击 恢复系统。 

xx0300000440
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3.4.7.3. 恢复系统

Continued
3. 所显示备份文件夹是否正确？

如果是：请点击 恢复执行恢复。恢复执行后，系统自动热启动。

如果否：请点击备份文件夹右侧的 ...，然后选择目录。再点击 恢复。恢复执行后，
系统自动热启动。

xx0300000442

步骤 操作
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3.4.7.4. 执行备份时的重要事项！
3.4.7.4. 执行备份时的重要事项！

概述

执行备份或恢复先前所作备份时，还应注意一些事项。以下列了部分注意事项。

BACKUP 目录

本地默认备份目录 BACKUP 由系统自动创建。建议使用该目录保存备份！在以后的

备份中，这些备份文件将不会复制到 HOME 目录。

切勿更改 BACKUP 目录的名称。

也不要将实际备份名称更改为 BACKUP，因为这样做可能会产生混淆。

什么时候备份？

系统备份可以在程序执行过程中执行。在这种情况下进行备份会受到一些限制：

　 t 在执行状态下进行备份时不能启动程序，加载程序，加载模块，关闭程序和

删除模块。但可使用 RAPID 指令 Load和 StartLoad。

备份过程中会出现什么情况？

除了备份显然要完成之外，备份过程中也会发生其它一些事情：

　 t 后台任务在备份过程中将继续执行。

重复的模块？

备份命令不会执行保存操作。这意味着在备份中同一模块可能会存在两个版本，一

个版本来自程序内存，保存于 Rapid\Task\Progmod\ 目录，另一个来自 HOME 目录，

它被复制到 Backup 的 Home 目录。

数据量过大

HOME 目录中文件过多可能会使备份目录过大。这时可安全删除 Home 目录中的非

必要文件。

备份故障

如果在备份过程中出现故障，例如磁盘已满或停电，整个备份结构将被删除。
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3.4.8.1. 校准
3.4.8. 校准

3.4.8.1. 校准

关于校准

校准菜单用于校准机器人系统中的机械单元。可使用 摆锤校准或 水平仪校准 （可选

方法）选项执行校准。请参阅相应的说明手册。

“ 校准 ” 菜单图示

下图展示了校准菜单。菜单中列出了所有机械单元， “ 状态 ” 栏显示的是它们的校

准状态。

en0400001146
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3.4.8.1. 校准

Continued
校准菜单选项图示

下图展示了选择机械单元之后的 “ 校准 ” 菜单选项

en0400000771

转数计数器 请参阅 使用 FlexPendant 更新转数计数器 页  197 一节。 

校准参数 请参阅 使用 FlexPendant 加载校准数据 页  199、 修改电机校准偏移值 
页  200 和 FlexPendant 微校步骤 页  201 等章节。 

SMB 内存 请参阅 串行测量电路板内存 页  203 一节。 

基座 请参阅 基座 页  205 一节。 
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3.4.8.2. 如何检查机器人是否需要校准
3.4.8.2. 如何检查机器人是否需要校准

检查机器人校准状态

本节介绍如何检查机器人的校准状态。

需要何种校准？

危险

切勿在不具备正规训练以及合适工具的情况下尝试执行微校步骤。这样做可能会导

致定位不准确，从而造成人身伤害和财产损坏。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 校准。 

2. 在机械单元列表中，检查校准状态。

如果校准状态是 … 赡敲瓷

未校准 机器人必须由合格的技术服务人员校准。请
参阅 使用 FlexPendant 加载校准数据 页  199
一节。 

转数计数器需要更新 您必须更新转数计数器。

有关如何更新转数计数器的说明请参阅 使用 
FlexPendant 更新转数计数器 页  197 一节。 

校准 无需校准。
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3.4.8.3. 使用 FlexPendant 更新转数计数器
3.4.8.3. 使用 FlexPendant 更新转数计数器

概述

本节详细介绍如何对每根机器人轴执行粗略校准，即使用 FlexPendant 更新每根轴的

转数计数器值。

如果机器人使用 Absolute Accuracy 选件，则必须首先加载校准数据文件 absacc.cfg。

将机器人手动调整至校准位置

此步骤详细介绍更新转数计数器的第一步，以及将机器人手动调整至校准位置。

警告

轴 4 没有机械限制！如果轴 4 在执行机器人校准时定向不正确，则操纵器中的接线可

能已损坏。

轴 4 和轴 6 的正确校准位置 
当机器人运行至校准位置时，应确保下述机器人的轴 4 和轴 6 正确定位，这一点极为

重要。这些轴没有任何机械停止动作，因此可以按错误的顺序进行校准。

确保这些轴按照正确的校准值而不仅仅是校准标记进行定位。正确的校准值可在标

签上找到，标签位于下臂或基座的凸缘板下方。

机器人出厂时已正确定位，因此在转数计数器更新前不要在通电状态下旋转轴 4 或
轴 6。

如果在更新转数计数器之前将下述各轴从其校准位置旋转一周或数周，就会因齿轮

速比不均而偏离精确的校准位置。这将对以下机器人产生影响：

储存转数计数器设置

本节详细介绍更新转数计数器的第二步 — 储存转数计数器设置。

步骤 操作 注释

1. 选择 “ 逐轴 ” 动作模式。

2. 调整机器人，使 校准标记位于公差范围内。

IRB 140, 1400, 2400, 4400: 轴 5 和 轴 6 必须一
起定位！

请参阅 校准数值范围与正确的轴位置
一节。 

3. 定位好所有的轴以后，储存转数计数器设
置。

详情请参阅章节：

使用 TPU 储存转数计数器设置 
(RobotWare 4.0)。
储存转数计数器设置 页  197 
(RobotWare 5.0)。

机器人变型 轴 4 轴 6 

IRB 140 是 是

IRB 1400 是 是

IRB2400L (5kg) 是 否 

IRB6400 / 200kg 是 否 

IRB6400R / 200kg 是 否 

IRB6600 / 175kg_2,55 m 是 否 

IRB6600 / 其它 是 是

IRB7600 是 是
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3.4.8.3. 使用 FlexPendant 更新转数计数器

Continued
步骤 操作

1. 在 ABB 菜单中，点击 校准。 
与系统相连的所有机械单元将连同校准状态一起显示。

2. 点击所需的机械单元。

如下的屏幕显示：点击 转数计数器。 

en0400000771

3. 点击 更新转数计数器 ...。 
一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设机器人位置：

　 t点击 是更新转数计数器。

　 t点击 否取消更新转数计数器。

点击 是显示轴选择窗口。

4. 选择需要更新转数计数器的轴：

　 t勾选左边的复选框

　 t点击 全选更新所有的轴。

然后点击 更新。 

5. 一个对话框显示，警告更新操作不能撤消：

　 t点击 更新以继续更新转数计数器。

　 t点击 取消以取消更新转数计数器。

点击 更新将更新勾选的转数计数器，并除去轴列表中的勾号。

6.

-

小心！

如果转数计数器未正确更新，将导致机器人定位不正确，从而造成损坏或伤害！

因此每次更新后应仔细检查校准位置。

请参阅 检查校准位置一节。 
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3.4.8.4. 使用 FlexPendant 加载校准数据
3.4.8.4. 使用 FlexPendant 加载校准数据

概述

本节介绍如何使用 FlexPendant 加载校准数据。

校准数据随磁盘提供，您必须将其移至 USB 存储器，或通过 FTP 传输至控制器。

加载校准数据

本节介绍如何加载校准数据。

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单中，点击 校准，然后选择一个机械单元。
再点击 校准参数。 

2. 点击 加载电机校准 ...。 
一个对话框显示，警告加载新的校准偏移值可能会改
变预设机器人位置：

　 t 点击 是进行下一步操作。

　 t 点击 否取消操作。

点击 是将显示一个文件选
择窗口。

3. 对于 不带 Absolute Accuracy 选件的系统，校准数据通
常储存在串行测量电路板 (SMB) 上。

在这种条件下，可以通过 
SMB 内存更新控制器的数
据，详情请参阅 串行测量
电路板内存 页  203 一节。

4. 对于带有 Absolute Accuracy 选件的系统，通常会提供
一张载有校准数据的磁盘。

在此条件下，请继续以下
操作：

5. 选择要载入系统的 包含 Absolute Accuracy 校准数据的
文件，然后点击 确定。 
如果选择了包含无效校准数据的文件，将显示一个对
话框。此时请重新选择一个包含有效校准数据的文件。

带 Absolute Accuracy 测量
选项的系统使用 Absacc.cfg
文件。
   199 



3 FlexPendant

3.4.8.5. 修改电机校准偏移值
3.4.8.5. 修改电机校准偏移值

修改电机校准偏移值

此步骤应在无法获取包含电机校准数据的特定文件时采用，但仅限于数字值。这些

值通常位于机器人背面的标签上。

可通过以下三种方法之一输入电机校准值：

　 t 使用 FlexPendant 从磁盘输入 （详情请参阅 使用 FlexPendant 加载校准数据 

页  199 一节）。 

　 t 使用 RobotStudioOnline 从磁盘输入 （详情请参阅 《RobotStudioOnline 操作

员手册》中的 加载校准数据一节）。 

　 t 使用 FlexPendant 手动输入这些值（详情请参阅 修改电机校准偏移值 页  200

一节）。 

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 在 ABB 菜单中，点击 校准。 

2. 点击选择机械单元，然后点击 校准参数。 

3. 点击 修改电机校准偏移值 ...。 
一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设
机器人位置：

　 t点击 是继续下一步操作。

　 t点击 否取消操作。

点击 是将显示一个文件选择视图。

4. 点击某个轴以编辑其电机校准偏移值。

该特定轴的偏移值方框打开。

5. 使用数字键盘输入所需值，然后点击 确定。 
输入新偏移值后，会显示一个对话框，要求您重新启动
系统以使用新值。

必要时请执行热启动。

6. 重新启动后，控制器机柜中和串行测量电路板上的校准
数据内容会存在差异。

更新校准数据。

请参阅 串行测量电路板
内存 页  203 一节。

7. 更新转数计数器。 请参阅 使用 FlexPendant 
更新转数计数器 页  197
一节。
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3.4.8.6. FlexPendant 微校步骤
3.4.8.6. FlexPendant 微校步骤

概述

本节详细说明了执行机器人微校时如何使用 FlexPendant。在各轴上安装校准设备的

方法请参阅每个轴的校准说明。

微校步骤

以下步骤详细介绍如何执行 FlexPendant 微校步骤。

步骤 操作

1.

-

警告！

切勿在没有轴校准专用设备的情况下微校机器人！否则可能引起机器人移动不精
确。

2. 在 ABB 菜单上，点击 校准。 
与系统相连的所有机械单元将连同校准状态一起显示。

3. 点击所需的机械单元。

如下的屏幕显示：点击 校准参数。 

en0400001127

4. 点击 微校 …。 
一个对话框显示，要求您使用外部设备执行实际校准。确保所有必要校准设备已安
装，详情请参阅有关轴的校准说明。

显示一个警告对话框，警告更新转数计数器可能会改变预设机器人位置：

　 t 点击 是继续下一步操作。

　 t 点击 否取消操作。

点击 是将显示一个新屏幕。
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3.4.8.6. FlexPendant 微校步骤

Continued
5. 选择要校准的轴，为此：

　 t勾选左侧的复选框。

6. 点击 校准。 
一个对话框显示，警告所选轴的校准将改变并且不能撤消：

　 t点击 校准继续下一步操作。

　 t点击 取消以取消操作。

点击 校准，一个对话框显示，宣布校准过程已启动。

该轴校准后，系统将返回到可用机械单元列表。

步骤 操作
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3.4.8.7. 串行测量电路板内存
3.4.8.7. 串行测量电路板内存

SMB 数据更新

SMB 数据通常会自动更新。

查看 SMB 数据状态

本节介绍如何查看串行测量电路板和控制器中的数据状态。

通过 SMB 内存更新控制器数据

本节介绍如何将串行测量电路板数据加载 到控制器。

更新操纵器 SMB 内存中的数据

本节介绍如何 从控制器更新串行测量电路板数据。

如果 … 那么 …

控制器是新的或由未使用的备件更换。 存储于 SMB 电路板的数据将自动复制到控制
器内存中。

SMB 电路板由全新的未使用的 SMB 电路板
备件更换。

存储于控制器内存中的数据将自动复制到 
SMB 内存中。

控制器由先前用于其它系统的备件更换 … 控制器内存和 SMB 内存中的数据存在差异。
您必须通过 SMB 内存 手动更新控制器内存。

SMB 电路板由先前用于其它系统的 SMB 电
路板备件更换 …

控制器内存和 SMB 内存中的数据存在差异。
您必须通过控制器内存数据 手动更新 SMB 内
存。

新 校准数据已通过 RobotStudio Online 或使用 
FlexPendant 完成加载，且系统已启动 …

控制器内存和 SMB 内存中的数据存在差异。
您必须通过控制器内存 手动更新 SMB 内存。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 校准，然后选择一个机械单元。

2. 点击 SMB 内存，然后点击 显示状态。 
显示 SMB 和控制器的数据及其状态。

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单上，点击 校准，然后选择一个机械单
元。

2. 点击 SMB 内存，然后点击 更新。 

3. 点击 已交换机柜或控制器按钮。 
一个警告对话框显示。点击 是继续下一步操作，或点
击 否取消。

正确加载校准数据至关重
要。

4. 数据已加载。点击 是确认并重新启动机器人系统。

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单上，点击 校准，然后选择一个机械单
元。

2. 点击 SMB 内存，然后点击 更新。 

3. 点击 更换 SMB 电路板按钮。 
一个警告对话框显示。点击 是继续下一步操作，或点
击 否取消。

正确加载校准数据至关重
要。

4. 数据已更新。点击 是确认并重新启动机器人系统。
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3.4.8.7. 串行测量电路板内存

Continued
删除 SMB 数据

本节介绍在创建备件时如何删除存储于 SMB 内存或控制器内存中的数据。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 校准，然后点击选择一个机械单元。

2. 点击 SMB 内存，然后点击 高级。 
可用功能如下：

　 t清除机柜内存

　 t清除 SMB 内存

en0400001148

3. 如果需要更换控制器并将其用作备件，请点击 清除机柜内存。

这时会显示存储于控制器中的 SMB 数据列表。点击 清除删除选定的机器人内存。
重复此步骤可删除控制器内存中的所有机器人内存。

4. 如果需要更换 SMB 内存并将其用作备件，请点击 清除 SMB 内存。

显示已存储的 SMB 数据列表。点击 清除删除选定的机器人内存。使用该 SMB 电路
板重复此步骤可删除所有机器人内存。
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3.4.8.8. 基座
3.4.8.8. 基座

基座校准

本节介绍 “ 基座 ” 校准选项。
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3.4.8.8. 基座

Continued
4 点 XZ
本节介绍如何使用 4 点 XZ 方法定义基座。该方法是指在三维空间和两个平面中使基

座从大地基座偏移指定的距离。

xx0400000782

A 基座和大地基座之间的位移距离

X 初始基座中的 X 轴

Y 初始基座中的 Y 轴

Z 初始基座中的 Z 轴

X' 大地基座中的 X 轴

Y' 大地基座中的 Y 轴

Z' 大地基座中的 Z 轴

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单上，点击 校准，选择一个机械单元。然后
点击 基座。 

2. 点击 4 点 XZ…。 
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3.4.8.8. 基座

Continued
相对 n 点
本节介绍如何使用相对 n 点方法定义基座。该方法是指在选定的点数内使基座从大

地基座偏移指定的距离。

3. 点击 ... 更改参照点。

显示一个数字键盘和包含 X、 Y 和 Z 值的方框。

4. 是否存在一个包含所有转换数据的可用文件？

如果 “ 是 ”：请点击 位置菜单，再点击 加载。然后选
择包含这些值的文件。加载文件。

如果 “ 否 ”：继续执行下一步。

5. 将先前测量的位移输入每个坐标框中。

完成后点击 确定。

现在您已经指定了从基座
到大地基座的位移量。

继续以下操作以指定新基
座相对于大地基座的方向。

6. 在机器人工作范围内设置固定参照位置，例如固定于
工作台的笔尖。

7. 点击 点 1 突出显示行。

8. 手动运行机器人至先前固定的参照点。

9. 点击 修改位置。 
已修改的项目显示在状态行上。

10. 重新定向机器人，使其运行至参照点，但角度有所不
同。

重复这些步骤直到点 1、
2、 3 和 4 全部修改完毕。

11. 点击 延伸器点 X 突出显示行。

12. 手动运行机器人至工具中心点 (TCP) 与 X 轴虚延长相
交的位置。

虚 X 轴在上图中显示。

13. 点击 修改位置。 
已修改的显示于状态行上。

重复这些步骤以修改 延伸
器点 Z。 

14. 要将输入的转换数据保存到文件中，请点击 位置菜
单，然后点击 保存。输入文件名，然后点击 确定。 

15. 要删除所有输入的转换数据，请点击 位置菜单，然后
点击 全部重置。 

步骤 操作 参考信息

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单上，点击 校准，然后选择一个机械单元。
再点击 基座。 

2. 点击 相对 n 点 …。 

3. 点击 点数菜单选择您想要使用的点数。

4. 是否存在包含所有转换数据的可用文件？

如果 “ 是 ”：点击 位置菜单，然后点击 加载。然后选
择包含这些值的文件。加载文件。

如果 “ 否 ”：继续下一步。

5. 在机器人工作范围内设置固定参照位置，例如固定于
工作台的笔尖。

6. 点击 点 1 突出显示行。

7. 手动运行机器人至先前固定的参照点。

8. 点击 修改位置。 
已修改的项目显示于状态行上。
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3.4.8.8. 基座

Continued
9. 重新定向机器人，将其运行至参照点，但角度有所不
同。

重复这些步骤直到点 1、
2、 3 和 4 全部修改完毕。

10. 要将输入的转换数据保存到文件中，请点击 位置菜
单，然后点击 保存。输入文件名，然后点击 确定。 

11. 要删除所有输入的转换数据，请点击 位置菜单，然后
点击 全部重置。 

步骤 操作 参考信息
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3.4.9.1. 控制面板
3.4.9. 控制面板

3.4.9.1. 控制面板

控制面板

控制面板包含自定义机器人系统和 FlexPendant 的功能。

en0400000914

外观 自定义显示器亮度和对比度的设置。

配置 配置系统参数设置

日期和时间 机器人控制器的日期和时间设置。

I/O 配置常用 I/O 列表的设置。

语言 机器人控制器当前语言设置。

ProgKeys FlexPendant 四个预设按键设置。

监控 动作监控设置和执行设置。

系统 操作模式切换和用户授权系统 (UAS) 视图配置。

触摸屏 触摸屏重新校准设置。
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3.4.9.2. 更改亮度和对比度
3.4.9.2. 更改亮度和对比度

外观选项

本节介绍 “ 外观 ” 菜单，您可以使用该菜单调整屏幕亮度和对比度。

更改亮度和对比度

本节介绍如何更改屏幕亮度和对比度。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板。 

2. 点击 外观。 

3. 点击相应的 增加或 减少按钮调整级别。点击 默认设置恢复默认级别。

当更改级别时，亮度和对比度随之更改，这样您就可以立刻查看新级别是如何影响
视觉效果的。

4. 点击 确定使用新亮度和对比度级别。
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3.4.9.3. 如何在左手和右手操作 FlexPendant 之间切换。
3.4.9.3. 如何在左手和右手操作 FlexPendant 之间切换。

左手和右手操作

FlexPendant 出厂时的设置为左手操作。该设置可很方便地更改为右手操作，必要时

也可改回原有设置。

en0400000913

在左右手操作之间切换

本节详细介绍了如何在左右手操作 FlexPendant 之间进行切换。

步骤 操作

1. 点击 ABB 菜单，然后点击 控制面板。 

2. 点击 外观。 
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3.4.9.3. 如何在左手和右手操作 FlexPendant 之间切换。

Continued
3. 点击 向右旋转（或点击 向左旋转，如果 FlexPendant 设置为右手操作）。

en0400000915

4. 旋转 FlexPendant，切换至其它手臂。

步骤 操作
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3.4.9.4. 系统参数配置

关于系统参数

系统参数用于定义系统配置，并在出厂时根据客户的需要定义。可使用 FlexPendant 
或 RobotStudioOnline 编辑系统参数。 

有关系统参数详细信息，请参阅 技术参考手册 - 系统参数。 

查看系统参数

此步骤介绍如何查看系统参数配置。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板。 

2. 点击 配置。 
显示选定主题的可用类型列表。

en0400001149

3. 点击 主题选择主题。

　 t 人机通信

　 t 控制器

　 t 通信

　 tI/O
　 t 动作

4. 点击 文件保存、加载或从文件中添加新参数。选择文件夹，然后保存或加载。请继
续阅读 保存、加载系统参数配置 页  214 一节。 

5. 点击选择一个类型，然后点击 显示实例。要编辑参数，请继续阅读 编辑实例 页  
214 一节。要添加实例，请阅读 添加新实例 页  214 一节。 
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3.4.9.4. 系统参数配置

Continued
编辑实例

本节介绍如何编辑系统参数类型实例。

添加新实例

本节介绍如何添加系统参数类型的新实例。

保存、加载系统参数配置

本节介绍如何保存和加载系统参数配置，以及如何从文件添加参数。

步骤 操作

1. 在系统参数实例列表中，点击选择实例，然后点击 编辑。 
显示选定的实例。

en0400001151

2. 点击参数名称或参数值以编辑该值。

编辑值的方法取决于值的数据类型，例如显示软键盘是为了编辑字符串或数字值，
显示下拉式菜单则可编辑预定义值。

3. 点击 确定。 

步骤 操作

1. 在系统参数实例列表中，点击 添加。 
显示含默认值的新实例。

2. 点击参数名称或参数值即可编辑该值。

3. 点击 确定。 
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3.4.9.4. 系统参数配置

Continued
步骤 操作

1. 在类型列表中，点击 文件菜单，然后点击：

　 t加载已保存参数

　 t添加新参数

　 t添加或替换参数

　 t另存为保存已选主题的参数配置。

　 t全部另存为保存所有主题的参数配置。

2. 选择您想要保存或加载参数的目录和 / 或文件。

3. 点击 确定。 
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3.4.9.5. 更改日期和时间
3.4.9.5. 更改日期和时间

更改日期和时间

此步骤详细介绍如何设置控制器时钟。

附注

日期和时间总是按照 ISO 标准显示，即：年 - 月 - 日和小时 : 分钟，时间模式采用 24 
小时制。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板。 

2. 点击 日期和时间。 
当前日期和时间显示。

3. 点击相应的 增加或 减少按钮更改日期或时间。

4. 点击 确定使用时间和日期设置。
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3.4.9.6. 配置常用 I/O
3.4.9.6. 配置常用 I/O

配置常用 I/O
常用 I/O 由程序编辑器用于显示机器人系统中的常用 I/O 信号列表。由于信号为数众

多，因此进行这项选择可能是非常有益的。

列表中的排序能以手动方式重新调整。在默认情况下，信号按创建的顺序进行排序。

使用 “ 人机通信 ” 主题中的系统参数也可以配置常用 I/O。但是，列表排序仅能使用

“ 控制面板 ” 下的功能完成。请参阅 系统参数配置 页  213 一节。 

配置常用 I/O
本节介绍如何配置常用 I/O 列表。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板。 

2. 点击 I/O。 
已定义于系统中的所有 I/O 信号将与相应的复选框一并列出。

3. 点击要选择的信号名称以完成常用 I/O 列表。

点击 全部或 无选择全部信号或不做任何选择。

点击 名称或 类型按名称或信号类型排序。

4. 点击 预览查看选定信号的列表并调整排列顺序。

点击选择信号，然后点击箭头在列表中向上或向下移动信号，以重新排列顺序。

点击 应用保存排列顺序。

点击 编辑返回到所有信号列表。

5. 点击 应用保存设置。
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3.4.9.7. 更改语言
3.4.9.7. 更改语言

语言

此步骤详细介绍如何更改当前安装的语言。 FlexPendant 一次最多支持三种语言。

选择特定语言后，所有按钮、菜单和对话框都将以该种语言显示。 RAPID 指令、变

量、系统参数和 I/O 信号不受影响。

更改语言

本节介绍如何更改 FlexPendant 语言。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板。 

2. 点击 语言。 
显示一个包含所有已安装语言的列表。

3. 点击需要更改的目标语言。

4. 点击 确定。一个对话框显示。点击 是继续并重新启动 FlexPendant。
当前语言由选定的语言取代。所有按钮、菜单和对话框都将以新语言显示。
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3.4.9.8. 预设按键
3.4.9.8. 预设按键

概述

预设按键可用于将特定功能应用于 FlexPendant 四个硬件按钮中。请参阅 硬件按钮 

页  55。 

配置预设按键

本节介绍如何配置预设硬件按键。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板。 

2. 点击 ProgKeys。 

en0400001154

3. 选择要编程的按键，即上方选择列表中的按键 1-4。

4. 点击 类型菜单选择动作类型：

　 t 无

　 t 输入

　 t 输出

　 t 系统

5. 如果选定 输入类型：

　 t 请从列表中点击选择其中一个数字输入。

　 t 点击 允许自动模式菜单，以选择是否允许在自动操作模式中采用该功能。
   219 
Continues on next page



3 FlexPendant

3.4.9.8. 预设按键

Continued
6. 如果选定 输出类型：

　 t请从列表中点击选择其中一个数字输出。

　 t点击 按下按键菜单定义信号在按键按下时的行为。

　 t点击 “ 允许自动模式 ” 菜单选择是否允许在自动操作模式下采用该功能。

按下按键功能 :
　 t切换 - 信号值从 0 到 1 切换，反之亦然

　 t设为 1 – 将信号设置为 1 
　 t设为 0 – 将信号设置为 0 
　 t按下 / 松开 - 当按键按下时将信号设置为 1 （注意倒置信号将设置为 0）
　 t脉冲 - 信号值将脉动一次

7. 如果选定 系统类型：

　 t点击 按下按键菜单选择 “PP 移至主程序 ”。
　 t点击 允许自动模式菜单，选择是否允许在自动操作模式中采用该功能。

8. 根据上述步骤 3 到 7 配置其它按键。

9. 点击 确定保存按键设置。

步骤 操作
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3.4.9.9. 监控
3.4.9.9. 监控

概述

动作监控将对机器人进行监视，并在检测到电机内的机械阻力大于 300 时停止机器

人。机械阻力是没有特定单位的值，最大值为 300，最小值为 0。

功能描述：

　 t 任务 : 选择设置任务

　 t 路径监控：用于防止机器人在程序执行过程中因撞上障碍物而造成机械损

坏。

　 t 微动控制监控：用于防止微动控制过程中对机器人造成机械损害。

　 t 执行设置： 无动作执行开启可在运行程序时不产生任何机器人动作。

编辑动作监控和执行设置

本节介绍如何编辑动作监控和执行设置。

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板，然后点击 监控。 

en0400000970

2. 点击 任务菜单选择动作设置的任务。

3. 在 “ 路径监控 ” 设置中，点击 开启或关闭来应用或删
除路径监控。

点击 + 或 - 按钮设置灵敏度。

TIP!

灵敏度可在 0 到 300 之间进
行调整。

切勿将动作灵敏度设置为低
于 80，否则机器人会因内部
阻力而停止运行。
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3.4.9.9. 监控

Continued
无动作执行

无动作执行功能可在运行 RAPID 程序时不产生任何机器人动作。所有其它功能都将

正常工作：当前周期时间、 I/O、 TCP 速度计算等。

该功能主要用于程序调试、周期时间评估和可能性测量，例如一个循环中的胶水和

油漆消耗量。

无动作执行通过 FlexPendant 设置。该功能在系统处于 “ 电机关闭 ” 状态下才能设

置。

无动作执行开启时，可在以下模式下执行：

　 t 手动模式

　 t 全速手动模式

　 t 自动模式

周期时间将按所选模式进行模拟。

警告

无动作执行在重新启动后重置。切勿在没有检查无动作执行状态下重新启动程序。

不正确启动程序可能造成严重的人员伤亡，或损坏机器人或其它设备。

4. 在 “ 微动控制监控 ” 设置中，点击 开启或关闭来应用
或取消微动控制监控。

点击 + 或 - 按钮设置灵敏度。

TIP!

灵敏度可在 0 到 300 之间进
行调整。

切勿将动作灵敏度设置为低
于 80，否则机器人将由于内
部阻力而停止。

5. “ 执行设置 ” 可以 开启或 关闭。 有关 “ 执行设置 ” 的详情，
请参阅以下 无动作执行一
节。

步骤 操作 参考信息
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3.4.9.10. 配置 FlexPendant 系统

FlexPendant 系统配置

FlexPendant 系统配置用于控制操作模式和用户授权系统的视图。

操作模式变更视图

本节介绍如何配置 FlexPendant 系统使之在更改操作模式时显示相应的视图。

此方法用于，例如，当改为自动操作模式时，显示一个非 “ 运行时窗口 ” 视图。

“ 用户授权系统 ” 保护功能可视性

本节介绍如何更改用户授权系统 (UAS) 保护功能的可视性。保护功能可以隐藏或显

示，但不能访问。用户授权系统的所有其它管理均可使用 RobotStudioOnline 完成。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板，然后点击 系统。 

2. 点击 操作模式变更视图。 

en0400001152

3. 点击要选择的 “ 操作模式 ” 菜单：

　 t 以自动模式查看

　 t 以手动模式查看

　 t 以手动全速模式查看

所有三种模式均可定义。

4. 点击 编辑定义 dll 和要创建实例的名称。

dll 可以包含一系列实例。

5. 点击 确定。 

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板，然后点击 系统。 
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3.4.9.10. 配置 FlexPendant 系统

Continued
2. 点击 “ 用户授权系统 ” 保护功能可视性。 

en0400001153

3. 点击选择 “ 用户授权 ” 保护功能的可视性级别：

　 t隐藏不可访问的功能

　 t访问受保护功能时显示消息。

4. 点击 确定。 

步骤 操作
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3.4.9.11. 触摸屏
3.4.9.11. 触摸屏

重新校准

本节介绍如何重新校准触摸屏。

en0400000974

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单上，点击 控制面板。 

2. 点击 触摸屏。 

3. 点击 重新校准。 
屏幕将在数秒钟内显示为空白。

屏幕上将出现一系列十字线，一次一个。

4. 用指向装置点击每个十字线的中心。

Caution

切勿使用锋利物体，以防损
坏屏幕表面。

5. 重新校准完成。
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3.4.10.1. 打开和关闭事件日志
3.4.10. 事件日志

3.4.10.1. 打开和关闭事件日志

概述

打开事件日志：

　 t 查看所有当前项目。

　 t 详细研究特定项目。

　 t 处理日志项目，如保存或删除。

操作步骤

本节详细介绍如何打开事件日志。

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 点击状态栏。

状态窗口显示。

2. 点击 事件日志。 
事件日志显示。

3. 如果日志内容无法在一个屏幕中显示，可以通过滚动
和 / 或缩放来显示。

有关如何执行此步骤的详细
情况，请参阅 滚屏和缩放 
页  66 一节。 

4. 点击日志项目查看事件消息。 有关如何执行此步骤的详
情，请参阅 查看消息 页  
228 一节。 

5. 再次点击状态栏关闭日志。
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3.4.10.2. 使用日志
3.4.10.2. 使用日志

可用动作

下表简要概括了事件日志中可执行的所有操作。

xx0300000447

日志相关信息

事件日志消息以及更多有关事件日志的信息，可参阅 IRC5 故障排除手册。

动作 描述

打开日志。 参阅 打开和关闭事件日志 
页  226 一节。 

查看特定消息。 请参阅 查看消息 页  228 一
节。 

如果日志内容无法在一个屏幕中显示，可以通过滚动
和 / 或缩放来显示。

请参阅 滚屏和缩放 页  66 一
节。 

删除日志。 请参阅 删除日志项目 页  
229 一节。 

保存。 请参阅 保存日志项目 页  
230 一节。 

关闭日志。 请参阅 打开和关闭事件日志 
页  226 一节。 
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3.4.10.3. 查看消息
3.4.10.3. 查看消息

操作步骤

每个项目都伴有一条消息，该消息详细描述了该事件，而且通常会就如何解决问题

提出建议。

en0300000454

A 事件编号。所有错误事件都会按照该编号列出。

B 事件标题。简要陈述所发生的事件。

C 事件时间标记。确切指明事件发生时间。

D 描述。对事件的简要描述。旨在协助理解事件的原因和实质。

E 后果。简要描述由特定事件引起的任何系统后果、向其它操作模式的转换和紧急停止。
旨在协助理解事件的原因和实质。

F 可能原因。按可能性顺序列出可能的原因。

G 建议措施。基于上述 “ 可能原因 ” 提出的建议纠正措施列表。这些措施包括 “ 替换 xx…”
和 “ 运行测试程序 xx…” 等，这些措施可以找出并解决问题。

H “ 确认 ” 或 “ 确定 ” 按钮。

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 点击日志项目查看消息。

2. 点击 下一个查看列表中的下一条消息。

3. 点击 上一个查看列表中的上一条消息。

4. 点击 关闭关闭消息。
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3.4.10.4. 删除日志项目
3.4.10.4. 删除日志项目

为什么要删除日志项目？

日志删除后可以增加可用磁盘空间。删除日志项目通常是跟踪故障的好方法，因为

您已经删除了与所要解决的问题无关的一些不重要的旧日志项目。

删除所有日志项目

删除特定类别的日志项目。

步骤 操作

1. 点击状态栏，然后点击 事件日志选项卡打开事件日志。

2. 在 查看菜单上，点击 常用。 

3. 点击 删除。 
一个配置对话框显示。

4. 点击 确定删除，点击 取消保留日志不变。

步骤 操作

1. 点击状态栏，然后点击 事件日志选项卡打开事件日志。

2. 在 查看菜单上，点击所选类别。

3. 点击 删除。 
一个配置对话框显示。

4. 点击 确定删除，点击 取消保留日志不变。
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3.4.10.5. 保存日志项目

为什么要保存日志项目？

以下情形下应该保存日志项目：

　 t 您需要清除日志但希望保留当前项目以便随时查看。

　 t 您想要发送日志项目以支持问题解决。

　 t 您想要保留日志项目以供日后参考。

附注

日志可为每个类别保留最多 20 个项目，而在所有事件列表中则可保留达 1000 个项

目。缓冲区已满时最旧的项目将被改写并丢失。

这些丢失的日志项目将无法再检索。

保存所有日志项目

本节详细介绍如何保存所有日志项目。

保存特定类别的日志项目。

本节详细介绍如何保存特定类别的日志项目。

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 点击状态栏，然后点击 事件日志选项卡打开事件日
志。

2. 在 查看菜单上，点击 全部。 

3. 点击 另存为。 
文件对话框显示。

4. 如果您想要将日志保存于不同的文件夹，请寻找并打
开该文件夹。

5. 在 文件名框中，键入文件名。

6. 点击 保存。 

步骤 操作 参考信息 / 图解

1. 点击状态栏，然后点击 事件日志选项卡打开事件日
志。

2. 在 查看菜单上，点击所选类别。

3. 点击 另存为。 
文件对话框显示。

4. 如果您想要将项目文件保存于不同的文件夹，请寻找
并打开该文件夹。

5. 在 文件名框中，键入文件名。

6. 点击 保存。 
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3.4.11. 锁定屏幕

3.4.11.1. 锁定屏幕

概述

FlexPendant 屏幕可以锁定以防止意外干扰，例如清洁屏幕时。有关如何清洁和何时

清洁屏幕的详细情况，请参阅 产品手册。 

锁定屏幕

本节介绍如何锁定 FlexPendant 触摸屏。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 锁定屏幕。

这时会出现以下窗口：

en0400000657
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3.4.11.1. 锁定屏幕

Continued
2. 点击 锁定。 
出现以下窗口：

en0400000658

3. 按指明的正确顺序点击两个按钮，将取消锁定屏幕。

步骤 操作
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3.4.12. 操作员窗口

3.4.12.1. 操作员窗口

概述

操作员窗口显示来自程序的消息。

操作员窗口可以从 ABB 菜单打开，或点击状态栏，然后选择 “ 操作员窗口 ”。以下

图示显示了操作员窗口的一个例子：

en0400000975

TPWrite 消息由程序设计者以 RAPID 写入。此功能有时对于隐藏所有 TPWrite 消息非

常有用。

清除 清除所有消息

不显示 TPWrite 隐藏所有 TPWrite 消息
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3.4.13. 系统信息

3.4.13.1. 系统信息

系统信息

“ 系统信息 ” 视图位于 ABB 菜单下。

“ 系统信息 ” 会显示所有设置、属性和程序版本。

“ 系统信息 ” 视图图示

本节介绍 “ 系统信息 ” 视图。

en0400000968

控制器属性 彝　缌　佑会显示服务端口和 LAN 信息。乙寻沧跋低秤会显示
有关系统的信息。

系统属性 控制模块显示 RobotWare 的版本和选项。驱动模块显示驱动模块
选项。附加选项显示其它附加选项。
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3.4.14. 重新启动

3.4.14.1. 重新启动概述

何时需要重新启动运行中的控制器？

ABB 机器人系统可以长时间无人操作。无须定期重新启动运行的系统。

以下情况下需重新启动机器人系统：

　 t 安装了新的硬件。

　 t 更改了机器人系统配置文件。

　 t 添加并准备使用新系统。

　 t 出现系统故障 (SYSFAIL)。

重启类型

可选择以下重启类型：

相关信息

有关各种重启操作的详情，请参阅 IRC5 故障排除手册。 

情况： 重启类型： 参考章节：

您想重新启动和使用当前系统。所有程序和配
置将保存。

W-start （热启
动）

重新启动并使用当前系
统（热启动） 页  240。 

您想重新启动并选择其它系统。引导应用程序
将在启动时启用。

X-start （Xtra 重
启）

重启并选择其它系统
（X- 启动） 页  241。 

您想切换至其它已安装的系统 或是安装一个新
系统， 并且同时从控制器删除当前系统。

警告！ 此操作不可撤消。系统和 RobotWare 系
统包将被删除。

C-start （冷重
启）

重启并删除当前系统
（C- 启动） 页  242。 

您想删除所有用户加载的 RAPID 程序。

警告！ 此操作不可撤消。

P- 启动 重启并删除程序和模块
（P －启动） 页  243。 

您想返回默认系统设置。

警告！ 此操作将从内存中删除所有用户定义的
程序和配置，并以出厂默认设置重新启动系
统。

I-start （安装重
启）

重启并返回到默认设置
（I －启动） 页  244。 

您想使用最近成功关机后的系统数据重新启动
当前系统。

B- 启动 从先前已保存的系统数
据重启（B －启动） 页  
245。 

您想要关闭和保存当前系统，同时关闭主机。 关机 关闭 页  49。 
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3.4.14.2. 使用引导程序

概述

引导程序是一个基本程序，主要用于在未安装 RobotWare 条件下启动系统。

程序用途

引导程序在出厂时已安装在控制器中，它用于：

　 t 安装系统

　 t 设置或检查网络设置

　 t 从大容量存储器选择 / 切换系统

　 t 从 USB 存储装置或网络连接加载系统

下图显示了引导程序主屏幕及其三个主要按钮。各个按钮的功能在下面作了介绍。

en0400000894

安装系统

此步骤可能持续数分钟。

步骤 操作 参考信息 / 图示

1. 您可以通过执行 X- 启动进入引导程
序。

有关如何执行 X- 启动的详情，请参阅 重启
并选择其它系统 （X- 启动） 页  241 一
节。 

2. 在引导程序中，点击 安装系统。 
一个对话框出现，要求您连接 USB 存
储器。

3. 将包含系统的 USB 存储器连接至计算
机单元的 USB 端口。

有关如何将系统装入 USB 存储器的详情，
请参阅 创建引导介质一节。 
将 USB 存储器连接至计算机单元一节显示
了计算机单元 USB 端口的位置。 

4. 点击 Continue 进行下一步操作。

点击 Cancel 中止操作。

从 USB 存储器读取系统，一个对话框
显示，要求您重新启动。

此时可以断开 USB 存储器的连接。

5. 点击 OK。 
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3.4.14.2. 使用引导程序

Continued
6. 点击 Restart Controller。 
一个对话框显示。

7. 再次点击 OK。

8. 点击 Select System，选择先前从 USB 
存储器安装的系统。

详情请参阅 选择系统 页  238 一节。 

9. 点击 Close。 
一个对话框显示。

10. 点击 OK。 

11. 点击 Restart Controller，使用从 USB 
存储器安装的系统重新启动控制器。

一个对话框显示。

详情请参阅 重新启动控制器 页  239 一
节。 

12. 点击 OK。 

步骤 操作 参考信息 / 图示
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3.4.14.2. 使用引导程序

Continued
设置

选择系统

步骤 操作 参考信息 / 图示

1. 您可以通过执行 X- 启动进入引导程序。 有关如何执行 X- 启动的详
情，请参阅 重启并选择其它
系统（X- 启动） 页  241 一
节。 

2. 在引导应用程序中，点击 Settings。 
一个屏幕显示如下：

en0400000902

3. 作出相应的选择：

　 tUse no IP address
　 tObtain IP address automatically
　 tUse the following settings

使用数字键盘输入所需的值。

有关如何进行上述选择的详
情，请参阅 设置网络连接 
页  267 一节。 

4. 点击 Service PC information，显示将服务计算机连接
至控制器的服务端口时需要使用的网络设置。

5. 点击 FlexPendant 显示 FlexPendant 软件版本。

点击 Advanced 显示引导加载程序的版本。

步骤 操作 参考信息 / 图示

1. 您可以通过执行 X- 启动进入引导应用程序。 有关如何执行 X- 启动的详
情，请参阅 重启并选择其它
系统（X- 启动） 页  241 一
节。 

2. 在引导应用程序中，点击 Select System。 
一个对话框出现，显示可用的已安装系统。

3. 点击所需的系统，然后点击 Select。 
选定的系统将显示在 “Selected System” 方框中。

4. 点击 Close。 
一个对话框出现，要求您重新启动以使用选定的系
统。
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3.4.14.2. 使用引导程序

Continued
重新启动控制器

步骤 操作 参考信息 / 图示

1. 您可以通过执行 X- 启动进入引导程序。 有关如何执行 X- 启动的详
情，请参阅 重启并选择其它
系统 （X- 启动） 页  241 一
节。 

2. 在引导应用程序中，点击 Restart System。 
一个对话框出现，指明选定的系统。

3. 点击 OK 以使用选定的系统重新启动，或点击 Cancel
中止操作。
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3.4.14.3. 重新启动并使用当前系统（热启动）

当前系统将出现什么情况？

当前系统将停止运行。

所有系统参数和程序将保存到一个映像文件中。

重启过程中系统状态将得到恢复。静态和半静态任务将启动。程序可从停止点启动。

以此方法重启会激活所有用 RobotStudioOnline 输入的配置更改。 

重启并使用当前系统

本节介绍如何重新启动并选择当前系统。

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单上，点击 重新启动。 
“ 重新启动 ” 对话框将显示。

2. 点击 热启动，使用当前系统重启控制器。 点击 高级，选择其它类型的
启动方式。有关高级启动的
详情，请参阅 重新启动概述 
页  235。 
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3.4.14.4. 重启并选择其它系统 （X- 启动）
3.4.14.4. 重启并选择其它系统（X- 启动）

当前系统会出现什么情况？

当前系统将停止运行。

所有系统参数和程序将保存到一个映像文件中，以便随时恢复系统状态。

重启并选择其它系统

本节介绍如何重新启动并选择其它系统。

步骤 操作 参考信息

1. 确保控制器机柜已开启。

2. 在 ABB 菜单上，点击 重新启动。 
“ 重新启动 ” 对话框将显示。

3. 点击 高级 ...，选择重新启动方式。

选择重新启动方式的对话框将显示。

4. 点击 X- 启动，再点击 确定。 
一个对话框出现，要求您确认是否重新启动。

5. 点击 X- 启动，重新启动控制器。

控制器重新启动。启动过程结束后，引导应用程序启
动。

6. 使用引导应用程序选择系统。 有关使用引导应用程序的详
情，请参阅 使用引导程序 
页  236。 

7. 点击 关闭，再点击 确定，返回到引导应用程序。

8. 点击 重新启动，使用选定的系统重新启动控制器。
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3.4.14.5. 重启并删除当前系统 （C- 启动）
3.4.14.5. 重启并删除当前系统（C- 启动）

当前系统会出现什么情况？

当前系统将停止运行。

系统目录中的所有内容、备份和程序 将被删除。这意味着系统的状态将 无法恢复。

必须使用 RobotStudioOnline 建立一个新系统。 

重启并删除当前系统

本节介绍如何重新启动并删除当前系统。

步骤 操作 参考信息

1. 在 ABB 菜单上，点击 重新启动。 
“ 重新启动 ” 对话框将显示。

2. 点击 高级 ...，选择重新启动方式。

选择重新启动方式的对话框将显示。

3. 点击 C- 启动，再点击 确定。 
一个对话框显示，提示您确认重新启动。

4. 点击 C- 启动，重新启动控制器。

一个对话框显示，提示您确认重新启动。

5. 执行以下任一步骤：

　 t选择已安装好的系统，然后重启。

　 t从 RobotStudioOnline 或 USB 存储器安装其它系
统。

有关重新启动和选择其它系
统的详情，请参阅 重启并选
择其它系统（X- 启动） 页  
241。 
有关 RobotStudioOnline 的详
情，请参阅 
RobotStudioOnline 操作员手
册。
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3.4.14.6. 重启并删除程序和模块 （P －启动）
3.4.14.6. 重启并删除程序和模块（P －启动）

当前系统将出现什么情况？

重启后，除了手动加载的程序和模块，系统将恢复到先前状态。静态和半静态的任

务将会重新执行，而不是从系统停止时的状态执行。

模块将根据已设置的配置安装和加载，但系统参数不受影响

重启并删除程序和模块

本节介绍如何重启并删除用户加载的程序和模块。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 重新启动。 
“ 重新启动 ” 对话框将显示。

2. 点击 高级 ...，选择重新启动方式。

选择重新启动方式的对话框将显示。

3. 点击 P- 启动，然后点击 确定。 
一个对话框显示，提示您确认重新启动。

4. 点击 P- 重新启动，重新启动控制器。

使用当前系统重新启动控制器。启动过程完成后不会打开任何程序或模块。
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3.4.14.7. 重启并返回到默认设置（I －启动）

当前系统将出现什么情况？

重启后，系统状态恢复，但会丢失对系统参数和其它设置的更改。不过，系统参数

和其它设置会从出厂时的原始安装系统中读取。

例如，系统将返回到出厂时的原始状态。

重启并返回到默认设置

本节介绍如何重启并返回到默认设置。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 重新启动。 
“ 重新启动 ” 对话框将显示。

2. 点击 高级 ...，选择重新启动方式。

选择重新启动方式的对话框将显示。

3. 点击 I- 启动，然后点击 确定。 
一个对话框显示，提示您确认重新启动。

4. 点击 I- 启动，重新启动控制器。

使用当前系统重新启动控制器。对系统参数和其它设置的更改将全部丢失。
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3.4.14.8. 从先前已保存的系统数据重启 （B －启动）
3.4.14.8. 从先前已保存的系统数据重启（B －启动）

当前系统将出现什么情况？

由于先前的会话关闭时没有正确保存映像文件，因此当前系统处于系统故障模式。

对关闭前的系统所做的更改将全部丢失。因此，系统需要从最近的成功关闭状态重

新启动，或加载另一个系统。

请注意，从上次会话起对系统数据所做的更改将全部丢失。

以先前保存的系统数据重启

本节介绍如何从先前保存的映像文件重启。

步骤 操作

1. 在 ABB 菜单上，点击 重新启动。 
“ 重新启动 ” 对话框将显示。

2. 点击 高级 …，选择重新启动方式。

选择重新启动方式的对话框将显示。

3. 点击 B- 启动，然后点击 确定。 

4. 点击 B- 启动，重新启动控制器。

控制器将使用最近成功关闭时的系统数据重启。
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3.4.14.9. 更新固件和 FlexPendant

更新概述

更换硬件单元 （如轴计算机和总线等）或安装新版 RobotWare 之后，为了保持良好

的硬件／软件兼容性，系统将自动尝试更新单元。

更新是指将相应的固件 （硬件专用软件）加载于操作过程中运行该软件的特定单元

上。

如果升级控制器上的 RobotWare，那么，连接后 FlexPendant 将随之更新，即升级为

新版本。

请注意，执行这类更换／更新时，可能需要运行未提供的固件版本 ! 为了避免危及系

统功能，如果早期固件版本依然可用， ABB 推荐继续使用。

当前使用更新功能的单元如下：

　 t 接触器电路板

　 t 驱动单元

　 tFlexPendant

　 tProfibus 主控器

　 t 轴计算机

　 t 配电板

更新

自动更新过程如下 （切勿关闭运行中的控制器，否则会干扰更新过程）：

步骤 事件 参考信息

1. 当系统重启时，系统将检查固件版本是否与硬件版
本兼容。

2. 如果硬件和固件版本不匹配，系统自动重启，同时
进入特定的 更新模式。 

在这一更新模式中，系统将尝
试为硬件下载合适的固件，同
时在 FlexPendant 上短暂地显示
一条相应的消息。

3. 是否找到合适的固件版本？

如果 “ 是 ”，请继续。

如果 “ 否 ”，系统将停止更新。随后的操作，请参
阅 《IRC5 故障排除手册》中的 固件更新失败一
节。

在任何一种情况下，
FlexPendant 上都会短暂显示一
条相应的消息，该消息将保存
到事件日志中。

根据待更新硬件的不同，实际
更新过程可能会持续几秒钟到
数分钟不等。

4. 成功更新后，系统将重新启动。

5. 此外，还要检查是否有其它硬件／固件不匹配的现
象。

6. 是否发现其它不匹配现象？

如果 “ 是 ”，请重复更新过程，直到全部匹配。

如果 “ 否 ”，更新完成。
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3.4.15.1. 注销和登录
3.4.15. 注销和登录

3.4.15.1. 注销和登录

注销步骤

系统注销步骤如下：

登录步骤

登录到用户授权系统 (UAS) 的详细步骤如下：

注销后会自动显示登录窗口。

en0400000947

步骤 操作

1. 点击 ABB 菜单上的 注销。

2. 在注销窗口中点击 是。

步骤 操作 参考信息

1. 点击 用户菜单选择用户。

如果您选择 默认用户，则无需任何口令，直接执行步
骤 3。

如果您选择的用户设置了密
码，则必须使用软键盘输入
密码。

2. 点击 ABC...，显示软键盘。

输入口令后，点击 确定。 

3. 点击 登录。 
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3.4.15.1. 注销和登录

Continued
设置用户和授权级别

有关添加用户和设置授权的详情，请参阅 《obotStudioOnline 操作员手册》。 

系统可以对特定用户隐藏某些视图或功能，有关设置详情请参阅 配置 FlexPendant 系
统 页  223。 
   248



3 FlexPendant

3.5.1. 状态栏
3.5 状态栏

3.5.1. 状态栏

状态栏图示

状态栏会显示当前状态的相关信息，例如操作模式、系统、活动机械单元。

en0300000490

更多信息

状态栏按钮下的所有功能与 事件日志 页  226 和 操作员窗口 页  233 按钮下的功能

一一对应。

部件 名称

A 状态栏

B 操作模式

C 活动系统

D 控制器状态

E 程序状态

F 机械单元。有边框标记的是活动单元。活动单元用彩色显示，而非活动单元呈灰
色。
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3.5.2. 使用 RAPID 程序查看消息
3.5.2. 使用 RAPID 程序查看消息

概述

可创建在程序运行时显示的消息。

请查阅具体进程或程序说明文档，了解是否使用了这些消息。

使用 RAPID 程序查看消息

使用 RAPID 程序查看消息的详细步骤如下：

滚动长列表

如果一个屏幕不能显示列表的全部内容，可滚动列表，方法参见 滚屏和缩放 页  

66。 

清空消息列表

点击 清空删除列表中的所有消息。

步骤 操作

1. 点击状态栏。

显示状态窗口。

2. 点击 操作员窗口，使用 RAPID 程序显示消息。

如果最后一次清空后没有添加新消息，列表为空。
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3.5.3. 如何了解系统当前状态？

如何知道程序正在运行？

如果程序已经加载但没有运行，状态栏将显示 “ 程序已停止 ”。启动程序时，变为 “
程序正在执行 ”。

请参阅 状态栏图示 页  249。 
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3.6.1. “ 快速设置 ” 菜单
3.6 “ 快速设置 ” 菜单

3.6.1. “ 快速设置 ” 菜单

概述

相比 微动控制视图， “ 快速设置 ” 菜单提供了更为快捷的方式来改变微动控制属性。

该菜单中的每个项目均采用符号来显示当前选中的微动控制属性值或设置。点击 “
快速设置 ” 按钮即可显示可用属性值。

“ 快速设置 ” 菜单图示

本节介绍 “ 快速设置 ” 菜单中的按钮。

选择合适的功能后，您可以根据 “ 快速设置 ” 菜单或通过 ABB 菜单上的微调动控制

按钮改变设置。

en0300000471

“ 快速设置 ” 菜单中的按钮

部件 说明

A “ 快速设置 ” 菜单按钮

B 机械单元，详情请参阅 “ 快速设置 ” 菜单，机械单元 页  253 一节。

C 增量，详情请参阅 “ 快速设置 ” 菜单，增量 页  256。

D 运行模式，详情请参阅 “ 快速设置 ” 菜单，运行模式 页  257。

E 单步模式，详情请参阅 “ 快速设置 ” 菜单，单步模式 页  259。

F 速度模式，详情请参阅 “ 快速设置 ” 菜单，速度模式 页  261 一节。
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3 FlexPendant

3.6.2.1. “ 快速设置 ” 菜单，机械单元
3.6.2. “ 快速设置机械 ” 单元

3.6.2.1. “ 快速设置 ” 菜单，机械单元

机械单元按钮

步骤 操作

1. 在 快速设置菜单上，点击机械单元，然后点击选择机械单元。

en0300000539

显示如下按钮：

　 tA：机械单元菜单按钮

　 tB：机械单元，选中单元将突出显示）

　 tC：动作模式设置

　 tD：工具设置

　 tE：工件设置

　 tF：坐标系设置

按钮的用法说明如下。

2. 如果要查看／更改动作模式功能，请点击动作模式设置按钮。

en0300000540

这时会显示如下按钮：

　 tA：轴 1-3 动作模式

　 tB：轴 4-6 动作模式

　 tC：线性动作模式

　 tD：重定向动作模式

　 tE：关闭动作模式设置
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3 FlexPendant

3.6.2.1. “ 快速设置 ” 菜单，机械单元

Continued
3. 如果要查看／更改可用工具，请点击工具设置按钮。

en0400000988

这时会显示一个包含所有已定义可用工具的列表。点击其中一个可用工具。

4. 如果要查看／更改可用工件，请点击工件设置按钮。

en0400000989

这时会显示一个包含所有已定义可用工件的列表。点击其中一个可用工件。

步骤 操作
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3 FlexPendant

3.6.2.1. “ 快速设置 ” 菜单，机械单元

Continued
5. 如果您要查看／更改坐标系功能，请点击坐标系设置按钮。

en0300000541

这时会显示如下按钮：

　 tA：大地坐标系

　 tB：基坐标系

　 tC：工具坐标系

　 tD：工件坐标系

　 tE：关闭坐标系设置窗口

步骤 操作
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3.6.3.1. “ 快速设置 ” 菜单，增量
3.6.3. 快速设置增量

3.6.3.1. “ 快速设置 ” 菜单，增量

增量

此按钮的所有功能也可通过 “ 微动控制 ” 菜单实现。

步骤 操作

1. 如果要查看／更改增量功能，请点击增量按钮。

en0300000542

这时会显示如下按钮：

　 tA：没有增量

　 tB：小幅运动增量

　 tC：中幅运动增量

　 tD：大幅运动增量

　 tE：用户定义运动增量。
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3.6.4.1. “ 快速设置 ” 菜单，运行模式
3.6.4. 快速设置运行模式

3.6.4.1. “ 快速设置 ” 菜单，运行模式

运行模式

通过设置运行模式，您可以定义程序执行一次就停止，也可以定义程序持续运行。

在运行模式菜单下，如果安装了 “ 多任务 ” 选件，还可以选择开启或关闭某些任务。

也可在 “ 快速设置单步执行 ” 模式菜单中使用 “ 选择任务 ” 功能。

选择运行模式

本节介绍如何利用 ” 快速设置 ” 菜单选择运行模式。

步骤 操作

1. 如果您要查看／更改运行模式功能，请点击 “ 运行模式 ” 按钮。

en0300000472

这时会显示如下按钮：

　 tA：单周运行

　 tB：持续运行

　 tC：显示任务按钮
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3 FlexPendant

3.6.4.1. “ 快速设置 ” 菜单，运行模式

Continued
2. 如果要查看／更改设置的适用任务，请点击 “ 显示任务 ” 按钮。只有在手动模式下
才可以选择任务。

en0400000992

这时会显示如下按钮：

　 tA：所有可用任务列表。点击选定或取消选定应该处于活动状态的任务。

　 tB：隐藏任务按钮可隐藏任务列表。

步骤 操作
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3 FlexPendant

3.6.5.1. “ 快速设置 ” 菜单，单步模式
3.6.5. “ 快速设置单步 ” 模式

3.6.5.1. “ 快速设置 ” 菜单，单步模式

单步模式

设置单步模式后，您可以定义逐步执行程序的方式。

在单步模式菜单下，如果安装了多任务选件，可以选择开启或关闭某些任务。在 “
快速设置运行 ” 模式菜单中也可以使用 “ 选择任务 ” 功能。

选择单步模式

本节介绍如何利用 “ 快速设置 ” 菜单选择单步模式。

步骤 操作

1. 如果您要查看／更改单步模式功能，请点击 “ 单步模式 ” 按钮。

en0300000543

点击 单步模式后，会显示如下按钮：

　 tA：步进按钮。单步进入已调用的例行程序并逐步执行它们。

　 tB：步过按钮一步执行调用的例行程序。

　 tC：下一条运动指令按钮。步进到下一条运动指令。在运动指令之前和之后
停止，以便执行某些功能（例如 modpos）。

　 tD：显示任务按钮。
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3 FlexPendant

3.6.5.1. “ 快速设置 ” 菜单，单步模式

Continued
2. 如果要查看／更改设置适用的任务，请点击 “ 显示任务 ” 按钮。只有在手动模式下
才可以选择任务。

en0400000993

这时会显示如下按钮：

　 tA：可用任务列表。点击选定或取消选定应该处于活动状态的任务。

　 tB：隐藏任务按钮可隐藏任务列表。

步骤 操作
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3.6.6.1. “ 快速设置 ” 菜单，速度模式
3.6.6. 快速设置速度

3.6.6.1. “ 快速设置 ” 菜单，速度模式

速度模式按钮

此按钮的所有功能也可以在微调菜单中获取。

步骤 操作

1. 如果您要查看／更改速度模式功能，请点击 “ 速度模式 ” 按钮。

en0300000470

这时会显示如下按钮：

　 tA：实际运行速度 （以最高速度为参照）

　 tB：以 1% 的步幅减小运行速度。

　 tC：以 1% 的步幅增加运行速度

　 tD：以 5% 的步幅减小运行速度

　 tE：以 5% 的步幅增加运行速度

　 tF：以四分之一速度运行

　 tG：以半速运行

　 tH：全速运行
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3.6.6.1. “ 快速设置 ” 菜单，速度模式
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4 控制器

4.1. 关于本章
4 控制器

4.1. 关于本章

概述

本章介绍了 IRC5 控件和驱动模块上的按钮以及需要利用这些按钮执行的任务。

控制器的产品手册介绍了这些模块中的硬件情况。
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4 控制器

4.2.1. FlexController 上的按钮
4.2 按钮和连接器

4.2.1. FlexController 上的按钮

控制模块上的按钮

en0400000784

控制模块按钮的功能

本节介绍控制模块按钮的功能以及如何搜寻相关信息。

按钮下方配有 USB 端口。此端口用来向／从控制器加载或保存程序、数据或其它信

息。详情请参阅 USB 存储器使用说明 页  71 一节。 

部件 说明 功能

A 主电源开启／关闭 系统的开启／关闭开关。

详情请参阅以下各节：

　 t 在自动模式下启动 页  272

　 t 在手动模式下启动 页  277

B 紧急停止按钮

C 电机开启 有关电机开启指示灯的信息，请参阅 《IRC5 故障排除
手册》。 

D 模式开关 详情请参阅以下各节：

　 t 当前操作模式 页  269

　 t 关于手动模式 页  276

　 t 关于自动模式 页  271
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4.2.1. FlexController 上的按钮

Continued
驱动模块上的按钮

en0400000797

驱动模块按钮的功能

本节介绍驱动模块上的按钮及其功能。

说明 功能

开启／关闭开关 驱动模块专用的开启／关闭开关。
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4.2.2. 将 PC 机连接到服务端口
4.2.2. 将 PC 机连接到服务端口

附注

如本步骤所述，服务端口只能用于直接连接 PC 机。不要将其连接到 LAN （局域

网），因为 DHCP 服务器会对连接至 LAN 的所有单元自动分配 IP 地址。详情请联系

您的网络管理员。

注意

如果引导电缆与服务端口相连，且服务舱口被打开，控制器将不符合保护级别 IP54 
的要求。

操作步骤

 步骤  操作  图示

1. 确保 PC 网络设置得到正确配置。 根据 连接到服务端口的 PC 机的网络
设置一节或《入门手册》中的详细说
明进行操作。

2. 使用带 RJ45 连接器的 5 类以太网跨接引导
电缆。

该电缆随 RobotWare 产品箱一起交付。

3. 将网络电缆连接到 PC 机的网络端口

xx0400000844

　 tA：网络端口

网络端口的位置取决于 PC 机的型号。

4. 将引导电缆连接至控制模块前端的服务端
口。

Placeholder

　 tA：服务端口
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4 控制器

4.2.3. 设置网络连接
4.2.3. 设置网络连接

何时需要设置网络连接？

当控制器首次连接到网络或网络寻址方案变更时，您需要设置控制器的网络连接。

任何时候启动引导应用程序时，都需要执行 X- 启动。但是，如果通电时机器人控制

器中无可用系统，引导应用程序会自动启动。

准备工作

如果自动获取 IP 地址，一定要确保为网络提供 IP 地址的服务器正在运行（DHCP 服
务器）。否则，将不能通过控制器网络访问控制器。

您还可以通过服务 PC 连接访问控制器。

网络连接对话框

网络连接对话框图示：

en0400000902

操作步骤

无论采用什么方式设置网络连接，开始几个步骤都是相同的：

步骤 操作 参考信息

1. 执行 X- 启动进入引导应用程序。 有关如何执行 X- 启动的详情，请参
阅 重启并选择其它系统 （X- 启动） 
页  241 一节。 

2. 在引导应用程序中，点击 Settings。 
显示网络连接对话框。

3. 如果选择不使用 IP 地址，点击 Use no IP 
address。否则，继续执行以下步骤！

您可以在不断开网络缆线的情况下，
断开控制器的网络连接，这在某些时
候非常有用。但如果没有 IP 地址，控
制器将不能被同一网络中的其它设备
访问。

4. 如果选择自动获取 IP 地址，请点击 自动获取 
IP 地址。否则，继续执行以下步骤！

5. 如果选择使用固定 IP 地址，请点击 使用下列 
IP 地址。 

6. 点击 IP 地址框，键入一个有效 IP 地址。
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4 控制器

4.2.3. 设置网络连接

Continued
7. 点击 子网掩码框，键入一个有效子网掩码。

8. 点击 默认网关框，键入默认网关的 IP 地址。

9. 点击 确定，保存设置。

10. 在引导应用程序中，点击 Restart 
Controller，重新启动控制器并使用新设置。

11. 点击 OK 保存设置。

12. 在引导应用程序中，点击 Restart 
Controller，重新启动控制器并使用新设置。

步骤 操作 参考信息
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4.3.1. 当前操作模式
4.3 操作模式

4.3.1. 当前操作模式

概述

检查控制器模式开关的位置或 FlexPendant 的状态栏。

操作模式的更改也会记录在事件日志中。

模式开关

模式开关的位置如下图：

xx0300000466

A 双位置模式开关

B 三位置模式开关

C 自动模式

D 手动减速模式

E 手动全速模式

步骤 操作 参考信息

1. 从手动模式切换到自动模式 详情请参阅 从手动模式切换到自动模式 
页  275。 

2. 从自动模式切换到手动模式 详情请参阅 从自动模式切换到手动减速
模式 页  279。 
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4 控制器

4.3.1. 当前操作模式

Continued
查看 FlexPendant 上的当前模式

您可以在 FlexPendant 的状态栏上查看当前操作模式。状态栏示例如下：

en0300000490

A 状态栏

B 操作模式

C 活动系统

D 控制器状态

E 程序状态

F 机械单元，活动状态已选
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4 控制器

4.3.2.1. 关于自动模式
4.3.2. 自动模式

4.3.2.1. 关于自动模式

什么是自动模式？

在自动模式下，启用装置会断开，以便机器人在无人工干预的情况下也能移动。

通常，生产过程中的机器人系统会在自动模式下运行。在这种模式下，您可以远程

控制机器人系统。例如使用控制器 I ／ O 信号。输入信号可用来启动和停止 RAPID 
程序，另一信号用来启动机器人电机。

在自动模式下附加安全保护机制将处于活动状态，以提高安全性，而手动模式则没

有这一功能。

自动模式下的常见任务

在自动模式下，您通常会：

　 t 启动和停止进程。

　 t 加载、启动和停止 RAPID 程序。

　 t 在紧急停止后恢复操作时使机器人返回到原来的路径。

　 t 备份系统。

　 t 恢复备份。

　 t 调整路径。

　 t 清空工具。

　 t 准备或替换工件。

　 t 执行其它面向进程的任务。

在设计良好的系统中，您可以安全地执行各项任务，且不会对运行中的进程产生影

响。因为在这类系统中，您可以随时进入安全保护空间，通过安全保护机制暂停进

程，同时继续执行必要的任务。当您离开安全保护空间时，进程就会恢复运行。

有关面向进程的任务的详细情况，请参阅工厂或车间的说明文档。

注意

如果正在对机器人系统实施远程控制，则有可能忽略某些操作，如启动或停止处理

程序和 RAPID 程序等。此外，路径调整也会受到干扰。

在这种情况下，请以手动模式执行上述任务。
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4.3.2.2. 在自动模式下启动
4.3.2.2. 在自动模式下启动

危险

机器人启动时可能会在没有任何警告的情况下开始移动。

请确保打开电源之前无人进入保护空间。

何时需要在自动模式下启动系统？

请在需要自动恢复或启动某一进程或程序时以自动模式启动机器人系统。请对尚未

进入生产状态的机器人或需要以手动模式执行的任何其它任务采用手动模式。

确切步骤因系统而异，具体情况取决于自定义设置和特地为您创建的程序。

有关启动特定机器人系统的详情，请参阅工厂或车间的说明文档。

在自动模式下启动

异常情况

在自动模式下可以启动 RAPID 程序，并能远程开启电机。也就是说，系统不会进入

安全待机状态，并且机器人可随时开始运动。

有关系统配置的详情，请参阅工厂或车间的说明文档。

步骤 操作 图示

1. 将模式开关调至自动位。

en0400000794

2. 将主电源开关调至开启位，打开主电源。

en0400000793

3. 系统是否已正常启动？

如果是，操作完成。

如果否，操作中止。

4. 通常，系统启动后会进入安全待机状态，这时电机处
于关闭状态，等待下一步操作。
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4 控制器

4.3.2.2. 在自动模式下启动

Continued
手动恢复进程

当系统未配置为允许远程重新启动时，请依照下列步骤手动恢复程序。

限制

不过，也并非总是需要恢复或启动程序。例如，有可能需要扔弃当前处理的工件，

或不必继续当前的黏合或焊接操作。

有关准则请参阅工厂或车间的说明文档。

步骤 操作 图示

1. 在控制器上，按下 “ 电机开 ” 按钮，启动机器人电
机。

en0400000795

2. 在 FlexPendant 上，按下 “Start （启动） ” 按钮，启动
程序。

3. 程序是否已正常启动？

如果是，操作完成。

如果否，请参阅工厂或车间说明文档的故障跟踪指
南。

有关错误处理的详情，请参
阅 《IRC5 故障排除手册》。 
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4.3.2.3. 在自动模式下运行程序
4.3.2.3. 在自动模式下运行程序

在自动模式下运行程序

本节介绍如何在自动模式下运行程序。

步骤 操作 参考信息

1. 将机器人切换到自动模式。 详情请参阅 从自动模式切换到手动减速
模式 页  279。

2.

xx

运行机器人前，请遵守 危险 － 移动操纵
器可能产生致命性后果！ 页  18 一节中
的相关安全信息。

3. 选择待启动的程序。 有关如何加载程序的详情，请参阅 加载
现有程序 页  141 一节。 

4. 选择启动程序的模式，然后启动程序。 有关如何选择启动模式的详情，请参阅 
如何使用 “ 止－动 ” 按钮 页  57 一节。 

5. 按下 FlexPendant 上的 “Start （启动） ”
按钮。

FlexPendant 简介 页  54 一节展示了所有 
FlexPendant 按钮。
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4.3.2.4. 从手动模式切换到自动模式
4.3.2.4. 从手动模式切换到自动模式

何时需要将系统置于自动模式？

需要随时在生产过程中运行处理程序或 RAPID 程序时，可将系统切换到自动模式。

危险

置于自动模式后，机器人会在没有任何警告的情况下开始运动。

请确保在更改操作模式前无人进入安全保护空间。

从手动模式切换到自动模式

附注

如果系统使用了分布式操作员面板，控件和指示器的位置将与手册中的描述有出入。

详情请参阅工厂或车间的说明文档。

不过，控制件和指示器的外观和功能都是一样的。

何时可以开始使用机器人系统？

只有当模式更改对话框关闭后，才可以手动或自动启动程序和机器人电机。

异常情况

在自动模式下，可以启动某一进程或 RAPID 程序，并且可以远程开启电机。也就是

说，系统不会进入安全待机状态，并且机器人随时可以开始移动。

有关系统配置的详情，请参阅工厂或车间的说明文档。

步骤 操作 参考信息 / 图示

1. 将模式开关置于自动位。

这时 FlexPendant 上会显示一个模式更改对话框。

xx0300000467

2.  点击 确定关闭该对话框。

如果切换回手动模式，对话框将自动关闭。

3. 系统是否已正常切换模式？

如果是，恢复／启动处理程序或 RAPID 程序。

如果否，请中止操作并排除故障。

有关错误处理的详情，请
查阅 《IRC5 故障排除手
册》。 
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4.3.3.1. 关于手动模式
4.3.3. 手动模式

4.3.3.1. 关于手动模式

手动模式简介

在手动模式下，机器人只能减速移动或以安全速度移动，并且只能手动控制。

在此模式下，需要按下启用装置来启动机器人电机。当创建程序或调试机器人系统

时，通常使用手动模式。

手动模式分两种。一种是正常手动模式，有时也称为 “ 手动减速模式 ”，另一种则为

“ 手动全速模式。

手动模式下的常见任务

在手动模式下，您通常会：

　 t 在紧急停止后恢复操作时将机器人微调至原来的路径。

　 t 在出错后修正 I ／ O 信号的值。

　 t 创建并编缉 RAPID 程序。

　 t 调整预设位置。
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4.3.3.2. 在手动模式下启动
4.3.3.2. 在手动模式下启动

何时应该在手动模式下启动系统？

在没有待恢复或启动的进程或程序时，应在手动模式下启动系统。另外，有些操作

不能在自动模式下执行 （例如程序编辑和微调），在需要进行这些操作时也应在手

动模式下启动系统。

在手动模式下启动

下一步该做什么？

步骤 操作 图示

1. 将模式开关置于手动减速模式。

en0400000807

2. 将主电源开关置于开，打开主电源。

en0400000793

3. 系统是否已正常启动？

如果是，操作完成。

如果否，请参阅工厂或车间说明文档中的故障跟踪准
则。

有关故障排除的详情，请查
阅 《IRC5 故障排除手册》。 

4. 启动后，系统会进入安全待机状态，等待下一步操
作。

如果要 ... ... 请查阅 ...

创建 RAPID 程序 创建新程序 页  140。 

微动控制机器人 微动控制简介 页  78。 

使用或更改工具、工件或有效载荷 选择工具、工件和有效载荷 页  96。 
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4.3.3.3. 在手动模式下运行程序

操作步骤

本节介绍如何在手动模式下运行程序。

步骤 操作 参考信息

1. 将机器人开关置于手动模式。 有关如何判断系统模式的详情，请查阅 
当前操作模式 页  269。 
有关模式切换的详情，请查阅 从自动模
式切换到手动减速模式 页  279。 

2.

xx

危险！

运行机器人前，请在 危险 － 移动操纵器
可能产生致命性后果！ 页  18 一节中查
阅相关安全信息。

3. 选择待启动的程序。 有关如何打开程序的详情，请查阅 加载
现有程序 页  141。 

4. 选择启动程序的运行模式和单步模式。 有关如何选择启动模式的详情，请查阅 
如何使用 “ 止－动 ” 按钮 页  57。 

5. 按下 FlexPendant 上的 “Start （启动） ”
按钮。

FlexPendant 简介 页  54 展示了所有 
FlexPendant 按钮。
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4.3.3.4. 从自动模式切换到手动减速模式

从自动模式切换到手动减速模式

附注

如果系统使用了分步式操作员面板，控件和指示器的位置将与手册中的描述有出入。

详情请参阅工厂或车间的说明文档。

控制装置和指示设备的外观和功能都是一样的。

步骤 操作 图示

1. 将模式开关置于手动位，或按下紧急停
止按钮。

xx0300000468

2. 系统模式是否已正常切换？

如果是，操作完成。

如果否，请查明错误。

有关故障排除的详情，请查阅 《IRC5 故
障排除手册》。 
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4.3.3.5. 切换至手动全速模式

何时需要使用手动全速模式？

当程序需要全速测试时，使用手动全速模式。

使用手动全速模式可全速运行程序，并且还可以使用程序编辑器中的所有可用调试

功能。

危险

全速测试存在危险。

请确保程序启动时无人进入保护空间。

切换到手动全速模式

FlexPendant 警告

更改模式时， FlexPendant 上会显示一个警告对话框，告诉您模式即将更改。点击 确
定关闭对话框。

如要切换回先前的模式，对话框会自动关闭并返回到先前模式。

步骤 操作 参考信息

1. 将模式开关置于手动全速位。

2. 系统是否已正常切换模式？

如果是，操作完成。

如果否，请查明错误。

有关故障排除的详情，请查
阅 《IRC5 故障排除手册》。 
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5.1. 关于本章
5 术语和概念说明

5.1. 关于本章

概述

本章介绍了本手册中使用的相关概念和词汇。

请注意每章都包含有关所述特征的附加信息。
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5.2. RobotStudioOnline 简介
5.2. RobotStudioOnline 简介 

准备工作

RobotStudioOnline 运行于 PC 机时 PC 机必须连接到控制器网络或控制器服务端口。

要通过控制器网络安装，您必须知道控制器的名称或 IP 地址。

您还需了解待安装系统的保存位置，即安装在 PC 机硬盘、配套 CD 上，还是其它地

方。

参考信息

有关所有步骤的详细情况，请参阅 RobotStudioOnline 操作员手册。

有关可用 RobotStudioOnline 或 FlexPendant 执行的活动，请参阅 何时使用 FlexPendant 
和 RobotStudioOnline 页  50 一节。 
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5.3. 机器人系统简介
5.3. 机器人系统简介

说明

机器人系统这一概念涉及操纵器、控制器模块、驱动模块以及控制器控制的所有设

备 （工具和传感器等）。它包括操作机器人所必需的所有硬件和软件。该术语不包

括特殊应用的软件和硬件，例如点焊设备。
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5.4. 机器人、操纵器和定位器简介
5.4. 机器人、操纵器和定位器简介

图示

机器人、操纵器和定位器之间的关系如下图所示：

en0400000940

操纵器

用来移动工件、工具等的机械单元的总称。 操纵器包括机器人和定位器。 机器人和 
定位器这两个概念都属于操纵器范畴。

机器人

有 TCP 的机械单元。不包含控制器。

定位器

用来移动工件的机械单元。有 1 根或若干轴，通常最多 3 根。定位器通常没有 TCP。

机械单元简介

通常把能够微动控制的机械装置称作 机械单元。机械单元可以是 1 个机器人， 1 根
外轴，或 1 组外轴，如双轴定位器。
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5.5. FlexController 简介
5.5. FlexController 简介

FlexController
FlexController 是一组模块，它包含移动和控制机器人所需的全部功能。

FlexController IRC5 2004 的基本变型分为两个独立的模块：控制模块和驱动模块。

控制模块包含所有的电子控制装置，例如主机、 I ／ O 电路板和闪存。

驱动模块包含所有为机器人电机供电的电源设备。 IRC5 驱动模块最多可包含 9 个驱

动单元，它能处理 6 根外轴附加 2 到 3 根普通轴，具体取决于机器人的型号。

使用一个控制器运行多个机器人 （MultiMove 选件）时，必须为每个附加机器人添

加额外的驱动模块。但它们使用的控制模块是同一个。有关 MultiMove 的详情，请

参阅 MultiMove 应用手册。 

xx0400000730

A 控制模块

B 驱动模块
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5.6. 什么是工具？
5.6. 什么是工具？

图示

工具是能够直接或间接安装在机器人转动盘上，或能够装配在机器人工作范围内固

定位置上的物件。

固定装置 （夹具）不是工具。

所有工具必须用 TCP （工具中心点）定义。

en0400000803

说明

为了获取精确的工具中心点位置，必须测量机器人使用的所有工具并保存测量数据。

A 工具侧

B 机器人侧
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5.7. 什么是工具中心点？
5.7. 什么是工具中心点？

图示

以下是围绕工具中心点 (TCP) 定义工具／操纵器机械腕定向的示意图。不论操纵器

臂的位置如何，操纵器的转动盘始终面向 TCP。

xx0300000604

说明

工具中心点 (TCP) 是定义所有机器人定位的参照点。 TCP 通常相对于操纵器转动盘

或安装于其上的工具上的某一位置而定义。

TCP 可以微调或移动到预设目标位置。工具中心点也是工具坐标系的原点。

机器人系统可处理若干 TCP 定义，但每次只能存在一个有效 TCP。

TCP 有两种基本类型：移动或静止。

移动 TCP
多数应用中 TCP 都是移动的，即 TCP 会随操纵器在空间移动。

典型的移动 TCP 可参照弧焊枪的顶端、点焊的中心或是手锥的末端等位置定义。

静止 TCP
在某些应用中会采用静止 TCP ，例如，当使用静止的点焊枪或工件被固定装置固定

时。此时， TCP 要参照静止设备而不是移动的操纵器来定义。
   287 



5 术语和概念说明

5.8. 什么是工件？
5.8. 什么是工件？

图示

en0400000819

说明

工件是拥有特定附加属性的坐标系。它主要用于简化编程 （因置换特定任务和工件

进程等而需要编辑程序时）。

创建工件通常是为了简化沿物体表面的微动控制。可以创建若干不同的工件，这样，

您就必须选择一个用于微动控制的工件。

使用夹具时，有效载荷是一个重要因素。为了尽可能精确地定位和操纵工件，必须

考虑工件重量。您必须选择一个用于微动控制。

Z

X

Y

Z

X

Y

Z

X

Y
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5.9. 什么是坐标系？
5.9. 什么是坐标系？

说明

坐标系定义了 2 维或 3 维空间，并设置了 1 个固定的坐标零点，坐标系空间中的所有

点均可参照该点进行描述。

何时使用基坐标系？

xx0300000495

当需要将可预测的运动轻而易举地转化为控制杆运动时 , 您可以在基坐标系中进行微

动控制。

在许多情况下，您会发现基坐标系是使用最为方便的一种坐标系，因为它对工具、

工件或其它机械单元没有依赖性。

在正常配置的机器人系统中，当您站在机器人的前方，将控制杆拉向自己一方时，

机器人将沿 Y 轴移动；向两侧移动控制杆时，机器人将沿 X 轴移动。扭动控制杆，

机器人将沿 Z 轴移动。
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5.9. 什么是坐标系？

Continued
何时使用大地坐标系？

en0300000496

当您需要参考若干机器人的共同坐标系而不考虑它们的放置方式和位置时，请在大

地坐标系中进行微动控制。

由于所有机器人都会参考同一坐标系，因此对于所有选定机器人来说，移动控制杆

将产生相同的效果。

A 基坐标系

B 大地坐标系

C 基坐标系
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5.9. 什么是坐标系？

Continued
何时使用用户坐标系？

en0400001225

可基于大地坐标系为每个使用中的固定设备定义用户坐标系。如果所有位置都保存

在工件坐标中，那么，在移动或转动固定设备后您无需重新编程。对坐标系作相应

的移动或转动，即可继续使用所有预设位置，而不必进行任何更改。

A 用户坐标系 1 

B 大地坐标系

C 基坐标系

D 用户坐标系 2 

A

B

C

D
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5.9. 什么是坐标系？

Continued
何时使用工件坐标系？

en0300000498

如需沿工件各部件快速移动，请在工件坐标系中进行微动控制。

每个已定义的工件都拥有各自特定的坐标系设置。

何时使用置换坐标系？

en0400001227

A 用户坐标系

B 大地坐标系

C 工件坐标系 1 

D 工件坐标系 2 

A 原始位置

B 工件坐标系

C 新位置

D 位移坐标系

A

C

B

D
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5.9. 什么是坐标系？

Continued
有时，需要在若干位置对同一个物体执行相同的路径。为了避免每次都必须为所有

位置编程，可以定义一个位移坐标系。

此坐标系还可与搜索功能结合使用，以抵消单个部件的位置差异。

位移坐标系基于工件坐标系而定义。

何时使用工具坐标系？

en0300000497

在执行某些操作时，您需要在工具向任何方向移动时保持其方向，这时，您可以在

工具坐标系中进行微动控制。

如果需要锯掉工件的某一部分，那么，用其它坐标系创建路径可能会导致锯条扭断，

因为这样做必然会改变工具的方向。

顶端 点焊枪的工具坐标系

底端 弧焊枪的工具坐标系
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5.10. 手动模式简介
5.10. 手动模式简介

手动模式简介

在手动模式下，机器人只能减速移动或以安全速度移动，且只能手动控制。

在此模式下，需要按下启用装置来启动机器人电机。当创建程序或调试机器人系统

时，通常使用手动模式。

手动模式分为两种。一种是正常手动模式，有时也称为 “ 手动减速模式 ”，另一种是

“ 手动全速模式 ”。

什么是手动全速模式？

在手动全速模式下，机器人能够以预设速度运动，但只能手动控制。

要启动机器人电机，您必须按下启用装置和止－动按钮。测试程序和调试机器人系

统时，通常会使用手动全速模式。

请注意并不是所有的机器人系统都可以使用手动全速模式。

手动模式的安全事项

在手动模式下操作机器人时，由于操作人员距机器人很近，因此安全保护机制会禁

用。操纵工业机器人可能会产生危险，因此应以可控方式进行操纵。在手动模式中，

机器人将以减速模式运行，速度通常为 250 mm/s。
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5.11. 自动模式简介

自动模式简介

自动模式下，启用装置断开，以便机器人在没有人工干预的情况下进行移动。

通常，生产过程中的机器人系统都是运行在自动模式下。此种模式下，您可以远程

控制 （例如使用控制器 I ／ O 信号）机器人系统。输入信号用来启动和停止 RAPID 
程序，输出信号用来启动机器人电机。

自动模式有附加保护机制，可以确保安全，而手动模式则没有。

自动模式的限制

自动模式下不可进行微动控制。在自动模式下您可能还需要执行某些特定的任务，

以确保只有您自己才能控制机器人和机器人的运动。

请参阅工厂或系统说明文档，了解在手动模式下不应执行哪些具体任务。

为什么使用自动模式？

基本上是出于安全考虑。它能够全速操作机器人，并且不需要工作人员的监督和干

预。

安全标准 （例如 ISO 11161）定义了必要的操作模式，以便在手动模式下更好地保障

系统用户的安全。例如引入了使动装置。只有启动此装置，才能移动机器人。但是，

如果仅仅为了按下使动装置而安排工作人员一刻不停守在机器旁，这显然是不合适

的。

而在自动模式下，机器人始终处于启动状态，不必使用使动装置。并且当有人进入

机器人的安全保护空间时，安全保护装置会停止机器人。
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5.12. 什么是 RAPID 应用程序？

目的

RAPID 应用程序中包含了一连串控制机器人的指令，执行这些指令可以实现需要的

操作。

RAPID 应用程序的内容

使用特定的词汇和语法 （ RAPID 编程语言）编写的应用程序。 

这种编程语言包含了一些英文指令。指令能实现的功能很强大，可以移动机器人、

配置输出、读取输入。还能实现决策、重复其它指令、构造程序、与系统操作员交

流等。

RAPID 应用程序的结构

有关详情，请参阅 RAPID 应用程序的结构 页  297。 

如何保存应用程序？

要使用的或运行的应用程序必须在控制器的程序内存中加载。这个过程被称为 加载

应用程序。

当需要使用其它应用程序时，将它们安全地保存在控制器的硬盘或其它磁盘中。
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5.13. RAPID 应用程序的结构

RAPID 应用程序结构图示

en0300000576

组件说明

组件 功能

任务 通常每个任务包含了一个 RAPID 程序和系统模块，并实现一种特定的功能
（例如点焊或操纵器的运动）。

一个 RAPID 应用程序包含一个任务。如果安装了多任务选件，则可以包含
多个任务。

安装了多任务选件，并执行多个任务时，这些任务将并行执行。如果需
要，还可以根据特定的属性设置执行。

任务属性参数 任务属性参数将设置所有任务项目的特定属性。存储于某一任务的任何程
序将采用为该任务设置的属性。

有关任务属性参数的信息，请参阅 RAPID 参考手册。 

程序 每个程序都包含了能够执行特定功能（例如点焊或操纵器的运动）的程序
模块。

所有程序必须定义可执行的录入例行程序。

程序模块 每个程序模块都包含有执行特定功能的数据和例行程序。

将程序分为不同的模块主要是为了提高概括性，简化对程序的处理。每个
模块通常表示一个特定或类似的机器人动作。

从控制器程序内存中删除程序时，也会删除所有程序模块。

程序模块通常由用户编写。

数据 数据是程序或系统模块中设定的值和定义。数据由同一模块或若干模块中
的指令引用（其可用性取决于数据类型）。

有关数据类型定义的详情，请参阅 RAPID 参考手册。 

例行程序 例行程序包含一些指令集，它定义了机器人系统实际执行的任务。

例行程序也包含指令需要的数据。
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5.13. RAPID 应用程序的结构

Continued
录入例行程序 一种特殊类型的例行程序，在英文中有时也称为 “Main”，它被定义为程序
执行的起点。

Note

每个程序 必须含有名为 “ 主例行程序 ” 的录入例行程序，否则程序无法执
行。如何将一个例行程序指定为录入例行程序的详情，请参阅 RAPID 参考
手册。 

指令 指令是对特定事件的执行请求。例如 “ 运行操纵器 TCP 到特定位置 ” 或 “
设置特定的数字化输出 ”。
有关指令语法和功能的详情，请参阅 RAPID 参考手册。 

系统模块 每个系统模块都包含有实现特定功能的数据和例行程序。

将程序分为不同的模块，可以提高程序的可读性，并且方便编辑。每个模
块都体现了一种特定的机器人运动。

执行删除程序命令时，所有系统模块仍将保留。

系统模块通常由机器人制造商或生产线建立者编写。

组件 功能
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5.14. 什么是数组？

概述

数组是一种特殊类型的变量：普通的变量包含一个数据值，而数组可以包含许多数

据值。

它可以理解为一维或多维表。编程或操作机器人系统时，使用的数据 （数值型或字

符串型数值）都保存在此表中。

3 维数组示例：

en0400001006

这是一个名为 Array 的 3 维 （a， b 和 c）数组。 a 维和 b 维都有 3 行， c 维有 2 行。

此数组和数组内容可表示为 Array {a, b, c}。 

例 1：Array {2, 1, 1}=29

例 2：Array {1, 3, 2}=12
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5.15. 什么是事件日志？

概述

操作机器人系统时，现场通常并无工作人员。为了方便故障分析和跟踪，系统的记

录功能会保存事件信息，并将其作为参考。

有关日志的详情，请参阅 IRC5 故障排除手册中的 事件日志消息和 IRC5 操作员手册

中的 事件日志 页  226。

概念

事件日志是对机器人系统中的事件的书面描述。日志包含一些项目，每个项目对应

一个事件，且标记了事件发生的时间。

事件日志项图示

下图展示了在 FlexPendant 上显示的日志项目列表。

xx0300000448

事件日志消息

每个项目都包含一条描述事件的消息。此消息对事件进行了详细描述，且通常包含

解决问题的建议。有关所有消息的详情请参阅 IRC5 故障排除手册。

A 事件类型 （错误、警告、信息）

B 事件代码

C 事件主题

D 发生日期和时间
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	机械安全，术语
	机械安全，术语


	<TABLE ROW>
	EN ISO 12100-2
	EN ISO 12100-2

	机械安全，技术规范
	机械安全，技术规范


	<TABLE ROW>
	EN 954-1
	EN 954-1

	机械安全，控制系统的安全相关部件
	机械安全，控制系统的安全相关部件


	<TABLE ROW>
	EN 775
	EN 775

	工业操作机器人，安全
	工业操作机器人，安全


	<TABLE ROW>
	EN 60204
	EN 60204

	工业机器电气设备
	工业机器电气设备


	<TABLE ROW>
	EN 61000-6-4（可选）
	EN 61000-6-4£®ø…—°£©

	EMC，通用电磁辐射
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	EN 61000-6-2
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	EMC，通用抗电磁辐射
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	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	标准
	标准

	说明
	说明



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	IEC 204-1
	IEC 204-1

	工业机器电气设备
	工业机器电气设备


	<TABLE ROW>
	IEC 529
	IEC 529

	外壳防护等级
	外壳防护等级





	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	标准
	标准

	说明
	说明



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	ISO 10218
	ISO 10218

	工业操作机器人，安全
	工业操作机器人，安全


	<TABLE ROW>
	ISO 9787
	ISO 9787

	工业操作机器人，坐标系和动作
	工业操作机器人，坐标系和动作





	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	标准
	标准

	说明
	说明



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	ANSI/RIA 15.06/1999
	ANSI/RIA 15.06/1999

	工业机器人和机器人系统的安全要求
	工业机器人和机器人系统的安全要求


	<TABLE ROW>
	ANSI/UL 1740-1998（可 选）
	ANSI/UL 1740-1998£®ø… —°£©

	机器人和机器人设备安全标准
	机器人和机器人设备安全标准


	<TABLE ROW>
	CAN/CSA Z 434-03（可 选）
	CAN/CSA Z 434-03£®ø… —°£©

	工业机器人和机器人系统 － 通用安全要求
	工业机器人和机器人系统 － 通用安全要求








	1.3 安全术语
	1.3 安全术语
	1.3.1. 安全标志，概述
	1.3.1. 安全标志，概述
	1.3.1. 安全标志，概述
	概述
	概述
	本节说明在按照手册中所述的步骤操作机器时可能出现的危险。每一小节详细介绍 一种危险，小节内容包括：
	本节说明在按照手册中所述的步骤操作机器时可能出现的危险。每一小节详细介绍 一种危险，小节内容包括：
	本节说明在按照手册中所述的步骤操作机器时可能出现的危险。每一小节详细介绍 一种危险，小节内容包括：

	t 标题，指明危险等级（危险、警告或小心）和危险类型。
	t 标题，指明危险等级（危险、警告或小心）和危险类型。
	t 简述，描述当操作／服务人员 
	无法

	t 说明，说明如何排除险情以便继续手头工作。



	危险等级
	危险等级
	下表定义了规定本手册所用危险等级的图标。
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	标志
	标志

	名称
	名称

	含义
	含义



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	danger

	危险
	危险

	警告如果不依照说明操作， 就会发生事故，并导致严 重或致命的人员伤害和／或严重的产品损坏。该标 志适用于以下险情：触碰高压电器、爆炸、火灾， 吸入有毒气体、挤压、撞击、跌落等。
	警告如果不依照说明操作， 
	就会



	<TABLE ROW>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	warning

	警告
	警告

	警告如果不依照说明操作， 可能会发生事故，导致严 重的人员伤害，甚至死亡，或严重的产品损坏。该 标志适用于以下险情：触碰高压单元、爆炸、火灾， 吸入有毒气体、挤压、撞击、坠落等。
	警告如果不依照说明操作， 
	可能会



	<TABLE ROW>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	Electrical shock

	电击
	电击

	触电或电击标志表示那些导致严重个人伤害或死亡 的电气危害。
	触电或电击标志表示那些导致严重个人伤害或死亡 的电气危害。


	<TABLE ROW>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	caution

	小心
	小心

	警告如果不依照说明操作，可能会发生事故，导致 人员伤害和／或产品损坏。该标志适用于以下险情： 烧伤、眼部伤害、皮肤伤害、听力损伤、...
	警告如果不依照说明操作，可能会发生事故，导致 人员伤害和／或产品损坏。该标志适用于以下险情： 烧伤、眼部伤害、皮肤伤害、听力损伤、...


	<TABLE ROW>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	Electrostatic discharge (ESD)

	静电放电 (ESD)
	静电放电 (ESD)

	静电放电 (ESD) 标志表示可能会严重损坏产品的静电 危害。
	静电放电 (ESD) 标志表示可能会严重损坏产品的静电 危害。


	<TABLE ROW>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	Note

	注意
	注意

	此标志提示您需要注意的重要事项和环境条件。
	此标志提示您需要注意的重要事项和环境条件。


	<TABLE ROW>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	Tip

	提示
	提示

	此标志将引导您参阅一些专门的说明，以便从中获 取附加信息或了解如何用更简单的方法执行特定操 作。
	此标志将引导您参阅一些专门的说明，以便从中获 取附加信息或了解如何用更简单的方法执行特定操 作。








	1.3.2. 危险
	1.3.2. 危险
	1.3.2.1. 危险 － 确保主电源已经关闭！
	1.3.2.1. 危险 － 确保主电源已经关闭！
	1.3.2.1. 危险 － 确保主电源已经关闭！
	概述
	概述
	高压作业可能会产生致命性后果。触碰高压可能会导致心跳停顿、烧伤或其它严重 伤害。为了避免这些伤害，请务必在作业前排除以下危险：

	排除危险
	排除危险
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	关闭控制模块上的主开关。
	关闭控制模块上的主开关。
	关闭控制模块上的主开关。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0400000978
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	<TABLE ROW>
	2. 
	关闭驱动模块上的主开关。
	关闭驱动模块上的主开关。
	关闭驱动模块上的主开关。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001017
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	1.3.2.2. 危险 － 移动操纵器可能产生致命性后果！
	1.3.2.2. 危险 － 移动操纵器可能产生致命性后果！
	1.3.2.2. 危险 － 移动操纵器可能产生致命性后果！
	说明
	说明
	移动操纵器有可能损害机器。
	运行操纵器时，它可能会执行一些意外的或不规范的运动。并且，所有的运动都产 会产生很大的力量，从而严重伤害个人和／或损坏操纵器工作范围内的任何设备。

	排除危险
	排除危险
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	运行操纵器之前，请务必正确安装和连接 紧急停止设备。
	运行操纵器之前，请务必正确安装和连接 
	运行操纵器之前，请务必正确安装和连接 
	紧急停止设备



	紧急停止设备包括防护门、踏垫和光 幕等。
	紧急停止设备包括防护门、踏垫和光 幕等。


	<TABLE ROW>
	2. 
	任何可能的情况下，最好使用抑梗操 作按钮。 
	任何可能的情况下，最好使用抑梗操 作按钮。
	任何可能的情况下，最好使用抑梗操 作按钮。
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	有关在 RobotWare 5.0 中使用止－动控 制的详情，请参阅 《IRC5 操作员手 册》中的 如何使用抑梗按钮 页 57一节。 
	有关在 RobotWare 5.0 中使用止－动控 制的详情，请参阅 《IRC5 操作员手 册》中的 
	如何使用抑梗按钮 页 57
	如何使用抑梗按钮 页 57


	有关如何在 RobotWare 4.0 中使用止－ 动控制的详情，请参阅《用户指南》 中的 
	教导器单元
	教导器单元




	<TABLE ROW>
	3. 
	确保按下启动按钮时操纵器工作范围内无人 员活动。
	确保按下启动按钮时操纵器工作范围内无人 员活动。
	确保按下启动按钮时操纵器工作范围内无人 员活动。








	1.3.2.3. 危险 － 没有轴制动闸的操纵器可能产生危险！
	1.3.2.3. 危险 － 没有轴制动闸的操纵器可能产生危险！
	1.3.2.3. 危险 － 没有轴制动闸的操纵器可能产生危险！
	说明
	说明
	操纵器手臂系统非常沉重，特别是大型操纵器。如果没有连接制动闸，连接错误， 制动闸损坏或任何故障导致制动闸无法使用，都会产生危险。
	例如，当 IRB 7600 手臂系统跌落时，可能会对站在下面的人员造成伤亡。

	操作步骤
	操作步骤
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	如果您怀疑制动闸不能正常使用，请在作业前使用其 它的方法确保操纵器手臂系统的安全性。
	如果您怀疑制动闸不能正常使用，请在作业前使用其 它的方法确保操纵器手臂系统的安全性。
	如果您怀疑制动闸不能正常使用，请在作业前使用其 它的方法确保操纵器手臂系统的安全性。


	重量规格见相应的操纵器产 品手册。
	重量规格见相应的操纵器产 品手册。


	<TABLE ROW>
	2. 
	如果打算通过连接外部电源禁用制动闸，请务必注意 以下事项！ 
	如果打算通过连接外部电源禁用制动闸，请务必注意 以下事项！
	如果打算通过连接外部电源禁用制动闸，请务必注意 以下事项！
	当禁用制动闸时， 
	切勿



	有关正确连接外部电源的详 情，请参阅操纵器的产品手 册。
	有关正确连接外部电源的详 情，请参阅操纵器的产品手 册。








	1.3.3. 警告
	1.3.3. 警告
	1.3.3.1. 警告 － 该单元易受静电影响！
	1.3.3.1. 警告 － 该单元易受静电影响！
	1.3.3.1. 警告 － 该单元易受静电影响！
	说明
	说明
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	排除危险
	排除危险
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	附注／图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	使用手腕带
	使用手腕带
	使用手腕带


	手腕带必须经常检查确保没有损坏并且要正确 使用。
	手腕带必须经常检查确保没有损坏并且要正确 使用。


	<TABLE ROW>
	2. 
	使用 ESD 保护地垫。
	使用 ESD 保护地垫。
	使用 ESD 保护地垫。


	地垫必须通过限流电阻接地。
	地垫必须通过限流电阻接地。


	<TABLE ROW>
	3. 
	使用防静电桌垫。
	使用防静电桌垫。
	使用防静电桌垫。


	此垫应能控制静电放电且必须接地。
	此垫应能控制静电放电且必须接地。





	手腕带按钮位置
	手腕带按钮位置
	如下图所示，手腕带按钮位于控制模块中的计算机单元上。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0400001061
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	手腕带按钮





	装配手腕带
	装配手腕带
	此图说明了如何在控制器机柜中装配 ESD 手腕带。
	此图说明了如何在控制器机柜中装配 ESD 手腕带。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0400001055
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	手腕带被扣在控制器机柜侧边的按钮上。

	<TABLE ROW>
	B 
	当不使用时，手腕带放置在电源单元。

	<TABLE ROW>
	C 
	电源单元









	1.3.4. 什么是紧急停止？
	1.3.4. 什么是紧急停止？
	1.3.4. 什么是紧急停止？
	紧急停止的定义
	紧急停止的定义
	紧急停止状态优先于任何其它机器人控制，它会断开机器人电机的驱动动力，停止 所有部件的运动，并会切断由机器人系统控制且存在潜在危险的功能部件的电源。
	紧急停止状态意味着断开了机器人中除手动制动器释放电路外的所有电源。要返回 正常操作，必须执行恢复步骤。
	紧急停止状态有两种形式（在机器人系统配置中选择），分别为：
	紧急停止状态有两种形式（在机器人系统配置中选择），分别为：
	紧急停止状态有两种形式（在机器人系统配置中选择），分别为：

	t 非受控停止 － 断开机器人电机的电源，立刻停止机器人动作。
	t 非受控停止 － 断开机器人电机的电源，立刻停止机器人动作。
	t 受控停止 － 停止机器人动作，但为了保留机器人路径，不断开机器人电机电 源。当操作完成后，电源断开。


	应优先考虑受控停止，因为它可以最大限度地简化使机器人系统恢复生产的操作。 有关机器人系统的配置，请参阅工厂或车间的说明文档。

	停止分类
	停止分类
	根据自动化和机器人设备的安全标准，停止类别分为：
	根据自动化和机器人设备的安全标准，停止类别分为：
	根据自动化和机器人设备的安全标准，停止类别分为：

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果停止为缮
	如果停止为缮

	缮则类别为缮
	……‘Ú¿‡±ðŒ™……



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	非受控
	非受控

	类别 0（零）
	类别 0（零）


	<TABLE ROW>
	受控
	受控

	类别 1 
	类别 1 






	紧急停止设备
	紧急停止设备
	机器人系统中有许多种紧急停止设备。在 FlexPendant 和控制模块上有紧急停止按 钮。机器人也可以使用其它类型的紧急停止方式，有关机器人系统配置方法，请参 阅工厂或车间的说明文档。



	1.3.5. 什么是安全停止？
	1.3.5. 什么是安全停止？
	1.3.5. 什么是安全停止？
	安全停止定义
	安全停止定义
	紧急停止优先于任何机器人控制操作，它会从机器人电机上断开驱动电源，停止所 有部件的运动，并且会切断由机器人系统控制的且存在潜在危险的功能部件的电源。
	安全停止仅断开机器人电机的电源，因此不需要执行恢复步骤。只需重新连接电机 电源，就可以从安全停止状态返回正常操作。
	安全停止状态也有两种形式（在机器人系统配置中选择），分别为：
	安全停止状态也有两种形式（在机器人系统配置中选择），分别为：
	安全停止状态也有两种形式（在机器人系统配置中选择），分别为：

	t 非受控停止 － 断开机器人电机的电源，立刻停止机器人运行。
	t 非受控停止 － 断开机器人电机的电源，立刻停止机器人运行。
	t 受控停止 － 停止机器人运行，但为了保留机器人路径，不断开机器人电机电 源。当操作完成后，电源断开。


	受控停止可以简化返回机器人系统的操作，因此优先考虑。有关机器人系统的配置 方法，请参阅工厂或车间的说明文档。

	停止分类
	停止分类
	根据自动化和机器人设备的安全标准，停止类别分为：
	根据自动化和机器人设备的安全标准，停止类别分为：
	根据自动化和机器人设备的安全标准，停止类别分为：

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果停止为缮
	如果停止为缮

	缮则类别为缮
	……‘Ú¿‡±ðŒ™……



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	非受控
	非受控

	类别 0（零）
	类别 0（零）


	<TABLE ROW>
	受控
	受控

	类别 1 
	类别 1 








	1.3.6. 什么是安全保护？
	1.3.6. 什么是安全保护？
	1.3.6. 什么是安全保护？
	定义
	定义
	实际操作中，有些危险不能合理地消除或不能通过设计完全排除。安全保护就是借 助保护装置使作业人员远离这些危险。
	当特定保护装置（例如光幕）启用时，一旦出现危险，安全保护会以受控方式停止 机器人运行。

	安全保护空间
	安全保护空间
	安全保护空间指的是保护装置的保护范围。例如，单元门和它的互锁装置共同保护 机器人单元。

	互锁装置
	互锁装置
	每个当前保护装置都有一个互锁装置，这个互锁装置可以停止机器人运行。机器人 单元门有一个互锁装置。当单元门打开时，此装置会停止机器人运行。恢复正常操 作的唯一方法是关闭单元门。

	安全保护机制
	安全保护机制
	安全保护机制包含许多串联的保护装置。当一个保护装置启动时，保护链断开，此 时不论保护链其它部分的保护装置状态如何，机器都会停止运行。



	1.3.7. 使动装置和抑梗按钮
	1.3.7. 使动装置和抑梗按钮
	1.3.7. 使动装置和抑梗按钮
	使动装置
	使动装置
	使动装置是一个手动操作的持续按下按键。当仅在同一位置连续启动时，它允许使 用具有潜在危险的功能，但不会启动这些功能。在其它任何位置，危险性功能均可 安全停止。
	使动装置很特别，您必须将按键按下一半来启动它。在完全按下和完全松开时，将 无法执行机器人操作。

	“÷¹£�¶Ø”°¥Å•
	“÷¹£�¶Ø”°¥Å•
	手动按下抑梗按钮时，机器人启动；松开时，机器人立刻停止运行。此按钮 只能用于手动模式。
	有关操作抑梗按钮的详情，请参阅 
	如何使用抑梗按钮 页 57
	如何使用抑梗按钮 页 57






	1.4 如何处理紧急情况
	1.4 如何处理紧急情况
	1.4.1. 停止系统
	1.4.1. 停止系统
	1.4.1. 停止系统
	概述
	概述
	出现以下情况，请立刻停止系统。
	出现以下情况，请立刻停止系统。
	出现以下情况，请立刻停止系统。

	t 机器人运行中，工作区域内有工作人员
	t 机器人运行中，工作区域内有工作人员
	t 机器人伤害了工作人员或损伤了机器设备



	FlexPendant ½Ùº±Õ£÷¹°¥Å•
	FlexPendant ½Ùº±Õ£÷¹°¥Å•
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000449
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	紧急停止按钮





	控制器紧急停止按钮
	控制器紧急停止按钮
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000450
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	紧急停止按钮





	其它紧急停止设备
	其它紧急停止设备
	工厂设计者应该在合适的位置放置其它的紧急停止设备。有关这些设备的摆放位置， 请参阅工厂或车间的说明文档。



	1.4.2. 释放机器人制动闸
	1.4.2. 释放机器人制动闸
	1.4.2. 释放机器人制动闸
	概述
	概述
	机器人的制动闸应该在带电情况下手动释放。当控制器电源开关为铱时，即使 系统处于紧急状态，电源依然供电。

	电池供电
	电池供电
	当工厂或车间电力中断时，使用电池为制动系统供电。不同机器人型号，电池的连 接方法也不同。有关详情，请参阅机器人的产品手册。

	制动闸释放按钮
	制动闸释放按钮
	机器人型号不同，制动闸释放按钮的位置也不同。有关详情，请参阅产品手册。
	请记住所操作机器人的按钮位置。

	注意
	注意
	在释放制动闸之前，务必考虑：
	在释放制动闸之前，务必考虑：
	在释放制动闸之前，务必考虑：

	t 机械手臂将如何运动？
	t 机械手臂将如何运动？
	t 对缠扰工件有何影响？


	如果不考虑上述情况，很小的损害也会变得很严重。

	释放制动闸
	危险 
	释放制动闸可能会导致人员伤害和财产损失。仅在必要时执行此操作，且需要特别 谨慎。
	释放制动闸可能会导致人员伤害和财产损失。仅在必要时执行此操作，且需要特别 谨慎。


	释放制动闸
	释放制动闸
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	如有必要，使用高过头顶的吊车，叉车或类似设备来保护机器人手臂。
	如有必要，使用高过头顶的吊车，叉车或类似设备来保护机器人手臂。
	如有必要，使用高过头顶的吊车，叉车或类似设备来保护机器人手臂。



	<TABLE ROW>
	2. 
	确保机器人通电。
	确保机器人通电。
	确保机器人通电。



	<TABLE ROW>
	3. 
	确保在释放制动闸时，不会加大对缠扰工件的破坏。
	确保在释放制动闸时，不会加大对缠扰工件的破坏。
	确保在释放制动闸时，不会加大对缠扰工件的破坏。



	<TABLE ROW>
	4. 
	按下合适的制动闸释放按钮，松开制动闸。
	按下合适的制动闸释放按钮，松开制动闸。
	按下合适的制动闸释放按钮，松开制动闸。








	1.4.3. 灭火
	1.4.3. 灭火
	1.4.3. 灭火
	注意
	注意
	发生火灾时，请确保全体人员安全撤离后再行灭火。应首先处理受伤人员。

	选择灭火器
	选择灭火器
	当电气设备（例如机器人或控制器）起火时，使用二氧化碳灭火器。切勿使用水或 泡沫。



	1.4.4. 从紧急停止状态恢复
	1.4.4. 从紧急停止状态恢复
	1.4.4. 从紧急停止状态恢复
	概述
	概述
	从紧急停止状态恢复是一个简单却非常重要的步骤。此步骤可确保机器人系统只有 在危险完全排除后才会恢复运行。

	重置紧急停止按钮的宜
	重置紧急停止按钮的宜
	所有按键形式的紧急停止设备都有疑纤功能。这个宜必须打开，才能结束设 备的紧急停止状态。
	许多情况下，需要旋转按键。而有些设备则需要拉起按键才能打开宜。

	重置自动紧急停止设备
	重置自动紧急停止设备
	自动紧急停止设备也需要打开宜。有关机器人系统的配置，请参阅工厂或车间的 说明文档。

	从紧急停止状态恢复
	从紧急停止状态恢复
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	确保已经排除所有危险。
	确保已经排除所有危险。
	确保已经排除所有危险。



	<TABLE ROW>
	2. 
	定位并重置引起紧急停止状态的设备。
	定位并重置引起紧急停止状态的设备。
	定位并重置引起紧急停止状态的设备。



	<TABLE ROW>
	3. 
	确认事件日志中的紧急停止事件 (20202)。
	确认事件日志中的紧急停止事件 (20202)。
	确认事件日志中的紧急停止事件 (20202)。



	<TABLE ROW>
	4. 
	按下电机铱按钮，从紧急停止状态恢复正常操作。
	按下电机铱按钮，从紧急停止状态恢复正常操作。
	按下电机铱按钮，从紧急停止状态恢复正常操作。






	电机铱按钮
	电机铱按钮
	电机铱按钮位于控制器上：
	电机铱按钮位于控制器上：

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000920
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	电机铱按钮




	提示 
	有关如何确认错误事件的详情，请参阅 
	有关如何确认错误事件的详情，请参阅 
	如何确认错误事件和警告
	如何确认错误事件和警告






	1.4.5. 返回到编程路径
	1.4.5. 返回到编程路径
	1.4.5. 返回到编程路径
	概述
	概述
	由切断电机电源而引起的机器人运动停止，会导致机器人编程路径的丢失。非受控 紧急停止或安全停止也有可能导致路径丢失。允许滑移距离由系统参数配置。该距 离因操作模式的不同而不同。
	如果机器人不在设置的允许距离内，您可以将机器人返回到编程路径，也可以定位 到路径中的下一个编程点。然后程序会自动以程序中编辑的速度继续执行。
	提示 
	有关详情，请参阅 
	有关详情，请参阅 
	在生产中管理系统
	在生产中管理系统







	1.5 工作中的安全事项
	1.5 工作中的安全事项
	1.5.1. 概述
	1.5.1. 概述
	1.5.1. 概述
	关于机器人
	关于机器人
	机器人速度慢，但是很重并且力度很大。运动中的停顿或停止都会产生危险。即使 可以预测运动轨迹，但外部信号有可能改变操作，会在没有任何警告的情况下，产 生料想不到的运动。
	因此，当进入保护空间时，务必遵循所有的安全条例。

	关于本节
	关于本节
	本节介绍了机器人系统用户需要遵循的一些最基本的条例。不过，也不可能面面俱 到。在实际操作中，应具体情况具体分析。



	1.5.2. 自身安全
	1.5.2. 自身安全
	1.5.2. 自身安全
	一般原则
	一般原则
	为了安全操作机器人系统，请遵循下列原则：
	为了安全操作机器人系统，请遵循下列原则：
	为了安全操作机器人系统，请遵循下列原则：

	t 如果在保护空间内有工作人员，请手动操作机器人系统。
	t 如果在保护空间内有工作人员，请手动操作机器人系统。
	t 当进入保护空间时，请准备好 FlexPendant，以便随时控制机器人。
	t 注意旋转或运动的工具，例如切削工具和锯。确保在接近机器人之前，这些 工具已经停止运动。
	t 注意工件和机器人系统的高温表面。机器人电机长期运转后温度很高。
	t 注意夹具并确保夹好工件。如果夹具打开，工件会脱落并导致人员伤害或设 备损坏。夹具非常有力，如果不按照正确方法操作，也会导致人员伤害。
	t 注意液压、气压系统以及带电部件。即使断电，这些电路上的残余电量也很 危险。



	断开 FlexPendant
	断开 FlexPendant
	FlexPendant ”Îª˙Æ˜»Àµ.‘™ªÚøØ÷ÆÆ˜¶œø™ºÛ£¨«Î°²»´¥Ê·Å°£µ±³ˆœ÷Œ£œ’ ±£¨ø…ƒ‹-Ë“™  ¹”ÃÀ¸¿¥Õ£÷¹ª˙Æ˜»À‘À––°£

	自定义 FlexPendant 连接
	注意 
	FlexPendant ¶œø™ºÛ±Ø–Î’˝»·¥Ê·Å£¨»·±£ ¹”Ã ±²ªª·¥ÌŒÛ¡¨½”øØ÷ÆÆ˜°£
	FlexPendant ¶œø™ºÛ±Ø–Î’˝»·¥Ê·Å£¨»·±£ ¹”Ã ±²ªª·¥ÌŒÛ¡¨½”øØ÷ÆÆ˜°£


	自定义 FlexPendant 连接
	自定义 FlexPendant 连接
	FlexPendant ¡¨½”ºÛ£®³˝¡À¹©µÁµÁ¿¬ºÕ±Í×º¡¨½”Æ˜¡¨½”£©£¨±Ø-Î±£÷§½Ùº±Õ£÷¹°¥Å.“¿ »ªƒ‹¹ª’˝³£¹§×˜°£
	如果使用自定义连接，请经常测试紧急停止按钮，确保此按钮工作正常。

	控制器访问面板
	控制器访问面板
	只有经过培训的维修人员才可以打开此面板。其他人员不得接触此面板中的任何部 件。
	危险 
	电击或烧伤危害。控制器机柜中有高压。机器人和单元中的其它设备也配备了高压 电源。
	电击或烧伤危害。控制器机柜中有高压。机器人和单元中的其它设备也配备了高压 电源。




	1.5.3. 手持终端的操作
	1.5.3. 手持终端的操作
	1.5.3. 手持终端的操作
	概述
	概述
	FlexPendant  «“ª÷÷¸ﬂÆ·÷ µƒ ÷³÷ ½÷’¶À£¨À¸Å‰±¸¡À¸ﬂ¡ÈÃÙ¶»µƒ“ª¡˜µÁ×”…Ë±¸°£Œ™±‹ Ã‚²Ÿ×˜²ªµ±“˝Æðµƒ¹ ’œªÚÀðº¶£¨«Î‘⁄²Ÿ×˜ ±×Ò—�±æÀµÃ˜°£
	FlexPendant  «“ª÷÷¸ﬂÆ·÷ µƒ ÷³÷ ½÷’¶À£¨À¸Å‰±¸¡À¸ﬂ¡ÈÃÙ¶»µƒ“ª¡˜µÁ×”…Ë±¸°£Œ™±‹ Ã‚²Ÿ×˜²ªµ±“˝Æðµƒ¹ ’œªÚÀðº¶£¨«Î‘⁄²Ÿ×˜ ±×Ò—�±æÀµÃ˜°£
	FlexPendant ½ˆ”Ã”⁄±æ ÷²·÷¸¶®µƒ”ÃÕæ°£FlexPendant °¥’’  ”Ã°²»´±Í×º--·¢°¢…˙²˙°¢ ²‚ ‘ºÕ±‡µµ°£»Á¹˚ƒ˙ƒ‹×Ò-�¸Ã ÷²·¹Ø”⁄°²»´ºÕ ¹”Ã·½ÃÊµƒÀµÃ˜£¨ƒ«Ã¥£¨‘⁄’˝³£«Èøˆ œ¬£¨±æ²˙Æ·º»²ªª·“˝Æð»À…Ì…Àº¶£¨“²²ªª·¶‘ª˙Æ˜ºÕ…Ë±¸‘Ï³…Àðªµ°£

	<TABLE>
	注意 

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	打开 FlexPendant 电缆入口区域之前，请关闭电源。否则组件可能受损，或者出现不 明信号。
	打开 FlexPendant 电缆入口区域之前，请关闭电源。否则组件可能受损，或者出现不 明信号。
	打开 FlexPendant 电缆入口区域之前，请关闭电源。否则组件可能受损，或者出现不 明信号。



	<TABLE ROW>
	2. 
	确保任何人员不受电缆羁绊，以免设备跌落在地上。
	确保任何人员不受电缆羁绊，以免设备跌落在地上。
	确保任何人员不受电缆羁绊，以免设备跌落在地上。



	<TABLE ROW>
	3. 
	避免其它物体挤压，以免损坏电缆。
	避免其它物体挤压，以免损坏电缆。
	避免其它物体挤压，以免损坏电缆。



	<TABLE ROW>
	4. 
	切勿将电缆置于锋利的边缘之上，以免损坏电缆外皮。
	切勿将电缆置于锋利的边缘之上，以免损坏电缆外皮。
	切勿将电缆置于锋利的边缘之上，以免损坏电缆外皮。



	<TABLE ROW>
	5. 
	设备不使用时，请将其置放于立式壁架上存放。
	设备不使用时，请将其置放于立式壁架上存放。
	设备不使用时，请将其置放于立式壁架上存放。



	<TABLE ROW>
	6. 
	切勿使用锋利的物体（例如螺丝起子）操作触摸屏。这样可能会使触摸屏受损。
	切勿使用锋利的物体（例如螺丝起子）操作触摸屏。这样可能会使触摸屏受损。
	切勿使用锋利的物体（例如螺丝起子）操作触摸屏。这样可能会使触摸屏受损。






	废物处置
	注意 
	断开的 FlexPendant 应以适当的方式存放，以免被误认为仍然与控制器连接。
	断开的 FlexPendant 应以适当的方式存放，以免被误认为仍然与控制器连接。


	废物处置
	废物处置
	处置电子组件时，请遵守国家法律法规！替换配备电池的组件时，请正确处置废弃 电池。

	使动装置的可预见滥用
	使动装置的可预见滥用
	可预见滥用是指禁止将使动装置固定在使动位置上。使动装置的可预见滥用必须受 到严格限制。
	当松开使动装置，然后再将其按下时，请确保再次按下之前系统已进入电机夜赜 状态。否则您将收到一条错误消息。



	1.5.4. 安全工具
	1.5.4. 安全工具
	1.5.4. 安全工具
	安全保护机制
	安全保护机制
	机器人系统可以配备各种各样的安全保护装置，例如门互锁开关、安全光幕和安全 垫等等。最常用的是机器人单元的门互锁开关，打开此装置后可暂停机器人。
	控制器有三个独立的安全保护机制，分别为 
	常规模式安全保护停止
	自动模式 安全保护停止
	上级安全保护停止

	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	安全保护装置连 接到...
	安全保护装置连 接到...

	状态...
	状态...



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	GS 机制
	GS ª˙÷Æ

	在任何操作模式 下始终有效。
	在任何操作模式 下始终有效。


	<TABLE ROW>
	AS 机制
	AS ª˙÷Æ

	仅在系统处于自 动模式时有效。
	仅在系统处于自 动模式时有效。


	<TABLE ROW>
	SS 机制
	SS ª˙÷Æ

	在任何操作模式 下始终有效。
	在任何操作模式 下始终有效。





	请参阅工厂或车间的说明文档，了解机器人系统的配置方式、安全保护机制的安装 位置及其工作原理。

	安全监控
	安全监控
	紧急停止和安全保护机制受到监控，以便在控制器检测到任何故障时停止机器人， 解决出现的问题。

	内置安全停止功能
	内置安全停止功能
	控制器持续监控硬件和软件功能。如果检测到任何问题或错误，机器人将停止操作， 直到问题解决。
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果故障
	如果故障

	那么...
	那么...



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	简单且易于解决
	简单且易于解决

	发出简单的程序 停止指令 (SYSSTOP)。
	发出简单的程序 停止指令 (SYSSTOP)。


	<TABLE ROW>
	轻微并且可以解 决
	轻微并且可以解 决

	发出 SYSHALT 指令，实施安全 停止。
	发出 SYSHALT 指令，实施安全 停止。


	<TABLE ROW>
	严重，如导致硬 件损坏
	严重，如导致硬 件损坏

	发出 SYSHALT 指令，实施紧急 停止。控制器必 须重新启动才能 恢复正常操作。
	发出 SYSHALT 指令，实施紧急 停止。控制器必 须重新启动才能 恢复正常操作。






	限制机器人最大空间
	限制机器人最大空间
	机器人最大空间可以通过物理停止、软件功能或结合这二者进行限制。
	请参阅工厂或车间的说明文档，了解机器人系统的配置方法。



	1.5.5. 手动减速模式和手动全速模式下的安全性
	1.5.5. 手动减速模式和手动全速模式下的安全性
	1.5.5. 手动减速模式和手动全速模式下的安全性
	什么是手动模式？
	什么是手动模式？
	手动模式常用于创建程序和调试机器人系统。
	手动模式分以下两种：
	手动模式分以下两种：
	手动模式分以下两种：

	t 手动减速模式，通常也称为手动模式
	t 手动减速模式，通常也称为手动模式
	t 手动全速模式（只限部分市场）


	在手动模式下，您需要按下使动装置以启动机器人电机。

	什么是手动全速模式？
	什么是手动全速模式？
	手动模式下，机器人系统可由 FlexPendant 控制或由 RobotStudio
	Online


	操作速度
	操作速度
	在手动减速模式下，机器人只能减速（250 mm/s 或更慢）操作（移动）。只要您在 安全保护空间之内工作，就应始终以手动速度进行操作。
	手动全速模式下，机器人以预设速度移动。手动全速模式应仅用于所有人员都位于 安全保护空间之外时，而且操作人员必须经过特殊训练，深知潜在的危险。

	忽略安全保护机制
	忽略安全保护机制
	在手动模式下操作时， 
	自动模式


	使动装置
	使动装置
	手动模式下，机器人电机由 FlexPendant 上的使动装置启动。这样，只有按下使动装 置才能移动机器人。
	手动模式

	使动装置设计独特，您必须将按钮按下一半才能启动机器人电机。如果按钮未按下 或者完全按下，机器人均不会移动。

	“÷¹-¶Ø”°¥Å•
	“÷¹-¶Ø”°¥Å•
	“÷¹-¶Ø”°¥Å•‘ –Ì‘⁄ ÷¶Øƒ£ ½œ¬²½½¯ªÚ‘À––³Ã–Ú£¨¿˝»Á‘⁄ºÏ²È¹˝³Ã÷ ¡ø ±°£
	注意：微动控制在任何操作模式下均无需抑-动影磁ァ



	1.5.6. 自动模式下的安全性
	1.5.6. 自动模式下的安全性
	1.5.6. 自动模式下的安全性
	什么是自动模式？
	什么是自动模式？
	自动模式下，使动装置断开连接，机器人可以在无人干预情况下移动。

	有效安全保护机制
	有效安全保护机制
	自动模式操作情况下，常规模式安全保护停止 (GS) 机制、自动模式安全保护停止 (AS) 机制和上级安全保护停止 (SS) 机制都将处于活动状态。

	处理过程干扰
	处理过程干扰
	过程干扰不仅会影响特定的机器人单元，而且会影响整个系统链，即使问题起因于 某个特定单元。
	事件链可能会导致操作单个机器人单元时无法获知危险操作，因此须特别注意这种 干扰。执行所有补救措施的人员必须熟知整个生产线，而不仅仅是发生故障的机器 人。

	过程干扰实例
	过程干扰实例
	负责从传送带上选取组件的机器人可能会因机械故障而被撤出生产线，而传送带则 必须继续运行，以便生产线的其它部分继续生产。当然，这意味着，生产线人员须 特别注意，随时为运行中的传送带准备机器人，将其置于传送带附近。
	焊接机器人需要保养。将焊接机器人撤出生产线还意味着工作台以及材料搬运机器 人也必须撤出生产线，以避免造成人身伤害。





	2 动作场景
	2 动作场景
	2.1. 关于本章
	2.1. 关于本章
	2.1. 关于本章
	2.1. 关于本章
	概述
	概述
	本章包含一些简短的步骤，这些步骤详细说明了一般用户经常执行的若干典型动作。 本章还包含许多参考资料，提供有关同一主题的详细信息。
	本章提供的简短信息供经验丰富的用户直接采用，而参考资料可能更适合于初学者 以及接受培训的学员。

	更多信息
	更多信息
	除操作步骤中介绍的信息外，您还可以参阅其它参考信息。
	这些信息包括：
	这些信息包括：
	这些信息包括：

	t 有关特定按钮或菜单的详细说明，请参阅 
	t 有关特定按钮或菜单的详细说明，请参阅 
	控制器 页 263
	控制器 页 263


	t 有关如何执行特定任务的详细说明，请参阅 
	FlexPendant “³ 53
	FlexPendant “³ 53








	2.2. 系统启动
	2.2. 系统启动
	2.2. 系统启动
	阅读须知
	阅读须知
	本节详细介绍在系统关机的情况下启动系统所需的主要步骤。
	所有信息均假设 
	有效系统软件已安装

	除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅： 
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》

	控制器 页 263
	控制器 页 263

	FlexPendant “³ 53
	FlexPendant “³ 53

	《IRC5 与 RobotStudio Online 使 用入门》
	《IRC5 与 RobotStudio Online 使 用入门》

	详细操作步骤
	详细操作步骤



	系统启动
	系统启动
	此步骤详细介绍首次启动系统时的所有必要步骤。日常启动过程通常只需执行第 4 步。
	此步骤详细介绍首次启动系统时的所有必要步骤。日常启动过程通常只需执行第 4 步。
	下表的 
	参考信息


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	安装机器人设备。
	安装机器人设备。
	安装机器人设备。


	请参阅机器人和控制器的 产品手册，了解操纵器和 控制器机柜之间的机械安装和电气连接。
	请参阅机器人和控制器的 
	产品手册
	产品手册




	<TABLE ROW>
	2. 
	确保系统的安全保护电路已正 确连接至机器人单元，或安装 了跳线连接件（如有必要）。
	确保系统的安全保护电路已正 确连接至机器人单元，或安装 了跳线连接件（如有必要）。
	确保系统的安全保护电路已正 确连接至机器人单元，或安装 了跳线连接件（如有必要）。


	机器人 产品手册详细介绍了如何连接安全保护电 路。 
	机器人 
	产品手册
	产品手册




	<TABLE ROW>
	3. 
	将 FlexPendant 连接至控制器机 柜。
	将 FlexPendant 连接至控制器机 柜。
	将 FlexPendant 连接至控制器机 柜。


	FlexPendant 简介 页 54一节详细介绍了 FlexPendant 及其主要组件和功能。 
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54


	连接 FlexPendant 页 62
	连接 FlexPendant 页 62
	连接 FlexPendant 页 62




	<TABLE ROW>
	4. 
	接通电源。
	接通电源。
	接通电源。


	使用控制模块上的主开关。
	使用控制模块上的主开关。


	<TABLE ROW>
	5. 
	如果用备件替换控制器或操纵 器，请确保正确更新校准值、 转数计数器和序列号。
	如果用备件替换控制器或操纵 器，请确保正确更新校准值、 转数计数器和序列号。
	如果用备件替换控制器或操纵 器，请确保正确更新校准值、 转数计数器和序列号。


	通常只有转数计数器需要更新，其详细操作请参阅 使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197一节。 
	通常只有转数计数器需要更新，其详细操作请参阅 
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197


	对于 
	不带
	串行测量电 路板内存 页 203
	串行测量电 路板内存 页 203


	对于 
	带
	加载校准数据
	加载校准数据




	<TABLE ROW>
	6. 
	仅当机器人系统连接至网络时 才执行此步骤。 
	仅当机器人系统连接至网络时 才执行此步骤。
	仅当机器人系统连接至网络时 才执行此步骤。
	执行 
	X-ÆÙ¶Ø


	启动乙加τ贸绦蛴。
	启动乙加τ贸绦蛴。


	详情请参阅 重启并选择其它系统（X-启动） 页 241一节。 
	详情请参阅 
	重启并选择其它系统（X-启动） 页 241
	重启并选择其它系统（X-启动） 页 241




	<TABLE ROW>
	7. 
	仅当机器人系统连接至网络时 才执行此步骤。 
	仅当机器人系统连接至网络时 才执行此步骤。
	仅当机器人系统连接至网络时 才执行此步骤。
	使用引导应用程序执行以下操 作：
	使用引导应用程序执行以下操 作：
	使用引导应用程序执行以下操 作：

	t 设置控制器机柜的 IP 地址
	t 设置控制器机柜的 IP 地址
	t 设置网络连接
	t 选择系统
	t 重新启动系统



	重新启动系统。
	重新启动系统。


	有关如何使用引用应用程序的详情，请参阅 使用引 导程序 页 236一节。 
	有关如何使用引用应用程序的详情，请参阅 
	使用引 导程序 页 236
	使用引 导程序 页 236


	现在只提供单机系统。


	<TABLE ROW>
	8. 
	在计算机上安装 RobotStudioOnline。
	在计算机上安装 RobotStudio
	在计算机上安装 RobotStudio
	Online



	根据 安装 RobotStudioOnline一节或 《RobotStudioOnline 操作员手册》执行操作。 
	根据 
	安装 RobotStudioOnline
	安装 RobotStudioOnline

	《RobotStudioOnline 操作员手册》
	《RobotStudioOnline 操作员手册》


	RobotStudio
	Online



	<TABLE ROW>
	9. 
	通过服务端口或使用网络将控 制器连接到计算机。
	通过服务端口或使用网络将控 制器连接到计算机。
	通过服务端口或使用网络将控 制器连接到计算机。


	根据 将 PC 机连接到服务端口 页 266一节执行操 作。 
	根据 
	将 PC 机连接到服务端口 页 266
	将 PC 机连接到服务端口 页 266


	另请参阅 
	设置网络连接 页 267
	设置网络连接 页 267




	<TABLE ROW>
	10. 
	在计算机上启动 RobotStudioOnline。
	在计算机上启动 RobotStudio
	在计算机上启动 RobotStudio
	Online



	根据 从 RobotStudioOnline 访问控制器一节或 《RobotStudioOnline 操作员手册》执行操作。 
	根据 
	从 RobotStudioOnline 访问控制器
	从 RobotStudioOnline 访问控制器

	《RobotStudioOnline 操作员手册》
	《RobotStudioOnline 操作员手册》




	<TABLE ROW>
	11. 
	重新启动控制器。
	重新启动控制器。
	重新启动控制器。



	<TABLE ROW>
	12. 
	现在机器人系统就可以开始操 作了。
	现在机器人系统就可以开始操 作了。
	现在机器人系统就可以开始操 作了。








	2.3. 微动控制
	2.3. 微动控制
	2.3. 微动控制
	微动控制

	阅读须知
	阅读须知
	本节详细介绍操纵机器人所需的主要步骤。
	除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅： 
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》

	控制器 页 263
	控制器 页 263

	FlexPendant “³ 53
	FlexPendant “³ 53

	《IRC5 与 RobotStudio Online 使 用入门》
	《IRC5 与 RobotStudio Online 使 用入门》

	详细操作步骤
	详细操作步骤



	微动控制
	微动控制
	有关术语椅⒍刂朴的说明，请参阅 
	有关术语椅⒍刂朴的说明，请参阅 
	微动控制简介 页 78
	微动控制简介 页 78



	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在以下条件下可对机器人进行微动控制： 
	在以下条件下可对机器人进行微动控制：
	在以下条件下可对机器人进行微动控制：
	在以下条件下可对机器人进行微动控制：
	在以下条件下可对机器人进行微动控制：

	t 系统已按本手册启动。
	t 系统已按本手册启动。
	t 未执行设定的操作
	t 系统处于手动模式。
	t 使动装置已按下，系统处于电机 开启状态




	有关电机开启状态的说明，请参阅 当前 操作模式 页 269一节。 
	有关电机开启状态的说明，请参阅 
	当前 操作模式 页 269
	当前 操作模式 页 269


	有关手动模式的说明，请参阅 
	关于手动 模式 页 276
	关于手动 模式 页 276


	有关在手动模式下启动的说明，请参阅 
	在手动模式下启动 页 277
	在手动模式下启动 页 277


	有关如何切换至手动模式的说明，请参 阅 
	从自动模式切换到手动减速模式 页 279
	从自动模式切换到手动减速模式 页 279




	<TABLE ROW>
	2. 
	许多与控制器相连的机械单元均可进行 微动控制。
	许多与控制器相连的机械单元均可进行 微动控制。
	许多与控制器相连的机械单元均可进行 微动控制。


	有关如何确定可微动控制的机械单元的 详细情况，请参阅 选择机械单元 页 83 一节。 
	有关如何确定可微动控制的机械单元的 详细情况，请参阅 
	选择机械单元 页 83
	选择机械单元 页 83




	<TABLE ROW>
	3. 
	在不同的坐标系下，可采用若干方法对 机器人进行微动控制。 
	在不同的坐标系下，可采用若干方法对 机器人进行微动控制。
	在不同的坐标系下，可采用若干方法对 机器人进行微动控制。
	首先，请确定您打算以哪一种方法进行 微动控制。


	有关不同类型微动控制之间的差异，请 参阅 微动控制简介 页 78一节。 
	有关不同类型微动控制之间的差异，请 参阅 
	微动控制简介 页 78
	微动控制简介 页 78


	有关如何以逐轴方式微动控制机器人的 详情，请参阅 
	逐轴微动控制 页 87
	逐轴微动控制 页 87


	可在以下坐标中对机器人进行微动控制：
	可在以下坐标中对机器人进行微动控制：
	可在以下坐标中对机器人进行微动控制：

	t 以基坐标进行微动控制 页 90
	t 以基坐标进行微动控制 页 90
	t 以基坐标进行微动控制 页 90
	t 以基坐标进行微动控制 页 90


	t 以工具坐标系进行微动控制 页 94
	t 以工具坐标系进行微动控制 页 94
	t 以工具坐标系进行微动控制 页 94


	t 以大地坐标进行微动控制 页 91
	t 以大地坐标进行微动控制 页 91
	t 以大地坐标进行微动控制 页 91


	t 以工件坐标系进行微动控制 页 93
	t 以工件坐标系进行微动控制 页 93
	t 以工件坐标系进行微动控制 页 93






	<TABLE ROW>
	4. 
	如果操纵器已选定，可采用不同方法对 操纵器轴进行微动控制。 
	如果操纵器已选定，可采用不同方法对 操纵器轴进行微动控制。
	如果操纵器已选定，可采用不同方法对 操纵器轴进行微动控制。
	这些方法可以通过铱焖偕柚糜菜单进行 选择。


	有关铱焖偕柚糜菜单下的内容，请参阅 铱焖偕柚糜菜单 页 252一节。 
	有关铱焖偕柚糜菜单下的内容，请参阅 
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ• “³ 252
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ• “³ 252




	<TABLE ROW>
	5. 
	定义机器人/机器人组工作范围以及机器 人单元中运行的其它设备的工作范围。
	定义机器人/机器人组工作范围以及机器 人单元中运行的其它设备的工作范围。
	定义机器人/机器人组工作范围以及机器 人单元中运行的其它设备的工作范围。


	机器人工作范围由系统参数定义。请参 阅 系统参数配置 页 213一节或 技术参 考手册 － 系统参数一节。 
	机器人工作范围由系统参数定义。请参 阅 
	系统参数配置 页 213
	系统参数配置 页 213

	技术参 考手册 － 系统参数



	<TABLE ROW>
	6. 
	使用 FlexPendant 控制杆微动控制操纵 器。
	使用 FlexPendant 控制杆微动控制操纵 器。
	使用 FlexPendant 控制杆微动控制操纵 器。


	FlexPendant 简介 页 54一节详细描述了 FlexPendant 及其各种组件和结构。 
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54


	选择动作模式 页 85
	选择动作模式 页 85
	选择动作模式 页 85


	在特定方向上锁定控制杆 页 120
	在特定方向上锁定控制杆 页 120
	在特定方向上锁定控制杆 页 120


	有关微动控制方面的限制，请参阅 
	微动 控制的限制 页 80
	微动 控制的限制 页 80




	<TABLE ROW>
	7. 
	某些情况下，可同时对一个以上的操纵 器进行微动控制。此时须安装 MultiMove 选件。
	某些情况下，可同时对一个以上的操纵 器进行微动控制。此时须安装 MultiMove 选件。
	某些情况下，可同时对一个以上的操纵 器进行微动控制。此时须安装 MultiMove 选件。


	有关如何微动控制多个操纵器的详情， 请参阅 协调微动控制 页 79一节。 
	有关如何微动控制多个操纵器的详情， 请参阅 
	协调微动控制 页 79
	协调微动控制 页 79









	2.4. 使用 RAPID
	2.4. 使用 RAPID
	2.4. 使用 RAPID
	RAPID

	阅读须知
	阅读须知
	本节详细介绍在创建、保存、编辑和调试任何 RAPID 程序时需要执行的步骤。
	除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅：
	《IRC5 与FlexPendant 操作员手册》中的 
	《IRC5 与FlexPendant 操作员手册》
	控制器 页 263
	控制器 页 263

	FlexPendant “³ 53
	FlexPendant “³ 53

	《IRC5 与 RobotStudioOnline 使用入门》
	详细操作步骤
	详细操作步骤


	有关 RAPID 程序的概念，请参阅 
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297



	处理程序
	处理程序
	此步骤规定了如何处理 RAPID 程序。
	此步骤规定了如何处理 RAPID 程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	从创建 RAPID 程序开始
	从创建 RAPID 程序开始
	从创建 RAPID 程序开始


	有关如何创建 RAPID 程序的详情，请参 阅 创建新程序 页 140一节。 
	有关如何创建 RAPID 程序的详情，请参 阅 
	创建新程序 页 140
	创建新程序 页 140




	<TABLE ROW>
	2. 
	编辑程序
	编辑程序
	编辑程序


	根据以下各节中的详细说明进行操作： 
	根据以下各节中的详细说明进行操作：
	根据以下各节中的详细说明进行操作：
	根据以下各节中的详细说明进行操作：

	t 例如：添加运动指令 页 180
	t 例如：添加运动指令 页 180
	t 例如：添加运动指令 页 180
	t 例如：添加运动指令 页 180


	t 指令处理 页 172
	t 指令处理 页 172
	t 指令处理 页 172






	<TABLE ROW>
	3. 
	要简化编程并对程序有一个总体认识， 可将程序分为多个模块。
	要简化编程并对程序有一个总体认识， 可将程序分为多个模块。
	要简化编程并对程序有一个总体认识， 可将程序分为多个模块。


	有关模块的概念，请参阅 RAPID 应用程 序的结构 页 297一节。 
	有关模块的概念，请参阅 
	RAPID ”¶”Ã³Ã –Úµƒ½·¹¹ “³ 297
	RAPID ”¶”Ã³Ã –Úµƒ½·¹¹ “³ 297


	有关如何查看、添加或删除模块的详情， 请参阅 
	模块处理 页 157
	模块处理 页 157




	<TABLE ROW>
	4. 
	要进一步简化编程，可将模块分为多个 例行程序。
	要进一步简化编程，可将模块分为多个 例行程序。
	要进一步简化编程，可将模块分为多个 例行程序。


	有关例行程序的概念，请参阅 RAPID 应 用程序的结构 页 297一节。 
	有关例行程序的概念，请参阅 
	RAPID ”¶ ”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297
	RAPID ”¶ ”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297


	有关如何添加或删除例行程序的详情， 请参阅 
	例行程序处理 页 162
	例行程序处理 页 162


	有关如何运行例行程序的具体说明，请 参阅 
	运行特定的例行程序 页 167
	运行特定的例行程序 页 167




	<TABLE ROW>
	5. 
	在编程过程中，您可能需要处理以下因 素： 
	在编程过程中，您可能需要处理以下因 素：
	在编程过程中，您可能需要处理以下因 素：
	在编程过程中，您可能需要处理以下因 素：
	在编程过程中，您可能需要处理以下因 素：

	t 工具
	t 工具
	t 工件
	t 有效载荷
	t 工具框




	此外，请参阅以下各节： 
	此外，请参阅以下各节：
	此外，请参阅以下各节：
	此外，请参阅以下各节：

	t 创建工具 页 97
	t 创建工具 页 97
	t 创建工具 页 97
	t 创建工具 页 97


	t 创建工件 页 109
	t 创建工件 页 109
	t 创建工件 页 109


	t 创建有效载荷 页 116
	t 创建有效载荷 页 116
	t 创建有效载荷 页 116


	t 定义工具框 页 106
	t 定义工具框 页 106
	t 定义工具框 页 106






	<TABLE ROW>
	6. 
	程序执行可基于以上指定的四个因素自 动置换，以更好地适应某些因素，如不 断磨损的工具等。
	程序执行可基于以上指定的四个因素自 动置换，以更好地适应某些因素，如不 断磨损的工具等。
	程序执行可基于以上指定的四个因素自 动置换，以更好地适应某些因素，如不 断磨损的工具等。



	<TABLE ROW>
	7. 
	为了处理程序执行中可能发生的潜在错 误，您可能需要创建错误处理器。
	为了处理程序执行中可能发生的潜在错 误，您可能需要创建错误处理器。
	为了处理程序执行中可能发生的潜在错 误，您可能需要创建错误处理器。



	<TABLE ROW>
	8. 
	完成实际的 RAPID 程序后，在投入使用 之前还需要对它进行测试。
	完成实际的 RAPID 程序后，在投入使用 之前还需要对它进行测试。
	完成实际的 RAPID 程序后，在投入使用 之前还需要对它进行测试。


	根据以下各节中的详细说明进行操作： 
	根据以下各节中的详细说明进行操作：
	根据以下各节中的详细说明进行操作：
	根据以下各节中的详细说明进行操作：

	t 在手动模式下运行程序 页 278
	t 在手动模式下运行程序 页 278
	t 在手动模式下运行程序 页 278
	t 在手动模式下运行程序 页 278


	t 开始和停止执行 页 58
	t 开始和停止执行 页 58
	t 开始和停止执行 页 58


	t 单步执行指令 页 59
	t 单步执行指令 页 59
	t 单步执行指令 页 59


	t 运行特定的例行程序 页 167
	t 运行特定的例行程序 页 167
	t 运行特定的例行程序 页 167


	t 按特定指令运行程序 页 148
	t 按特定指令运行程序 页 148
	t 按特定指令运行程序 页 148




	本手册多处对程序测试进行了论述。另 请参阅索引页。


	<TABLE ROW>
	9. 
	试运行 RAPID 程序后，可能需要改变或 调整 TCP 的位置或路径。
	试运行 RAPID 程序后，可能需要改变或 调整 TCP 的位置或路径。
	试运行 RAPID 程序后，可能需要改变或 调整 TCP 的位置或路径。


	有关如何在 不移动操纵器的情况下进行 调整的详情，请参阅 无动作调整 页 185 一节。 
	有关如何在 
	不移动
	无动作调整 页 185
	无动作调整 页 185


	有关如何在 
	移动
	动作调整 页 186
	动作调整 页 186




	<TABLE ROW>
	10. 
	可删除不再需要的程序。
	可删除不再需要的程序。
	可删除不再需要的程序。


	请参阅 从内存中删除程序 页 153一节。 
	请参阅 
	从内存中删除程序 页 153
	从内存中删除程序 页 153


	另请参阅 
	从硬盘中删除程序 页 155
	从硬盘中删除程序 页 155







	运行程序
	运行程序
	此步骤规定了如何使用现有的 RAPID 程序。
	此步骤规定了如何使用现有的 RAPID 程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	加载现有程序。
	加载现有程序。
	加载现有程序。


	详情请参阅 启动程序 页 146一节。 
	详情请参阅 
	启动程序 页 146
	启动程序 页 146




	<TABLE ROW>
	2. 
	如果程序已加载，您可以启动程序执行。
	如果程序已加载，您可以启动程序执行。
	如果程序已加载，您可以启动程序执行。


	详情请参阅 启动程序 页 146和 加载、 运行和停止多任务程序 页 151章节。 
	详情请参阅 
	启动程序 页 146
	启动程序 页 146

	加载、 运行和停止多任务程序 页 151
	加载、 运行和停止多任务程序 页 151




	<TABLE ROW>
	3. 
	启动程序执行时，您可以选择运行一次 程序或连续运行程序。
	启动程序执行时，您可以选择运行一次 程序或连续运行程序。
	启动程序执行时，您可以选择运行一次 程序或连续运行程序。



	<TABLE ROW>
	4. 
	程序执行完成后，程序可能会停止运行。
	程序执行完成后，程序可能会停止运行。
	程序执行完成后，程序可能会停止运行。


	根据 停止程序 页 150一节中的详细说 明继续操作。 
	根据 
	停止程序 页 150
	停止程序 页 150









	2.5. 使用输入和输出
	2.5. 使用输入和输出
	2.5. 使用输入和输出
	阅读须知
	阅读须知
	本节详细介绍了设置输出、读取输入和配置 I/O 单元所需的主要步骤。
	除本步骤中的说明外，您还可以参阅： 
	控制器 页 263
	控制器 页 263

	FlexPendant “³ 53
	FlexPendant “³ 53



	使用输入和输出
	使用输入和输出
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	您可能需要创建新的 I/O。
	您可能需要创建新的 I/O。
	您可能需要创建新的 I/O。


	要用系统参数创建 I/O 信号，请参阅 系统 参数配置 页 213一节。 
	要用系统参数创建 I/O 信号，请参阅 
	系统 参数配置 页 213
	系统 参数配置 页 213




	<TABLE ROW>
	2. 
	使用任何输入或输出之前，必须将系统 配置为启用 I/O 功能。
	使用任何输入或输出之前，必须将系统 配置为启用 I/O 功能。
	使用任何输入或输出之前，必须将系统 配置为启用 I/O 功能。


	系统配置在创建系统时完成。有关如何 执行这一操作的详情，请参阅 《RobotStudioOnline操作员手册》。 
	系统配置在创建系统时完成。有关如何 执行这一操作的详情，请参阅 
	《RobotStudio
	《RobotStudio
	Online





	<TABLE ROW>
	3. 
	您可以为特定的 数字输出设值。 
	您可以为特定的 
	您可以为特定的 
	数字输出



	请根据 输入和输出 页 72一节中的详细 说明继续操作。 
	请根据 
	输入和输出 页 72
	输入和输出 页 72




	<TABLE ROW>
	4. 
	您可以为特定的 模拟输出设值。 
	您可以为特定的 
	您可以为特定的 
	模拟输出



	请根据 输入和输出 页 72一节中的详细 说明执行操作。 
	请根据 
	输入和输出 页 72
	输入和输出 页 72




	<TABLE ROW>
	5. 
	您可以查看特定 数字输出状态。 
	您可以查看特定 
	您可以查看特定 
	数字输出



	请根据 输入和输出 页 72一节中的详细 说明执行操作。 
	请根据 
	输入和输出 页 72
	输入和输出 页 72




	<TABLE ROW>
	6. 
	您可以查看特定 模拟输出的状态。 
	您可以查看特定 
	您可以查看特定 
	模拟输出



	请根据 输入和输出 页 72一节中的详细 说明执行操作。 
	请根据 
	输入和输出 页 72
	输入和输出 页 72




	<TABLE ROW>
	7. 
	安全信号。
	安全信号。
	安全信号。
	安全 I/O 信号



	有关信号的详情，请参阅 安全 I/O 信号 页 75
	有关信号的详情，请参阅 
	安全 I/O 信号 页 75
	安全 I/O 信号 页 75




	<TABLE ROW>
	8. 
	如何编辑 I/O。
	如何编辑 I/O。
	如何编辑 I/O。


	请根据 模拟和修改信号值 页 73一节中 的详细说明执行操作。
	请根据 
	模拟和修改信号值 页 73
	模拟和修改信号值 页 73









	2.6. 备份与恢复
	2.6. 备份与恢复
	2.6. 备份与恢复
	阅读须知
	阅读须知
	本节详细介绍了进行完整备份以及恢复先前备份所需执行的主要步骤。
	除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅：
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》

	控制器 页 263
	控制器 页 263

	FlexPendant “³ 53
	FlexPendant “³ 53

	《IRC5 与 RobotStudio Online 使用入门》
	《IRC5 与 RobotStudio Online 使用入门》

	详细操作步骤
	详细操作步骤



	备份与恢复
	备份与恢复
	有关典型备份的内容，请参阅 
	备份内容 页 187
	备份内容 页 187

	备份系统 页 189
	备份系统 页 189


	从备份中将先前保存的内存内容重新引入机器人控制器，此操作称为 
	执行恢复
	恢复系统 页 191
	恢复系统 页 191


	有关启动的信息，请参阅 
	重新启动概述 页 235
	重新启动概述 页 235





	2.7. 在生产模式下运行
	2.7. 在生产模式下运行
	2.7. 在生产模式下运行
	阅读须知
	阅读须知
	本节详细介绍在自动模式（生产模式）下运行系统时需要执行的主要步骤。
	除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅： 
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》

	控制器 页 263
	控制器 页 263

	FlexPendant “³ 53
	FlexPendant “³ 53

	《IRC5 与 RobotStudio Online 使 用入门》
	《IRC5 与 RobotStudio Online 使 用入门》

	详细操作步骤
	详细操作步骤



	在生产模式下运行
	在生产模式下运行
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	有关启动系统的详情，请参阅 系统启动 页 38一节。 
	有关启动系统的详情，请参阅 
	有关启动系统的详情，请参阅 
	系统启动 页 38
	系统启动 页 38





	<TABLE ROW>
	2. 
	如果系统采用了 UAS（用户授权系 统），用户必须在启动操作之前登录系 统。
	如果系统采用了 UAS（用户授权系 统），用户必须在启动操作之前登录系 统。
	如果系统采用了 UAS（用户授权系 统），用户必须在启动操作之前登录系 统。


	有关如何登录系统的说明，请参阅 注销 和登录 页 247一节。 
	有关如何登录系统的说明，请参阅 
	注销 和登录 页 247
	注销 和登录 页 247




	<TABLE ROW>
	3. 
	加载程序
	加载程序
	加载程序


	有关如何加载程序的说明，请参阅 程序 处理 页 141。 
	有关如何加载程序的说明，请参阅 
	程序 处理 页 141
	程序 处理 页 141




	<TABLE ROW>
	4. 
	启动系统之前，请选择在 FlexController 上启动的模式。
	启动系统之前，请选择在 FlexController 上启动的模式。
	启动系统之前，请选择在 FlexController 上启动的模式。


	有关如何选择模式的说明，请参阅 从手 动模式切换到自动模式 页 275一节。 
	有关如何选择模式的说明，请参阅 
	从手 动模式切换到自动模式 页 275
	从手 动模式切换到自动模式 页 275




	<TABLE ROW>
	5. 
	按下 FlexPendant 上的tart（启动） 按钮启动系统。
	按下 FlexPendant 上的tart（启动） 按钮启动系统。
	按下 FlexPendant 上的tart（启动） 按钮启动系统。


	有关 FlexPendant 硬件按钮的详情，请参 阅 FlexPendant 简介 页 54。 
	有关 FlexPendant 硬件按钮的详情，请参 阅 
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54




	<TABLE ROW>
	6. 
	控制器系统通过 FlexPendant 屏幕上显示 的消息与操作员通信。 
	控制器系统通过 FlexPendant 屏幕上显示 的消息与操作员通信。
	控制器系统通过 FlexPendant 屏幕上显示 的消息与操作员通信。
	消息既可能是事件消息也可能是 RAPID 指令，例如 TPWrite。
	事件消息描述发生于系统之内的事件， 并保存于事件日志中。


	有关基本概念的说明，请参阅 事件日志 页 226一节。 
	有关基本概念的说明，请参阅 
	事件日志 页 226
	事件日志 页 226


	有关 RAPID 指令
	TPReadFK
	TPWrite
	RAPID ²Œøº ÷ ²·µ⁄ 1 ²ø·÷£¨÷¸¡Ó



	<TABLE ROW>
	7. 
	在手动模式下，倚薷奈恢糜功能允许操 作员对 RAPID 程序中的机器人位置进行 调整。
	在手动模式下，倚薷奈恢糜功能允许操 作员对 RAPID 程序中的机器人位置进行 调整。
	在手动模式下，倚薷奈恢糜功能允许操 作员对 RAPID 程序中的机器人位置进行 调整。


	有关如何修改位置的说明，请参阅 动作 调整 页 186和 无动作调整 页 185
	有关如何修改位置的说明，请参阅 
	动作 调整 页 186
	动作 调整 页 186

	无动作调整 页 185
	无动作调整 页 185




	<TABLE ROW>
	8. 
	在生产过程中您可能需要停止机器人。
	在生产过程中您可能需要停止机器人。
	在生产过程中您可能需要停止机器人。


	有关如何停止生产的说明，请参阅 停止 程序 页 150一节。
	有关如何停止生产的说明，请参阅 
	停止 程序 页 150
	停止 程序 页 150




	<TABLE ROW>
	9. 
	您可以通过以诵惺贝翱谟监控进行中的 过程。
	您可以通过以诵惺贝翱谟监控进行中的 过程。
	您可以通过以诵惺贝翱谟监控进行中的 过程。


	有关运行时窗口的详情，请参阅 运行时 窗口 页 126一节。
	有关运行时窗口的详情，请参阅 
	运行时 窗口 页 126
	运行时 窗口 页 126




	<TABLE ROW>
	10. 
	用户在结束操作时应注销。
	用户在结束操作时应注销。
	用户在结束操作时应注销。


	有关如何登录系统的详情，请参阅 注销 和登录 页 247一节。
	有关如何登录系统的详情，请参阅 
	注销 和登录 页 247
	注销 和登录 页 247









	2.8. 升级
	2.8. 升级
	2.8. 升级
	阅读须知
	阅读须知
	本节详细介绍了正确升级系统所需执行的主要步骤。
	此处的疑队是指更换硬件，例如用新电路板取代旧电路板，以及加载新版软件。
	除本步骤中介绍的信息外，您还可以参阅： 
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》
	控制器 页 263
	控制器 页 263

	FlexPendant “³ 53
	FlexPendant “³ 53

	《IRC5 与 RobotStudioOnline 使用入门》
	详细操作步骤
	详细操作步骤



	升级
	升级
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	更换新电路板（例如总线, I/O电路板） 时，系统将自动更新该单元。 
	更换新电路板（例如
	更换新电路板（例如
	总线, I/O

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0100000003

	更新过程中，系统可能会重新启动几次。 请不要关闭系统，或以任何其它方式中 断该自动过程。


	有关更新过程中出现的情况，请参阅 更 新固件和 FlexPendant 页 246一节。 
	有关更新过程中出现的情况，请参阅 
	更 新固件和 FlexPendant 页 246
	更 新固件和 FlexPendant 页 246




	<TABLE ROW>
	2. 
	以机械方式升级机器人或控制器时，请 参阅随工具箱附带提供的安装说明。 
	以机械方式升级机器人或控制器时，请 参阅随工具箱附带提供的安装说明。
	以机械方式升级机器人或控制器时，请 参阅随工具箱附带提供的安装说明。
	如未提供该说明文件，也可参阅上述设 备 
	产品手册




	<TABLE ROW>
	3. 
	升级系统软件时，为了反映添加的组件， 必须对系统进行更改。 
	升级系统软件时，为了反映添加的组件， 必须对系统进行更改。
	升级系统软件时，为了反映添加的组件， 必须对系统进行更改。
	需要新的许可证密钥才能访问附加功能。


	有关如何修改现有系统的详情，请参阅 《RobotStudioOnline 操作员手册》中的 如 何修改系统一节。 
	有关如何修改现有系统的详情，请参阅 
	《RobotStudioOnline 操作员手册》
	如 何修改系统
	如 何修改系统


	有关如何创建新系统的详情，请参阅 
	《RobotStudioOnline 操作员手册》
	新 建系统
	新 建系统


	有关如何获得新许可证密钥的详情，请 参阅 
	《RobotStudioOnline 操作员手册》
	获得并安装RobotStudio
	获得并安装RobotStudio
	Online










	2.9. 安装软件选项
	2.9. 安装软件选项
	2.9. 安装软件选项
	阅读须知
	阅读须知
	有关正确安装通用软件选项或选项包所需的主要步骤，请参阅 
	《RobotStudioOnline 操作员手册》

	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》中的 
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手册》
	控制器 页 263
	控制器 页 263

	FlexPendant “³ 53
	FlexPendant “³ 53

	《IRC5 与 RobotStudioOnline 使用入门》
	详细操作步骤
	详细操作步骤





	2.10. 关闭
	2.10. 关闭
	2.10. 关闭
	关闭
	关闭
	本节介绍如何关闭系统和电源。如果想要在不切断电源的情况下关闭系统，您只需 从系统中注销就可以了。详情请参阅 
	本节介绍如何关闭系统和电源。如果想要在不切断电源的情况下关闭系统，您只需 从系统中注销就可以了。详情请参阅 
	注销和登录 页 247
	注销和登录 页 247



	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	终止所有正在运行的程序。
	终止所有正在运行的程序。
	终止所有正在运行的程序。



	<TABLE ROW>
	2. 
	用 FlexController 上的铱簦乇沼开 关关闭系统。
	用 FlexController 上的铱簦乇沼开 关关闭系统。
	用 FlexController 上的铱簦乇沼开 关关闭系统。



	<TABLE ROW>
	3. 
	系统关闭后，将 FlexPendant 拔下并存放 好。
	系统关闭后，将 FlexPendant 拔下并存放 好。
	系统关闭后，将 FlexPendant 拔下并存放 好。


	有关如何从控制器上断开 FlexPendant 的 详情，请参阅 断开 FlexPendant 页 63。 
	有关如何从控制器上断开 FlexPendant 的 详情，请参阅 
	断开 FlexPendant 页 63
	断开 FlexPendant 页 63









	2.11. 何时使用 FlexPendant 和 RobotStudio
	2.11. 何时使用 FlexPendant 和 RobotStudio
	2.11. 何时使用 FlexPendant 和 RobotStudio
	Online
	工具, 控制工具概述
	控制工具, 概述

	概述
	概述
	您可以使用 FlexPendant 或
	RobotStudio
	Online

	Online


	启动、重启和关闭控制器
	启动、重启和关闭控制器
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	要
	要
	要


	请使用
	请使用
	请使用



	<TABLE ROW>
	启动控制器。
	启动控制器。

	控制器前面板上的电源开关。
	控制器前面板上的电源开关。


	<TABLE ROW>
	重启控制器。
	重启控制器。

	FlexPendant、 RobotStudio Online或控制器前面板上的电源 开关
	FlexPendant、 
	FlexPendant
	RobotStudio Online



	<TABLE ROW>
	关闭控制器。
	关闭控制器。

	控制器前面板上的电源开关。
	控制器前面板上的电源开关。






	运行和控制机器人程序
	运行和控制机器人程序
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	要
	要
	要


	请使用
	请使用
	请使用



	<TABLE ROW>
	启动或停止机器人程序。
	启动或停止机器人程序。

	FlexPendant
	FlexPendant
	FlexPendant







	与控制器通信
	与控制器通信
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	要
	要
	要


	请使用
	请使用
	请使用



	<TABLE ROW>
	确认事件。
	确认事件。

	FlexPendant 
	FlexPendant 
	FlexPendant



	<TABLE ROW>
	查看和保存控制器的事件日 志。
	查看和保存控制器的事件日 志。

	RobotStudio Online 或 FlexPendant
	RobotStudio Online ªÚ 
	RobotStudio Online
	FlexPendant



	<TABLE ROW>
	将控制器软件备份到计算机或 服务器的文件中。
	将控制器软件备份到计算机或 服务器的文件中。

	RobotStudio Online 
	RobotStudio Online 
	RobotStudio Online



	<TABLE ROW>
	将控制器软件备份到控制器的 文件中。
	将控制器软件备份到控制器的 文件中。

	FlexPendant 
	FlexPendant 
	FlexPendant



	<TABLE ROW>
	在控制器与网络驱动器之间传 输文件。
	在控制器与网络驱动器之间传 输文件。

	RobotStudio Online 
	RobotStudio Online 
	RobotStudio Online







	机器人编程
	机器人编程
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	要
	要
	要


	请使用
	请使用
	请使用



	<TABLE ROW>
	灵活创建或编辑机器人程序。 适用于带有大量逻辑、I/O 信 号或动作指令的复杂编程。
	灵活创建或编辑机器人程序。 适用于带有大量逻辑、I/O 信 号或动作指令的复杂编程。

	RobotStudio Online 用于创建程序结构和大部分的源代码； FlexPendant用于储存机器人位置，以及对程序进行最终调 整。 
	RobotStudio Online ”Ã”⁄¥¥½®³Ã-Ú½·¹¹ºÕ¥Û²ø·÷µƒ‘¥¥˙¬Î£ª 
	RobotStudio Online
	FlexPendant

	RobotStudio
	RobotStudio
	RobotStudio
	Online


	t 针对 RAPID 代码优化的文本编辑器，带自动文本功 能，以及指令和参数的工具提示功能。
	t 针对 RAPID 代码优化的文本编辑器，带自动文本功 能，以及指令和参数的工具提示功能。
	t 具有程序错误标识功能的程序检查。
	t 配置和 I/O 编辑操作简单。




	<TABLE ROW>
	为创建或编辑机器人程序提供 有力支持。适用于主要由动作 指令构成的程序。
	为创建或编辑机器人程序提供 有力支持。适用于主要由动作 指令构成的程序。

	FlexPendant 
	FlexPendant 
	FlexPendant

	FlexPendant æﬂ”–“‘œ¬”Åµ„£º
	FlexPendant æﬂ”–“‘œ¬”Åµ„£º
	FlexPendant æﬂ”–“‘œ¬”Åµ„£º

	t 指令选择列表
	t 指令选择列表
	t 编程时可进行程序检查和调试
	t 可在编程的同时创建机器人位置




	<TABLE ROW>
	添加或编辑机器人位置。
	添加或编辑机器人位置。

	FlexPendant 
	FlexPendant 
	FlexPendant



	<TABLE ROW>
	修改机器人位置。
	修改机器人位置。

	FlexPendant 
	FlexPendant 
	FlexPendant







	配置机器人的系统参数
	配置机器人的系统参数
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	要
	要
	要


	请使用
	请使用
	请使用



	<TABLE ROW>
	编辑系统运行参数。
	编辑系统运行参数。

	RobotStudio Online 或 FlexPendant
	RobotStudio Online ªÚ 
	RobotStudio Online
	FlexPendant



	<TABLE ROW>
	将机器人的系统参数另存为配 置文件。
	将机器人的系统参数另存为配 置文件。

	RobotStudio Online 或 FlexPendant
	RobotStudio Online ªÚ 
	RobotStudio Online
	FlexPendant



	<TABLE ROW>
	将配置文件中的系统参数载入 运行系统。
	将配置文件中的系统参数载入 运行系统。

	RobotStudio Online 或 FlexPendant
	RobotStudio Online ªÚ 
	RobotStudio Online
	FlexPendant



	<TABLE ROW>
	加载校准数据。
	加载校准数据。

	RobotStudio Online 或 FlexPendant
	RobotStudio Online ªÚ 
	RobotStudio Online
	FlexPendant







	创建、修改和安装系统
	创建、修改和安装系统
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	要
	要
	要


	请使用
	请使用
	请使用



	<TABLE ROW>
	创建或修改系统。
	创建或修改系统。

	RobotStudio Online 和 RobotWare及有效的 RobotWare 密 钥。 
	RobotStudio Online ºÕ 
	RobotStudio Online
	RobotWare
	RobotWare Ã‹ ‘ø



	<TABLE ROW>
	在控制器上安装系统。
	在控制器上安装系统。

	RobotStudio Online 
	RobotStudio Online 
	RobotStudio Online







	相关信息
	相关信息
	下表列出在执行不同任务时需要参阅的手册：
	下表列出在执行不同任务时需要参阅的手册：
	下表列出在执行不同任务时需要参阅的手册：

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	推荐使用
	推荐使用

	有关详情，请参阅手册...
	有关详情，请参阅手册...

	文档号
	文档号



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	FlexPendant
	FlexPendant
	FlexPendant


	IRC5 与 FlexPendant 操作员手册
	IRC5 ”Î FlexPendant ²Ÿ×˜‘± ÷²·

	3HAC 16590-1
	3HAC 16590-1


	<TABLE ROW>
	RobotStudioOnline
	RobotStudioOnline
	RobotStudioOnline


	RobotStudioOnline 操作员手册
	RobotStudio
	Online


	3HAC 18236-1
	3HAC 18236-1








	2.12. 故障排除的常规步骤
	2.12. 故障排除的常规步骤
	2.12. 故障排除的常规步骤
	故障类型
	故障类型
	机器人系统的故障分为两类：
	机器人系统的故障分为两类：
	机器人系统的故障分为两类：

	t 内置诊断系统可检测的故障。有关这些故障的详情，请参阅 
	t 内置诊断系统可检测的故障。有关这些故障的详情，请参阅 
	《IRC5 故障排 除手册》
	事件日志消息
	事件日志消息


	t 内置诊断系统不可检测的故障。有关这些故障的详情，请参阅 
	《IRC5 故障 排除手册》
	其它故障
	其它故障





	出现故障时，FlexPendant 上显示错误消息
	出现故障时，FlexPendant 上显示错误消息
	控制系统中带有诊断软件，以简化故障排除并缩短停机时间，而诊断系统检测到的 错误会以明语显示在 FlexPendant 上，并包含代码编号。
	控制系统中带有诊断软件，以简化故障排除并缩短停机时间，而诊断系统检测到的 错误会以明语显示在 FlexPendant 上，并包含代码编号。
	所有系统和错误消息都保存在公共日志文件中。此文件只保存最近的 150 条消息。 您可以通过 FlexPendant 的状态栏访问日志文件。
	为了方便故障排除，请遵循某些基本原则。有关详情，请参阅 
	《IRC5 故障排除手 册》
	故障排除原则
	故障排除原则



	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	阅读 FlexPendant 上显示的故障消息并依照指示操作。
	阅读 FlexPendant 上显示的故障消息并依照指示操作。
	阅读 FlexPendant 上显示的故障消息并依照指示操作。


	有关如何阅读消息的详情， 请参阅 《IRC5 故障排除手 册》中的 概述，事件日志消 息。 
	有关如何阅读消息的详情， 请参阅 
	《IRC5 故障排除手 册》
	概述，事件日志消 息
	概述，事件日志消 息




	<TABLE ROW>
	2. 
	FlexPendant 上提供的信息足以排除故障吗？ 
	FlexPendant …œÃ·¹©µƒ–Åœ¢×„“‘ÅÅ³˝¹ ’œ¬ð£ø
	FlexPendant …œÃ·¹©µƒ–Åœ¢×„“‘ÅÅ³˝¹ ’œ¬ð£ø

	如果可以，请排除故障并恢复操作。
	如果可以，请排除故障并恢复操作。

	如果不能，请继续以下步骤。
	如果不能，请继续以下步骤。



	<TABLE ROW>
	3. 
	如果故障与 LED 有关，检查单元上的 LED。
	如果故障与 LED 有关，检查单元上的 LED。
	如果故障与 LED 有关，检查单元上的 LED。


	有关各个单元的详情，请参 阅 《IRC5 故障排除》中的 单元 LED。
	有关各个单元的详情，请参 阅 
	《IRC5 故障排除》
	单元 LED
	单元 LED




	<TABLE ROW>
	4. 
	如果故障与缆线有关，请借助电路图检查缆线。
	如果故障与缆线有关，请借助电路图检查缆线。
	如果故障与缆线有关，请借助电路图检查缆线。


	有关相关文档号的详情，请 参阅 《IRC5 故障排除手册》 中的 文档参考信息，IRC5。 
	有关相关文档号的详情，请 参阅 
	《IRC5 故障排除手册》
	文档参考信息，IRC5



	<TABLE ROW>
	5. 
	如果需要，请参阅修理说明，替换、调整或修复上述 部件。
	如果需要，请参阅修理说明，替换、调整或修复上述 部件。
	如果需要，请参阅修理说明，替换、调整或修复上述 部件。


	有关相关文档号的详情，请 参阅 《IRC5 故障排除手册》 中的 文档参考信息，IRC5。 
	有关相关文档号的详情，请 参阅 
	《IRC5 故障排除手册》
	《IRC5 故障排除手册》

	文档参考信息，IRC5






	出现故障时，FlexPendant 上没有错误消息。
	出现故障时，FlexPendant 上没有错误消息。
	这些故障诊断系统检测不到，需要用其它的方法排除。您需要根据故障的表现来选 择合适的排除方法。有关详情，请参阅 
	《IRC5 故障排除手册》
	其它故障
	其它故障


	要排除这些故障，请依照 
	出现故障时，FlexPendant 上显示错误消息 页 52
	出现故障时，FlexPendant 上显示错误消息 页 52






	3 FlexPendant
	3 FlexPendant
	3.1. 关于本章
	3.1. 关于本章
	3.1. 关于本章
	3.1. 关于本章
	概述
	概述
	本章介绍 FlexPendant 的各种控件及其可执行的任务。
	各小节的标题和内容与 FlexPendant 上的功能菜单相对应。例如，在 
	程序编辑器 页 139
	程序编辑器 页 139






	3.2 FlexPendant
	3.2 FlexPendant
	3.2.1. FlexPendant ºÚ½È
	3.2.1. FlexPendant ºÚ½È
	3.2.1. FlexPendant ºÚ½È
	FlexPendant ÀµÃ˜
	FlexPendant ÀµÃ˜
	FlexPendant …Ë±¸
	FlexPendant
	TPU
	教导器单元

	FlexPendant ”…”²º˛£®»Á°¥Å.ºÕøØ÷Æ¸À£©ºÕ»Ìº˛×È³…£¨Õ®¹˝ºØ³…µÁ¿¬ºÕ¡¨½”Æ˜”ÎøØ÷Æ Æ˜ƒ£øÈ¡¨½”°£
	请注意某些特定的功能无法通过 FlexPendant 执行，只能通过 
	RobotStudio
	Online

	《RobotStudioOnline 操作员手册》


	FlexPendant 主要部件主要部件
	FlexPendant 主要部件主要部件
	FlexPendant 主要部件

	以下是 FlexPendant 的主要部件。
	以下是 FlexPendant 的主要部件。
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	连接器
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	紧急停止按钮
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	使动装置
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	控制杆
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	硬件按钮
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	FlexPendant, 硬件按钮
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	预设按钮 1：有关如何定义其功能的详细说明，请参阅《IRC5 与 FlexPendant 操作员 手册》中的 预设按键 页 219。
	预设按键 页 219
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	预设按钮 2：有关如何定义其功能的详细说明，请参阅《IRC5 与 FlexPendant 操作员 手册》中的 预设按键 页 219一节。
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	预设按钮 3：有关如何定义其功能的详细说明，请参阅《IRC5 与 FlexPendant 操作员 手册》中的 预设按键 页 219一节。
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	预设按键 页 219
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	D 
	预设按钮 4：有关如何定义其功能的详细说明，请参阅《IRC5 与 FlexPendant 操作员 手册》中的 预设按键 页 219一节。
	预设按键 页 219
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	START（启动）按钮。开始执行程序..
	程序执行启动按钮
	RUN（运行）按钮
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	F 
	STEP BACKWARDS（步退）按钮。使程序后退一个指令。

	<TABLE ROW>
	G 
	STEP FORWARDS（步进）按钮。使程序前进一个指令。
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	H 
	STOP（停止）按钮。停止程序执行。
	程序执行停止按钮
	STOP（停止）按钮






	触摸屏组件
	触摸屏组件
	下图显示了 FlexPendant 触摸屏的组件。
	FlexPendant 触摸屏
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	状态栏显示与系统和消息有关的信息。详情请参阅《IRC5 与 FlexPendant 操作员手 册》中的 
	状态栏 页 249
	状态栏 页 249
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	关闭按钮
	关闭按钮
	点击关闭按钮将关闭当前打开的视图或应用程序。

	任务栏
	任务栏
	任务栏显示所有打开的视图和应用程序。
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	3.2.2. 硬件按钮和 FlexPendant 上的按钮
	3.2.2.1. 如何使用抑梗按钮
	3.2.2.1. 如何使用抑梗按钮
	3.2.2.1. 如何使用抑梗按钮
	何时使用抑梗按钮
	何时使用抑梗按钮
	在手动全速模式下，使用 FlexPendant 背面的
	“止－动”按钮

	这里有两个相同的按钮，分别用于左手持握和右手持握。
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	操作模式
	操作模式

	功能
	功能
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	手动减速模式
	手动减速模式

	正常情况下，抑梗按钮在此模式中不起作用， 
	正常情况下，抑梗按钮在此模式中不起作用，
	但是可以通过修改系统参数来启用它。
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	全速手动模式
	全速手动模式

	按下抑梗按钮并按下使动设备，运行程序。程序可以 连续运行或分步运行。 
	按下抑梗按钮并按下使动设备，运行程序。程序可以 连续运行或分步运行。
	此模式中，松开抑梗按钮时，操纵器和程序会立刻停 止。当再次按下此按钮时，将从停止的位置恢复运行。
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	自动模式
	自动模式

	抑梗按钮不能用于此模式。
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	如何使用抑梗按钮
	在全速手动模式中使用抑梗按钮：
	在全速手动模式中使用抑梗按钮：
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	按下 FlexPendant 上的使动设备
	按下 FlexPendant 上的使动设备
	按下 FlexPendant 上的使动设备
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	使用 FlexPendant 上的功能键选择执行模式 
	使用 FlexPendant 上的功能键选择执行模式
	使用 FlexPendant 上的功能键选择执行模式
	使用 FlexPendant 上的功能键选择执行模式
	使用 FlexPendant 上的功能键选择执行模式

	.\t START（连续执行）
	.\t START（连续执行）
	.\t START

	.\t FWD（步进执行）
	.\t FWD

	.\t BWD（步退执行）
	.\t BWD



	您也可以选择单步执行模式，请参阅 
	单步执行指令 页 59
	单步执行指令 页 59
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	3. 
	等待抑梗警告框。
	等待抑梗警告框。
	等待抑梗警告框。
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	4. 
	按下 FlexPendant 上的抑梗按钮，开始执行程序。 
	按下 FlexPendant 上的抑梗按钮，开始执行程序。
	按下 FlexPendant 上的抑梗按钮，开始执行程序。
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	如果松开抑梗按钮，程序会停止。 
	如果松开抑梗按钮，程序会停止。
	如果松开抑梗按钮，程序会停止。
	如果松开后再次按下，程序会从停止位置继续执行。
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	6. 
	松开抑梗按钮后，您可以选择其它的程序执行模式，然后再次按下抑梗 影磁ィú怀鱿志婵颍绦虮慊嵩谛碌哪Ｊ街屑绦诵小
	松开抑梗按钮后，您可以选择其它的程序执行模式，然后再次按下抑梗 影磁ィú怀鱿志婵颍绦虮慊嵩谛碌哪Ｊ街屑绦诵小
	松开抑梗按钮后，您可以选择其它的程序执行模式，然后再次按下抑梗 影磁ィú怀鱿志婵颍绦虮慊嵩谛碌哪Ｊ街屑绦诵小
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	7. 
	如果松开了使动设备（有意或无意），要重新启动运行，必须从第一步开始重复整 个步骤。
	如果松开了使动设备（有意或无意），要重新启动运行，必须从第一步开始重复整 个步骤。
	如果松开了使动设备（有意或无意），要重新启动运行，必须从第一步开始重复整 个步骤。
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	3.2.2.2. 开始和停止执行
	3.2.2.2. 开始和停止执行
	概述
	概述
	操作模式不同，程序执行的开始和停止方式也不同。

	开始执行
	开始执行
	此部分详细介绍了如何开始执行
	此部分详细介绍了如何开始执行
	此部分详细介绍了如何开始执行
	开始执行
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	使用 FlexPendant 硬件按钮组上的TART （启动）影磁ァ
	使用 FlexPendant 硬件按钮组上的TART （启动）影磁ァ

	有关TART（启动）影磁サ南昵椋 参阅 FlexPendant 简介 页 54。 
	有关TART（启动）影磁サ南昵椋 参阅 
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54


	有关单步执行指令的详情，请参阅 
	单步执 行指令 页 59
	单步执 行指令 页 59


	相关故障，请参阅《IRC5 故障排除手 册》。
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	停止执行
	此部分详细介绍了如何停止执行
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	在使用抑梗控制的操作 中...
	在使用抑梗控制的操作 中...

	松开抑梗按钮。
	松开抑梗按钮。

	有关抑梗按钮的详情， 请参阅 FlexPendant 简介 页 54。 
	有关抑梗按钮的详情， 请参阅 
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	在没有使用抑梗控制的 操作中...

	按下TOP（停止）影 钮。
	按下TOP（停止）影 钮。

	有关TOP（停止）影磁. 的详情，请参阅 FlexPendant 简介 页 54。 
	有关TOP（停止）影磁. 的详情，请参阅 
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
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	在单步模式中运行...
	在单步模式中运行...

	每个指令执行完后机器人都 会停止。 
	每个指令执行完后机器人都 会停止。
	按下WD（步进）踊 WD（步退）又葱邢乱惶 指令。

	有关WD（步进）雍 WD（步退）影磁サ南 情，请参阅 FlexPendant 简介 页 54。 
	有关WD（步进）雍 WD（步退）影磁サ南 情，请参阅 
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
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	3.2.2.3. 单步执行指令
	3.2.2.3. 单步执行指令
	概述
	概述
	在所有的操作模式中，程序都可以步进或步退执行。
	但步退执行是有限制的，详情请参阅 
	RAPID ¸Å ˆ
	RAPID ¸Å ˆ



	选择单步执行模式
	选择单步执行模式
	此部分详细介绍了如何选择单步执行模式。单步模式分为三种：步进、步过和动作 单步。
	此部分详细介绍了如何选择单步执行模式。单步模式分为三种：步进、步过和动作 单步。
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	1. 
	使用涌焖偕柚糜菜单选择单步执行模式。
	使用涌焖偕柚糜菜单选择单步执行模式。
	使用涌焖偕柚糜菜单选择单步执行模式。


	详情请参阅 铱焖偕柚糜菜 单，单步模式 页 259。 
	详情请参阅 
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	单步
	单步
	此部分详细介绍了如何步进和步退。
	此部分详细介绍了如何步进和步退。
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	步退执行的限制
	步退执行的限制
	步退执行有以下限制：
	步退执行有以下限制：
	步退执行有以下限制：

	t 当通过 
	t 当通过 
	MoveC

	t 步退时无法退出 
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	FOR
	WHILE
	TEST

	t 到达某一例行程序的开头时将无法以步退方式退出该例行程序。
	t 有些影响动作的指令不能以步退方式执行（例如 
	ActUnit
	ConfL
	PDispOn




	步退执行说明
	步退执行说明
	当步进执行时，在程序代码中，程序指针指示下一步应该执行的程序指令，动作指 针指示机器人的动作指令。
	当步退执行时，在程序代码中，程序指针指示的动作指令优先于动作指针指示的动 作指令。当程序指针和动作指针指示不同的动作指令时，动作将会移动到程序指针 指示的目标处，并使用动作指针指示的类型和速度。

	步退限制示例
	步退限制示例
	下图解释了如何通过动作指令执行步退。程序指针和动作指针可以帮助您跟踪 RAPID 的执行位置和机器人的位置。
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	动作指针
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	加亮字符表示机器人正在移向的位置或已经到达的位置。
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	步进到机器人位于 p5 时
	步进到机器人位于 p5 时

	动作指针将指示 p5，程序指针则指明下一条运动指令 (MoveL p6)。 
	动作指针将指示 p5，程序指针则指明下一条运动指令 (
	MoveL p6
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	按一下WD（步 退）影磁ナ
	按一下WD（步 退）影磁ナ

	机器人将停止移动，程序指针将移动到上一条指令 (MoveC p3, p4)。也就是说，当再次按下WD（步退）邮保葱姓馓踔噶睢
	机器人将停止移动，程序指针将移动到上一条指令 (
	MoveC p3, p4
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	再次按下WD（步 退）影磁ナ
	再次按下WD（步 退）影磁ナ

	机器人将以线性方式移动到 p4，速度为 v300。 
	机器人将以线性方式移动到 p4，速度为 v300。
	移动的目标 (p4) 取自指令 
	MoveC
	MoveL p5

	动作指针将指示 p4，程序指针向上移动到 
	MoveL p2
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	再次按下WD（步 退）影磁
	再次按下WD（步 退）影磁

	机器人通过 p3 迂回移动到 p2，速度为 v100。 
	机器人通过 p3 迂回移动到 p2，速度为 v100。
	移动的目标 p2 从指令 
	MoveL p2
	MoveL p1

	动作指针指示 p2，程序指针向上移动到 
	MoveL p1
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	再次按下WD（步 退）影磁
	再次按下WD（步 退）影磁

	机器人线性移动到 p1，速度为 v200。 
	机器人线性移动到 p1，速度为 v200。
	动作指针指示 p1，程序指针向上移动到
	MoveJ p0
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	按一下WD（步 进）影磁
	按一下WD（步 进）影磁

	机器人静止，程序指针移动到后一条指令 (MoveL p2)。
	机器人静止，程序指针移动到后一条指令 (
	MoveL p2
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	再次按下WD（步 进）影磁
	再次按下WD（步 进）影磁

	机器人线性移动到 p2，速度为 v200。
	机器人线性移动到 p2，速度为 v200。
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	3.2.3.1. 连接 FlexPendant 时会发生什么情况？
	3.2.3.1. 连接 FlexPendant 时会发生什么情况？
	3.2.3.1. 连接 FlexPendant 时会发生什么情况？
	连接和断开 FlexPendant
	连接和断开 FlexPendant
	系统启动前，首先将 FlexPendant 连接到控制器。
	您可以断开一个控制器上的 FlexPendant 用于其它控制器。但是，从运行中的系统断 开 FlexPendant，系统会紧急停止。当将 FlexPendant 连接到其它控制器时，由于机器 人控制器软件版本不同，FlexPendant 的启动可能会

	连接 FlexPendant 时发生的事件
	连接 FlexPendant 时发生的事件
	当连接 FlexPendant 到控制模块时：
	当连接 FlexPendant 到控制模块时：
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	控制模块没有连接 FlexPendant。 
	控制模块没有连接 FlexPendant。
	控制模块必须通电。

	将 FlexPendant 连接到控制模块上的连接器。 
	将 FlexPendant 连接到控制模块上的连接器。
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	FlexPendant 已连接。
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	控制器和 FlexPendant 准备启动。
	控制器和 FlexPendant 准备启动。
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	系统已启动。
	系统已启动。
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	当前没有系统： 
	当前没有系统：
	引导程序在 FlexPendant 上启动。

	引导程序调用控制模块并加载 FlexPendant 所 需的所有软件。这需要几分钟。
	引导程序调用控制模块并加载 FlexPendant 所 需的所有软件。这需要几分钟。


	<TABLE ROW>
	当前有系统：
	当前有系统：

	上载保存在控制器中的数据，这需要至少 60 秒（不包括应用程序）。
	上载保存在控制器中的数据，这需要至少 60 秒（不包括应用程序）。


	<TABLE ROW>
	FlexPendant 软件加载完毕。
	FlexPendant »Ìº˛º”‘ØÕÍ±œ°£

	FlexPendant 启动后将显示第一个窗口，提示 您重置连接 FlexPendant 时导致的紧急停止。
	FlexPendant ÆÙ¶ØºÛ½´œ‘ æµ⁄“ª¸ˆ¥°ø⁄£¨Ã· æ ƒ˙÷Ø÷Ã¡¨½” FlexPendant  ±µº÷¬µƒ½Ùº±Õ£÷¹°£


	<TABLE ROW>
	紧急停止确认。
	紧急停止确认。

	系统准备恢复操作。
	系统准备恢复操作。







	3.2.3.2. 连接 FlexPendant
	3.2.3.2. 连接 FlexPendant
	3.2.3.2. 连接 FlexPendant
	FlexPendant, 连接

	安装位置
	安装位置
	FlexPendant ¡¨½”Æ˜µƒŒª÷Ã»Áœ¬ÕºÀ˘ æ°£
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0400000729
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	FlexPendant 插座连接器





	操作步骤
	操作步骤
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在控制模块上找到 FlexPendant 插座连 接器。
	在控制模块上找到 FlexPendant 插座连 接器。
	在控制模块上找到 FlexPendant 插座连 接器。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0400000931

	.\t O£ºFlexPendant ¡¨½”Æ˜ (A22.X1)
	.\t O£ºFlexPendant ¡¨½”Æ˜ (A22.X1)
	.\t O£ºFlexPendant ¡¨½”Æ˜ (A22.X1)




	<TABLE ROW>
	2. 
	插入 FlexPendant 电缆连接器。
	插入 FlexPendant
	插入 FlexPendant
	FlexPendant




	<TABLE ROW>
	3. 
	顺时针旋转连接器的锁环，将其拧紧。
	顺时针旋转连接器的锁环，将其拧紧。
	顺时针旋转连接器的锁环，将其拧紧。








	3.2.3.3. 断开 FlexPendant
	3.2.3.3. 断开 FlexPendant
	3.2.3.3. 断开 FlexPendant
	断开 FlexPendant
	断开 FlexPendant
	以下是断开 FlexPendant 的详细步骤
	以下是断开 FlexPendant 的详细步骤

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	完成所有需要连接 FlexPendant 的当前活动。（例如路径调整、校准、修改程序。）
	完成所有需要连接 FlexPendant 的当前活动。（例如路径调整、校准、修改程序。）
	完成所有需要连接 FlexPendant 的当前活动。（例如路径调整、校准、修改程序。）



	<TABLE ROW>
	2. 
	关闭系统。如果在没有关闭系统时断开 FlexPendant，系统会进入紧急停止状态。
	关闭系统。如果在没有关闭系统时断开 FlexPendant，系统会进入紧急停止状态。
	关闭系统。如果在没有关闭系统时断开 FlexPendant，系统会进入紧急停止状态。



	<TABLE ROW>
	3. 
	逆时针拧松连接器电缆计数器。
	逆时针拧松连接器电缆计数器。
	逆时针拧松连接器电缆计数器。



	<TABLE ROW>
	4. 
	将 FlexPendant 与机器人系统分别存储。
	将 FlexPendant 与机器人系统分别存储。
	将 FlexPendant 与机器人系统分别存储。









	3.2.4. FlexPendant ª˘±æ²Ÿ×˜
	3.2.4. FlexPendant ª˘±æ²Ÿ×˜
	3.2.4.1. 使用软键盘
	3.2.4.1. 使用软键盘
	3.2.4.1. 使用软键盘
	使用软键盘
	使用软键盘
	操作系统（例如输入文件名或参数值）时，会经常使用
	软键盘

	软件盘和普通键盘一样，也可以输入插入点，键入字符或更正键入错误。点击字母、 数字和特殊字符，输入文本或数值。

	软键盘图示
	软键盘图示
	下图是 FlexPendant 上的软键盘。
	下图是 FlexPendant 上的软键盘。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000491


	如何改变插入点
	如何改变插入点
	点击箭头键更改插入点，例如在更正输入错误时。
	点击箭头键更改插入点，例如在更正输入错误时。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果需要...
	请点击...


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	后移
	后移
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000492



	<TABLE ROW>
	前移
	前移
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000493






	如何删除
	如何删除
	1. 
	1. 
	1. 
	点击 
	点击 
	点击 
	Backspace

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000494








	3.2.4.2. 滚屏和缩放
	3.2.4.2. 滚屏和缩放
	3.2.4.2. 滚屏和缩放
	概述
	概述
	一个屏幕不一定能显示所要查看的全部内容。要查看全部内容，您可以：
	一个屏幕不一定能显示所要查看的全部内容。要查看全部内容，您可以：
	一个屏幕不一定能显示所要查看的全部内容。要查看全部内容，您可以：

	t 向上／向下滚动（有时是向左／向右）
	t 向上／向下滚动（有时是向左／向右）
	滚动

	t 放大或缩小（仅在程序编辑器中可用）
	缩放



	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000685
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	放大（放大文本）

	<TABLE ROW>
	B 
	向上滚动（滚动幅度为一 页） 
	页


	<TABLE ROW>
	C 
	向上滚动（滚动幅度为一 行） 
	行


	<TABLE ROW>
	D 
	向左滚动

	<TABLE ROW>
	E 
	向右滚动

	<TABLE ROW>
	F 
	缩小（缩小文本）

	<TABLE ROW>
	G 
	向下滚动（滚动幅度为一 页） 
	页


	<TABLE ROW>
	H 
	向下滚动（滚动幅度为一 行） 
	行








	3.2.4.3. 处理程序
	3.2.4.3. 处理程序
	3.2.4.3. 处理程序
	概述
	概述
	自定义处理程序可从 
	ABB


	启动处理程序
	启动处理程序
	以下是启动处理程序的步骤。
	以下是启动处理程序的步骤。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 ABB 按钮，显示 ABB 菜单。 
	点击 
	点击 
	ABB 


	菜单中列出处理程序。
	菜单中列出处理程序。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击处理程序的名称将其启动。
	点击处理程序的名称将其启动。
	点击处理程序的名称将其启动。






	在运行的处理程序间切换
	在运行的处理程序间切换
	如同 FlexPendant 视图，已启动的应用程序会在任务栏中显示一个快捷按钮。点击按 钮可以在应用程序和视图之间切换。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000768

	上图中，视图和正在运行的处理程序为：
	上图中，视图和正在运行的处理程序为：
	上图中，视图和正在运行的处理程序为：

	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	A 

	FlexPendant 资源管理器视图
	FlexPendant 资源管理器视图


	<TABLE ROW>
	B 
	B 

	程序编辑器视图，机器人 1 的 BEZ 模块。 
	程序编辑器视图，机器人 1 的 BEZ 模块。 


	<TABLE ROW>
	C 
	C 

	RobotWare Arc，处理程序
	RobotWare Arc£¨¥¶¿Ì³Ã–Ú


	<TABLE ROW>
	D 
	D 

	控制面板视图
	控制面板视图










	3.3 个性化 FlexPendant
	3.3 个性化 FlexPendant
	3.3.1. 概述，个性化 FlexPendant
	3.3.1. 概述，个性化 FlexPendant
	3.3.1. 概述，个性化 FlexPendant
	个性化
	个性化
	可以通过各种方法
	可以通过各种方法
	可以通过各种方法
	个性化
	个性化


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	操作：
	操作：

	参阅章节：
	参阅章节：



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	改变窗口和对话框中使用的语言
	改变窗口和对话框中使用的语言

	更改语言 页 218。 
	更改语言 页 218
	更改语言 页 218
	更改语言 页 218




	<TABLE ROW>
	改变显示器的亮度和对比度
	改变显示器的亮度和对比度

	更改亮度和对比度 页 210。 
	更改亮度和对比度 页 210
	更改亮度和对比度 页 210
	更改亮度和对比度 页 210




	<TABLE ROW>
	将 FlexPendant 设置为左手使用或右手使用
	将 FlexPendant 设置为左手使用或右手使用

	如何设置 FlexPendant 的左手使用和右手使 用。 
	如何设置 FlexPendant 的左手使用和右手使 用
	如何设置 FlexPendant 的左手使用和右手使 用
	如何设置 FlexPendant 的左手使用和右手使 用




	<TABLE ROW>
	配置程序启动视图和用户授权系统视图
	配置程序启动视图和用户授权系统视图

	配置 FlexPendant 系统 页 223。 
	配置 FlexPendant 系统 页 223
	配置 FlexPendant 系统 页 223
	配置 FlexPendant 系统 页 223




	<TABLE ROW>
	重新校准触摸屏
	重新校准触摸屏

	触摸屏 页 225。 
	触摸屏 页 225
	触摸屏 页 225
	触摸屏 页 225




	<TABLE ROW>
	配置预设按键
	配置预设按键

	预设按键 页 219。 
	预设按键 页 219
	预设按键 页 219
	预设按键 页 219




	<TABLE ROW>
	配置常用 I/O 列表
	配置常用 I/O 列表

	配置常用 I/O 页 217。 
	配置常用 I/O 页 217
	配置常用 I/O 页 217
	配置常用 I/O 页 217




	<TABLE ROW>
	改变日期和时间
	改变日期和时间

	更改日期和时间 页 216。 
	更改日期和时间 页 216
	更改日期和时间 页 216
	更改日期和时间 页 216










	3.3.2. FlexPendant µƒœ‘ æ–Åœ¢
	3.3.2. FlexPendant µƒœ‘ æ–Åœ¢
	3.3.2. FlexPendant µƒœ‘ æ–Åœ¢
	FlexPendant µƒœ‘ æ–Åœ¢
	FlexPendant µƒœ‘ æ–Åœ¢
	以下描述了如何获取系统信息，例如已安装系统、端口、选项和 FlexPendant 上的 RobotWare 版本。
	以下描述了如何获取系统信息，例如已安装系统、端口、选项和 FlexPendant 上的 RobotWare 版本。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB 菜单中，点击 系统信息。 
	在 
	在 
	ABB 
	系统信息




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击各个按钮以获取更多信息。 
	点击各个按钮以获取更多信息。
	点击各个按钮以获取更多信息。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000968




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 控制器属性，查看网络连接或已安装系统。 
	点击 
	点击 
	控制器属性

	点击 
	系统属性










	3.4 ABB ²Àµ•
	3.4 ABB ²Àµ•
	3.4.1. FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜
	3.4.1. FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜
	3.4.1.1. FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜
	3.4.1.1. FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜
	3.4.1.1. FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜
	关于 FlexPendant 资源管理器
	关于 FlexPendant 资源管理器
	类似 Windows 资源管理器，FlexPendant 资源管理器
	FlexPendant 资源管理器


	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜Õº½‚
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜Õº½‚
	以下是 FlexPendant 资源管理器的详细图解。
	以下是 FlexPendant 资源管理器的详细图解。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001130


	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜×Èº˛
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜×Èº˛
	组件如下表所示。
	组件如下表所示。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	组件
	说明
	功能


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	简单视图
	简单视图

	点击后可在文件窗口中隐藏文件类型
	点击后可在文件窗口中隐藏文件类型


	<TABLE ROW>
	B 
	详细视图
	详细视图

	点击可在文件窗口中显示文件类型
	点击可在文件窗口中显示文件类型


	<TABLE ROW>
	C 
	路径
	路径

	显示目录路径。
	显示目录路径。


	<TABLE ROW>
	D 
	菜单
	菜单

	点击可显示菜单功能
	点击可显示菜单功能


	<TABLE ROW>
	E 
	新建文件夹
	新建文件夹

	点击可在当前文件夹中创建新文件夹。
	点击可在当前文件夹中创建新文件夹。


	<TABLE ROW>
	F 
	向上一级
	向上一级

	点击进入上一级文件夹。
	点击进入上一级文件夹。







	3.4.1.2. 文件处理
	3.4.1.2. 文件处理
	3.4.1.2. 文件处理
	文件处理和保存
	文件处理和保存
	备份、程序和配置等信息都以文件形式保存在机器人系统中。这些文件可用特殊的 FlexPendant 应用程序（例如程序编辑器）处理，也可用 FlexPendant 资源管理器处 理。
	文件处理

	文件可以保存在多种驱动器或存储设备上，例如：
	文件可以保存在多种驱动器或存储设备上，例如：
	文件可以保存在多种驱动器或存储设备上，例如：

	t 控制器硬盘
	t 控制器硬盘
	t 便携式 PC
	.\t USB …Ë±¸
	t 其它网络驱动器


	这些驱动器的用法相同，它们位于 FlexPendant 资源管理器中，此外，用 FlexPendant 中的应用程序保存或打开文件时也会显示这些驱动器。

	USB ¥Ê¥¢Æ˜ ¹”ÃÀµÃ˜
	USB ¥Ê¥¢Æ˜ ¹”ÃÀµÃ˜
	IRC5 µƒøØ÷ÆÆ˜ƒ£øÈÅ‰±¸¡À USB ¶Àø⁄£¨œÍ«È«Î²Œ‘ƒ 
	FlexController …œµƒ°¥Å• “³ 264
	FlexController …œµƒ°¥Å• “³ 264

	USB 存储器

	当插入 USB 存储器时，正常情况下，系统会在几秒钟之内检测到设备并准备使用。 系统启动时可以自动检测到插入的 USB 存储器。
	系统运行中，可以插入和拔除 USB 存储器。为了避免出现问题，操作时应注意：
	系统运行中，可以插入和拔除 USB 存储器。为了避免出现问题，操作时应注意：
	系统运行中，可以插入和拔除 USB 存储器。为了避免出现问题，操作时应注意：

	t 切勿插入 USB 存储器后立刻拔除。应等待五秒钟直至系统检测到此设备。
	t 切勿插入 USB 存储器后立刻拔除。应等待五秒钟直至系统检测到此设备。
	t 切勿在文件操作（例如保存或复制文件）时拔除 USB 存储器。许多 USB 存 储器通过闪烁的 LED 指示设备正在操作。
	t 切勿在系统关闭过程中拔除 USB 存储器。应等待关闭过程完成。


	USB ¥Ê¥¢Æ˜µƒ ¹”Ãœﬁ÷Æ£º
	USB ¥Ê¥¢Æ˜µƒ ¹”Ãœﬁ÷Æ£º
	USB ¥Ê¥¢Æ˜µƒ ¹”Ãœﬁ÷Æ£º

	t 不保证支持所有的 USB 存储器。
	t 不保证支持所有的 USB 存储器。
	t 有些 USB 存储器有写保护开关。由于写保护引起的文件操作失败，系统不可 检测。



	相关信息
	相关信息
	有关故障排除的详情，请参阅 
	《IRC5 故障排除手册》





	3.4.2. 输入和输出
	3.4.2. 输入和输出
	3.4.2.1. 输入和输出，I／O
	3.4.2.1. 输入和输出，I／O
	3.4.2.1. 输入和输出，I／O
	概述
	概述
	I£ØO –ÅºÅ Ù–‘”Ã¿¥²Èø¥ ‰»ÎºÕ ‰³ˆ–ÅºÅ
	I/O
	系统参数配置 页 213
	系统参数配置 页 213



	查看信号
	查看信号
	此部分详细介绍如何查看信号属性..
	此部分详细介绍如何查看信号属性..

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB 菜单中，点击 输入和输出。 
	在 ABB 菜单中，点击 
	在 ABB 菜单中，点击 
	输入和输出


	显示常用 I／O 信号的列表。
	显示常用 I／O 信号的列表。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 查看切换选择列表中的信号。
	点击 
	点击 
	查看




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击选择一个信号。
	点击选择一个信号。
	点击选择一个信号。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 属性，查看信号的设置。然后点击 关闭，返回列表。 
	点击 
	点击 
	属性
	关闭


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000770







	什么是信号？
	什么是信号？
	I£ØO -ÅºÅ «Œª”⁄œ÷³°×‹œﬂµ.‘™£®”ÎøØ÷ÆÆ˜ƒ⁄µƒœ÷³°×‹œﬂœ‡¡¨£©µƒ I/O -ÅºÅµƒ¬ﬂº�»Ì º˛±Ì æ°£
	指定一个信号即可创建真实 I／O 信号的逻辑软件表示。信号的配置定义了信号的 具体系统参数，而这些参数控制信号的行为。



	3.4.2.2. 模拟和修改信号值
	3.4.2.2. 模拟和修改信号值
	3.4.2.2. 模拟和修改信号值
	模拟和修改信号值
	模拟和修改信号值
	一个信号可以转换为模拟信号，并且信号的值也可以修改。有关如何改变信号属性 的详情，请参阅铱刂泼姘逵一节中的 
	一个信号可以转换为模拟信号，并且信号的值也可以修改。有关如何改变信号属性 的详情，请参阅铱刂泼姘逵一节中的 
	配置常用 I/O 页 217
	配置常用 I/O 页 217



	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 I／O。 
	在 
	在 
	ABB
	I£ØO


	显示常用信号列表。详情请参阅 
	显示常用信号列表。详情请参阅 
	配置常用 I/O 页 217
	配置常用 I/O 页 217





	<TABLE ROW>
	2. 
	点击一个信号。
	点击一个信号。
	点击一个信号。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 模拟，将信号转换为模拟信号。 
	点击 
	点击 
	模拟


	点击 
	点击 
	取消模拟




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 123...，修改信号的值。 
	点击 
	点击 
	123...


	显示软数字键盘。输入新值，然后点击 
	显示软数字键盘。输入新值，然后点击 
	确定









	3.4.2.3. 查看信号组
	3.4.2.3. 查看信号组
	3.4.2.3. 查看信号组
	查看信号组
	查看信号组
	此部分详细介绍如何查看信号组。
	此部分详细介绍如何查看信号组。
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	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 I／O。 
	在 
	在 
	ABB
	I£ØO


	显示常用信号列表。详情请参阅 
	显示常用信号列表。详情请参阅 
	配置常用 I/O 页 217
	配置常用 I/O 页 217





	<TABLE ROW>
	2. 
	在 ABB菜单中，点击 组。 
	在 
	在 
	ABB
	组




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击列表中的信号组名称，然后点击 属性，或双击信号组的名称。 
	点击列表中的信号组名称，然后点击 
	点击列表中的信号组名称，然后点击 
	属性


	显示信号组的属性。
	显示信号组的属性。








	3.4.2.4. 安全 I/O 信号
	3.4.2.4. 安全 I/O 信号
	3.4.2.4. 安全 I/O 信号
	概述
	概述
	在控制器的基本和标准形式中，某些 I／O 信号专用于特定的安全功能。以下是简 要描述。
	有关通过 FlexPendant 访问信号的详情，请参阅 
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手 册》
	《IRC5 与 FlexPendant 操作员手 册》



	安全 I/O 信号
	安全 I/O 信号
	下表列出了标准系统中使用的安全 I／O 信号。
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	信号名称
	信号名称

	说明
	说明

	位值说明
	位值说明

	应用范围
	应用范围



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	ES1
	ES1

	紧急停止，链 1 
	紧急停止，链 1 

	1 ＝ 链关闭
	1 £½ ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	ES2
	ES2

	紧急停止，链 2 
	紧急停止，链 2 

	1 ＝ 链关闭
	1 £½ ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	SOFTESI
	SOFTESI

	软紧急停止
	软紧急停止

	1 ＝ 启用软停止
	1 £½ ÆÙ”Ã»ÌÕ£÷¹

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	EN1
	EN1

	使动装置 1 和 2，链 1 
	使动装置 1 和 2，链 1 

	1 ＝ 启用
	1 £½ ÆÙ”Ã

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	EN2
	EN2

	使动装置 1 和 2，链 2 
	使动装置 1 和 2，链 2 

	1 ＝ 启用
	1 £½ ÆÙ”Ã

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	AUTO1
	AUTO1

	操作模式选择器，链 1 
	操作模式选择器，链 1 

	1 ＝ 选择自动
	1 £½ —°‘Ò×‘¶Ø

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	AUTO2
	AUTO2

	操作模式选择器，链 2 
	操作模式选择器，链 2 

	1 ＝ 选择自动
	1 £½ —°‘Ò×‘¶Ø

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	MAN1
	MAN1

	操作模式选择器，链 1 
	操作模式选择器，链 1 

	1 ＝ 选择手动
	1 £½ —°‘Ò ÷¶Ø

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	MANFS1
	MANFS1

	操作模式选择器，链 1 
	操作模式选择器，链 1 

	1 ＝ 选择全速手动
	1 £½ —°‘Ò»´ÀŸ ÷¶Ø

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	MAN2
	MAN2

	操作模式选择器，链２ 
	操作模式选择器，链２ 

	1 ＝ 选择手动
	1 £½ —°‘Ò ÷¶Ø

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	MANFS2
	MANFS2

	操作模式选择器，链２ 
	操作模式选择器，链２ 

	1 = 选择全速手动
	1 = —°‘Ò»´ÀŸ ÷¶Ø

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	USERDOOVL D
	USERDOOVL D

	过载，用户数字输出
	过载，用户数字输出

	1 = 错误，0 = 正确
	1 = ¥ÌŒÛ£¨0 = ’˝»·

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	MONPB
	MONPB

	电机开启按钮
	电机开启按钮

	1 = 按钮按下
	1 = °¥Å•°¥œ¬

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	AS1
	AS1

	自动停止，链 1 
	自动停止，链 1 

	1 = 链关闭
	1 = ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	AS2
	AS2

	自动停止，链 2 
	自动停止，链 2 

	1 = 链关闭
	1 = ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	SOFTASI
	SOFTASI

	软自动停止
	软自动停止

	1 = 启用软停止
	1 = ÆÙ”Ã»ÌÕ£÷¹

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	GS1
	GS1

	常规停止，链 1 
	常规停止，链 1 

	1 = 链关闭
	1 = ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	GS2
	GS2

	常规停止，链 2 
	常规停止，链 2 

	1 = 链关闭
	1 = ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	SOFTGSI
	SOFTGSI

	软常规停止
	软常规停止

	1 = 启用软停止
	1 = ÆÙ”Ã»ÌÕ£÷¹

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	SUPES1
	SUPES1

	上级停止，链 1
	上级停止，链 1

	1 = 链关闭
	1 = ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	SUPES2
	SUPES2

	上级停止，链2
	上级停止，链2

	1 = 链关闭
	1 = ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	SOFTSSI
	SOFTSSI

	软上级停止
	软上级停止

	1 = 启用软停止
	1 = ÆÙ”Ã»ÌÕ£÷¹

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	CH1
	CH1

	运行链 1 中的所有开关 已关闭
	运行链 1 中的所有开关 已关闭

	1 = 链关闭
	1 = ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	CH2
	CH2

	运行链 2 中的所有开关 已关闭
	运行链 2 中的所有开关 已关闭

	1 = 链关闭
	1 = ¡¥¹Ø±’

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	ENABLE1
	ENABLE1

	从主机启用（回读）
	从主机启用（回读）

	1 = 启用，0 = 中断链 1 
	1 = ÆÙ”Ã£¨0 = ÷-¶œ¡¥ 1 

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	ENABLE2_1
	ENABLE2_1

	从轴计算机 1 启用
	从轴计算机 1 启用

	1 = 启用，0 = 中断链 2 
	1 = ÆÙ”Ã£¨0 = ÷-¶œ¡¥ 2 

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	ENABLE2_2
	ENABLE2_2

	从轴计算机 2 启用
	从轴计算机 2 启用

	1 = 启用，0 = 中断链 2 
	1 = ÆÙ”Ã£¨0 = ÷-¶œ¡¥ 2 

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	ENABLE2_3
	ENABLE2_3

	从轴计算机 3 启用
	从轴计算机 3 启用

	1 = 启用，0 = 中断链 2 
	1 = ÆÙ”Ã£¨0 = ÷-¶œ¡¥ 2 

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	ENABLE2_4
	ENABLE2_4

	从轴计算机 4 启用
	从轴计算机 4 启用

	1 = 启用，0 = 中断链 2 
	1 = ÆÙ”Ã£¨0 = ÷-¶œ¡¥ 2 

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	PANFAN
	PANFAN

	控制模块中的风扇监控
	控制模块中的风扇监控

	1 = 正确，0 = 错误
	1 = ’˝»·£¨0 = ¥ÌŒÛ

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	PANEL24OVL D
	PANEL24OVL D

	过载，面板 24 V
	过载，面板 24 V

	1 = 错误，0 = 正确
	1 = ¥ÌŒÛ£¨0 = ’˝»·

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	DRVOVLD
	DRVOVLD

	过载，驱动模块
	过载，驱动模块

	1 = 错误，0 = 正确
	1 = ¥ÌŒÛ£¨0 = ’˝»·

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	USERDI1
	USERDI1

	通用输入 1 
	通用输入 1 

	1 = 输入级别高
	1 =  ‰»Îº¶±ð¸ﬂ

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	USERDI2
	USERDI2

	通用输入 2 
	通用输入 2 

	1 = 输入级别高
	1 =  ‰»Îº¶±ð¸ﬂ

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	USERDI3
	USERDI3

	通用输入 3 
	通用输入 3 

	1 = 输入级别高
	1 =  ‰»Îº¶±ð¸ﬂ

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	USERDI4
	USERDI4

	通用输入 4 
	通用输入 4 

	1 = 输入级别高
	1 =  ‰»Îº¶±ð¸ﬂ

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	USERDI5
	USERDI5

	通用输入 5 
	通用输入 5 

	1 = 输入级别高
	1 =  ‰»Îº¶±ð¸ﬂ

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	USERDI6
	USERDI6

	通用输入 6 
	通用输入 6 

	1 = 输入级别高
	1 =  ‰»Îº¶±ð¸ﬂ

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	USERDI7
	USERDI7

	通用输入 7 
	通用输入 7 

	1 = 输入级别高
	1 =  ‰»Îº¶±ð¸ﬂ

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	USERDI8
	USERDI8

	通用输入 8 
	通用输入 8 

	1 = 输入级别高
	1 =  ‰»Îº¶±ð¸ﬂ

	从配电板到主机
	从配电板到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1LIM1
	DRV1LIM1

	限位开关后的链 1 回读
	限位开关后的链 1 回读

	1 = 链 1 关闭
	1 = ¡¥ 1 ¹Ø±’

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1LIM2
	DRV1LIM2

	限位开关后的链 2 回读
	限位开关后的链 2 回读

	1 = 链 2 关闭
	1 = ¡¥ 2 ¹Ø±’

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1K1
	DRV1K1

	接触器 K1，链 1 回读 
	接触器 K1，链 1 回读 

	1 = K1 关闭
	1 = K1 ¹Ø±’

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1K2
	DRV1K2

	接触器 K2，链 2 回读 
	接触器 K2，链 2 回读 

	1 = K2 关闭
	1 = K2 ¹Ø±’

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1EXTCO NT
	DRV1EXTCO NT

	外部接触器关闭
	外部接触器关闭

	1 = 接触器关闭
	1 = ½”¥•Æ˜¹Ø±’

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1PANCH 1
	DRV1PANCH 1

	接触器线圈 1 的驱动电 压 
	接触器线圈 1 的驱动电 压 

	1 = 施加电压
	1 =  ©º”µÁ—¹

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1PANCH 2
	DRV1PANCH 2

	接触器线圈 2 驱动电压 
	接触器线圈 2 驱动电压 

	1 = 施加电压
	1 =  ©º”µÁ—¹

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1SPEED
	DRV1SPEED

	操作模式回读已选定
	操作模式回读已选定

	0 = 手动模式低速
	0 =  ÷¶Øƒ£ ½µÕÀŸ

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1TEST1
	DRV1TEST1

	检测到运行链 1 中的 dip。
	检测到运行链 1 中的 dip。

	已切换
	已切换

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	DRV1TEST2
	DRV1TEST2

	检测到运行链 2 中的 dip
	检测到运行链 2 中的 dip

	已切换
	已切换

	从轴计算机到主机
	从轴计算机到主机


	<TABLE ROW>
	SOFTESO
	SOFTESO

	软紧急停止
	软紧急停止

	1 = 设置软紧急停止
	1 = …Ë÷Ã»Ì½Ùº±Õ£÷¹

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	SOFTASO
	SOFTASO

	软自动停止
	软自动停止

	1 = 设置软自动停止
	1 = …Ë÷Ã»Ì×‘¶ØÕ£÷¹

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	SOFTGSO
	SOFTGSO

	软常规停止
	软常规停止

	1 = 设置软常规停止
	1 = …Ë÷Ã»Ì³£¹ÊÕ£÷¹

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	SOFTSSO
	SOFTSSO

	软上级停止
	软上级停止

	1 = 设置软上级紧急 停止
	1 = …Ë÷Ã»Ì…œº¶½Ùº± Õ£÷¹

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	MOTLMP
	MOTLMP

	电机开启指示灯
	电机开启指示灯

	1 = 指示灯开启
	1 = ÷¸ æµÆø™ÆÙ

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	ENABLE1
	ENABLE1

	从主机启用 1
	从主机启用 1

	1 = 启用，0 = 中断链 1 
	1 = ÆÙ”Ã£¨0 = ÷-¶œ¡¥ 1 

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	TESTEN1
	TESTEN1

	启用 1 测试
	启用 1 测试

	1 = 启动测试
	1 = ÆÙ¶Ø²‚ ‘

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	USERDO1
	USERDO1

	通用输出 1 
	通用输出 1 

	1 = 设置输出级别高
	1 = …Ë÷Ã ‰³ˆº¶±ð¸ﬂ

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	USERDO2
	USERDO2

	通用输出 2 
	通用输出 2 

	1 = 设置输出级别高
	1 = …Ë÷Ã ‰³ˆº¶±ð¸ﬂ

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	USERDO3
	USERDO3

	通用输出 3 
	通用输出 3 

	1 = 设置输出级别高
	1 = …Ë÷Ã ‰³ˆº¶±ð¸ﬂ

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	USERDO4
	USERDO4

	通用输出 4 
	通用输出 4 

	1 = 设置输出级别高
	1 = …Ë÷Ã ‰³ˆº¶±ð¸ﬂ

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	USERDO5
	USERDO5

	通用输出 5 
	通用输出 5 

	1 = 设置输出级别高
	1 = …Ë÷Ã ‰³ˆº¶±ð¸ﬂ

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	USERDO6
	USERDO6

	通用输出 6 
	通用输出 6 

	1 = 设置输出级别高
	1 = …Ë÷Ã ‰³ˆº¶±ð¸ﬂ

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	USERDO7
	USERDO7

	通用输出 7 
	通用输出 7 

	1 = 设置输出级别高
	1 = …Ë÷Ã ‰³ˆº¶±ð¸ﬂ

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	USERDO8
	USERDO8

	通用输出 8 
	通用输出 8 

	1 = 设置输出级别高
	1 = …Ë÷Ã ‰³ˆº¶±ð¸ﬂ

	从主机到配电板
	从主机到配电板


	<TABLE ROW>
	DRV1CHAIN1
	DRV1CHAIN1

	互锁开关电路信号
	互锁开关电路信号

	1 = 关闭链 1 
	1 = ¹Ø±’¡¥ 1 

	从主机到轴计算机 1 
	从主机到轴计算机 1 


	<TABLE ROW>
	DRV1CHAIN2
	DRV1CHAIN2

	互锁电路信号
	互锁电路信号

	1 = 关闭链 2 
	1 = ¹Ø±’¡¥ 2 

	从主机到轴计算机 1 
	从主机到轴计算机 1 


	<TABLE ROW>
	DRV1BRAKE
	DRV1BRAKE

	制动器释放线圈信号
	制动器释放线圈信号

	1 = 释放制动器
	1 =  Õ·Å÷Æ¶ØÆ˜

	从主机到轴计算机 1 
	从主机到轴计算机 1 









	3.4.3. 微动控制
	3.4.3. 微动控制
	3.4.3.1. 微动控制简介
	3.4.3.1. 微动控制简介
	3.4.3.1. 微动控制简介
	什么是微动控制？
	什么是微动控制？
	微动控制就是使用 FlexPendant 控制杆手动定位或移动机器人或外轴。
	微动控制


	什么时候可以微动控制？
	什么时候可以微动控制？
	手动模式下可以进行微动控制。无论 FlexPendant 上显示什么视图都可以进行微动控 制，但在程序执行过程中无法进行微动控制。

	关于动作模式和机器人
	关于动作模式和机器人
	选定的动作模式和/或坐标系确定了机器人移动的方式。
	在线性动作模式下，工具中心点沿空间内的直线移动，即掖 A 点到 B 点移动臃 式。工具中心点按选定的坐标系轴的方向移动。
	在逐轴模式下，一次只能移动一根机器人轴。因此很难预测工具中心点将如何移动。

	关于动作模式和附加轴
	关于动作模式和附加轴
	附加轴只能进行逐轴微动控制。附加轴可设计为进行某种线性动作或旋转（角）动 作的轴。线性动作用于传送带，旋转动作用于各种工件操纵器。
	附加轴不受选定的坐标系影响。

	关于坐标系
	关于坐标系
	如果工具坐标系的其中一个坐标与钻孔平行，则能轻而易举地使用机械爪将销子定 位于钻孔内。在基坐标系中执行同样的任务时，可能需要同时在 x、y 和 z 坐标进行 微动控制，从而增加了精确控制的难度。
	选择合适的坐标系会使微动控制容易一些，但对于选择哪一种坐标系并没有简单或 唯一的答案。
	与其它坐标系相比较，采用某个坐标系也许能以较少的控制杆动作将工具中心点移 至目标位置。
	了解各种条件，例如空间限制、障碍物或工件和工具的物理尺寸也有助于您作出正 确的判断。
	有关坐标系的详细信息，请参阅 
	什么是坐标系？ 页 289
	什么是坐标系？ 页 289





	3.4.3.2. 协调微动控制
	3.4.3.2. 协调微动控制
	3.4.3.2. 协调微动控制
	协调
	协调
	机器人与工件协调妥当后，将随该工件的运动而运动。

	协调微动控制
	协调微动控制
	如果对移动工件的机械单元进行微动控制，当前任何与该工件协作的机器人也会随 之移动，以维持其与工件的相对位置。

	建立协调
	建立协调
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	选定要与其它机械单元协作的机器人。
	选定要与其它机械单元协作的机器人。
	选定要与其它机械单元协作的机器人。


	请参阅 选择机械单元 页 83。 
	请参阅 
	选择机械单元 页 83
	选择机械单元 页 83




	<TABLE ROW>
	2. 
	设置工件的 坐标系。
	设置工件的 
	设置工件的 
	坐标系



	请参阅 以工件坐标系进行微 动控制 页 93。 
	请参阅 
	以工件坐标系进行微 动控制 页 93
	以工件坐标系进行微 动控制 页 93




	<TABLE ROW>
	3. 
	设置 工件为其它机械单元移动的工件。
	设置 
	设置 
	工件



	请参阅 选择工具、工件和有 效载荷 页 96。 
	请参阅 
	选择工具、工件和有 效载荷 页 96
	选择工具、工件和有 效载荷 页 96




	<TABLE ROW>
	4. 
	选择移动工件的机械单元
	选择移动工件的机械单元
	选择移动工件的机械单元


	机械单元选定之后，任何微 动控制都将影响与其协作的 机器人。
	机械单元选定之后，任何微 动控制都将影响与其协作的 机器人。





	协调机器人
	协调机器人
	要在移动某台机器人时，使另外一台机器人也随之移动，您必须通过 MultiMove 选 项对机器人进行协调。



	3.4.3.3. 微动控制的限制
	3.4.3.3. 微动控制的限制
	3.4.3.3. 微动控制的限制
	微动控制附加轴
	微动控制附加轴
	附加轴仅能以逐轴方式进行微动控制。请参阅 
	应用手册 - 附加轴
	应用手册 - 附加轴



	微动控制未校准的机械单元
	微动控制未校准的机械单元
	未校准的机械单元仅能以逐轴方式进行微动控制。其工作范围不受监控。
	如果机械单元尚未校准， 
	微动控制
	位置


	在独立模式下微动控制机器人轴
	注意 
	工作范围不受机器人系统控制的机械单元可移至危险位置。应采用机械停止并对其 进行配置，以免设备或人员的安全受到威胁。
	工作范围不受机器人系统控制的机械单元可移至危险位置。应采用机械停止并对其 进行配置，以免设备或人员的安全受到威胁。


	在独立模式下微动控制机器人轴
	在独立模式下微动控制机器人轴
	在独立模式下是无法对轴进行微动控制的。您需要将轴返回正常模式才能进行微动 控制。详情请参阅 
	应用手册- 动作功能与事件
	应用手册- 动作功能与事件



	使用 World zone 时进行微动控制
	使用 World zone 时进行微动控制
	安装 World zone 选件后，已定义的区域将在微动控制时对动作进行限制。详情请参 阅 
	应用手册 - 动作功能与事件
	应用手册 - 动作功能与事件



	在未设置轴载荷的情况下进行微动控制
	在未设置轴载荷的情况下进行微动控制
	如果设备安装于任何机器人轴之上，则必须设置轴载荷。否则在微动控制时可能出 现过载错误。
	有关如何设置轴载荷的说明，请参阅机器人配套的产品手册。

	在未设置工具或有效载荷重量的情况下进行微动控制
	在未设置工具或有效载荷重量的情况下进行微动控制
	如果没有设置工具和有效载荷的重量，则微动控制时可能会出现过载错误。由特定 软件（动态模型）控制的附加轴只能在编程时设置相应的载荷。



	3.4.3.4. 微动控制窗口
	3.4.3.4. 微动控制窗口
	3.4.3.4. 微动控制窗口
	概述
	概述
	微动控制功能有条不紊地排列在
	微动控制窗口


	微动控制菜单
	微动控制菜单
	下图展示了可在椅⒍刂朴菜单中调用的主要功能。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000654
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	机械单元选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择机械单元 页 83一节。 
	选择机械单元 页 83
	选择机械单元 页 83



	<TABLE ROW>
	B 
	Absolute Accuracy:Off 是此字段中的默认信息。如果对机器人采用了绝对精度选项， 则会显示 Absolute Accuracy:On。
	Absolute Accuracy:Off
	Absolute Accuracy:On


	<TABLE ROW>
	C 
	动作模式选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择动作模式 页 85一节。 
	选择动作模式 页 85
	选择动作模式 页 85



	<TABLE ROW>
	D 
	坐标系选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 以基坐标进行微动控制 页 90、 以大地坐标进行微动控制 页 91、 以工件坐标系进行微动控制 页 93或 以工具坐标 系进行微动控制 页 94等章节。 
	以基坐标进行微动控制 页 90
	以基坐标进行微动控制 页 90

	以大地坐标进行微动控制 页 91
	以大地坐标进行微动控制 页 91

	以工件坐标系进行微动控制 页 93
	以工件坐标系进行微动控制 页 93

	以工具坐标 系进行微动控制 页 94
	以工具坐标 系进行微动控制 页 94



	<TABLE ROW>
	E 
	工具选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择工具、工件和有效载荷 页 96 一节。 
	选择工具、工件和有效载荷 页 96
	选择工具、工件和有效载荷 页 96



	<TABLE ROW>
	F 
	工件选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择工具、工件和有效载荷 页 96 一节。 
	选择工具、工件和有效载荷 页 96
	选择工具、工件和有效载荷 页 96



	<TABLE ROW>
	G 
	有效载荷选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 选择工具、工件和有效载荷 页 96一节。 
	选择工具、工件和有效载荷 页 96
	选择工具、工件和有效载荷 页 96



	<TABLE ROW>
	H 
	控制杆方向锁定选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 在特定方向上锁定控制 杆 页 120一节。 
	在特定方向上锁定控制 杆 页 120
	在特定方向上锁定控制 杆 页 120



	<TABLE ROW>
	J 
	移动增量选择。有关如何执行此选择的详情，请参阅 增量移动，精确定位 页 122一 节。 
	增量移动，精确定位 页 122
	增量移动，精确定位 页 122



	<TABLE ROW>
	K 
	每个轴相对于选定坐标系的 位置。
	位置


	<TABLE ROW>
	L 
	有关 位置格式的详情，请参阅 如何读取确切位置 页 123一节。 
	位置格式
	如何读取确切位置 页 123
	如何读取确切位置 页 123



	<TABLE ROW>
	M 
	控制杆方向，取决于动作模式的设置。请参阅 选择动作模式 页 85一节。 
	控制杆方向
	选择动作模式 页 85
	选择动作模式 页 85









	3.4.3.5. 选择机械单元
	3.4.3.5. 选择机械单元
	3.4.3.5. 选择机械单元
	为什么要选择机械单元？
	为什么要选择机械单元？
	机器人系统可能由一个以上的机器人组成。同时也可能包含其它机械单元，如工件 操纵器或安装在机器人上且能微动控制的附加轴。
	如果您的系统只有一个无附加轴的机器人，则无需选择机械单元。

	识别机器人单元
	识别机器人单元
	每个可微动控制的机械单元均在机械单元列表中列出。单元名称则在系统配置中定 义。  每个单元都有一个用于易刺栏的符号，请参阅 
	状态栏 页 249
	状态栏 页 249


	请参阅工厂或车间的说明文档，了解机器人系统中具备哪些机械单元。

	选择机械单元
	选择机械单元
	此步骤介绍如何选择要微动控制的机械单元。
	此步骤介绍如何选择要微动控制的机械单元。
	选择机械单元


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制显示微动控制属性。
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 机械单元。 
	点击 
	点击 
	机械单元


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000653

	可用机械单元列表显示。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击要进行微动控制的机械单元，再点击 确定。 
	点击要进行微动控制的机械单元，再点击 
	点击要进行微动控制的机械单元，再点击 
	确定


	所选机械单元将被使用，直到您选择了另一个单元，即使您关闭了 
	所选机械单元将被使用，直到您选择了另一个单元，即使您关闭了 
	微动控制







	微动控制属性的应用
	提示 
	使用 
	使用 
	快速设置



	微动控制属性的应用
	微动控制属性的应用
	您对微动控制属性所做的任何更改仅影响当前选定的机械单元。
	当返回并继续微动控制该机械单元时，所有的微动控制属性都将被保存和恢复。



	3.4.3.6. 选择动作模式
	3.4.3.6. 选择动作模式
	3.4.3.6. 选择动作模式
	概述
	概述
	控制杆方向区域将显示控制杆轴与选定坐标系轴的对应方式。
	控制杆方向


	选择动作模式
	注意 
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	选择动作模式
	选择动作模式
	此步骤介绍如何选择动作模式。
	此步骤介绍如何选择动作模式。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 ABB，再点击 微动控制Ｂ显示微动控制菜单。
	点击 
	点击 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击叶饔模式。
	点击叶饔模式。
	点击叶饔模式。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击所需模式，然后点击 确定。 
	点击所需模式，然后点击 
	点击所需模式，然后点击 
	确定



	做出该选择后，控制杆方向 的含义将显示于 控制杆方向 中。
	做出该选择后，控制杆方向 的含义将显示于 
	控制杆方向






	控制杆方向
	控制杆方向
	微动控制,控制杆方向控制杆方向的含义取决于选定的动作模式。可用动作模式如下：
	微动控制,控制杆方向

	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	动作模式
	动作模式

	控制杆图示
	控制杆图示

	说明
	说明



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	线性
	线性
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001131


	有关线性模式的说明，请参阅 设 置工具方向 页 86一节。 
	有关线性模式的说明，请参阅 
	设 置工具方向 页 86
	设 置工具方向 页 86




	<TABLE ROW>
	轴 1-3 
	轴 1-3
	（机器人默认值）
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000536


	有关轴 1-3 模式的说明，请参阅 逐 轴微动控制 页 87一节。 
	有关轴 1-3 模式的说明，请参阅 
	逐 轴微动控制 页 87
	逐 轴微动控制 页 87




	<TABLE ROW>
	轴 4-6
	轴 4-6
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000537


	有关轴 4-6 模式的说明，请参阅 逐 轴微动控制 页 87一节。 
	有关轴 4-6 模式的说明，请参阅 
	逐 轴微动控制 页 87
	逐 轴微动控制 页 87




	<TABLE ROW>
	重定向
	重定向
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001131


	有关重定向模式的说明，请参阅 设置工具方向 页 86一节。 
	有关重定向模式的说明，请参阅 
	设置工具方向 页 86
	设置工具方向 页 86










	3.4.3.7. 设置工具方向
	3.4.3.7. 设置工具方向
	3.4.3.7. 设置工具方向
	使用实例
	使用实例
	弧焊、研磨和分配工具需要定向，使其与工件保持特定的角度，以便获得最佳效果。 您还需要设置钻、铣、锯的角度。
	当将工具中心点微调至特定位置（例如工具操作起始点）时，在大多数情况下需要 设置工具方向。设置工具方向后，将继续以线性动作进行微动控制，以完成路径和 所需操作。

	定义
	定义
	微动控制，工具方向工具方向将参照当前选定的坐标系。不过，从用户角度来说，这是无关紧要的。
	微动控制，工具方向


	选择工具方向
	选择工具方向
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 动作模式，然后点击 重定向，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	动作模式
	重定向
	确定




	<TABLE ROW>
	3. 
	如果尚未选定工具，请遵循 选择工具、工件和有效载荷 页 96中的步骤选择合适 的工具。 
	如果尚未选定工具，请遵循 
	如果尚未选定工具，请遵循 
	选择工具、工件和有效载荷 页 96
	选择工具、工件和有效载荷 页 96





	<TABLE ROW>
	4. 
	按住使动装置，启动机械单元电机。
	按住使动装置，启动机械单元电机。
	按住使动装置，启动机械单元电机。



	<TABLE ROW>
	5. 
	移动控制杆改变工具的方向。
	移动控制杆改变工具的方向。
	移动控制杆改变工具的方向。



	<TABLE ROW>
	6. 
	完成以上操作后，点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定，继续在选定的坐 标系中进行微动控制。
	完成以上操作后，点击 
	完成以上操作后，点击 
	动作模式
	线性
	确定






	提示 
	使用 
	使用 
	快速设置





	3.4.3.8. 逐轴微动控制
	3.4.3.8. 逐轴微动控制
	3.4.3.8. 逐轴微动控制
	使用实例
	使用实例
	以下操作需要采用逐轴微动控制：
	以下操作需要采用逐轴微动控制：
	以下操作需要采用逐轴微动控制：

	t 将机械单元移出危险位置。
	t 将机械单元移出危险位置。
	t 将机器人移出奇点。
	t 定位机器人轴，以便进行校准。



	选择要移动的轴
	注意 
	任何已安装工具的方向都会受到此步骤的影响。如果方向改变明显，则请在完成时 执行 
	任何已安装工具的方向都会受到此步骤的影响。如果方向改变明显，则请在完成时 执行 
	设置工具方向 页 86
	设置工具方向 页 86




	选择要移动的轴
	选择要移动的轴
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 动作模式，然后选择相应的轴。详情请参阅 轴和控制杆方向 页 88。 
	点击 
	点击 
	动作模式
	轴和控制杆方向 页 88
	轴和控制杆方向 页 88





	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 确定完成。
	点击 
	点击 
	确定







	轴和控制杆方向
	轴和控制杆方向
	普通操纵器的六根常规轴可利用下图中规定的控制杆的三个方向进行手动微动控制。
	普通操纵器的六根常规轴可利用下图中规定的控制杆的三个方向进行手动微动控制。
	请参阅工厂或车间的说明文档以确定外轴物理方向。
	下图显示了操纵器轴移动方式。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000520


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果您要移动
	汕氲慊魃
	扇缓蟮髡刂聘朔较蛏


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	轴 1、2 或 3 
	轴 1、2 或 3 
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000534

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000536



	<TABLE ROW>
	轴 4、5 或 6 
	轴 4、5 或 6 
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000535

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000537








	3.4.3.9. 以基坐标进行微动控制
	3.4.3.9. 以基坐标进行微动控制
	3.4.3.9. 以基坐标进行微动控制
	基坐标定义
	基坐标定义
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000495


	以基坐标进行微动控制
	以基坐标进行微动控制
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	动作模式
	线性
	确定


	如果之前已选择线性动作，则无需执行此步骤。
	如果之前已选择线性动作，则无需执行此步骤。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 坐标系，然后点击 基坐标，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	坐标系
	基坐标
	确定




	<TABLE ROW>
	4. 
	按住使动装置，启动操纵器电机。
	按住使动装置，启动操纵器电机。
	按住使动装置，启动操纵器电机。



	<TABLE ROW>
	5. 
	移动控制杆，机械单元将随之移动。
	移动控制杆，机械单元将随之移动。
	移动控制杆，机械单元将随之移动。





	提示 
	使用 
	使用 
	快速设置





	3.4.3.10. 以大地坐标进行微动控制
	3.4.3.10. 以大地坐标进行微动控制
	3.4.3.10. 以大地坐标进行微动控制
	使用实例
	使用实例
	例如，您有两个机器人，一个安装于地面，一个倒置。倒置机器人的基坐标系也将 上下颠倒。
	如果您在倒置机器人的基坐标系中进行微动控制，则很难预测移动情况。此时可选 择共享大地坐标系取而代之。

	大地坐标定义
	大地坐标定义
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000496
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	基坐标系

	<TABLE ROW>
	B 
	大地坐标系

	<TABLE ROW>
	C 
	基坐标系





	以大地坐标系进行微动控制
	以大地坐标系进行微动控制
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	动作模式
	线性
	确定


	如果您之前已选择线性动作，则无需执行此步骤。
	如果您之前已选择线性动作，则无需执行此步骤。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 坐标系，然后点击 大地坐标，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	坐标系
	大地坐标
	确定




	<TABLE ROW>
	4. 
	按住使动装置，启动操纵器电机。
	按住使动装置，启动操纵器电机。
	按住使动装置，启动操纵器电机。



	<TABLE ROW>
	5. 
	移动控制杆，机械单元将随之移动。
	移动控制杆，机械单元将随之移动。
	移动控制杆，机械单元将随之移动。





	提示 
	使用 
	使用 
	快速设置





	3.4.3.11. 以工件坐标系进行微动控制
	3.4.3.11. 以工件坐标系进行微动控制
	3.4.3.11. 以工件坐标系进行微动控制
	使用实例
	使用实例
	例如，您打算确定一系列孔的位置，以便沿着工件边缘钻孔。
	您打算在工件箱的两面隔板之间焊接。

	工件坐标定义
	工件坐标定义
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000498
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	用户坐标系

	<TABLE ROW>
	B 
	大地坐标框

	<TABLE ROW>
	C 
	工件坐标系

	<TABLE ROW>
	D 
	工件坐标系





	以工件坐标进行微动控制
	以工件坐标进行微动控制
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	动作模式
	线性
	确定


	如果您之前已选择线性动作，则无需执行此步。
	如果您之前已选择线性动作，则无需执行此步。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 工件以选择工件。
	点击 
	点击 
	工件




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 工具以选择工具。
	点击 
	点击 
	工具




	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 有效载荷以选择有效载荷。
	点击 
	点击 
	有效载荷




	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 坐标系，然后点击 工件，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	坐标系
	工件
	确定




	<TABLE ROW>
	7. 
	按住使动装置，启动操纵器电机。
	按住使动装置，启动操纵器电机。
	按住使动装置，启动操纵器电机。



	<TABLE ROW>
	8. 
	移动控制杆，机械单元将随之移动。
	移动控制杆，机械单元将随之移动。
	移动控制杆，机械单元将随之移动。





	提示 
	使用 
	使用 
	快速设置





	3.4.3.12. 以工具坐标系进行微动控制
	3.4.3.12. 以工具坐标系进行微动控制
	3.4.3.12. 以工具坐标系进行微动控制
	使用实例
	使用实例
	使用工具坐标系对穿、钻、铣、锯等操作进行编程和调整。

	使用固定工具进行微动控制
	使用固定工具进行微动控制
	如果机器人系统使用固定工具，则必须选择合适的工具和工件（由机器人持握）在 工具坐标中进行微动控制。
	工具坐标系由固定工具的位置和方向定义，并固定于空间内。要执行指定的操作， 需移动工件。这样就能在工具坐标系中表达位置。

	工具坐标定义
	工具坐标定义
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000497


	以工具坐标进行微动控制
	以工具坐标进行微动控制
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制，查看微动控制属性。
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 动作模式，然后点击 线性，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	动作模式
	线性
	确定


	如果您之前已选择线性动作，则无需执行此步骤。
	如果您之前已选择线性动作，则无需执行此步骤。



	<TABLE ROW>
	3. 
	选择合适的工具，如果使用固定工具的话，请同时选择合适的工件，具体操作请遵 循 选择工具、工件和有效载荷 页 96中的步骤。 
	选择合适的工具，如果使用固定工具的话，请同时选择合适的工件，具体操作请遵 循 
	选择合适的工具，如果使用固定工具的话，请同时选择合适的工件，具体操作请遵 循 
	选择工具、工件和有效载荷 页 96
	选择工具、工件和有效载荷 页 96



	如果您之前已选择工具和/或工件，则无需执行此步骤。
	如果您之前已选择工具和/或工件，则无需执行此步骤。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 坐标系，然后点击 工具，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	坐标系
	工具
	确定




	<TABLE ROW>
	5. 
	按住使动装置，启动机械单元电机。
	按住使动装置，启动机械单元电机。
	按住使动装置，启动机械单元电机。



	<TABLE ROW>
	6. 
	移动控制杆，机械单元将随之移动。
	移动控制杆，机械单元将随之移动。
	移动控制杆，机械单元将随之移动。





	提示 
	使用 
	使用 
	快速设置





	3.4.3.13. 选择工具、工件和有效载荷
	3.4.3.13. 选择工具、工件和有效载荷
	3.4.3.13. 选择工具、工件和有效载荷
	概述
	概述
	请始终选择合适的工具、工件或有效载荷。当通过微动控制到目标位置来创建程序 时，这显得尤为关键。
	如果没有选择合适的工具、工件或有效载荷，当进行微动控制或在生产过程中运行 该程序时，很可能会出现过载错误和/或定位错误。

	选择工具、工件和有效载荷
	选择工具、工件和有效载荷
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，选择 微动控制，查看微动控制属性。
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工具、 工件或 有效载荷，显示可用工具、工件或有效载荷列表。
	点击 
	点击 
	工具
	工件
	有效载荷




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击选定的工具、工件或有效载荷，然后点击 确定。 
	点击选定的工具、工件或有效载荷，然后点击 
	点击选定的工具、工件或有效载荷，然后点击 
	确定









	3.4.3.14. 创建工具
	3.4.3.14. 创建工具
	3.4.3.14. 创建工具
	创建工具时会发生什么情况？
	创建工具时会发生什么情况？
	创建
	tooldata


	创建工具
	提示 
	想要了解此数据类型的更详细信息？
	想要了解此数据类型的更详细信息？
	请参阅 
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 2 ²ø·÷£¨¹¶ƒ‹”Î ˝æ›¿‡–Õ
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 2 ²ø·÷£¨¹¶ƒ‹”Î ˝æ›¿‡–Õ




	创建工具
	创建工具
	工具中心点将设于机器人安装凸缘的中心点上，与安装凸缘方向一致。
	工具中心点将设于机器人安装凸缘的中心点上，与安装凸缘方向一致。
	工具, 创建

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000779
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	工具中心点，TCP
	工具中心点, TCP






	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工具，显示可用工具列表。
	点击 
	点击 
	工具




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 新建...以创建新工具。 
	点击 
	点击 
	新建...


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000544

	在每个字段输入相应的值。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 名称右边的 ...，用软键盘定义名称。
	点击 
	点击 
	名称
	...




	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 范围菜单设置工具的作用域。请选择： 
	点击 
	点击 
	范围

	t 全局
	t 全局
	t 全局
	t 全局

	t 本地
	t 本地

	t 任务
	t 任务






	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 存储类型菜单选择工具的内存类型。请选择： 
	点击 
	点击 
	存储类型

	•\t ³÷æÃ - »Á¹˚³÷–¯ ¹”Ã¹§æﬂ°£ 
	•\t ³÷æÃ - »Á¹˚³÷–¯ ¹”Ã¹§æﬂ°£ 
	•\t ³÷æÃ - »Á¹˚³÷–¯ ¹”Ã¹§æﬂ°£ 
	t 持久
	注意！
	工具须始终采用持久类型！

	•\t ø…±‰ - »Á¹˚¹§æﬂŒ™ø…±‰¹§æﬂ
	t 可变

	•\t ²ª±‰ - »Á¹˚¹§æﬂŒ™²ª±‰¹§æﬂ
	t 不变






	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 模块菜单指定模块。可用选项取决于设置。例如： 
	点击 
	点击 
	模块

	.\t Calpend
	.\t Calpend
	.\t Calpend
	t 主模块
	t 用户模块
	.\t ...





	<TABLE ROW>
	8. 
	点击 例行程序菜单指定例行程序。可用选项取决于设置。例如： 
	点击 
	点击 
	例行程序

	t 主例行程序
	t 主例行程序
	t 主例行程序
	t 无
	.\t ...





	<TABLE ROW>
	9. 
	如果您想创建工具数组，请点击 维数菜单，设置数组中的维数 1-3。 
	如果您想创建工具数组，请点击 
	如果您想创建工具数组，请点击 
	维数

	.\t 1 
	.\t 1 
	.\t 1 
	.\t 2 
	.\t 3 
	t 无


	然后点击 
	...
	尺寸

	有关数组的信息，请参阅 
	什么是数组？ 页 299
	什么是数组？ 页 299





	<TABLE ROW>
	10. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定









	3.4.3.15. 编辑工具声明
	3.4.3.15. 编辑工具声明
	3.4.3.15. 编辑工具声明
	概述
	概述
	请使用声明来更改工具变量在程序模块中的使用方式。

	显示工具声明
	显示工具声明
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工具，查看可用工具列表。
	点击 
	点击 
	工具




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要编辑定义的工具。 
	点按需要编辑定义的工具。
	点按需要编辑定义的工具。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。
	t 更改声明
	t 更改声明
	t 更改声明
	t 更改值
	t 删除
	t 定义





	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 更改声明。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	更改声明


	工具声明出现。
	工具声明出现。



	<TABLE ROW>
	5. 
	按以下步骤编辑工具声明。
	按以下步骤编辑工具声明。
	按以下步骤编辑工具声明。






	编辑工具声明
	编辑工具声明
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果要更改
	汕肷
	建议


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	工具名称
	工具名称

	点击名称旁边的疑影磁
	点击名称旁边的疑影磁

	工具将自动命名为tool后 跟顺序号，例如 tool10或 tool21。 
	工具将自动命名为
	tool
	tool10
	tool21

	您应该将其更改为更加具体 的名称，例如焊枪、夹具或 焊机。
	如果要更改已在某个程序中 引用的工具名称，您还必须 更改该工具的所有具体值。


	<TABLE ROW>
	范围
	范围

	从弹出菜单选择选定的范围
	从弹出菜单选择选定的范围

	工具应该始终保持全局状 态，以便用于程序中的所有 模块。
	工具应该始终保持全局状 态，以便用于程序中的所有 模块。


	<TABLE ROW>
	存储类型
	存储类型

	- 
	- 

	工具变量必须始终是持久变 量。
	工具变量必须始终是持久变 量。


	<TABLE ROW>
	模块
	模块

	从弹出式列表选择声明该工 具的模块。
	从弹出式列表选择声明该工 具的模块。

	工具应在模块user.sys中 声明。 
	工具应在模块
	user.sys





	提示 
	想要了解变量声明、范围设置和存储类型的更详细信息？有关这些概念的详情，请 参阅 
	想要了解变量声明、范围设置和存储类型的更详细信息？有关这些概念的详情，请 参阅 
	编程指导
	编程指导






	3.4.3.16. 编辑工具数据
	3.4.3.16. 编辑工具数据
	3.4.3.16. 编辑工具数据
	工具数据
	工具数据
	使用值设置功能来设置工具的中心点位置和物理属性，如重量和重心。

	显示工具数据
	显示工具数据
	本节介绍如何显示工具数据。
	本节介绍如何显示工具数据。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工具，显示可用工具列表。
	点击 
	点击 
	工具




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要编辑的工具。 
	点按需要编辑的工具。
	点按需要编辑的工具。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。

	t 更改声明
	t 更改声明
	t 更改声明
	t 更改声明
	t 更改值
	t 删除
	t 定义





	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 更改值。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	更改值


	这时会显示定义该工具的数据。绿色文本表示该值可以更改。
	这时会显示定义该工具的数据。绿色文本表示该值可以更改。



	<TABLE ROW>
	5. 
	依照以下步骤更改数据。
	依照以下步骤更改数据。
	依照以下步骤更改数据。






	测量工具中心点。
	测量工具中心点。
	本节介绍如何测量工具中心点 (TCP)。
	本节介绍如何测量工具中心点 (TCP)。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000881
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	X 0 
	0 

	tool0 的 X 轴

	<TABLE ROW>
	Y 0 
	0 

	tool0 的 Y 轴

	<TABLE ROW>
	Z 0 
	0 

	tool0 的 Z 轴

	<TABLE ROW>
	X 1 
	1 

	待定义工具的 X 轴

	<TABLE ROW>
	Y 1 
	1 

	待定义工具的 Y 轴

	<TABLE ROW>
	Z 1 
	1 

	待定义工具的 Z 轴





	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	沿 tool0 的 X 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。
	沿 tool0 的 X 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。
	沿 tool0 的 X 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。



	<TABLE ROW>
	2. 
	沿 tool0 的 Y 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。
	沿 tool0 的 Y 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。
	沿 tool0 的 Y 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。



	<TABLE ROW>
	3. 
	沿 tool0 的 Z 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。
	沿 tool0 的 Z 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。
	沿 tool0 的 Z 轴，测量机器人安装法兰到工具中心点的距离。






	编辑工具定义
	编辑工具定义
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	实例
	单位


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	输入工具中心点位置的笛卡尔坐 标。
	输入工具中心点位置的笛卡尔坐 标。
	输入工具中心点位置的笛卡尔坐 标。


	tframe.trans.x 
	tframe.trans.x
	tframe.trans.x

	tframe.trans.y
	tframe.trans.y

	tframe.trans.z
	tframe.trans.z


	[毫米]
	[º¡Ã×]


	<TABLE ROW>
	2. 
	如果必要，输入工具的框架定向。
	如果必要，输入工具的框架定向。
	如果必要，输入工具的框架定向。


	tframe.rot.q1 
	tframe.rot.q1
	tframe.rot.q1

	tframe.rot.q2
	tframe.rot.q2

	tframe.rot.q3
	tframe.rot.q3

	tframe.rot.q4
	tframe.rot.q4


	无
	无


	<TABLE ROW>
	3. 
	输入工具重量。
	输入工具重量。
	输入工具重量。


	tload.mass
	tload.mass
	tload.mass


	[千克]
	[«ßøÀ]


	<TABLE ROW>
	4. 
	如果必要，输入工具的重心坐标。
	如果必要，输入工具的重心坐标。
	如果必要，输入工具的重心坐标。


	tload.cog.x 
	tload.cog.x
	tload.cog.x

	tload.cog.y
	tload.cog.y

	tload.cog.z
	tload.cog.z


	[毫米]
	[º¡Ã×]


	<TABLE ROW>
	5. 
	如果必要，输入力矩轴方向。
	如果必要，输入力矩轴方向。
	如果必要，输入力矩轴方向。


	tload.aom.q1 
	tload.aom.q1
	tload.aom.q1

	tload.aom.q2
	tload.aom.q2

	tload.aom.q3
	tload.aom.q3

	tload.aom.q4
	tload.aom.q4


	无
	无


	<TABLE ROW>
	6. 
	如果必要，输入工具的转动力距。
	如果必要，输入工具的转动力距。
	如果必要，输入工具的转动力距。


	tload.ix 
	tload.ix
	tload.ix

	tload.iy
	tload.iy

	tload.iz
	tload.iz


	[千克崦2 ] 
	[«ßøÀ·Ã×
	2 



	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 确定，启用新值；点击 取 消，使用原始值。
	点击 
	点击 
	确定
	取 消









	3.4.3.17. 删除工具
	3.4.3.17. 删除工具
	3.4.3.17. 删除工具
	删除工具
	删除工具
	本节介绍如何删除工具。
	本节介绍如何删除工具。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工具，显示可用工具列表。
	点击 
	点击 
	工具




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要删除的工具。 
	点按需要删除的工具。
	点按需要删除的工具。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 删除，删除选中的工具。 
	点击 
	点击 
	删除


	一个确认对话框出现。
	一个确认对话框出现。



	<TABLE ROW>
	5. 
	在该对话框中，点击 是可删除工具；点击 否可保留工具。
	在该对话框中，点击 
	在该对话框中，点击 
	是
	否







	继续运行程序
	注意 
	已删除的工具、工件或有效载荷不能恢复，并且所有相关数据都会丢失。如果有程 序关联了这些工具、工件或有效载荷，则必须在修改程序后才能运行。
	已删除的工具、工件或有效载荷不能恢复，并且所有相关数据都会丢失。如果有程 序关联了这些工具、工件或有效载荷，则必须在修改程序后才能运行。
	如果删除了工具，则不能从当前位置继续运行程序。


	继续运行程序
	继续运行程序
	在删除工具后，应该对程序进行调试，将程序指针置于合适的位置。



	3.4.3.18. 固定工具设置
	3.4.3.18. 固定工具设置
	3.4.3.18. 固定工具设置
	固定工具
	固定工具
	在包含大型机械（例如切割工具、压具和冲压切具）的应用中，会使用固定工具。 当机器人上的工具使用不便或操作困难时，您可以使用固定工具来执行操作。
	有了固定工具，您可以很方便地根据这些工具的位置来定位工件。

	将工具固定
	提示 
	想要了解更多有关固定工具的信息，请参阅 
	想要了解更多有关固定工具的信息，请参阅 
	《机器人基础知识》
	《机器人基础知识》




	将工具固定
	将工具固定
	本节介绍如何将工具固定。
	本节介绍如何将工具固定。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工具，显示可用工具列表。
	点击 
	点击 
	工具




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要编辑的工具。 
	点按需要编辑的工具。
	点按需要编辑的工具。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 更改值。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	更改值


	显示工具数据。
	显示工具数据。



	<TABLE ROW>
	5. 
	点击实例robhold。 
	点击实例
	点击实例
	robhold




	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 FALSE（假），将工具固定。
	点击 
	点击 
	FALSE£®ºŸ£©




	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 确定，启用新设置；点击 取消，使用原设置。
	点击 
	点击 
	确定
	取消







	将工件固定在机器人上
	将工件固定在机器人上
	本节介绍如何将工件固定在机器人上。
	本节介绍如何将工件固定在机器人上。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在椅⒍刂朴窗口，点击 工件，显示可用工件列表。
	在椅⒍刂朴窗口，点击 
	在椅⒍刂朴窗口，点击 
	工件




	<TABLE ROW>
	2. 
	点按需要编辑的工件。 
	点按需要编辑的工件。
	点按需要编辑的工件。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	3. 
	在菜单中，点击 更改值。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	更改值


	显示工件数据。
	显示工件数据。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击实例robhold。 
	点击实例
	点击实例
	robhold




	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 TRUE（真），将工件固定在机器人上。
	点击 
	点击 
	TRUE£®’Ê£©




	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 确定，启用新设置；点击 取消，使用原设置。
	点击 
	点击 
	确定
	取消







	坐标系参考差异
	坐标系参考差异
	本节介绍坐标系参考的差异。
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	坐标系
	坐标系

	通常参照
	通常参照

	当前参照
	当前参照



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	工件坐标系
	工件坐标系

	用户坐标系
	用户坐标系

	用户坐标系（未改变）
	用户坐标系（未改变）


	<TABLE ROW>
	用户坐标系
	用户坐标系

	大地坐标系
	大地坐标系

	机器人安装平台
	机器人安装平台


	<TABLE ROW>
	工具坐标系
	工具坐标系

	机器人安装平台
	机器人安装平台

	大地坐标系
	大地坐标系





	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000990


	建立工具坐标系
	建立工具坐标系
	根据与机器人上安装的工具的相同测量方法，测量固定工具数据以建立固定工具坐 标系。
	在本例中，大地坐标参照顶点必须与机器人连接。创建接近点时，请使用参照顶点 的测量值来定义和使用工具。如需设置框架定向，您还需要在固定工具上附加延伸 器。
	计算建立固定工具的坐标系时，为了尽量减少错误，您应该手动输入参照顶点的工 具定义。
	您可以手动输入固定工具的定义。



	3.4.3.19. 定义工具框
	3.4.3.19. 定义工具框
	3.4.3.19. 定义工具框
	准备工作
	准备工作
	要定义工具框，首先需要在大地坐标系中建立一个参照点。如果要建立工具中心点 定向，还需要在工具上附加延伸器。

	选择定义工具框的方法
	提示 
	想要了解更多有关定义方法、参照点和延伸器的信息，请参阅 
	想要了解更多有关定义方法、参照点和延伸器的信息，请参阅 
	《机器人基础知 识》
	《机器人基础知 识》




	选择定义工具框的方法
	选择定义工具框的方法
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工具，显示可用工具列表。
	点击 
	点击 
	工具




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要测量的工具。 
	点按需要测量的工具。
	点按需要测量的工具。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 定义...。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	定义...


	出现工具坐标系定义对话框。
	出现工具坐标系定义对话框。



	<TABLE ROW>
	5. 
	从 方法弹出式菜单中选择一种方法。
	从 
	从 
	方法




	<TABLE ROW>
	6. 
	从 点数弹出式菜单中选择接近点的点数。
	从 
	从 
	点数







	可用方法
	可用方法
	所有方法都需要您测量工具中心点的笛卡尔坐标。不同的方法对应不同的方向设立 和方向定义方式。
	所有方法都需要您测量工具中心点的笛卡尔坐标。不同的方法对应不同的方向设立 和方向定义方式。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果要...
	...请选择...


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	设置与机器人安装平台相同的方向。
	设置与机器人安装平台相同的方向。

	4 点 TCP
	4 µ„ TCP


	<TABLE ROW>
	保持现有方向
	保持现有方向

	4 点 TCP（方向不变）
	4 µ„ TCP£®·½œÚ²ª±‰£©


	<TABLE ROW>
	设立 Z 轴方向
	设立 Z 轴方向

	5 点 TCP & Z
	5 µ„ TCP & Z


	<TABLE ROW>
	设立 X 轴和 Z 轴方向
	设立 X 轴和 Z 轴方向

	6 点 TCP & Z，X
	6 µ„ TCP & Z£¨X





	定义工具中心点的笛卡尔坐标
	定义工具中心点的笛卡尔坐标
	本节介绍如何在笛卡尔坐标系中定义工具中心点。
	本节介绍如何在笛卡尔坐标系中定义工具中心点。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000906


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	将机器人移至合适的位置，取得第一个接近点。
	将机器人移至合适的位置，取得第一个接近点。
	将机器人移至合适的位置，取得第一个接近点。


	A 位置 
	A Œª÷Ã 


	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 修改位置，定义此点。
	点击 
	点击 
	修改位置




	<TABLE ROW>
	3. 
	重复步骤 1 和 2，定义其它的接近点，得到位置 B、 C、D。
	重复步骤 1 和 2，定义其它的接近点，得到位置 B、 C、D。
	重复步骤 1 和 2，定义其它的接近点，得到位置 B、 C、D。


	移动机器人，使其远离固定 大地坐标点，以便获得最佳 效果。仅修改工具方向不会 获得良好的效果。
	移动机器人，使其远离固定 大地坐标点，以便获得最佳 效果。仅修改工具方向不会 获得良好的效果。





	定义延伸器点
	定义延伸器点
	本节介绍如何定义延伸器点。
	本节介绍如何定义延伸器点。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在不改变工具方向的情况下，移动机器人，使固定大地坐标点成为所需旋转工具坐 标系正轴上的某个点。
	在不改变工具方向的情况下，移动机器人，使固定大地坐标点成为所需旋转工具坐 标系正轴上的某个点。
	在不改变工具方向的情况下，移动机器人，使固定大地坐标点成为所需旋转工具坐 标系正轴上的某个点。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 修改位置，定义此点。
	点击 
	点击 
	修改位置




	<TABLE ROW>
	3. 
	如果需要定义第二根轴，重复步骤 1 和 2。
	如果需要定义第二根轴，重复步骤 1 和 2。
	如果需要定义第二根轴，重复步骤 1 和 2。








	3.4.3.20. 创建工件
	3.4.3.20. 创建工件
	3.4.3.20. 创建工件
	创建工件时会发生什么情况？
	创建工件时会发生什么情况？
	程序将建立一个
	wobjdata

	详情请参阅 
	什么是工件？ 页 288
	什么是工件？ 页 288



	创建工件
	提示 
	想要了解更多有关此数据类型的信息？
	想要了解更多有关此数据类型的信息？
	请参阅 
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 2 ²ø·÷£¨¹¶ƒ‹ºÕ ˝æ›¿‡–Õ
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 2 ²ø·÷£¨¹¶ƒ‹ºÕ ˝æ›¿‡–Õ




	创建工件
	创建工件
	工件坐标（包括方向）应该建立在大地坐标系上。
	工件坐标（包括方向）应该建立在大地坐标系上。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工件，显示可用工件列表。
	点击 
	点击 
	工件




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 新建...，创建一个新工件。
	点击 
	点击 
	新建...




	<TABLE ROW>
	4. 
	要定义名称，点击 名称右边的 ...
	要定义名称，点击 
	要定义名称，点击 
	名称
	...




	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 范围菜单，设立工件的作用域。选择： 
	点击 
	点击 
	范围

	t 全局
	t 全局
	t 全局
	t 全局

	t 本地
	t 本地

	t 任务
	t 任务






	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 存储类型菜单，选择工件使用的内存类型。选择： 
	点击 
	点击 
	存储类型

	•\t ³÷–¯ £� »Á¹˚¹§º˛³÷–¯°£
	•\t ³÷–¯ £� »Á¹˚¹§º˛³÷–¯°£
	•\t ³÷–¯ £� »Á¹˚¹§º˛³÷–¯°£
	t 持续

	•\t ±‰¡ø £� »Á¹˚¹§º˛ø…±‰°£
	t 变量

	•\t ³£¡ø £� »Á¹˚¹§º˛²ª±‰°£
	t 常量






	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 模块菜单，选择模块。可用选项取决于设置情况。例如： 
	点击 
	点击 
	模块

	.\t Calpend ƒ£øÈ
	.\t Calpend ƒ£øÈ
	.\t Calpend ƒ£øÈ
	t 主模块
	t 用户模块
	.\t ...





	<TABLE ROW>
	8. 
	点击 例行程序菜单，选择例行程序。可用选项取决于设置情况。例如： 
	点击 
	点击 
	例行程序

	t 主例行程序
	t 主例行程序
	t 主例行程序
	t 无
	.\t ...





	<TABLE ROW>
	9. 
	如果想创建工件数组，点击 维数菜单，设立数组的维数 1－3。 
	如果想创建工件数组，点击 
	如果想创建工件数组，点击 
	维数

	.\t 1 
	.\t 1 
	.\t 1 
	.\t 2 
	.\t 3 
	t 无


	然后点击 
	...
	尺寸

	相关信息，请参阅 
	什么是数组？ 页 299
	什么是数组？ 页 299





	<TABLE ROW>
	10. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定









	3.4.3.21. 编辑工件声明
	3.4.3.21. 编辑工件声明
	3.4.3.21. 编辑工件声明
	概述
	概述
	使用声明来改变工件变量在程序模块中的使用方法。

	显示工件声明
	显示工件声明
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	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
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	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工件，查看可用工件列表。
	点击 
	点击 
	工件




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要编辑的工件。 
	点按需要编辑的工件。
	点按需要编辑的工件。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 更改声明。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	更改声明




	<TABLE ROW>
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	显示工件声明。
	显示工件声明。
	显示工件声明。






	编辑工件声明
	编辑工件声明
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	如果要更改...
	...请...
	建议


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	工件名称
	工件名称

	点击旁边的...按钮
	点击旁边的...按钮

	工件将自动命名为 wobj10 后跟顺序号，例如wobj27。 
	工件将自动命名为 
	wobj10
	wobj27

	您可以改变命名，使之更明 确。
	如果工件关联了程序，此时 改变工件名称，则必须改变 工件的所有内容。


	<TABLE ROW>
	范围
	范围

	从弹出式菜单中选择范围
	从弹出式菜单中选择范围

	所有模块中，工件都应该是 程序中的全局变量。
	所有模块中，工件都应该是 程序中的全局变量。


	<TABLE ROW>
	存储类型
	存储类型

	- 
	- 

	工件变量必须是持续变量。
	工件变量必须是持续变量。


	<TABLE ROW>
	模块
	模块

	从弹出式列表的工件声明中 选择模块
	从弹出式列表的工件声明中 选择模块

	工件应该在user.sys模块 中声明。 
	工件应该在
	user.sys





	提示 
	想要了解更多变量声明，范围和存储类型的信息？请参阅 
	想要了解更多变量声明，范围和存储类型的信息？请参阅 
	编程指导
	编程指导






	3.4.3.22. 编辑工件数据
	3.4.3.22. 编辑工件数据
	3.4.3.22. 编辑工件数据
	概述
	概述
	使用定义，建立用户位置、工件坐标系位置和工件的物理属性（例如重量和重心）。

	显示工件数据
	显示工件数据
	<TABLE>
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	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
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	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工件，显示可用工件列表。
	点击 
	点击 
	工件




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要编辑的工件。 
	点按需要编辑的工件。
	点按需要编辑的工件。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 更改值。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	更改值


	显示工件数据。
	显示工件数据。






	建立工件和用户坐标系位置
	建立工件和用户坐标系位置
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	操作
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	单位
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	输入工件坐标系中的笛卡尔位置 坐标。
	输入工件坐标系中的笛卡尔位置 坐标。
	输入工件坐标系中的笛卡尔位置 坐标。


	oframe.trans.x 
	oframe.trans.x
	oframe.trans.x
	oframe.trans.y
	oframe.trans.z


	[毫米]
	[º¡Ã×]


	<TABLE ROW>
	2. 
	如有必要，请输入坐标系方向。
	如有必要，请输入坐标系方向。
	如有必要，请输入坐标系方向。


	oframe.rot.q1 
	oframe.rot.q1
	oframe.rot.q1
	oframe.rot.q2
	oframe.rot.q3
	oframe.rot.q4


	- 
	- 
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	3. 
	输入用户坐标系中的笛卡尔位置 坐标。
	输入用户坐标系中的笛卡尔位置 坐标。
	输入用户坐标系中的笛卡尔位置 坐标。


	uframe.trans.x 
	uframe.trans.x
	uframe.trans.x
	uframe.trans.y
	uframe.trans.z


	[毫米]
	[º¡Ã×]


	<TABLE ROW>
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	如有必要，请输入坐标系方向。
	如有必要，请输入坐标系方向。
	如有必要，请输入坐标系方向。


	uframe.rot.q1 
	uframe.rot.q1
	uframe.rot.q1
	uframe.rot.q2
	uframe.rot.q3
	uframe.rot.q4


	- 
	- 


	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 确定，启用新值；点击 取 消，使用原始值。
	点击 
	点击 
	确定
	取 消



	- 
	- 

	- 
	- 







	3.4.3.23. 删除工件
	3.4.3.23. 删除工件
	3.4.3.23. 删除工件
	操作步骤
	操作步骤
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工件，显示可用工件列表。
	点击 
	点击 
	工件




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要删除的工件。 
	点按需要删除的工件。
	点按需要删除的工件。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 删除，删除工件。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	删除


	一个确认对话框出现。
	一个确认对话框出现。



	<TABLE ROW>
	5. 
	在对话框中，点击 是，删除工件；点击 否，保留工件。
	在对话框中，点击 
	在对话框中，点击 
	是
	否






	注意 
	已删除的工具、工件或有效载荷不能恢复，并且所有相关数据都会丢失。如果有程 序关联了这些工具、工件或有效载荷，则必须在修改程序后才能运行。
	已删除的工具、工件或有效载荷不能恢复，并且所有相关数据都会丢失。如果有程 序关联了这些工具、工件或有效载荷，则必须在修改程序后才能运行。
	如果删除了工具，则不能从当前位置继续运行程序。




	3.4.3.24. 定义工件坐标系
	3.4.3.24. 定义工件坐标系
	3.4.3.24. 定义工件坐标系
	概述
	概述
	工件必须在坐标系（用户框架）中定义。此坐标系是机器人 TCP 的参照。

	选择方法
	选择方法
	本节详细介绍了如何选择方法。
	本节详细介绍了如何选择方法。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 工件，显示可用工件列表。
	点击 
	点击 
	工件




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要测量的工件。 
	点按需要测量的工件。
	点按需要测量的工件。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 定义...。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	定义...




	<TABLE ROW>
	5. 
	从 用户方法弹出式菜单和／或 工件方法菜单中选择一种方法。详情请参阅 定义用 户框架 页 114和 定义工件框架 页 115。 
	从 
	从 
	用户方法
	工件方法
	定义用 户框架 页 114
	定义用 户框架 页 114

	定义工件框架 页 115
	定义工件框架 页 115



	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000893







	定义用户框架
	定义用户框架
	本节介绍如何定义用户框架。
	本节介绍如何定义用户框架。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000887


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 用户方法弹出式菜单中，点击 3 点。 
	在 
	在 
	用户方法
	3 µ„




	<TABLE ROW>
	2. 
	将机器人移至您需要定义的第一个点（X1、X2 或 Y1）。
	将机器人移至您需要定义的第一个点（X1、X2 或 Y1）。
	将机器人移至您需要定义的第一个点（X1、X2 或 Y1）。


	X1 和 X2 之间的距离越大， 定义就越精确。
	X1 ºÕ X2 ÷Æº‰µƒæ‡¿Î‘½¥Û£¨ ¶®“ÂæÕ‘½æ´»·°£


	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 修改位置，定义此点。
	点击 
	点击 
	修改位置




	<TABLE ROW>
	4. 
	重复步骤 2 和 3，定义另外两个点。
	重复步骤 2 和 3，定义另外两个点。
	重复步骤 2 和 3，定义另外两个点。






	定义工件框架
	定义工件框架
	本节介绍如何定义工件框架。
	本节介绍如何定义工件框架。
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	<GRAPHIC>
	en0400000899
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	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 工件方法弹出式菜单中，点击 3 点。 
	在 
	在 
	工件方法
	3 µ„




	<TABLE ROW>
	2. 
	定义方法参见 定义用户框架 页 114中的步骤 2 到 4。 
	定义方法参见 
	定义方法参见 
	定义用户框架 页 114
	定义用户框架 页 114










	3.4.3.25. 创建有效载荷
	3.4.3.25. 创建有效载荷
	3.4.3.25. 创建有效载荷
	创建有效载荷时会发生什么情况？
	创建有效载荷时会发生什么情况？
	程序将建立一个
	loaddata


	添加一个新的有效载荷并创建数据声明
	提示 
	想要了解更多有关数据类型的信息？
	想要了解更多有关数据类型的信息？
	请参阅 
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 2 ²ø·÷£¨¹¶ƒ‹ºÕ ˝æ›¿‡–Õ
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 2 ²ø·÷£¨¹¶ƒ‹ºÕ ˝æ›¿‡–Õ




	添加一个新的有效载荷并创建数据声明
	添加一个新的有效载荷并创建数据声明
	有效载荷坐标（包括方向）应该建立在大地坐标系上。
	有效载荷, 创建

	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	步骤

	操作
	操作



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1 
	1 

	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	ABB
	微动控制



	<TABLE ROW>
	2 
	2 

	点击 有效载荷，显示可用有效载荷的列表。
	点击 
	有效载荷



	<TABLE ROW>
	3 
	3 

	点击 新建...，创建一个新的有效载荷。
	点击 
	新建...







	编辑有效载荷数据设置
	编辑有效载荷数据设置
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	要定义名称，点击 名称右边的 ...，然后使用软键盘输入名称。点击 确定进行验证..
	要定义名称，点击 
	要定义名称，点击 
	名称
	...
	确定




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 范围菜单，设立特定数据实例的作用域。选择： 
	点击 
	点击 
	范围

	t 全局
	t 全局
	t 全局
	t 全局

	t 本地
	t 本地

	t 任务
	t 任务






	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 存储类型菜单，选择数据实例使用的内存类型。选择： 
	点击 
	点击 
	存储类型

	•\t ³÷–¯ £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝³÷–¯°£
	•\t ³÷–¯ £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝³÷–¯°£
	•\t ³÷–¯ £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝³÷–¯°£
	t 持续

	•\t ±‰¡ø £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝ø…±‰°£
	t 变量

	•\t ³£¡ø £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝²ª±‰°£
	t 常量






	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 模块菜单，选择模块。可用选项取决于设置情况。 
	点击 
	点击 
	模块

	.\t Calpend ƒ£øÈ
	.\t Calpend ƒ£øÈ
	.\t Calpend ƒ£øÈ
	t 主模块
	t 用户模块
	.\t ....





	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 例行程序菜单，选择例行程序。可用选项取决于设置情况。例如： 
	点击 
	点击 
	例行程序

	t 主例行程序
	t 主例行程序
	t 主例行程序
	t 无
	.\t ...





	<TABLE ROW>
	6. 
	如果想创建有效载荷数组，点击 维数菜单，设立数组的维数 1－3。 
	如果想创建有效载荷数组，点击 
	如果想创建有效载荷数组，点击 
	维数

	.\t 1 
	.\t 1 
	.\t 1 
	.\t 2 
	.\t 3 
	t 无


	然后点击 
	...
	尺寸

	相关信息，请参阅 
	什么是数组？ 页 299
	什么是数组？ 页 299





	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定









	3.4.3.26. 编辑有效载荷声明
	3.4.3.26. 编辑有效载荷声明
	3.4.3.26. 编辑有效载荷声明
	概述
	概述
	使用声明来改变有效载荷变量在程序模块中的使用方法。

	显示有效载荷声明
	显示有效载荷声明
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 有效载荷，显示可用有效载荷的列表。
	点击 
	点击 
	有效载荷




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要编辑定义的有效载荷。 
	点按需要编辑定义的有效载荷。
	点按需要编辑定义的有效载荷。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 更改声明。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	更改声明




	<TABLE ROW>
	5. 
	显示有效载荷的声明。
	显示有效载荷的声明。
	显示有效载荷的声明。






	编辑有效载荷声明
	编辑有效载荷声明
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果要更改...
	...请...
	建议


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	有效载荷名称
	有效载荷名称

	点击旁边的 ...按钮
	点击旁边的 
	...


	有效载荷将自动命名为load 后跟顺序号，例如load10。 
	有效载荷将自动命名为
	load
	load10

	您可以改变命名，使之更明 确。
	如果在任何程序中关联某一 有效载荷后需更改该有效载 荷的名称，则必须同时更改 该有效载荷名称的所有具体 值。


	<TABLE ROW>
	范围
	范围

	从弹出式菜单中选择范围。
	从弹出式菜单中选择范围。

	所有模块中，有效载荷都应 该是程序中的全局变量。
	所有模块中，有效载荷都应 该是程序中的全局变量。


	<TABLE ROW>
	存储类型
	存储类型

	- 
	- 

	有效载荷变量必须是持续变 量。
	有效载荷变量必须是持续变 量。


	<TABLE ROW>
	模块
	模块

	从弹出式列表的有效载荷声 明中选择模块
	从弹出式列表的有效载荷声 明中选择模块

	- 
	- 




	提示 
	想要了解更多有关变量声明、范围和存储类型的信息？请参阅 
	想要了解更多有关变量声明、范围和存储类型的信息？请参阅 
	编程指导
	编程指导






	3.4.3.27. 编辑有效载荷数据
	3.4.3.27. 编辑有效载荷数据
	3.4.3.27. 编辑有效载荷数据
	概述
	概述
	使用有效载荷数据，设置有效载荷的物理属性（例如重量和重心）。

	显示有效载荷定义
	显示有效载荷定义
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 有效载荷，显示可用有效载荷的列表。
	点击 
	点击 
	有效载荷




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要编辑的有效载荷。 
	点按需要编辑的有效载荷。
	点按需要编辑的有效载荷。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	在菜单中，点击 更改值。 
	在菜单中，点击 
	在菜单中，点击 
	更改值


	显示有效载荷数据。
	显示有效载荷数据。






	更改有效载荷数据
	更改有效载荷数据
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
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	步骤
	操作
	实例
	单位


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	输入有效载荷重量。
	输入有效载荷重量。
	输入有效载荷重量。


	load.mass
	load.mass
	load.mass


	[千克]
	[«ßøÀ]


	<TABLE ROW>
	2. 
	输入有效载荷重心。
	输入有效载荷重心。
	输入有效载荷重心。


	load.cog.x 
	load.cog.x
	load.cog.x

	load. cog.y
	load. cog.y

	load.cog.z
	load.cog.z


	[毫米]
	[º¡Ã×]


	<TABLE ROW>
	3. 
	输入有效载荷的力矩轴。
	输入有效载荷的力矩轴。
	输入有效载荷的力矩轴。


	load.aom.q1 
	load.aom.q1
	load.aom.q1

	load.aom.q2
	load.aom.q2

	load.aom.q3
	load.aom.q3

	load.aom.q3
	load.aom.q3



	<TABLE ROW>
	4. 
	输入有效载荷的转动惯量。
	输入有效载荷的转动惯量。
	输入有效载荷的转动惯量。


	ix 
	ix 
	ix 

	iy 
	iy 

	iz 
	iz 


	[千克崦2 ] 
	[«ßøÀ·Ã×
	2 



	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 确定，启用新值；点击 取 消，使用原始值。
	点击 
	点击 
	确定
	取 消



	- 
	- 

	- 
	- 







	3.4.3.28. 删除有效载荷
	3.4.3.28. 删除有效载荷
	3.4.3.28. 删除有效载荷
	删除有效载荷
	删除有效载荷
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 有效载荷，显示可用有效载荷的列表。
	点击 
	点击 
	有效载荷




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按需要删除的有效载荷。 
	点按需要删除的有效载荷。
	点按需要删除的有效载荷。

	一个菜单出现。
	一个菜单出现。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 删除。 
	点击 
	点击 
	删除


	一个确认对话框出现。
	一个确认对话框出现。



	<TABLE ROW>
	5. 
	在对话框中，点击 是，删除有效载荷；点击 否，保留有效载荷。
	在对话框中，点击 
	在对话框中，点击 
	是
	否






	注意 
	已删除的工具、工件或有效载荷不能恢复，并且所有相关数据都会丢失。如果有程 序关联了这些工具、工件或有效载荷，则必须在修改程序后才能运行。
	已删除的工具、工件或有效载荷不能恢复，并且所有相关数据都会丢失。如果有程 序关联了这些工具、工件或有效载荷，则必须在修改程序后才能运行。
	如果删除了工具，则不能从当前位置继续运行程序。




	3.4.3.29. 在特定方向上锁定控制杆
	3.4.3.29. 在特定方向上锁定控制杆
	3.4.3.29. 在特定方向上锁定控制杆
	概述
	概述
	控制杆可以在特定的方向上锁定，从而阻止一个或多个轴的运动。
	在微动控制过程中，或需要在特定坐标轴方向执行操作时，这个功能很有用。

	轴锁定的说明
	轴锁定的说明
	本节介绍了如何查看控制杆的锁定情况。
	本节介绍了如何查看控制杆的锁定情况。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制以查看微动控制属性。
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	要查看控制杆属性，可以点击 控制杆锁定，或直接查看窗口右角的 控制杆方向区域 的属性。 
	要查看控制杆属性，可以点击 
	要查看控制杆属性，可以点击 
	控制杆锁定
	控制杆方向

	锁定的轴用关闭的挂锁标志表示。






	在特定方向锁定控制杆
	在特定方向锁定控制杆
	本节介绍如何在特定方向锁定控制杆。
	本节介绍如何在特定方向锁定控制杆。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 控制杆锁定。 
	点击 
	点击 
	控制杆锁定


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000488




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击需要锁定的轴或控制杆轴。 
	点击需要锁定的轴或控制杆轴。
	点击需要锁定的轴或控制杆轴。
	每点击一次，轴就会在锁定和解锁之间切换一次。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定，将轴锁定。
	点击 
	点击 
	确定







	解锁所有轴
	解锁所有轴
	本节介绍如何通过控制杆方向锁来解锁所有轴。
	本节介绍如何通过控制杆方向锁来解锁所有轴。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 控制杆锁定。 
	点击 
	点击 
	控制杆锁定




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 无，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	无
	确定









	3.4.3.30. 增量移动，精确定位
	3.4.3.30. 增量移动，精确定位
	3.4.3.30. 增量移动，精确定位
	增量移动
	增量移动
	增量移动采用增量移动对机器人进行微幅调整，可非常精确地进行定位操作。
	增量移动

	控制杆偏转一次，机器人就移动一步（增量）。如果控制杆偏转持续一秒钟或数秒 钟，机器人就会持续移动（速率为每秒 10 步）。
	默认模式不是增量移动，此时当控制杆偏转时，机器人将会持续移动。

	设置增量移动幅度
	设置增量移动幅度
	以下步骤详细介绍如何设置增量移动的幅度。
	以下步骤详细介绍如何设置增量移动的幅度。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 增量。 
	点击 
	点击 
	增量


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000971




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击需要的增量移动模式，查看 增量移动幅度 页 122中的描述。 
	点击需要的增量移动模式，查看 
	点击需要的增量移动模式，查看 
	增量移动幅度 页 122
	增量移动幅度 页 122





	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定







	增量移动幅度
	增量移动幅度
	在小、中、大之间选择。
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	增量
	增量

	距离
	距离

	角度
	角度



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	小
	小

	0.05 mm
	0.05 mm

	0.005
	0.005˚


	<TABLE ROW>
	中
	中

	1 mm
	1 mm

	0.02
	0.02˚


	<TABLE ROW>
	大
	大

	5 mm
	5 mm

	0.2
	0.2˚








	3.4.3.31. 如何读取确切位置
	3.4.3.31. 如何读取确切位置
	3.4.3.31. 如何读取确切位置
	如何显示机器人位置
	如何显示机器人位置
	位置显示如下：
	位置显示如下：
	位置显示如下：

	t 空间中的点用工具中心点坐标 x、y 和 z 表示。
	t 空间中的点用工具中心点坐标 x、y 和 z 表示。
	t 工具中心点的旋转角度用欧拉角或四元数表示。


	将当前工件的坐标系作为参照。

	如何显示附加轴的位置
	提示 
	想要了解更多有关欧拉角和四元数的信息？请参阅 
	想要了解更多有关欧拉角和四元数的信息？请参阅 
	《机器人基础知识》
	《机器人基础知识》




	如何显示附加轴的位置
	如何显示附加轴的位置
	当附加轴移动时，只显示轴的 x、y 和 z 位置坐标。
	线性轴的位置用与校准位置的距离表示，单位为毫米。
	旋转轴位置用与校准位置的夹角表示，单位为度。

	不显示位置信息
	不显示位置信息
	当机器单元没有校准时，不显示位置信息。显示业ピ葱Ｗ加。

	如何读取确切位置
	如何读取确切位置
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 微动控制。 
	在 
	在 
	ABB
	微动控制




	<TABLE ROW>
	2. 
	在窗口的右边查看 位置区域属性。 
	在窗口的右边查看 
	在窗口的右边查看 
	位置

	请参阅 
	微动控制窗口 页 81
	微动控制窗口 页 81








	位置格式图解
	位置格式图解
	下图显示了位置格式的设置：
	下图显示了位置格式的设置：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000991



	位置格式可用选项
	位置格式可用选项
	下列选项是 
	下列选项是 
	下列选项是 
	位置格式图解 页 124
	位置格式图解 页 124

	显示位置


	t 大地坐标
	t 大地坐标
	t 基坐标
	t 工件坐标


	以下选项是 
	以下选项是 
	以下选项是 
	方向格式


	t 四元数
	t 四元数
	t 欧拉角


	以下选项是 
	以下选项是 
	以下选项是 
	角度格式


	t 角度
	t 角度


	以下选项是 
	以下选项是 
	以下选项是 
	角度单位


	t 角度
	t 角度
	t 弧度






	3.4.4. 运行时窗口
	3.4.4. 运行时窗口
	3.4.4.1. 运行时窗口
	3.4.4.1. 运行时窗口
	3.4.4.1. 运行时窗口
	概述
	概述
	当程序运行时，此窗口用于查看和编辑程序模块的运行过程。
	要打开此窗口，点击 
	ABB 
	运行时窗口


	运行时窗口图解
	运行时窗口图解
	下图是运行时窗口的图示。
	下图是运行时窗口的图示。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000955


	运行时窗口组件和功能
	运行时窗口组件和功能
	本节介绍了运行时窗口中的组件和功能。
	本节介绍了运行时窗口中的组件和功能。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	组件和功能
	用途


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	加载程序
	加载新程序。请注意运行中的程序不能保存。
	加载新程序。请注意运行中的程序不能保存。


	<TABLE ROW>
	PP 移至主程序
	将程序指针移至 Main 模块。
	将程序指针移至 Main 模块。


	<TABLE ROW>
	调试
	修改位置，转至程序指针或动作指针，或打开程序编辑器。有关程序编 辑器使用的详情，请参阅 程序编辑器，例如 指令处理 页 172或 例行 程序处理 页 162。 
	修改位置，转至程序指针或动作指针，或打开程序编辑器。有关程序编 辑器使用的详情，请参阅 
	程序编辑器
	指令处理 页 172
	指令处理 页 172

	例行 程序处理 页 162
	例行 程序处理 页 162


	仅在手动模式下才可进行调试。








	3.4.5. 程序数据
	3.4.5. 程序数据
	3.4.5.1. 程序数据
	3.4.5.1. 程序数据
	3.4.5.1. 程序数据
	概述
	概述
	程序数据视图包含用于查看和使用数据类型和实例的功能。

	程序数据图解
	程序数据图解
	以下是程序数据视图。
	以下是程序数据视图。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000659



	程序数据中的组件和功能
	程序数据中的组件和功能
	本节介绍页绦蚴萦视图中的组件和功能。
	本节介绍页绦蚴萦视图中的组件和功能。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	按钮
	功能


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	更改范围
	有关更改列表中数据类型范围的详情，请参阅 查看特定任务、模块或例行 程序中的数据 页 128。 
	有关更改列表中数据类型范围的详情，请参阅 
	查看特定任务、模块或例行 程序中的数据 页 128
	查看特定任务、模块或例行 程序中的数据 页 128




	<TABLE ROW>
	显示数据
	显示所选数据类型的实例。
	显示所选数据类型的实例。


	<TABLE ROW>
	查看
	显示所有或已使用的数据类型。
	显示所有或已使用的数据类型。







	3.4.5.2. 查看特定任务、模块或例行程序中的数据
	3.4.5.2. 查看特定任务、模块或例行程序中的数据
	3.4.5.2. 查看特定任务、模块或例行程序中的数据
	概述
	概述
	选择一个特定范围，查看数据类型的选项。

	查看特定任务、模块或例行程序中的数据
	查看特定任务、模块或例行程序中的数据
	本节介绍如何查看特定模块或例行程序中的数据实例。
	本节介绍如何查看特定模块或例行程序中的数据实例。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序数据。 
	在 
	在 
	ABB
	程序数据




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 更改范围。 
	点击 
	点击 
	更改范围


	显示如下屏幕：
	显示如下屏幕：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000661




	<TABLE ROW>
	3. 
	选择需要的范围： 
	选择需要的范围：
	选择需要的范围：
	选择需要的范围：
	选择需要的范围：

	t 仅限内置数据:显示特定系统中使用的所有数据类型
	t 仅限内置数据:显示特定系统中使用的所有数据类型
	t 任务:显示特定任务使用的所有数据类型
	t 模块:显示特定模块使用的所有数据类型
	t 例行程序:显示特定例行程序使用的所有数据类型





	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定，确认选择。
	点击 
	点击 
	确定









	3.4.5.3. 新建数据实例
	3.4.5.3. 新建数据实例
	3.4.5.3. 新建数据实例
	新建数据实例
	新建数据实例
	本节介绍如何新建
	本节介绍如何新建
	数据实例


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序数据。 
	在 
	在 
	ABB
	程序数据


	显示所有可用数据类型的列表。
	显示所有可用数据类型的列表。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击要创建的数据实例类型（例如 布尔型），然后点击 显示数据。 
	点击要创建的数据实例类型（例如 
	点击要创建的数据实例类型（例如 
	布尔型
	显示数据


	显示所有数据类型实例的列表。
	显示所有数据类型实例的列表。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 新建。 
	点击 
	点击 
	新建


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000663




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 名称右边的 ...，定义数据实例的名称。
	点击 
	点击 
	名称
	...




	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 范围菜单，设置数据实例的作用域。选择： 
	点击 
	点击 
	范围

	t 全局
	t 全局
	t 全局
	t 全局

	t 本地
	t 本地

	t 任务
	t 任务






	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 存储类型菜单，选择数据实例使用的内存类型。选择： 
	点击 
	点击 
	存储类型

	•\t ³÷–¯ £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝³÷–¯°£
	•\t ³÷–¯ £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝³÷–¯°£
	•\t ³÷–¯ £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝³÷–¯°£
	t 持续

	•\t ±‰¡ø £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝ø…±‰°£
	t 变量

	•\t ³£¡ø £� »Á¹˚ ˝æ› µ¿˝²ª±‰
	t 常量






	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 模块菜单，选择模块。选项取决于设置情况，例如： 
	点击 
	点击 
	模块

	.\t Calpend ƒ£øÈ
	.\t Calpend ƒ£øÈ
	.\t Calpend ƒ£øÈ
	t 主模块
	t 用户模块
	.\t ...





	<TABLE ROW>
	8. 
	点击 例行程序菜单，选择例行程序。选项取决于设置情况，例如： 
	点击 
	点击 
	例行程序

	t 主例行程序
	t 主例行程序
	t 主例行程序
	.\t <Œﬁ>
	.\t ...





	<TABLE ROW>
	9. 
	如果想创建数据实例数组，点击 维数菜单，设置数组的维数 1－3。 
	如果想创建数据实例数组，点击 
	如果想创建数据实例数组，点击 
	维数

	.\t 1 
	.\t 1 
	.\t 1 
	.\t 2 
	.\t 3 
	t 无


	然后点击 
	...
	尺寸

	相关信息，请参阅 
	什么是数组？ 页 299
	什么是数组？ 页 299





	<TABLE ROW>
	10. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定









	3.4.5.4. 编辑数据实例
	3.4.5.4. 编辑数据实例
	3.4.5.4. 编辑数据实例
	概述
	概述
	以下章节介绍如何编辑不同数据类型的实例。

	改变布尔型数据实例
	改变布尔型数据实例
	本节介绍如何改变布尔值。
	本节介绍如何改变布尔值。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 ABB 菜单中的 程序数据。
	点击 
	点击 
	ABB 
	程序数据




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 布尔型。 
	点击 
	点击 
	布尔型


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000662




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击要改变的实例（本例中为 flag2），然后点击 编辑数值。 
	点击要改变的实例（本例中为 
	点击要改变的实例（本例中为 
	flag2
	编辑数值


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000666




	<TABLE ROW>
	4. 
	根据需要点击 TRUE（真）或 FALSE（假），再点击 确定。 
	根据需要点击 
	根据需要点击 
	TRUE£®’Ê£©
	FALSE£®ºŸ£©
	确定


	如果实例是数组，将返回数据实例表，同时显示新值。相关信息，请参阅 
	如果实例是数组，将返回数据实例表，同时显示新值。相关信息，请参阅 
	什么是数 组？ 页 299
	什么是数 组？ 页 299








	改变数字型数据实例
	改变数字型数据实例
	本节介绍如何改变数字值。
	本节介绍如何改变数字值。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 ABB 菜单上的 程序数据。
	点击 
	点击 
	ABB 
	程序数据




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 数字型。 
	点击 
	点击 
	数字型


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000667




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击要编辑的数据实例（本例中为 reg1）。 
	点击要编辑的数据实例（本例中为 
	点击要编辑的数据实例（本例中为 
	reg1


	点击数字值，显示数字键盘。
	点击数字值，显示数字键盘。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000668




	<TABLE ROW>
	4. 
	通过数字键盘输入需要的值。点击 确定。 
	通过数字键盘输入需要的值。点击 
	通过数字键盘输入需要的值。点击 
	确定


	点击胰范ㄓ后，将返回数字型数据的实例列表，同时显示新值。
	点击胰范ㄓ后，将返回数字型数据的实例列表，同时显示新值。






	改变字符串型数据实例
	改变字符串型数据实例
	本节介绍如何改变字符串值。
	本节介绍如何改变字符串值。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 ABB 菜单上的 程序数据。
	点击 
	点击 
	ABB 
	程序数据




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 字符串型。 
	点击 
	点击 
	字符串型


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000669




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击要编辑的数据实例（本例中为 string1）。 
	点击要编辑的数据实例（本例中为 
	点击要编辑的数据实例（本例中为 
	string1


	点击数据实例的值，显示软键盘。
	点击数据实例的值，显示软键盘。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000670




	<TABLE ROW>
	4. 
	通过软键盘输入需要的值。点击 确定。 
	通过软键盘输入需要的值。点击 
	通过软键盘输入需要的值。点击 
	确定


	点击胰范ㄓ后，将返回字符串型数据实例列表，同时显示新值。
	点击胰范ㄓ后，将返回字符串型数据实例列表，同时显示新值。








	3.4.5.5. 删除，改变声明，复制或定义数据实例
	3.4.5.5. 删除，改变声明，复制或定义数据实例
	3.4.5.5. 删除，改变声明，复制或定义数据实例
	概述
	概述
	本节介绍如何在查看数据实例后删除、复制或定义某个实例以及更改该实例的声明。

	查看数据实例
	查看数据实例
	本节详细介绍如何查看数据类型的可用实例。
	本节详细介绍如何查看数据类型的可用实例。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序数据。 
	在 
	在 
	ABB
	程序数据




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击您想要查看的实例数据类型，然后点击 显示数据。 
	点击您想要查看的实例数据类型，然后点击 
	点击您想要查看的实例数据类型，然后点击 
	显示数据




	<TABLE ROW>
	3. 
	点按数据实例两秒钟。 
	点按数据实例两秒钟。
	点按数据实例两秒钟。

	您会看到一个由红点组成的圆周和一个菜单。
	您会看到一个由红点组成的圆周和一个菜单。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000671




	<TABLE ROW>
	4. 
	根据您想要处理的数据实例，可以选择以下操作： 
	根据您想要处理的数据实例，可以选择以下操作：
	根据您想要处理的数据实例，可以选择以下操作：
	根据您想要处理的数据实例，可以选择以下操作：
	根据您想要处理的数据实例，可以选择以下操作：

	t 点击 
	t 点击 
	删除

	t 点击 
	更改声明

	t 点击 
	复制

	t 点击 
	定义



	根据以下各节中的说明执行操作。






	删除数据实例
	删除数据实例
	本节详细介绍如何删除数据实例。
	本节详细介绍如何删除数据实例。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击菜单中的 删除以删除数据实例，详情请参阅 查看数据实例 页 136一节。 
	点击菜单中的 
	点击菜单中的 
	删除
	查看数据实例 页 136
	查看数据实例 页 136



	一个对话框显示。
	一个对话框显示。



	<TABLE ROW>
	2. 
	如果您确定要删除数据实例，请点击 是。
	如果您确定要删除数据实例，请点击 
	如果您确定要删除数据实例，请点击 
	是







	更改数据实例声明
	更改数据实例声明
	本节详细介绍如何更改数据实例声明。
	本节详细介绍如何更改数据实例声明。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击菜单中的 更改声明以删除数据实例，详情请参阅 查看数据实例 页 136一节。 
	点击菜单中的 
	点击菜单中的 
	更改声明
	查看数据实例 页 136
	查看数据实例 页 136



	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000672




	<TABLE ROW>
	2. 
	选择要更改的数据实例值： 
	选择要更改的数据实例值：
	选择要更改的数据实例值：
	选择要更改的数据实例值：
	选择要更改的数据实例值：

	t 名称:点击 
	t 名称:点击 
	...

	t 范围:根据数据实例要生效的位置，在胰钟、冶镜赜和胰挝裼之间 进行选择。
	t 存储类型:根据数据实例的存储方式，在冶淞坑、页中或页Ａ坑之 间进行选择。
	t 模块:选择数据实例应在哪些模式中生效。
	t 例行程序:选择数据实例应在什么例行程序中生效。








	复制数据实例
	复制数据实例
	本节详细介绍如何复制数据实例。
	本节详细介绍如何复制数据实例。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击菜单中的 复制以复制数据实例，详情请参阅 查看数据实例 页 136一节。 
	点击菜单中的 
	点击菜单中的 
	复制
	查看数据实例 页 136
	查看数据实例 页 136



	数据实例副本创建。
	数据实例副本创建。
	该副本与原始数据实例有相同的值，但名称是独一无二的。例如：如果创建了 Tool1 的副本，名称为 Tool2 的数据实例创建后将保留所有 Tool1 的特点。






	定义数据实例
	定义数据实例
	本节详细介绍如何定义数据实例。
	本节详细介绍如何定义数据实例。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击菜单中的 定义以定义数据实例，详情请参阅 查看数据实例 页 136一节。 
	点击菜单中的 
	点击菜单中的 
	定义
	查看数据实例 页 136
	查看数据实例 页 136



	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000673




	<TABLE ROW>
	2. 
	选择要定义的数据实例值：
	选择要定义的数据实例值：
	选择要定义的数据实例值：









	3.4.6. 程序编辑器
	3.4.6. 程序编辑器
	3.4.6.1. 编程准备事项
	3.4.6.1. 编程准备事项
	3.4.6.1. 编程准备事项
	定义工具、有效载荷和工件
	定义工具、有效载荷和工件
	在开始编程前定义工具、有效载荷和工件。然后，您可以随时返回再定义更多对象， 但应事先定义一些基本对象。

	定义坐标系
	定义坐标系
	确保已在机器人系统安装过程中设置了基坐标系和大地坐标系。同时确保附加轴也 已设置。
	在开始编程前，根据需要定义工具坐标系和工件坐标系。以后添加更多对象时，您 同样需要定义相应坐标系。
	提示 
	想有了解有关如何定义工具、有效载荷、工件和相应坐标系的更详细信息？
	想有了解有关如何定义工具、有效载荷、工件和相应坐标系的更详细信息？
	有关这些主题的详细信息，请参阅 
	程序编辑器 页 139
	程序编辑器 页 139






	3.4.6.2. 创建新程序
	3.4.6.2. 创建新程序
	3.4.6.2. 创建新程序
	程序不存在时
	程序不存在时
	本节详细介绍在无可用机器人程序时如何创建新程序。
	本节详细介绍在无可用机器人程序时如何创建新程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器


	如果任务中未加载任何程序，就会显示一个对话框。
	如果任务中未加载任何程序，就会显示一个对话框。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 新建。 
	点击 
	点击 
	新建


	一个软键盘显示。
	一个软键盘显示。



	<TABLE ROW>
	3. 
	使用软键盘命名新程序。点击 确定。 
	使用软键盘命名新程序。点击 
	使用软键盘命名新程序。点击 
	确定


	新程序将显示。
	新程序将显示。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000676




	<TABLE ROW>
	4. 
	执行添加指令并完成程序，详情请参阅 模块处理 页 157、 例行程序处理 页 162 和 指令处理 页 172。 
	执行添加指令并完成程序，详情请参阅 
	执行添加指令并完成程序，详情请参阅 
	模块处理 页 157
	模块处理 页 157

	例行程序处理 页 162
	例行程序处理 页 162

	指令处理 页 172
	指令处理 页 172










	3.4.6.3. 程序处理
	3.4.6.3. 程序处理
	3.4.6.3. 程序处理
	概述
	概述
	本节详细介绍对现有机器人程序
	本节详细介绍对现有机器人程序
	本节详细介绍对现有机器人程序
	程序, 操作


	t 创建新程序
	t 创建新程序
	t 加载现有程序
	t 保存程序
	t 重命名程序
	t 删除程序


	每项任务不多不少必须包含 
	一个

	有关如何在无可用程序时创建新程序的详细信息，请参阅 
	创建新程序 页 140
	创建新程序 页 140



	创建新程序
	创建新程序
	本节介绍如何创建新程序。
	本节介绍如何创建新程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 任务与程序。 
	点击 
	点击 
	任务与程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后再点击 新程序 
	点击 
	点击 
	文件
	新程序


	如果已有程序加载，就会出现一个警告对话框。
	如果已有程序加载，就会出现一个警告对话框。
	如果已有程序加载，就会出现一个警告对话框。
	如果已有程序加载，就会出现一个警告对话框。

	t 点击 
	t 点击 
	保存

	t 点击 
	不保存

	t 点击 
	取消









	加载现有程序
	加载现有程序
	本节介绍如何加载现有程序。
	本节介绍如何加载现有程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 任务与程序。 
	点击 
	点击 
	任务与程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	如果任务中未加载任何程序，就会出现一个对话框。 
	如果任务中未加载任何程序，就会出现一个对话框。
	如果任务中未加载任何程序，就会出现一个对话框。
	如无可用程序且需创建一个程序，请点击 
	新建
	创建新程序 页 140
	创建新程序 页 140


	如果任务中已加载某个程序，点击 
	加载


	点击 
	点击 
	加载




	<TABLE ROW>
	4. 
	使用文件搜索工具定位要加载的程序文件。然后点击 确定。 
	使用文件搜索工具定位要加载的程序文件。然后点击 
	使用文件搜索工具定位要加载的程序文件。然后点击 
	确定


	程序将加载并显示程序代码。
	程序将加载并显示程序代码。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000859







	保存程序
	保存程序
	本节介绍如何将加载程序保存到控制器硬盘。
	本节介绍如何将加载程序保存到控制器硬盘。
	加载程序会自动保存在程序内存中，但为安全起见也可将其另外保存到控制器的硬 盘上。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 任务与程序。 
	点击 
	点击 
	任务与程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后选择 程序另存为...。 
	点击 
	点击 
	文件
	程序另存为...


	一个对话框显示。
	一个对话框显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	输入文件名。然后点击 确定。 
	输入文件名。然后点击 
	输入文件名。然后点击 
	确定


	程序将保存并显示以下窗口。
	程序将保存并显示以下窗口。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000860







	重命名加载程序
	重命名加载程序
	本节介绍如何重命名加载程序。
	本节介绍如何重命名加载程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 任务与程序。 
	点击 
	点击 
	任务与程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后选择 重命名程序。 
	点击 
	点击 
	文件
	重命名程序


	一个软键盘显示。
	一个软键盘显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	使用软键盘输入新的文件名，然后点击 确定。 
	使用软键盘输入新的文件名，然后点击 
	使用软键盘输入新的文件名，然后点击 
	确定


	程序将重命名并显示以下窗口：
	程序将重命名并显示以下窗口：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000860







	删除程序
	删除程序
	本节介绍如何从控制器程序内存删除加载程序。
	本节介绍如何从控制器程序内存删除加载程序。
	注意：程序可能仍然会保存到控制器硬盘中。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 任务与程序。 
	点击 
	点击 
	任务与程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后选择 删除程序。 
	点击 
	点击 
	文件
	删除程序


	一个对话框显示。
	一个对话框显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定可删除程序，但不保存该程序。 
	点击 
	点击 
	确定

	如果您首先要将程序保存到控制器硬盘中，请点击 
	取消

	有关如何保存程序的详情，请参阅 
	保存程序 页 142
	保存程序 页 142



	以下窗口将显示：
	以下窗口将显示：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000860









	3.4.6.4. 启动程序
	3.4.6.4. 启动程序
	3.4.6.4. 启动程序
	启动程序
	启动程序
	此步骤详细介绍如何第一次启动程序或继续运行已停止的程序。
	此步骤详细介绍如何第一次启动程序或继续运行已停止的程序。
	如果您的机器人系统已安装多任务选件，还应参阅 
	加载、运行和停止多任务程序 页 151
	加载、运行和停止多任务程序 页 151



	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	检查机器人和机器人单元的所有必要准备工作是否已 完成，且机器人工作区域是否存在障碍物。
	检查机器人和机器人单元的所有必要准备工作是否已 完成，且机器人工作区域是否存在障碍物。
	检查机器人和机器人单元的所有必要准备工作是否已 完成，且机器人工作区域是否存在障碍物。



	<TABLE ROW>
	2. 
	确保无任何人员进入机器人单元。
	确保无任何人员进入机器人单元。
	确保无任何人员进入机器人单元。



	<TABLE ROW>
	3. 
	选择控制模块上的操作模式。
	选择控制模块上的操作模式。
	选择控制模块上的操作模式。



	<TABLE ROW>
	4. 
	按下控制模块上的电机开启按钮启动机器人。
	按下控制模块上的电机开启按钮启动机器人。
	按下控制模块上的电机开启按钮启动机器人。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000783

	.\t A£º“µÁª˙ø™ÆÙ”°¥ Å.
	.\t A£º“µÁª˙ø™ÆÙ”°¥ Å.
	.\t A£º“µÁª˙ø™ÆÙ”°¥ Å.




	<TABLE ROW>
	5. 
	按下 FlexPendant 上的tart（启动）影磁テ舳 序。
	按下 FlexPendant 上的tart（启动）影磁テ舳 序。
	按下 FlexPendant 上的tart（启动）影磁テ舳 序。


	有关该按钮的详细信息，请 参阅 硬件按钮 页 55一节。 
	有关该按钮的详细信息，请 参阅 
	硬件按钮 页 55
	硬件按钮 页 55




	<TABLE ROW>
	6. 
	是否显示了 返回至路径对话框？ 
	是否显示了 
	是否显示了 
	返回至路径


	如已显示，请参阅 
	如已显示，请参阅 
	使机器人返回路径
	使机器人返回路径



	如未显示，请继续。
	如未显示，请继续。






	程序更改后将继续运行
	程序更改后将继续运行
	您可以持续运行某程序，即使该程序已更改。
	您可以持续运行某程序，即使该程序已更改。
	在自动模式下，可能会出现一个警告对话框，以避免在结果未知的情况下重新启动 程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果您
	汕氲慊魃


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	确信您所做的更改与机器人的当前位置不冲突，而且继续运行程序不会 对设备或人员构成危险。
	确信您所做的更改与机器人的当前位置不冲突，而且继续运行程序不会 对设备或人员构成危险。

	是
	是


	<TABLE ROW>
	对更改可能造成的结果没有把握，并打算进行深入了解
	对更改可能造成的结果没有把握，并打算进行深入了解

	否 
	否 





	重新启动
	重新启动
	此步骤详细介绍如何重新启动程序。
	此步骤详细介绍如何重新启动程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 调试。 
	点击 
	点击 
	调试




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 PP 移至主程序。
	点击 
	点击 
	PP “Æ÷¡÷˜³Ã–Ú°£




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 关闭退出程序编辑器。
	点击 
	点击 
	关闭




	<TABLE ROW>
	5. 
	按下 FlexPendant 上的tart（启动）影磁テ舳绦颉
	按下 FlexPendant 上的tart（启动）影磁テ舳绦颉
	按下 FlexPendant 上的tart（启动）影磁テ舳绦颉






	限制
	限制
	一次仅可以运行一个程序，除非您的系统安装了多任务选件。如果已安装，则几个 程序可同时运行。
	程序运行时如果机器人系统遇到程序代码错误，系统将停止程序，并将该错误记录 在事件日志中。



	3.4.6.5. 按特定指令运行程序
	3.4.6.5. 按特定指令运行程序
	3.4.6.5. 按特定指令运行程序
	按特定指令运行程序
	按特定指令运行程序
	本节详细介绍如何按特定指令运行程序。
	本节详细介绍如何按特定指令运行程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器。




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 调试。 
	点击 
	点击 
	调试

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000868

	点击您想要启动的程序步骤，然后点击 
	PP “Æ÷¡ Cur




	<TABLE ROW>
	3. 
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx

	警告!运行机器人之前，请遵守 
	确保无任何人员进入机器人工作区域。

	警告!运行机器人之前，请遵守 
	警告!
	危险 － 移动操纵器可能产生致命性后果！ 页 18
	危险 － 移动操纵器可能产生致命性后果！ 页 18





	<TABLE ROW>
	4. 
	按下 FlexPendant 硬件按钮组上的 Start（启动）按钮（见下图中的 E）。 
	按下 FlexPendant 硬件按钮组上的 
	按下 FlexPendant 硬件按钮组上的 
	Start£®ÆÙ¶Ø£©

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000587









	3.4.6.6. 停止程序
	3.4.6.6. 停止程序
	3.4.6.6. 停止程序
	停止程序
	停止程序
	如果您的机器人系统已安装多任务选件，还应参阅 
	如果您的机器人系统已安装多任务选件，还应参阅 
	加载、运行和停止多任务程序 页 151
	加载、运行和停止多任务程序 页 151



	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	检查进行中的操作是否处于可中断状态。
	检查进行中的操作是否处于可中断状态。
	检查进行中的操作是否处于可中断状态。



	<TABLE ROW>
	2. 
	确保可以安全停止程序。
	确保可以安全停止程序。
	确保可以安全停止程序。



	<TABLE ROW>
	3. 
	按下 FlexPendant 硬件按钮组上的 Stop（停止）按钮。 
	按下 FlexPendant 硬件按钮组上的 
	按下 FlexPendant 硬件按钮组上的 
	Stop£®Õ£÷¹£©

	有关该按钮的详细信息，请参阅 
	硬件按钮 页 55
	硬件按钮 页 55







	危险 
	切勿在紧急状态下使用top（停止）影磁ァＧ胧褂媒艏蓖Ｖ拱磁ァ
	切勿在紧急状态下使用top（停止）影磁ァＧ胧褂媒艏蓖Ｖ拱磁ァ
	使用停止按钮停止程序并不意味着机器人将立刻停止移动。




	3.4.6.7. 加载、运行和停止多任务程序
	3.4.6.7. 加载、运行和停止多任务程序
	3.4.6.7. 加载、运行和停止多任务程序
	概述
	概述
	在多任务系统下，您可以同时运行一个或几个程序，例如在包含一个以上机器人的 multimove 单元中，每个机器人均可拥有各自的任务与程序。
	有关程序处理的常规信息，请参阅 
	程序处理 页 141
	程序处理 页 141



	手动设置任务
	提示 
	想要了解有关任务与程序的更详细信息？有关这些概念的详细说明，请参阅 
	想要了解有关任务与程序的更详细信息？有关这些概念的详细说明，请参阅 
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297




	手动设置任务
	手动设置任务
	需对任务进行设置，以便按计划执行它们。 通常，所有任务在出厂时已设置妥当。 可通过定义 Controller 类型的系统参数完成设置任务。有关如何配置系统参数的说 明，请参阅 
	系统参数配置 页 213
	系统参数配置 页 213

	技术参考手册 － 系统 参数
	技术参考手册 － 系统 参数


	您需要获取详细信息才能手动设置任务。欲知详情，请参阅工厂或车间的说明文档。

	任务运行方式
	任务运行方式
	任务可以定义为正常、静态或半静态。静态和半静态任务能在程序加载于任务时自 动启动。
	正常任务在按下 FlexPendant 上的tart（启动）影磁ズ笃舳聪乱Stop（停止） 影磁ナ蓖Ｖ埂
	有关揖蔡、野刖蔡和艺Ｓ等概念的说明，请参阅 
	技术参考手册 － 系统 参数
	技术参考手册 － 系统 参数



	加载、运行和停止多任务程序
	加载、运行和停止多任务程序
	本节介绍如何加载、运行和停止多任务程序。
	本节介绍如何加载、运行和停止多任务程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	确保已设置一个以上的任务。可使用系统参数完成此操作，详情请参阅 加载、运行 和停止多任务程序 页 151一节。 
	确保已设置一个以上的任务。可使用系统参数完成此操作，详情请参阅 
	确保已设置一个以上的任务。可使用系统参数完成此操作，详情请参阅 
	加载、运行 和停止多任务程序 页 151
	加载、运行 和停止多任务程序 页 151





	<TABLE ROW>
	2. 
	使用程序编辑器将程序加载到各自的任务中，有关此步骤的说明，请参阅 加载现有 程序 页 141一节。 
	使用程序编辑器将程序加载到各自的任务中，有关此步骤的说明，请参阅 
	使用程序编辑器将程序加载到各自的任务中，有关此步骤的说明，请参阅 
	加载现有 程序 页 141
	加载现有 程序 页 141





	<TABLE ROW>
	3. 
	如果要禁用一个或多个任务，请进入铱焖偕柚糜菜单进行操作。请参阅 铱焖偕 置硬说ィ诵心Ｊ 页 257一节。 
	如果要禁用一个或多个任务，请进入铱焖偕柚糜菜单进行操作。请参阅 
	如果要禁用一个或多个任务，请进入铱焖偕柚糜菜单进行操作。请参阅 
	“øÏÀŸ…Ë ÷Ã”²Àµ•£¨‘À––ƒ£ ½ “³ 257
	“øÏÀŸ…Ë ÷Ã”²Àµ•£¨‘À––ƒ£ ½ “³ 257



	取消选定任务仅能在手动模式下完成。当切换至自动模式时，将出现一个警告框， 说明并非所有选定任务都可以运行。
	取消选定任务仅能在手动模式下完成。当切换至自动模式时，将出现一个警告框， 说明并非所有选定任务都可以运行。



	<TABLE ROW>
	4. 
	按下启动按钮，启动程序执行。这时将启动所有有效任务。
	按下启动按钮，启动程序执行。这时将启动所有有效任务。
	按下启动按钮，启动程序执行。这时将启动所有有效任务。



	<TABLE ROW>
	5. 
	按下停止按钮，停止程序执行。所有有效任务均将停止。
	按下停止按钮，停止程序执行。所有有效任务均将停止。
	按下停止按钮，停止程序执行。所有有效任务均将停止。






	如何向任务加载程序
	如何向任务加载程序
	本节介绍如何在多任务系统中向任务加载程序。我们假定已配置任务。
	本节介绍如何在多任务系统中向任务加载程序。我们假定已配置任务。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 任务与程序。 
	点击 
	点击 
	任务与程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击您想要载入程序的任务。
	点击您想要载入程序的任务。
	点击您想要载入程序的任务。



	<TABLE ROW>
	4. 
	在 文件菜单中，点击 加载程序伞 
	在 
	在 
	文件
	加载程序

	如果您想要在另一个文件夹打开程序，请定位并打开该文件夹。请参阅 
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜ “³ 70
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜ “³ 70



	文件对话框显示。
	文件对话框显示。



	<TABLE ROW>
	5. 
	点击您想要加载的程序，然后点击 确定。 
	点击您想要加载的程序，然后点击 
	点击您想要加载的程序，然后点击 
	确定




	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 关闭，关闭程序编辑器。
	点击 
	点击 
	关闭







	查看多任务程序
	查看多任务程序
	本节介绍如何打开和查看多任务系统下的不同任务。同时查看所有程序并在它们之 间进行切换可以节省时间。
	本节介绍如何打开和查看多任务系统下的不同任务。同时查看所有程序并在它们之 间进行切换可以节省时间。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器


	一个任务列表显示。
	一个任务列表显示。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击选择一个任务，然后点击胰范ㄓ。 
	点击选择一个任务，然后点击胰范ㄓ。
	点击选择一个任务，然后点击胰范ㄓ。

	任务将打开并显示程序代码。
	任务将打开并显示程序代码。



	<TABLE ROW>
	3. 
	要查看另一任务，请重复步骤 1 和 2。
	要查看另一任务，请重复步骤 1 和 2。
	要查看另一任务，请重复步骤 1 和 2。








	3.4.6.8. 从内存中删除程序
	3.4.6.8. 从内存中删除程序
	3.4.6.8. 从内存中删除程序
	概述
	概述
	删除任务中的程序
	删除程序
	程序内存

	当切换程序时，先前使用的程序将从程序内存中被删除，但不会删除保存于硬盘中 的程序。
	有关如何保存工作的详情，请参阅 
	保存 RAPID 程序 页 182
	保存 RAPID 程序 页 182



	从内存中删除程序
	从内存中删除程序
	本节详细介绍如何从程序内存中删除程序。
	本节详细介绍如何从程序内存中删除程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB 菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 ABB 菜单中，点击 
	在 ABB 菜单中，点击 
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 任务与程序。 
	点击 
	点击 
	任务与程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件。 
	点击 
	点击 
	文件

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000678




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 删除程序伞 
	点击 
	点击 
	删除程序

	警告!最近的程序更改将不会被保存。
	警告!

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000853




	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定

	如果您不想丢失有关程序更改的信息，则在删除程序之前使用 
	保存程序
	保存 RAPID 程序 页 182
	保存 RAPID 程序 页 182










	3.4.6.9. 从硬盘中删除程序
	3.4.6.9. 从硬盘中删除程序
	3.4.6.9. 从硬盘中删除程序
	概述
	概述
	程序通过 FlexPendant 资源管理器或 FTP 客户端删除。 从控制器硬盘删除程序
	删除程序, 从硬盘


	使用 FlexPendant 资源管理器删除程序
	使用 FlexPendant 资源管理器删除程序
	可使用 ABB 菜单上的 FlexPendant 资源管理器删除程序。请参阅 
	FlexPendant × ‘¥¹‹ ¿ÌÆ˜ “³ 70
	FlexPendant × ‘¥¹‹ ¿ÌÆ˜ “³ 70





	3.4.6.10. 查看模块
	3.4.6.10. 查看模块
	3.4.6.10. 查看模块
	查看模块
	查看模块
	本节介绍如何查找和查看现有程序模块。有关如何处理模块（创建、加载、保存、 重命名和删除）的详情，请参阅 
	本节介绍如何查找和查看现有程序模块。有关如何处理模块（创建、加载、保存、 重命名和删除）的详情，请参阅 
	模块处理 页 157
	模块处理 页 157



	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 模块。 
	点击 
	点击 
	模块


	所有可用模块将显示。
	所有可用模块将显示。


	如要寻找系统中的其它模块，请参阅 模 块处理 页 157一节。 
	如要寻找系统中的其它模块，请参阅 
	模 块处理 页 157
	模 块处理 页 157




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击您要查看的模块名称，然后点击 显 示模块查看内容。
	点击您要查看的模块名称，然后点击 
	点击您要查看的模块名称，然后点击 
	显 示模块









	3.4.6.11. 模块处理
	3.4.6.11. 模块处理
	3.4.6.11. 模块处理
	概述
	概述
	本节详细介绍如何处理程序模块
	本节详细介绍如何处理程序模块
	本节详细介绍如何处理程序模块
	模块, 处理


	t 创建新模块
	t 创建新模块
	t 加载现有模块
	t 保存模块
	t 重命名模块
	t 删除模块


	有关如何定位特定模块以及如何查看其内容的详情，请参阅 
	查看模块 页 156
	查看模块 页 156



	创建新模块
	创建新模块
	本节介绍创建新模块的方法。
	本节介绍创建新模块的方法。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 模块。 
	点击 
	点击 
	模块




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后点击 新模块。 
	点击 
	点击 
	文件
	新模块


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000688




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 ABC...，使用软键盘输入新模块的名称。然后点击 确定关闭软键盘。
	点击 
	点击 
	ABC...
	确定




	<TABLE ROW>
	5. 
	选择要创建的模块类型： 
	选择要创建的模块类型：
	选择要创建的模块类型：
	选择要创建的模块类型：
	选择要创建的模块类型：

	t 程序
	t 程序
	t 系统


	然后点击 
	确定

	有关模块类型之间的差异，请参阅 
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297








	加载现有模块
	加载现有模块
	本节介绍如何加载现有模块。
	本节介绍如何加载现有模块。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 模块。 
	点击 
	点击 
	模块




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后点击 加载模块。 
	点击 
	点击 
	文件
	加载模块


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000689

	定位要加载的模块。请参阅 
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜ “³ 70
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜ “³ 70





	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定加载选定的模块。 
	点击 
	点击 
	确定


	模块将加载。
	模块将加载。






	保存模块
	保存模块
	本节介绍如何保存模块。
	本节介绍如何保存模块。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 模块。 
	点击 
	点击 
	模块




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后点击 模块另存为伞 
	点击 
	点击 
	文件
	模块另存为


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000690




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击建议的文件名，使用软键盘输入模块名称。然后点击 确定。 
	点击建议的文件名，使用软键盘输入模块名称。然后点击 
	点击建议的文件名，使用软键盘输入模块名称。然后点击 
	确定




	<TABLE ROW>
	5. 
	使用文件搜索工具确定用于保存模块的位置。请参阅 FlexPendant 资源管理器 页 70一节。默认位置在控制器硬盘上。 
	使用文件搜索工具确定用于保存模块的位置。请参阅 
	使用文件搜索工具确定用于保存模块的位置。请参阅 
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜ “³ 70
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜ “³ 70


	点击 
	确定


	模块即被保存。
	模块即被保存。






	重命名模块
	重命名模块
	本节介绍如何重命名模块。
	本节介绍如何重命名模块。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 模块。 
	点击 
	点击 
	模块




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后点击 重命名模块 
	点击 
	点击 
	文件
	重命名模块


	一个软键盘显示。
	一个软键盘显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	使用软键盘输入模块名称。然后点击 确定。 
	使用软键盘输入模块名称。然后点击 
	使用软键盘输入模块名称。然后点击 
	确定







	删除模块
	删除模块
	本节介绍如何删除模块。
	本节介绍如何删除模块。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 模块。 
	点击 
	点击 
	模块




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后点击 删除模块 
	点击 
	点击 
	文件
	删除模块


	一个对话框显示。
	一个对话框显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx

	模块将从 FlexPendant 删除，但不会从控制器硬盘删除。



	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 确定删除模块而不予保存。 
	点击 
	点击 
	确定

	如果您想首先保存模块，请点击 
	取消

	有关如何保存程序的详情，请参阅 
	保存模块 页 158
	保存模块 页 158










	3.4.6.12. 查看例行程序
	3.4.6.12. 查看例行程序
	3.4.6.12. 查看例行程序
	查看例行程序
	查看例行程序
	本节介绍如何定位和查看现有的例行程序。有关如何处理例行程序（新建例行程 序、定义参数、复制和更改声明）的详情，请参阅 
	本节介绍如何定位和查看现有的例行程序。有关如何处理例行程序（新建例行程 序、定义参数、复制和更改声明）的详情，请参阅 
	例行程序处理 页 162
	例行程序处理 页 162



	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器



	当无可用程序时，必须创建新的程序或 加载现有程序。有关如何执行此步骤的 详情，请参阅 例行程序处理 页 162一 节。 
	当无可用程序时，必须创建新的程序或 加载现有程序。有关如何执行此步骤的 详情，请参阅 
	例行程序处理 页 162
	例行程序处理 页 162




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 例行程序。 
	点击 
	点击 
	例行程序


	所有可用例行程序将显示。
	所有可用例行程序将显示。


	有关如何寻找系统中其它例行程序的详 情，请参阅 例行程序处理 页 162一节。 
	有关如何寻找系统中其它例行程序的详 情，请参阅 
	例行程序处理 页 162
	例行程序处理 页 162




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击您想要看的例行程序名称，然后点 击 显示例行程序查看内容。
	点击您想要看的例行程序名称，然后点 击 
	点击您想要看的例行程序名称，然后点 击 
	显示例行程序









	3.4.6.13. 例行程序处理
	3.4.6.13. 例行程序处理
	3.4.6.13. 例行程序处理
	概述
	概述
	本节详细介绍如何处理程序例行程序
	本节详细介绍如何处理程序例行程序
	本节详细介绍如何处理程序例行程序
	例行程序, 处理


	t 新建例行程序
	t 新建例行程序
	t 创建例行程序副本
	t 更改例行程序声明
	t 删除例行程序


	有关如何查看特定例行程序及其内容的详情，请参阅 
	查看例行程序 页 161
	查看例行程序 页 161



	新建例行程序
	新建例行程序
	本节详细介绍如何创建新例行程序、设置声明以及将其添加至模块。
	本节详细介绍如何创建新例行程序、设置声明以及将其添加至模块。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 例行程序。 
	点击 
	点击 
	例行程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 文件，然后再点击 新例行程序 
	点击 
	点击 
	文件
	新例行程序


	新例行程序将创建并显示默认声明值。
	新例行程序将创建并显示默认声明值。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000692




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 ABC...，使用软键盘输入新例行程序名称。然后点击 确定。 
	点击 
	点击 
	ABC...
	确定




	<TABLE ROW>
	5. 
	选择例行程序类型： 
	选择例行程序类型：
	选择例行程序类型：
	选择例行程序类型：
	选择例行程序类型：

	t 过程：用于无返回值的正常例行程序
	t 过程：用于无返回值的正常例行程序
	t 函数：用于含返回值的正常例行程序
	t 陷阱：用于中断的例行程序





	<TABLE ROW>
	6. 
	您是否需要使用任何参数？ 
	您是否需要使用任何参数？
	您是否需要使用任何参数？

	如果沂怯，请点击 
	如果沂怯，请点击 
	...
	定义新例行程序中的参数 页 163
	定义新例行程序中的参数 页 163



	如果曳裼，请继续下一步骤。
	如果曳裼，请继续下一步骤。



	<TABLE ROW>
	7. 
	选择要添加例行程序的模块。
	选择要添加例行程序的模块。
	选择要添加例行程序的模块。



	<TABLE ROW>
	8. 
	点击复选框以选定 本地声明。 
	点击复选框以选定 
	点击复选框以选定 
	本地声明

	本地例行程序仅用于选定的模块中。



	<TABLE ROW>
	9. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定







	定义新例行程序中的参数
	定义新例行程序中的参数
	本节介绍如何定义新例行程序中的参数。
	本节介绍如何定义新例行程序中的参数。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在例行程序声明中，点击 ...以定义参数。 
	在例行程序声明中，点击 
	在例行程序声明中，点击 
	...


	一个已定义参数的列表将显示。
	一个已定义参数的列表将显示。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000693




	<TABLE ROW>
	2. 
	如无参数显示，请点击 新建...显示新参数。 
	如无参数显示，请点击 
	如无参数显示，请点击 
	新建...


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000695




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击以下菜单设置数值： 
	点击以下菜单设置数值：
	点击以下菜单设置数值：
	点击以下菜单设置数值：
	点击以下菜单设置数值：

	.\t ABC...，使用软键盘输入新参数的名称。然后点击 
	.\t ABC...，使用软键盘输入新参数的名称。然后点击 
	.\t ABC...
	确定

	.\t ...，选择 
	.\t ...
	数据类型

	t 可选项 ...，如果参数有预定义的可选值，例如 ON 或 OFF。仅对可选参数有 效，对必要参数无效。
	t 可选项 ...

	t 要求复选框 - 如果参数为必要参数，请勾选此复选框。
	t 要求

	t 模式，定义输入或输入/输出。
	t 模式






	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定确认所有选择，然后返回已定义参数列表。 
	点击 
	点击 
	确定


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000696







	创建例行程序副本
	创建例行程序副本
	本节介绍如何创建例行程序副本。
	本节介绍如何创建例行程序副本。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 例行程序。 
	点击 
	点击 
	例行程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	通过点击突出显示例行程序。
	通过点击突出显示例行程序。
	通过点击突出显示例行程序。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 文件，然后点击 创建副本。 
	点击 
	点击 
	文件
	创建副本


	新例行程序将显示。新例行程序的名称与初始例行程序名称相同，只多一个后缀 
	新例行程序将显示。新例行程序的名称与初始例行程序名称相同，只多一个后缀 
	copy




	<TABLE ROW>
	5. 
	修改新例行程序副本的声明。然后点击 确定。 
	修改新例行程序副本的声明。然后点击 
	修改新例行程序副本的声明。然后点击 
	确定

	有关如何编写所有声明的详情，请参阅 
	新建例行程序 页 162
	新建例行程序 页 162








	更改例行程序声明
	更改例行程序声明
	本节介绍如何更改例行程序的声明。
	本节介绍如何更改例行程序的声明。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 例行程序。 
	点击 
	点击 
	例行程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	通过点击突出显示例行程序。
	通过点击突出显示例行程序。
	通过点击突出显示例行程序。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 文件，然后点击 更改声明。
	点击 
	点击 
	文件
	更改声明




	<TABLE ROW>
	5. 
	更改例行程序的任何声明值。然后点击 确定。 
	更改例行程序的任何声明值。然后点击 
	更改例行程序的任何声明值。然后点击 
	确定

	有关声明设置的说明，请参阅 
	新建例行程序 页 162
	新建例行程序 页 162








	删除例行程序
	删除例行程序
	本节介绍如何删除例行程序。
	本节介绍如何删除例行程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 例行程序。 
	点击 
	点击 
	例行程序




	<TABLE ROW>
	3. 
	通过点击突出显示例行程序。
	通过点击突出显示例行程序。
	通过点击突出显示例行程序。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 文件，然后点击 删除例行程序 
	点击 
	点击 
	文件
	删除例行程序


	一个对话框显示。
	一个对话框显示。



	<TABLE ROW>
	5. 
	点击： 
	点击：
	点击：
	点击：
	点击：

	t 确定删除例行程序，且不保存对其所做的任何更改。
	t 确定删除例行程序，且不保存对其所做的任何更改。
	t 确定

	t 取消还原操作，不删除例行程序。
	t 取消











	3.4.6.14. 运行特定的例行程序
	3.4.6.14. 运行特定的例行程序
	3.4.6.14. 运行特定的例行程序
	概述
	概述
	要运行特定的例行程序，您必须查看例行程序，详情请参阅 
	查看例行程序 页 161
	查看例行程序 页 161



	运行特定的例行程序
	运行特定的例行程序
	本节介绍如何在手动模式下运行特定的例行程序。
	本节介绍如何在手动模式下运行特定的例行程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 调试。 
	点击 
	点击 
	调试

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000868




	<TABLE ROW>
	3. 
	要选择常规例行程序，请点击 PP 移至例行程序列出所有例行程序。点选其中一个 例行程序，然后点击 确定。 
	要选择常规例行程序，请点击 
	要选择常规例行程序，请点击 
	PP “Æ÷¡¿˝––³Ã–Ú
	确定




	<TABLE ROW>
	4. 
	如果是服务例行程序，请点击 调用服务例行程序以列出服务例行程序。点击您要运 行的例行程序，然后点击 转到。 
	如果是服务例行程序，请点击 
	如果是服务例行程序，请点击 
	调用服务例行程序
	转到

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000885




	<TABLE ROW>
	5. 
	如果例行程序已正确加载，按下 FlexPendant 上的tart（启动）印
	如果例行程序已正确加载，按下 FlexPendant 上的tart（启动）印
	如果例行程序已正确加载，按下 FlexPendant 上的tart（启动）印








	3.4.6.15. 映射程序、模块或例行程序
	3.4.6.15. 映射程序、模块或例行程序
	3.4.6.15. 映射程序、模块或例行程序
	映射
	映射
	映射可创建程序、模块或例行程序的副本，所有位置都映射于特定的映射面。一般 说来，原件中使用的所有数据都将得到映射。映射数据只会影响初始化值，即任何 当前值都将被忽略。
	映射功能可以应用于任何程序、模块或例行程序。

	映射例行程序
	映射例行程序
	本节介绍如何映射例行程序。
	本节介绍如何映射例行程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 编辑，然后点击 映射。 
	点击 
	点击 
	编辑
	映射




	<TABLE ROW>
	3. 
	要定义映射： 
	要定义映射：
	要定义映射：
	要定义映射：
	要定义映射：

	t 点击 
	t 点击 
	模块

	t 点击 
	例行程序

	t 点击 
	...






	<TABLE ROW>
	4. 
	如果您想要定义映射类型，请点击 高级选项，否则请继续执行下一步。 
	如果您想要定义映射类型，请点击 
	如果您想要定义映射类型，请点击 
	高级选项

	要定义映射类型：
	要定义映射类型：
	要定义映射类型：

	t 取消选定 
	t 取消选定 
	基座映射

	t 点击 
	工件
	...

	t 点击 
	映射框架
	...

	t 点击 
	需映射的轴

	t 点击 
	确定






	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定


	一个对话框显示。
	一个对话框显示。



	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 是将选定的映射应用于例行程序，或点击 否取消。
	点击 
	点击 
	是
	否







	映射模块或程序
	映射模块或程序
	本节介绍如何映射模块或程序。
	本节介绍如何映射模块或程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 编辑，然后点击 映射。 
	点击 
	点击 
	编辑
	映射




	<TABLE ROW>
	3. 
	要定义映射： 
	要定义映射：
	要定义映射：
	要定义映射：
	要定义映射：

	t 点击 
	t 点击 
	模块

	t 点击 
	...






	<TABLE ROW>
	4. 
	如要定义映射类型，请点击 高级选项，否则请继续执行下一步。 
	如要定义映射类型，请点击 
	如要定义映射类型，请点击 
	高级选项

	要定义映射类型：
	要定义映射类型：
	要定义映射类型：

	t 取消选择 
	t 取消选择 
	基座映射

	t 点击 
	工件
	...

	t 点击 
	映射框架
	...

	t 点击 
	需映射的轴

	t 点击 
	确定






	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定


	一个对话框显示。
	一个对话框显示。



	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 是将选定的映射应用于模块，或点击 否取消。
	点击 
	点击 
	是
	否









	3.4.6.16. 在运输过程中关闭后备电池
	3.4.6.16. 在运输过程中关闭后备电池
	3.4.6.16. 在运输过程中关闭后备电池
	概述
	概述
	运输或存储过程中可关闭串行测量电路板的后备电池
	关闭后备电池


	关闭后备电池
	关闭后备电池
	本节介绍如何关闭串行测量电路板的后备电池。
	本节介绍如何关闭串行测量电路板的后备电池。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB 菜单中，点击 程序 编辑器。 
	在 ABB 菜单中，点击 
	在 ABB 菜单中，点击 
	程序 编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	在程序编辑器中，点击 调 试。 
	在程序编辑器中，点击 
	在程序编辑器中，点击 
	调 试




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 调用服务例行程序。 
	点击 
	点击 
	调用服务例行程序


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000868



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 Bat_Shutdown，然后 点击 转到。 
	点击 
	点击 
	Bat_Shutdown
	转到


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000885



	<TABLE ROW>
	5. 
	串行测量电路板后备电池 即被关闭。 
	串行测量电路板后备电池 即被关闭。
	串行测量电路板后备电池 即被关闭。
	将机器人移至所需位置， 然后关闭系统。


	机器人仍可移动，但不会保存转数计数器值。 
	机器人仍可移动，但不会保存转数计数器值。
	有关如何关闭系统的说明，请参阅 
	重新启动概述 页 235
	重新启动概述 页 235




	<TABLE ROW>
	6. 
	重新启动时，请将机器人 移至所需校准位置，并更 新转数计数器。
	重新启动时，请将机器人 移至所需校准位置，并更 新转数计数器。
	重新启动时，请将机器人 移至所需校准位置，并更 新转数计数器。


	有关如何更新转数计数器的说明，请参阅 使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197一节。 
	有关如何更新转数计数器的说明，请参阅 
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197









	3.4.6.17. 指令处理
	3.4.6.17. 指令处理
	3.4.6.17. 指令处理
	概述
	概述
	指令, 处理指令用于，也可添加于程序和/或程序各部分，即模块和例行程序。
	指令, 处理

	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 1 ²ø·÷£¨÷¸¡Ó A-Z
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 1 ²ø·÷£¨÷¸¡Ó A-Z
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 1 ²ø·÷£¨÷¸¡Ó A-Z



	如何添加指令
	如何添加指令
	本节介绍向程序、模块或例行程序添加指令的开头几个步骤。
	本节介绍向程序、模块或例行程序添加指令的开头几个步骤。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器


	任务 MAIN 中的程序将显示。
	任务 MAIN 中的程序将显示。
	如果您有一个以上的程序，则会显示一个程序列表。点击选择一个程序。



	<TABLE ROW>
	2. 
	如要添加指令于： 
	如要添加指令于：
	如要添加指令于：
	如要添加指令于：
	如要添加指令于：

	t 程序，请根据 
	t 程序，请根据 
	添加指令 页 172
	添加指令 页 172


	t 模块，请根据 
	添加到模块 页 172
	添加到模块 页 172


	t 例行程序，请根据 
	... ÃÌº”µ½¿˝––³Ã–Ú “³ 172
	... ÃÌº”µ½¿˝––³Ã–Ú “³ 172










	添加到模块
	添加到模块
	本节介绍如何向模块添加指令。
	本节介绍如何向模块添加指令。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 模块。 
	点击 
	点击 
	模块




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击您想要添加指令的模块。
	点击您想要添加指令的模块。
	点击您想要添加指令的模块。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 显示模块。 
	点击 
	点击 
	显示模块




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击要添加指令的例行程序。
	点击要添加指令的例行程序。
	点击要添加指令的例行程序。



	<TABLE ROW>
	5. 
	根据 添加指令 页 172中的说明执行操作。 
	根据 
	根据 
	添加指令 页 172
	添加指令 页 172








	... ÃÌº”µ½¿˝––³Ã–Ú
	... ÃÌº”µ½¿˝––³Ã–Ú
	本节介绍如何向例行程序添加例行程序。
	本节介绍如何向例行程序添加例行程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 例行程序。 
	点击 
	点击 
	例行程序




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击您想要添加指令的例行程序。
	点击您想要添加指令的例行程序。
	点击您想要添加指令的例行程序。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 显示例行程序。 
	点击 
	点击 
	显示例行程序




	<TABLE ROW>
	4. 
	根据 添加指令 页 172一节中的说明执行操作。 
	根据 
	根据 
	添加指令 页 172
	添加指令 页 172








	添加指令
	添加指令
	本节介绍添加指令的方法。所有指令列于 
	本节介绍添加指令的方法。所有指令列于 
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 1 ²ø·÷£¨÷¸¡Ó A-Z
	RAPID ²Œøº ÷²·µ⁄ 1 ²ø·÷£¨÷¸¡Ó A-Z



	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击突出显示您要添加新指令的指令。
	点击突出显示您要添加新指令的指令。
	点击突出显示您要添加新指令的指令。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 添加指令。 
	点击 
	点击 
	添加指令


	指令类别将显示。
	指令类别将显示。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000697

	有许多指令可供使用，它们被分为若干类别。默认类别是 
	常用

	您可以使用 
	人机通信
	Most Common Picklist
	技术参考手册 - 系统参数
	技术参考手册 - 系统参数





	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 常用显示可用类别列表。 
	点击 
	点击 
	常用

	您也可以点击指令列表底部的 
	上一个/下一个







	编辑指令变元
	编辑指令变元
	本节介绍如何编辑指令变元。
	本节介绍如何编辑指令变元。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击要编辑的指令。 
	点击要编辑的指令。
	点击要编辑的指令。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000699




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 编辑。 
	点击 
	点击 
	编辑


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000701




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 更改选择。 
	点击 
	点击 
	更改选择


	变元具有不同的数据类型，具体取决于指令类型。使用软键盘更改字符串值，或继 续下一步以处理其它数据类型或多个变元指令。
	变元具有不同的数据类型，具体取决于指令类型。使用软键盘更改字符串值，或继 续下一步以处理其它数据类型或多个变元指令。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000702




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击要更改的变元。 
	点击要更改的变元。
	点击要更改的变元。

	这时会显示若干选项。
	这时会显示若干选项。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000703




	<TABLE ROW>
	5. 
	点击要选择的现有数据实例，然后点击 确定完成操作，或点击 插入表达式...编辑 特定数据实例，然后继续下一步。 
	点击要选择的现有数据实例，然后点击 
	点击要选择的现有数据实例，然后点击 
	确定
	插入表达式...


	以下窗口将显示：
	以下窗口将显示：



	<TABLE ROW>
	6. 
	本步骤仅介绍插入表达式的方法。 
	本步骤仅介绍插入表达式的方法。
	本步骤仅介绍插入表达式的方法。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000704

	点击右侧各键编辑表达式长度：
	点击右侧各键编辑表达式长度：
	点击右侧各键编辑表达式长度：

	t 箭头：在表达式中后退和前进。
	t 箭头：在表达式中后退和前进。
	.\t + ÃÌº”±Ì¥Ô ½°£µ„ª˜“™¶®“Âµƒ–¬±Ì¥Ô ½°£
	.\t - …æ³˝±Ì¥Ô ½°£
	.\t () ‘⁄Õª³ˆœ‘ æµƒ±Ì¥Ô ½Å‘…Ë÷Ã¿®ºÅ°£
	.\t (o) …æ³˝¿®ºÅ°£


	请点击：
	请点击：
	请点击：

	t 新建，创建新的数据声明，即添加先前未使用的数据声明。详情请参阅 
	t 新建，创建新的数据声明，即添加先前未使用的数据声明。详情请参阅 
	t 新建
	新 数据声明 页 177
	新 数据声明 页 177


	t 查看，更改视图或更改数据类型。详情请参阅 
	t 查看
	更改数据类型 页 178
	更改数据类型 页 178


	.\t ABC，显示软键盘。
	.\t ABC

	t 确定，确认所有输入项。
	t 确定

	t 取消，还原而不保存任何更改
	t 取消









	新数据声明
	提示 
	双击指令将自动启动腋难≡裼选项。双击指令变元将自动启动变元编辑器。
	双击指令将自动启动腋难≡裼选项。双击指令变元将自动启动变元编辑器。


	新数据声明
	新数据声明
	本节介绍如何创建新的数据声明。
	本节介绍如何创建新的数据声明。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在也迦氡泶锸接视图中，点击 新建。 
	在也迦氡泶锸接视图中，点击 
	在也迦氡泶锸接视图中，点击 
	新建

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000705




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击： 
	点击：
	点击：
	点击：
	点击：

	.\t ...显示软键盘并更改数据类型名称。
	.\t ...显示软键盘并更改数据类型名称。
	.\t ...

	t 点击 
	范围

	t 点击 
	存储类型

	t 点击 
	模块

	t 点击 
	例行程序

	t 点击 
	维数

	t 如果维数值已选定，点击 
	...
	什么是数组？ 页 299
	什么是数组？ 页 299







	<TABLE ROW>
	3. 
	作出所有选择后，请点击 确定。 
	作出所有选择后，请点击 
	作出所有选择后，请点击 
	确定


	一个对话框显示，提示您允许重置程序指针并应用所有更改：
	一个对话框显示，提示您允许重置程序指针并应用所有更改：
	一个对话框显示，提示您允许重置程序指针并应用所有更改：
	一个对话框显示，提示您允许重置程序指针并应用所有更改：

	t 点击 
	t 点击 
	是

	t 点击 
	否









	更改数据类型
	更改数据类型
	本节介绍如何更改数据类型。
	本节介绍如何更改数据类型。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在也迦氡泶锸接视图中，点击 查看，然后点击 更改数据类型，以下窗口将显示： 
	在也迦氡泶锸接视图中，点击 
	在也迦氡泶锸接视图中，点击 
	查看
	更改数据类型

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000706




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击选择所需数据类型，然后点击 确定。 
	点击选择所需数据类型，然后点击 
	点击选择所需数据类型，然后点击 
	确定







	复制并粘贴指令或变元
	复制并粘贴指令或变元
	本节介绍如何粘贴指令或变元。
	本节介绍如何粘贴指令或变元。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器


	任务 MAIN 中的程序将显示。
	任务 MAIN 中的程序将显示。
	如果您有一个以上的程序，将显示一个程序列表。点击选择一个程序。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 编辑。 
	点击 
	点击 
	编辑




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击您想要复制的变元或指令，然后点击 复制。 
	点击您想要复制的变元或指令，然后点击 
	点击您想要复制的变元或指令，然后点击 
	复制




	<TABLE ROW>
	4. 
	将光标置于您想要粘贴指令或变元的指令之上，或点击您想要更改的变元或指令， 然后点击 粘贴。 
	将光标置于您想要粘贴指令或变元的指令之上，或点击您想要更改的变元或指令， 然后点击 
	将光标置于您想要粘贴指令或变元的指令之上，或点击您想要更改的变元或指令， 然后点击 
	粘贴







	剪切指令
	剪切指令
	本节介绍如何剪切指令。
	本节介绍如何剪切指令。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器


	任务 MAIN 中的程序将显示。
	任务 MAIN 中的程序将显示。
	如果您有一个以上的程序，将显示一个程序列表。点击选择一个程序。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击您想要剪切的指令，然后点击 编辑。 
	点击您想要剪切的指令，然后点击 
	点击您想要剪切的指令，然后点击 
	编辑




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 剪切。 
	点击 
	点击 
	剪切







	更改移动指令的动作模式
	更改移动指令的动作模式
	本节介绍如何更改移动指令的动作模式。
	本节介绍如何更改移动指令的动作模式。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器


	任务 MAIN 中的程序将显示。
	任务 MAIN 中的程序将显示。
	如果您有一个以上的程序，将显示一个程序列表。点击选择一个程序。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击选择您想要更改的移动指令，然后点击 编辑。 
	点击选择您想要更改的移动指令，然后点击 
	点击选择您想要更改的移动指令，然后点击 
	编辑




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 更改为组合或 更改为线性。 
	点击 
	点击 
	更改为组合
	更改为线性


	执行更改。
	执行更改。






	备注指令行
	备注指令行
	本节介绍如何备注或去备注指令行。程序执行时会跳过备注行。
	本节介绍如何备注或去备注指令行。程序执行时会跳过备注行。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器


	任务 MAIN 中的程序将显示。
	任务 MAIN 中的程序将显示。
	如果您有一个以上的程序，将显示一个程序列表。点击选择一个程序。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击选择您想要备注或去备注的行，然后点击 备注或 去备注。 
	点击选择您想要备注或去备注的行，然后点击 
	点击选择您想要备注或去备注的行，然后点击 
	备注
	去备注









	3.4.6.18. 例如：添加运动指令
	3.4.6.18. 例如：添加运动指令
	3.4.6.18. 例如：添加运动指令
	概述
	概述
	在下例中，您将创建一个简单的程序，该程序可以让机器人在正方形中移动。您需 要四个移动指令来完成该程序。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000801
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	起点

	<TABLE ROW>
	B 
	机器人移动速度数据 v50 = 速度 50mm/s

	<TABLE ROW>
	C 
	区域 z50 = (50mm)





	添加运动指令
	添加运动指令
	本节详细介绍如何添加移动指令。
	本节详细介绍如何添加移动指令。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	将机器人移至起点。
	将机器人移至起点。
	将机器人移至起点。


	提示：在正方形中移动时只能 按左右/上下方向操纵控制杆。
	提示：在正方形中移动时只能 按左右/上下方向操纵控制杆。


	<TABLE ROW>
	2. 
	在程序编辑器上中，点击 添加指令。 
	在程序编辑器上中，点击 
	在程序编辑器上中，点击 
	添加指令




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 MoveL插入MoveL指令。
	点击 
	点击 
	MoveL
	MoveL




	<TABLE ROW>
	4. 
	在正方形的下两个位置重复该操作。
	在正方形的下两个位置重复该操作。
	在正方形的下两个位置重复该操作。






	结果
	结果
	程序代码如下所示：
	Proc main()
	Proc main()
	MoveL *, v50, z50, tool0;
	MoveL *, v50, z50, tool0;
	MoveL *, v50, z50, tool0;
	MoveL *, v50, z50, tool0;
	MoveL *, v50, z50, tool0;

	End Proc;




	3.4.6.19. 隐藏程序代码中的声明
	3.4.6.19. 隐藏程序代码中的声明
	3.4.6.19. 隐藏程序代码中的声明
	声明
	声明
	可隐藏程序声明，以便于读取程序代码。

	隐藏声明
	隐藏声明
	本节介绍如何隐藏或显示声明。
	本节介绍如何隐藏或显示声明。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器以查看程序。
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 隐藏声明以隐藏声明。 
	点击 
	点击 
	隐藏声明

	点击 
	显示声明









	3.4.6.20. 保存 RAPID 程序
	3.4.6.20. 保存 RAPID 程序
	3.4.6.20. 保存 RAPID 程序
	操作步骤
	操作步骤
	本节详细如何保存 RAPID 程序。
	本节详细如何保存 RAPID 程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在程序编辑器上，点击 任务与程序。 
	在程序编辑器上，点击 
	在程序编辑器上，点击 
	任务与程序。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000860

	有效任务将显示。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 文件。 
	点击 
	点击 
	文件。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000678




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 程序另存为 
	点击 
	点击 
	程序另存为

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000861

	有关处理文件和文件夹的详细信息，请参阅 
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜ “³ 70
	FlexPendant × ‘¥¹‹¿ÌÆ˜ “³ 70





	<TABLE ROW>
	4. 
	要改写现有程序，请点击旧程序名称。 
	要改写现有程序，请点击旧程序名称。
	要改写现有程序，请点击旧程序名称。
	点击 
	确定。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx

	警告!
	警告!

	现有程序将被删除！



	<TABLE ROW>
	5. 
	要输入文件名，请点击 ABC...打开软键盘。 
	要输入文件名，请点击 
	要输入文件名，请点击 
	ABC...

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000491




	<TABLE ROW>
	6. 
	命名文件，然后点击 确定。
	命名文件，然后点击 
	命名文件，然后点击 
	确定。









	3.4.6.21. 无动作调整
	3.4.6.21. 无动作调整
	3.4.6.21. 无动作调整
	概述
	概述
	您可以移至新的位置，然后直接更改相应的指令位置变元，而不是单步进入您要更 改的每个位置。
	如果您对机器人程序相当了解，且新位置也已知，请采用此方法。
	切勿使用此方法更改方向值。

	无动作调整
	注意 
	更改预设位置可能会显著改变机器人移动模式。
	更改预设位置可能会显著改变机器人移动模式。
	请始终确保任何更改考虑到设备和人员的安全。


	无动作调整
	无动作调整
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	停止运行的程序。
	停止运行的程序。
	停止运行的程序。



	<TABLE ROW>
	3. 
	在 微动控制窗口中，选择用于指令的同一工件或工具，或确保其已选定。
	在 
	在 
	微动控制




	<TABLE ROW>
	4. 
	移至新的位置。
	移至新的位置。
	移至新的位置。



	<TABLE ROW>
	5. 
	点击您想要更改的指令位置变元。
	点击您想要更改的指令位置变元。
	点击您想要更改的指令位置变元。



	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 修改位置。 
	点击 
	点击 
	修改位置


	一个配置对话框出现。
	一个配置对话框出现。



	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 修改以使用新位置，点击 取消以保留初始位置。
	点击 
	点击 
	修改
	取消




	<TABLE ROW>
	8. 
	重复步骤 3 到 6 更改每个待更改的位置变元。

	<TABLE ROW>
	9. 
	点击 关闭以关闭程序编辑器。
	点击 
	点击 
	关闭







	限制
	限制
	您只能更改含一个变元以上的指令的变元。
	修改位置按钮将被禁用，直到您选择了位置变元。
	修改位置

	最大方向移动或方向更改可能会受系统设计的限制。详情请阅读车间或工厂的说明 文档。
	如更改已命名的位置，则所有使用该位置的其它指令都将受到影响。



	3.4.6.22. 动作调整
	3.4.6.22. 动作调整
	3.4.6.22. 动作调整
	概述
	概述
	请使用此步骤调整 
	MoveL
	MoveJ
	MoveC


	动作调整
	注意 
	更改预设位置可能会显著改变机器人移动模式。
	更改预设位置可能会显著改变机器人移动模式。
	请始终确保任何更改考虑到设备和人员的安全。


	动作调整
	动作调整
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 程序编辑器。 
	在 
	在 
	ABB
	程序编辑器




	<TABLE ROW>
	2. 
	停止运行的程序。
	停止运行的程序。
	停止运行的程序。



	<TABLE ROW>
	3. 
	单步执行程序，使机器人或外轴到达您想要更改的位 置。
	单步执行程序，使机器人或外轴到达您想要更改的位 置。
	单步执行程序，使机器人或外轴到达您想要更改的位 置。


	如果指令或过程调用拥有一 个以上的位置变元，请继续 单步操作，到达每个变元位 置。
	如果指令或过程调用拥有一 个以上的位置变元，请继续 单步操作，到达每个变元位 置。


	<TABLE ROW>
	4. 
	将机器人或外轴移至新位置或更改方向。
	将机器人或外轴移至新位置或更改方向。
	将机器人或外轴移至新位置或更改方向。


	这时会自动选定需要更改变 元的指令所对应的工件和工 具，以便对其进行微动控 制。
	这时会自动选定需要更改变 元的指令所对应的工件和工 具，以便对其进行微动控 制。


	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 修改位置。 
	点击 
	点击 
	修改位置


	一个配置对话框出现。
	一个配置对话框出现。



	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 修改使用新位置，点击 取消保留初始位置。
	点击 
	点击 
	修改
	取消




	<TABLE ROW>
	7. 
	重复步骤 3 到 6 更改每个需要更改的位置变元。

	<TABLE ROW>
	8. 
	点击 关闭以关闭程序编辑器。
	点击 
	点击 
	关闭







	限制
	提示 
	想要了解如何更快地调整位置？
	想要了解如何更快地调整位置？
	详情请阅读主题 
	无动作调整 页 185
	无动作调整 页 185




	限制
	限制
	修改位置按钮将被禁用，直到您到达某一包含位置变元的指令。
	修改位置

	最大方向移动或方向更改可能会受到系统设计的限制。详情请阅读车间或工厂的说 明文档。
	如果更改已命名的位置，则所有使用该位置的指令都将受到影响。




	3.4.7. 备份与恢复
	3.4.7. 备份与恢复
	3.4.7.1. 备份内容
	3.4.7.1. 备份内容
	3.4.7.1. 备份内容
	概述
	概述
	执行备份或恢复先前所做的备份时，仅处理特定的数据。本节就是对这些情况的规 范和描述。

	保存内容
	保存内容
	保存

	备份功能可保存上下文中的所有系统参数、系统模块和程序模块。
	数据保存于用户指定的目录中。目录分为四个子目录：Backinfo、Home、Rapid 和 Syspar。System.xml 也保存于包含用户设置的 ../backup（根目录）中。
	Backinfo
	Backinfo
	Backinfo °¸º¨µƒŒƒº˛”– 
	backinfo.txt
	key.id
	program.id
	system.guid
	template.guid
	keystr.txt

	恢复系统时，恢复部分将使用 
	backinfo.txt
	从未
	key.id
	program.id
	Online
	system.guid
	system.guid
	template.guid
	system.guid
	template.guid

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000916


	Home
	Home
	HOME ƒø¬º÷–µƒŒƒº˛¸±±æ°£

	Rapid
	Rapid
	包含每个配置任务的子目录。每个任务有一个程序模块目录和一个系统模块目录。
	第一个目录将保留所有安装模块。有关加载模块和程序的详细信息，请参阅 
	技术参 考手册 - 系统参数
	技术参 考手册 - 系统参数



	SysPar
	SysPar
	包含配置文件。


	不保存的内容
	不保存的内容
	不保存

	备份过程中有些东西不会保存，了解这一点至关重要，因为有可能需要单独保存这 些东西。
	备份过程中有些东西不会保存，了解这一点至关重要，因为有可能需要单独保存这 些东西。
	备份过程中有些东西不会保存，了解这一点至关重要，因为有可能需要单独保存这 些东西。

	t 环境变量 RELEASE：指出当前系统盘包。使用 RELEASE 加载的系统模块： 作为它的路径，不会保存在备份中。
	t 环境变量 RELEASE：指出当前系统盘包。使用 RELEASE 加载的系统模块： 作为它的路径，不会保存在备份中。
	t 已安装模块中的 PERS 对象的当前值不会保存在备份中。





	3.4.7.2. 备份系统
	3.4.7.2. 备份系统
	3.4.7.2. 备份系统
	什么时候需要备份系统？
	什么时候需要备份系统？
	ABB ½®“È‘⁄“‘œ¬ ±º‰÷¥––±¸·›£º
	ABB ½®“È‘⁄“‘œ¬ ±º‰÷¥––±¸·›£º
	ABB ½®“È‘⁄“‘œ¬ ±º‰÷¥––±¸·›£º

	t 安装新 RobotWare 
	t 安装新 RobotWare 
	之前

	t 对指令和/或参数进行重要更改以使其恢复为先前设置 
	之前

	t 对指令和/或参数进行重要更改并为成功进行新的设置而对新设置进行测试 
	之后




	备份系统
	备份系统
	本节介绍如何
	本节介绍如何
	备份系统


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 ABB菜单，然后点击 备份与恢复。 
	点击 
	点击 
	ABB
	备份与恢复




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 备份当前系统。 
	点击 
	点击 
	备份当前系统

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000440




	<TABLE ROW>
	3. 
	所显示备份路径是否正确？ 
	所显示备份路径是否正确？
	所显示备份路径是否正确？

	如果是：点击 
	如果是：点击 
	备份


	如果否：点击备份路径右侧的 
	如果否：点击备份路径右侧的 
	...
	备份

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000441









	3.4.7.3. 恢复系统
	3.4.7.3. 恢复系统
	3.4.7.3. 恢复系统
	什么时候需要恢复系统？
	什么时候需要恢复系统？
	ABB ½®“È‘⁄“‘œ¬«Èøˆœ¬÷¥––ª÷¸¥£º
	ABB ½®“È‘⁄“‘œ¬«Èøˆœ¬÷¥––ª÷¸¥£º
	ABB ½®“È‘⁄“‘œ¬«Èøˆœ¬÷¥––ª÷¸¥£º

	t 如果您怀疑程序文件已损坏。
	t 如果您怀疑程序文件已损坏。
	t 如果对指令和/或参数设置所作的任何更改并不理想，且打算恢复为先前的 设置。


	在恢复过程中，所有系统参数都会被取代，同时还会加载备份目录中的所有模块。
	Home ƒø¬º½´‘⁄»»ÆÙ¶Ø¹˝³Ã÷–¸¥÷Æµ½–¬œµÕ³µƒ HOME ƒø¬º°£

	恢复系统
	恢复系统
	本节介绍如何恢复系统。
	本节介绍如何恢复系统。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 备份与恢复。 
	在 
	在 
	ABB
	备份与恢复




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 恢复系统。 
	点击 
	点击 
	恢复系统

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000440




	<TABLE ROW>
	3. 
	所显示备份文件夹是否正确？ 
	所显示备份文件夹是否正确？
	所显示备份文件夹是否正确？

	如果是：请点击 
	如果是：请点击 
	恢复


	如果否：请点击备份文件夹右侧的 
	如果否：请点击备份文件夹右侧的 
	...
	恢复

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000442









	3.4.7.4. 执行备份时的重要事项！
	3.4.7.4. 执行备份时的重要事项！
	3.4.7.4. 执行备份时的重要事项！
	概述
	概述
	执行备份或恢复先前所作备份时，还应注意一些事项。以下列了部分注意事项。

	BACKUP ƒø¬º
	BACKUP ƒø¬º
	本地默认备份目录 BACKUP 由系统自动创建。建议使用该目录保存备份！在以后的 备份中，这些备份文件将不会复制到 HOME 目录。
	切勿更改 BACKUP 目录的名称。
	也不要将实际备份名称更改为 BACKUP，因为这样做可能会产生混淆。

	什么时候备份？
	什么时候备份？
	系统备份可以在程序执行过程中执行。在这种情况下进行备份会受到一些限制：
	系统备份可以在程序执行过程中执行。在这种情况下进行备份会受到一些限制：
	系统备份可以在程序执行过程中执行。在这种情况下进行备份会受到一些限制：

	t 在执行状态下进行备份时不能启动程序，加载程序，加载模块，关闭程序和 删除模块。但可使用 RAPID 指令 
	t 在执行状态下进行备份时不能启动程序，加载程序，加载模块，关闭程序和 删除模块。但可使用 RAPID 指令 
	Load
	StartLoad




	备份过程中会出现什么情况？
	备份过程中会出现什么情况？
	除了备份显然要完成之外，备份过程中也会发生其它一些事情：
	除了备份显然要完成之外，备份过程中也会发生其它一些事情：
	除了备份显然要完成之外，备份过程中也会发生其它一些事情：

	t 后台任务在备份过程中将继续执行。
	t 后台任务在备份过程中将继续执行。



	重复的模块？
	重复的模块？
	备份命令不会执行保存操作。这意味着在备份中同一模块可能会存在两个版本，一 个版本来自程序内存，保存于 Rapid\Task\Progmod\ 目录，另一个来自 HOME 目录， 它被复制到 Backup 的 Home 目录。

	数据量过大
	数据量过大
	HOME ƒø¬º÷-Œƒº˛¹˝¶‡ø…ƒ‹ª· ¹±¸·›ƒø¬º¹˝¥Û°£’‚ ±ø…°²»´…æ³˝ Home ƒø¬º÷-µƒ·« ±Ø“™Œƒº˛°£

	备份故障
	备份故障
	如果在备份过程中出现故障，例如磁盘已满或停电，整个备份结构将被删除。




	3.4.8. 校准
	3.4.8. 校准
	3.4.8.1. 校准
	3.4.8.1. 校准
	3.4.8.1. 校准
	关于校准
	关于校准
	校准校准菜单用于校准机器人系统中的机械单元。可使用 
	校准
	摆锤校准
	水平仪校准（可选 方法）


	“–£×º”²Àµ•Õº æ
	“–£×º”²Àµ•Õº æ
	下图展示了校准菜单。菜单中列出了所有机械单元，易刺栏显示的是它们的校 准状态。
	下图展示了校准菜单。菜单中列出了所有机械单元，易刺栏显示的是它们的校 准状态。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001146


	校准菜单选项图示
	校准菜单选项图示
	下图展示了选择机械单元之后的倚Ｗ加菜单选项
	下图展示了选择机械单元之后的倚Ｗ加菜单选项

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000771
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	转数计数器
	请参阅 使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197一节。 
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197



	<TABLE ROW>
	校准参数
	请参阅 使用 FlexPendant 加载校准数据 页 199、 修改电机校准偏移值 页 200和 FlexPendant 微校步骤 页 201等章节。 
	使用 FlexPendant 加载校准数据 页 199
	使用 FlexPendant 加载校准数据 页 199

	修改电机校准偏移值 页 200
	修改电机校准偏移值 页 200

	FlexPendant Œ¢–£²½÷Ë “³ 201
	FlexPendant Œ¢–£²½÷Ë “³ 201



	<TABLE ROW>
	SMB 内存
	请参阅 串行测量电路板内存 页 203一节。 
	串行测量电路板内存 页 203
	串行测量电路板内存 页 203



	<TABLE ROW>
	基座
	请参阅 基座 页 205一节。 
	基座 页 205
	基座 页 205









	3.4.8.2. 如何检查机器人是否需要校准
	3.4.8.2. 如何检查机器人是否需要校准
	3.4.8.2. 如何检查机器人是否需要校准
	检查机器人校准状态
	检查机器人校准状态
	本节介绍如何检查机器人的校准状态。
	本节介绍如何检查机器人的校准状态。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 校准。 
	在 
	在 
	ABB
	校准




	<TABLE ROW>
	2. 
	在机械单元列表中，检查校准状态。
	在机械单元列表中，检查校准状态。
	在机械单元列表中，检查校准状态。






	需要何种校准？
	需要何种校准？
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果校准状态是
	赡敲瓷


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	未校准
	未校准

	机器人必须由合格的技术服务人员校准。请 参阅 使用 FlexPendant 加载校准数据 页 199 一节。 
	机器人必须由合格的技术服务人员校准。请 参阅 
	使用 FlexPendant 加载校准数据 页 199
	使用 FlexPendant 加载校准数据 页 199




	<TABLE ROW>
	转数计数器需要更新
	转数计数器需要更新

	您必须更新转数计数器。 
	您必须更新转数计数器。
	有关如何更新转数计数器的说明请参阅 
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197




	<TABLE ROW>
	校准
	校准

	无需校准。
	无需校准。




	危险 
	切勿在不具备正规训练以及合适工具的情况下尝试执行微校步骤。这样做可能会导 致定位不准确，从而造成人身伤害和财产损坏。
	切勿在不具备正规训练以及合适工具的情况下尝试执行微校步骤。这样做可能会导 致定位不准确，从而造成人身伤害和财产损坏。




	3.4.8.3. 使用 FlexPendant 更新转数计数器
	3.4.8.3. 使用 FlexPendant 更新转数计数器
	3.4.8.3. 使用 FlexPendant 更新转数计数器
	概述
	概述
	本节详细介绍如何对每根机器人轴执行粗略校准，即使用 FlexPendant 更新每根轴的 转数计数器值。
	如果机器人使用 Absolute Accuracy 选件，则必须首先加载校准数据文件 absacc.cfg。

	校准位置将机器人手动调整至校准位置
	校准位置将机器人手动调整至校准位置
	校准位置

	此步骤详细介绍更新转数计数器的第一步，以及将机器人手动调整至校准位置。
	此步骤详细介绍更新转数计数器的第一步，以及将机器人手动调整至校准位置。

	<TABLE>
	警告 
	轴 4 没有机械限制！如果轴 4 在执行机器人校准时定向不正确，则操纵器中的接线可 能已损坏。
	轴 4 没有机械限制！如果轴 4 在执行机器人校准时定向不正确，则操纵器中的接线可 能已损坏。


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	注释


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	选择抑鹬嵊动作模式。
	选择抑鹬嵊动作模式。
	选择抑鹬嵊动作模式。



	<TABLE ROW>
	2. 
	调整机器人，使 校准标记位于公差范围内。 
	调整机器人，使 
	调整机器人，使 
	校准标记


	IRB 140, 1400, 2400, 4400:÷· 5 ºÕ ÷· 6 ±Ø-Î“ª Æð¶®Œª£°
	IRB 140, 1400, 2400, 4400:÷· 5 ºÕ ÷· 6 ±Ø-Î“ª Æð¶®Œª£°


	请参阅 校准数值范围与正确的轴位置 一节。 
	请参阅 
	校准数值范围与正确的轴位置
	校准数值范围与正确的轴位置




	<TABLE ROW>
	3. 
	定位好所有的轴以后，储存转数计数器设 置。
	定位好所有的轴以后，储存转数计数器设 置。
	定位好所有的轴以后，储存转数计数器设 置。


	详情请参阅章节： 
	详情请参阅章节：
	使用 TPU 储存转数计数器设置
	使用 TPU 储存转数计数器设置
	使用 TPU 储存转数计数器设置


	储存转数计数器设置 页 197
	储存转数计数器设置 页 197
	储存转数计数器设置 页 197







	轴 4 和轴 6 的正确校准位置 
	轴 4 和轴 6 的正确校准位置 
	当机器人运行至校准位置时，应确保下述机器人的轴 4 和轴 6 正确定位，这一点极为 重要。这些轴没有任何机械停止动作，因此可以按错误的顺序进行校准。
	确保这些轴按照正确的校准值而不仅仅是校准标记进行定位。正确的校准值可在标 签上找到，标签位于下臂或基座的凸缘板下方。
	机器人出厂时已正确定位，因此在转数计数器更新前不要在通电状态下旋转轴 4 或 轴 6。
	如果在更新转数计数器之前将下述各轴从其校准位置旋转一周或数周，就会因齿轮 速比不均而偏离精确的校准位置。这将对以下机器人产生影响：
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	机器人变型
	机器人变型

	轴 4 
	轴 4 

	轴 6 
	轴 6 



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	IRB 140
	IRB 140

	是
	是

	是
	是


	<TABLE ROW>
	IRB 1400
	IRB 1400

	是
	是

	是
	是


	<TABLE ROW>
	IRB2400L (5kg)
	IRB2400L (5kg)

	是
	是

	否 
	否 


	<TABLE ROW>
	IRB6400 / 200kg
	IRB6400 / 200kg

	是
	是

	否 
	否 


	<TABLE ROW>
	IRB6400R / 200kg
	IRB6400R / 200kg

	是
	是

	否 
	否 


	<TABLE ROW>
	IRB6600 / 175kg_2,55 m 
	IRB6600 / 175kg_2,55 m 

	是
	是

	否 
	否 


	<TABLE ROW>
	IRB6600 / 其它
	IRB6600 / Æ‰À¸

	是
	是

	是
	是


	<TABLE ROW>
	IRB7600
	IRB7600

	是
	是

	是
	是






	储存转数计数器设置
	储存转数计数器设置
	本节详细介绍更新转数计数器的第二步 - 储存转数计数器设置。
	本节详细介绍更新转数计数器的第二步 - 储存转数计数器设置。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 校准。 
	在 
	在 
	ABB
	校准

	与系统相连的所有机械单元将连同校准状态一起显示。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击所需的机械单元。 
	点击所需的机械单元。
	点击所需的机械单元。
	如下的屏幕显示：点击 
	转数计数器

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000771




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 更新转数计数器...。 
	点击 
	点击 
	更新转数计数器...


	一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设机器人位置：
	一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设机器人位置：
	一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设机器人位置：
	一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设机器人位置：

	t 点击 
	t 点击 
	是

	t 点击 
	否



	点击 
	是




	<TABLE ROW>
	4. 
	选择需要更新转数计数器的轴： 
	选择需要更新转数计数器的轴：
	选择需要更新转数计数器的轴：
	选择需要更新转数计数器的轴：
	选择需要更新转数计数器的轴：

	t 勾选左边的复选框
	t 勾选左边的复选框
	t 点击 
	全选



	然后点击 
	更新




	<TABLE ROW>
	5. 
	一个对话框显示，警告更新操作不能撤消： 
	一个对话框显示，警告更新操作不能撤消：
	一个对话框显示，警告更新操作不能撤消：
	一个对话框显示，警告更新操作不能撤消：
	一个对话框显示，警告更新操作不能撤消：

	t 点击 
	t 点击 
	更新

	t 点击 
	取消




	点击 
	点击 
	更新




	<TABLE ROW>
	6. 
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	-

	小心！
	小心！

	如果转数计数器未正确更新，将导致机器人定位不正确，从而造成损坏或伤害！
	因此每次更新后应仔细检查校准位置。

	请参阅 
	请参阅 
	检查校准位置
	检查校准位置










	3.4.8.4. 使用 FlexPendant 加载校准数据
	3.4.8.4. 使用 FlexPendant 加载校准数据
	3.4.8.4. 使用 FlexPendant 加载校准数据
	概述
	概述
	本节介绍如何使用 FlexPendant 加载校准数据。
	校准数据随磁盘提供，您必须将其移至 USB 存储器，或通过 FTP 传输至控制器。

	加载校准数据
	加载校准数据
	本节介绍如何加载校准数据。
	本节介绍如何加载校准数据。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 校准，然后选择一个机械单元。 再点击 校准参数。 
	在 
	在 
	ABB
	校准
	校准参数




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 加载电机校准...。 
	点击 
	点击 
	加载电机校准...


	一个对话框显示，警告加载新的校准偏移值可能会改 变预设机器人位置：
	一个对话框显示，警告加载新的校准偏移值可能会改 变预设机器人位置：
	一个对话框显示，警告加载新的校准偏移值可能会改 变预设机器人位置：
	一个对话框显示，警告加载新的校准偏移值可能会改 变预设机器人位置：

	t 点击 
	t 点击 
	是

	t 点击 
	否





	点击 是将显示一个文件选 择窗口。
	点击 
	是



	<TABLE ROW>
	3. 
	对于 不带 Absolute Accuracy 选件的系统，校准数据通 常储存在串行测量电路板 (SMB) 上。
	对于 
	对于 
	不带 



	在这种条件下，可以通过 SMB 内存更新控制器的数 据，详情请参阅 串行测量 电路板内存 页 203一节。
	在这种条件下，可以通过 SMB 内存更新控制器的数 据，详情请参阅 
	串行测量 电路板内存 页 203
	串行测量 电路板内存 页 203




	<TABLE ROW>
	4. 
	对于带有 Absolute Accuracy 选件的系统，通常会提供 一张载有校准数据的磁盘。
	对于带有 Absolute Accuracy 选件的系统，通常会提供 一张载有校准数据的磁盘。
	对于带有 Absolute Accuracy 选件的系统，通常会提供 一张载有校准数据的磁盘。


	在此条件下，请继续以下 操作：
	在此条件下，请继续以下 操作：


	<TABLE ROW>
	5. 
	选择要载入系统的 包含 Absolute Accuracy 校准数据的 文件，然后点击 确定。 
	选择要载入系统的 
	选择要载入系统的 
	包含 Absolute Accuracy 校准数据的 文件
	确定

	如果选择了包含无效校准数据的文件，将显示一个对 话框。此时请重新选择一个包含有效校准数据的文件。


	带 Absolute Accuracy 测量 选项的系统使用 Absacc.cfg 文件。
	¥¯ Absolute Accuracy ²‚¡ø —°œÓµƒœµÕ³ ¹”Ã 
	带 
	Absacc.cfg








	3.4.8.5. 修改电机校准偏移值
	3.4.8.5. 修改电机校准偏移值
	3.4.8.5. 修改电机校准偏移值
	修改电机校准偏移值
	修改电机校准偏移值
	此步骤应在无法获取包含电机校准数据的特定文件时采用，但仅限于数字值。这些 值通常位于机器人背面的标签上。
	此步骤应在无法获取包含电机校准数据的特定文件时采用，但仅限于数字值。这些 值通常位于机器人背面的标签上。
	可通过以下三种方法之一输入电机校准值：
	可通过以下三种方法之一输入电机校准值：
	可通过以下三种方法之一输入电机校准值：

	t 使用 FlexPendant 从磁盘输入（详情请参阅 
	t 使用 FlexPendant 从磁盘输入（详情请参阅 
	使用 FlexPendant 加载校准数据 页 199
	使用 FlexPendant 加载校准数据 页 199


	t 使用 RobotStudioOnline 从磁盘输入（详情请参阅 
	《RobotStudioOnline 操作 员手册》
	《RobotStudioOnline 操作 员手册》

	加载校准数据
	加载校准数据


	t 使用 FlexPendant 手动输入这些值（详情请参阅 
	修改电机校准偏移值 页 200
	修改电机校准偏移值 页 200





	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单中，点击 校准。 
	在 
	在 
	ABB
	校准




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击选择机械单元，然后点击 校准参数。 
	点击选择机械单元，然后点击 
	点击选择机械单元，然后点击 
	校准参数




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 修改电机校准偏移值...。 
	点击 
	点击 
	修改电机校准偏移值...


	一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设 机器人位置：
	一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设 机器人位置：
	一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设 机器人位置：
	一个对话框显示，警告更新转数计数器可能会改变预设 机器人位置：

	t 点击 
	t 点击 
	是

	t 点击 
	否



	点击 
	是




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击某个轴以编辑其电机校准偏移值。 
	点击某个轴以编辑其电机校准偏移值。
	点击某个轴以编辑其电机校准偏移值。

	该特定轴的偏移值方框打开。
	该特定轴的偏移值方框打开。



	<TABLE ROW>
	5. 
	使用数字键盘输入所需值，然后点击 确定。 
	使用数字键盘输入所需值，然后点击 
	使用数字键盘输入所需值，然后点击 
	确定


	输入新偏移值后，会显示一个对话框，要求您重新启动 系统以使用新值。
	输入新偏移值后，会显示一个对话框，要求您重新启动 系统以使用新值。
	必要时请执行热启动。



	<TABLE ROW>
	6. 
	重新启动后，控制器机柜中和串行测量电路板上的校准 数据内容会存在差异。 
	重新启动后，控制器机柜中和串行测量电路板上的校准 数据内容会存在差异。
	重新启动后，控制器机柜中和串行测量电路板上的校准 数据内容会存在差异。
	更新校准数据。


	请参阅 串行测量电路板 内存 页 203一节。
	请参阅 
	串行测量电路板 内存 页 203
	串行测量电路板 内存 页 203




	<TABLE ROW>
	7. 
	更新转数计数器。
	更新转数计数器。
	更新转数计数器。


	请参阅 使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197 一节。
	请参阅 
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197
	使用 FlexPendant 更新转数计数器 页 197









	3.4.8.6. FlexPendant Œ¢–£²½÷Ë
	3.4.8.6. FlexPendant Œ¢–£²½÷Ë
	3.4.8.6. FlexPendant Œ¢–£²½÷Ë
	概述
	概述
	本节详细说明了执行机器人微校时如何使用 FlexPendant。在各轴上安装校准设备的 方法请参阅每个轴的校准说明。

	微校步骤
	微校步骤
	以下步骤详细介绍如何执行 FlexPendant 微校步骤。
	以下步骤详细介绍如何执行 FlexPendant 微校步骤。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	-

	警告！
	警告！

	切勿在没有轴校准专用设备的情况下微校机器人！否则可能引起机器人移动不精 确。



	<TABLE ROW>
	2. 
	在 ABB菜单上，点击 校准。 
	在 
	在 
	ABB
	校准

	与系统相连的所有机械单元将连同校准状态一起显示。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击所需的机械单元。 
	点击所需的机械单元。
	点击所需的机械单元。
	如下的屏幕显示：点击 
	校准参数

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001127




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 微校伞 
	点击 
	点击 
	微校

	一个对话框显示，要求您使用外部设备执行实际校准。确保所有必要校准设备已安 装，详情请参阅有关轴的校准说明。
	显示一个警告对话框，警告更新转数计数器可能会改变预设机器人位置：
	显示一个警告对话框，警告更新转数计数器可能会改变预设机器人位置：
	显示一个警告对话框，警告更新转数计数器可能会改变预设机器人位置：

	t 点击 
	t 点击 
	是

	t 点击 
	否



	点击 
	是




	<TABLE ROW>
	5. 
	选择要校准的轴，为此： 
	选择要校准的轴，为此：
	选择要校准的轴，为此：
	选择要校准的轴，为此：
	选择要校准的轴，为此：

	t 勾选左侧的复选框。
	t 勾选左侧的复选框。





	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 校准。 
	点击 
	点击 
	校准

	一个对话框显示，警告所选轴的校准将改变并且不能撤消：
	一个对话框显示，警告所选轴的校准将改变并且不能撤消：
	一个对话框显示，警告所选轴的校准将改变并且不能撤消：

	t 点击 
	t 点击 
	校准

	t 点击 
	取消



	点击 
	校准

	该轴校准后，系统将返回到可用机械单元列表。








	3.4.8.7. 串行测量电路板内存
	3.4.8.7. 串行测量电路板内存
	3.4.8.7. 串行测量电路板内存
	SMB  ˝æ›¸¸–¬
	SMB  ˝æ›¸¸–¬
	SMB
	SMB
	SMB
	串行测量电路板, SMB


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果
	如果

	那么
	那么



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	控制器是新的或由未使用的备件更换。
	控制器是新的或由未使用的备件更换。
	控制器


	存储于 SMB 电路板的数据将自动复制到控制 器内存中。
	存储于 SMB 电路板的数据将自动复制到控制 器内存中。


	<TABLE ROW>
	SMB 电路板由全新的未使用的 SMB 电路板 备件更换。
	SMB 电路板由全新的未使用的 SMB 电路板 备件更换。
	SMB µÁ¬·°Â


	存储于控制器内存中的数据将自动复制到 SMB 内存中。
	存储于控制器内存中的数据将自动复制到 SMB 内存中。


	<TABLE ROW>
	控制器由先前用于其它系统的备件更换
	控制器由先前用于其它系统的备件更换
	控制器


	控制器内存和 SMB 内存中的数据存在差异。 您必须通过 SMB 内存 手动更新控制器内存。
	控制器内存和 SMB 内存中的数据存在差异。 您必须通过 SMB 内存 
	手动更新控制器内存



	<TABLE ROW>
	SMB 电路板由先前用于其它系统的 SMB 电 路板备件更换
	SMB 电路板由先前用于其它系统的 SMB 电 路板备件更换
	SMB µÁ¬·°Â


	控制器内存和 SMB 内存中的数据存在差异。 您必须通过控制器内存数据 手动更新 SMB 内 存。
	控制器内存和 SMB 内存中的数据存在差异。 您必须通过控制器内存数据 
	手动更新 SMB 内 存



	<TABLE ROW>
	新 校准数据已通过 RobotStudio Online或使用 FlexPendant 完成加载，且系统已启动
	新 
	校准数据
	Online


	控制器内存和 SMB 内存中的数据存在差异。 您必须通过控制器内存 手动更新 SMB 内存。
	控制器内存和 SMB 内存中的数据存在差异。 您必须通过控制器内存 
	手动更新 SMB 内存







	查看 SMB 数据状态
	查看 SMB 数据状态
	本节介绍如何查看串行测量电路板和控制器中的数据状态。
	本节介绍如何查看串行测量电路板和控制器中的数据状态。
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	步骤
	操作
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	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 校准，然后选择一个机械单元。
	在 
	在 
	ABB
	校准
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	2. 
	点击 SMB 内存，然后点击 显示状态。 
	点击 
	点击 
	SMB ƒ⁄¥Ê
	显示状态


	显示 SMB 和控制器的数据及其状态。
	显示 SMB 和控制器的数据及其状态。






	通过 SMB 内存更新控制器数据
	通过 SMB 内存更新控制器数据
	本节介绍如何将串行测量电路板数据加载 
	本节介绍如何将串行测量电路板数据加载 
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	在 ABB菜单上，点击 校准，然后选择一个机械单 元。
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	在 
	ABB
	校准
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	2. 
	点击 SMB 内存，然后点击 更新。 
	点击 
	点击 
	SMB ƒ⁄¥Ê
	更新




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 已交换机柜或控制器按钮。 
	点击 
	点击 
	已交换机柜或控制器


	一个警告对话框显示。点击 
	一个警告对话框显示。点击 
	是
	否



	正确加载校准数据至关重 要。
	正确加载校准数据至关重 要。
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	4. 
	数据已加载。点击 是确认并重新启动机器人系统。
	数据已加载。点击 
	数据已加载。点击 
	是







	更新操纵器 SMB 内存中的数据
	更新操纵器 SMB 内存中的数据
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	在 ABB菜单上，点击 校准，然后选择一个机械单 元。
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	在 
	ABB
	校准
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	2. 
	点击 SMB 内存，然后点击 更新。 
	点击 
	点击 
	SMB ƒ⁄¥Ê
	更新




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 更换 SMB 电路板按钮。 
	点击 
	点击 
	更换 SMB 电路板


	一个警告对话框显示。点击 
	一个警告对话框显示。点击 
	是
	否



	正确加载校准数据至关重 要。
	正确加载校准数据至关重 要。
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	4. 
	数据已更新。点击 是确认并重新启动机器人系统。
	数据已更新。点击 
	数据已更新。点击 
	是







	删除 SMB 数据
	删除 SMB 数据
	本节介绍在创建备件时如何删除存储于 SMB 内存或控制器内存中的数据。
	本节介绍在创建备件时如何删除存储于 SMB 内存或控制器内存中的数据。
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	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
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	1. 
	在 ABB菜单上，点击 校准，然后点击选择一个机械单元。
	在 
	在 
	ABB
	校准




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 SMB 内存，然后点击 高级。 
	点击 
	点击 
	SMB ƒ⁄¥Ê
	高级


	可用功能如下：
	可用功能如下：
	可用功能如下：
	可用功能如下：

	t 清除机柜内存
	t 清除机柜内存
	t 清除 SMB 内存
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	<TABLE ROW>
	3. 
	如果需要更换控制器并将其用作备件，请点击 清除机柜内存。 
	如果需要更换控制器并将其用作备件，请点击 
	如果需要更换控制器并将其用作备件，请点击 
	清除机柜内存


	这时会显示存储于控制器中的 SMB 数据列表。点击 
	这时会显示存储于控制器中的 SMB 数据列表。点击 
	清除




	<TABLE ROW>
	4. 
	如果需要更换 SMB 内存并将其用作备件，请点击 清除 SMB 内存。 
	如果需要更换 SMB 内存并将其用作备件，请点击 
	如果需要更换 SMB 内存并将其用作备件，请点击 
	清除 SMB 内存


	显示已存储的 SMB 数据列表。点击 
	显示已存储的 SMB 数据列表。点击 
	清除









	3.4.8.8. 基座
	3.4.8.8. 基座
	3.4.8.8. 基座
	基座校准
	基座校准
	本节介绍一
	校准基座


	4 µ„ XZ
	4 µ„ XZ
	本节介绍如何使用 4 点 XZ 方法定义基座。该方法是指在三维空间和两个平面中使基 座从大地基座偏移指定的距离。
	本节介绍如何使用 4 点 XZ 方法定义基座。该方法是指在三维空间和两个平面中使基 座从大地基座偏移指定的距离。
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	A 
	基座和大地基座之间的位移距离

	<TABLE ROW>
	X 
	初始基座中的 X 轴

	<TABLE ROW>
	Y 
	初始基座中的 Y 轴

	<TABLE ROW>
	Z 
	初始基座中的 Z 轴

	<TABLE ROW>
	X' 
	大地基座中的 X 轴

	<TABLE ROW>
	Y' 
	大地基座中的 Y 轴

	<TABLE ROW>
	Z' 
	大地基座中的 Z 轴





	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 校准，选择一个机械单元。然后 点击 基座。 
	在 
	在 
	ABB
	校准
	基座




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 4 点 XZ伞 
	点击 
	点击 
	4 µ„ XZ…




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 ...更改参照点。 
	点击 
	点击 
	...


	显示一个数字键盘和包含 X、Y 和 Z 值的方框。
	显示一个数字键盘和包含 X、Y 和 Z 值的方框。
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	4. 
	是否存在一个包含所有转换数据的可用文件？ 
	是否存在一个包含所有转换数据的可用文件？
	是否存在一个包含所有转换数据的可用文件？

	如果沂怯：请点击 
	如果沂怯：请点击 
	位置
	加载


	如果曳裼：继续执行下一步。
	如果曳裼：继续执行下一步。



	<TABLE ROW>
	5. 
	将先前测量的位移输入每个坐标框中。 
	将先前测量的位移输入每个坐标框中。
	将先前测量的位移输入每个坐标框中。
	完成后点击 
	确定



	现在您已经指定了从基座 到大地基座的位移量。 
	现在您已经指定了从基座 到大地基座的位移量。
	继续以下操作以指定新基 座相对于大地基座的方向。


	<TABLE ROW>
	6. 
	在机器人工作范围内设置固定参照位置，例如固定于 工作台的笔尖。
	在机器人工作范围内设置固定参照位置，例如固定于 工作台的笔尖。
	在机器人工作范围内设置固定参照位置，例如固定于 工作台的笔尖。



	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 点 1 突出显示行。
	点击 
	点击 
	点 1 




	<TABLE ROW>
	8. 
	手动运行机器人至先前固定的参照点。
	手动运行机器人至先前固定的参照点。
	手动运行机器人至先前固定的参照点。



	<TABLE ROW>
	9. 
	点击 修改位置。 
	点击 
	点击 
	修改位置


	已修改的项目显示在状态行上。
	已修改的项目显示在状态行上。



	<TABLE ROW>
	10. 
	重新定向机器人，使其运行至参照点，但角度有所不 同。
	重新定向机器人，使其运行至参照点，但角度有所不 同。
	重新定向机器人，使其运行至参照点，但角度有所不 同。


	重复这些步骤直到点 1、 2、3 和 4 全部修改完毕。
	重复这些步骤直到点 1、 2、3 和 4 全部修改完毕。
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	11. 
	点击 延伸器点 X 突出显示行。
	点击 
	点击 
	延伸器点 X 




	<TABLE ROW>
	12. 
	手动运行机器人至工具中心点 (TCP) 与 X 轴虚延长相 交的位置。
	手动运行机器人至工具中心点 (TCP) 与 X 轴虚延长相 交的位置。
	手动运行机器人至工具中心点 (TCP) 与 X 轴虚延长相 交的位置。


	虚 X 轴在上图中显示。
	虚 X 轴在上图中显示。
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	13. 
	点击 修改位置。 
	点击 
	点击 
	修改位置


	已修改的显示于状态行上。
	已修改的显示于状态行上。


	重复这些步骤以修改 延伸 器点 Z。 
	重复这些步骤以修改 
	延伸 器点 Z



	<TABLE ROW>
	14. 
	要将输入的转换数据保存到文件中，请点击 位置菜 单，然后点击 保存。输入文件名，然后点击 确定。 
	要将输入的转换数据保存到文件中，请点击 
	要将输入的转换数据保存到文件中，请点击 
	位置
	保存
	确定




	<TABLE ROW>
	15. 
	要删除所有输入的转换数据，请点击 位置菜单，然后 点击 全部重置。 
	要删除所有输入的转换数据，请点击 
	要删除所有输入的转换数据，请点击 
	位置
	全部重置







	相对 n 点
	相对 n 点
	本节介绍如何使用相对 n 点方法定义基座。该方法是指在选定的点数内使基座从大 地基座偏移指定的距离。
	本节介绍如何使用相对 n 点方法定义基座。该方法是指在选定的点数内使基座从大 地基座偏移指定的距离。
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	1. 
	在 ABB菜单上，点击 校准，然后选择一个机械单元。 再点击 基座。 
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	ABB
	校准
	基座
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	点击 相对 n 点伞 
	点击 
	点击 
	相对 n 点
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	3. 
	点击 点数菜单选择您想要使用的点数。
	点击 
	点击 
	点数
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	4. 
	是否存在包含所有转换数据的可用文件？ 
	是否存在包含所有转换数据的可用文件？
	是否存在包含所有转换数据的可用文件？

	如果沂怯：点击 
	如果沂怯：点击 
	位置
	加载


	如果曳裼：继续下一步。
	如果曳裼：继续下一步。
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	5. 
	在机器人工作范围内设置固定参照位置，例如固定于 工作台的笔尖。
	在机器人工作范围内设置固定参照位置，例如固定于 工作台的笔尖。
	在机器人工作范围内设置固定参照位置，例如固定于 工作台的笔尖。



	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 点 1 突出显示行。
	点击 
	点击 
	点 1 




	<TABLE ROW>
	7. 
	手动运行机器人至先前固定的参照点。
	手动运行机器人至先前固定的参照点。
	手动运行机器人至先前固定的参照点。
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	8. 
	点击 修改位置。 
	点击 
	点击 
	修改位置


	已修改的项目显示于状态行上。
	已修改的项目显示于状态行上。



	<TABLE ROW>
	9. 
	重新定向机器人，将其运行至参照点，但角度有所不 同。
	重新定向机器人，将其运行至参照点，但角度有所不 同。
	重新定向机器人，将其运行至参照点，但角度有所不 同。


	重复这些步骤直到点 1、 2、3 和 4 全部修改完毕。
	重复这些步骤直到点 1、 2、3 和 4 全部修改完毕。
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	10. 
	要将输入的转换数据保存到文件中，请点击 位置菜 单，然后点击 保存。输入文件名，然后点击 确定。 
	要将输入的转换数据保存到文件中，请点击 
	要将输入的转换数据保存到文件中，请点击 
	位置
	保存
	确定
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	11. 
	要删除所有输入的转换数据，请点击 位置菜单，然后 点击 全部重置。 
	要删除所有输入的转换数据，请点击 
	要删除所有输入的转换数据，请点击 
	位置
	全部重置










	3.4.9. 控制面板
	3.4.9. 控制面板
	3.4.9.1. 控制面板
	3.4.9.1. 控制面板
	3.4.9.1. 控制面板
	控制面板
	控制面板
	控制面板包含自定义机器人系统和 FlexPendant 的功能。
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	外观
	自定义显示器亮度和对比度的设置。

	<TABLE ROW>
	配置
	配置系统参数设置
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	日期和时间
	机器人控制器的日期和时间设置。
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	I/O
	配置常用 I/O 列表的设置。
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	语言
	机器人控制器当前语言设置。
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	FlexPendant 四个预设按键设置。

	<TABLE ROW>
	监控
	动作监控设置和执行设置。
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	系统
	操作模式切换和用户授权系统 (UAS) 视图配置。
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	触摸屏
	触摸屏重新校准设置。







	3.4.9.2. 更改亮度和对比度
	3.4.9.2. 更改亮度和对比度
	3.4.9.2. 更改亮度和对比度
	外观选项
	外观选项
	本节介绍彝夤塾菜单，您可以使用该菜单调整屏幕亮度和对比度。

	更改亮度和对比度
	更改亮度和对比度
	本节介绍如何更改屏幕亮度和对比度。
	本节介绍如何更改屏幕亮度和对比度。
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	步骤
	操作
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	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板。 
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	在 
	ABB
	控制面板




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 外观。 
	点击 
	点击 
	外观




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击相应的 增加或 减少按钮调整级别。点击 默认设置恢复默认级别。 
	点击相应的 
	点击相应的 
	增加
	减少
	默认设置


	当更改级别时，亮度和对比度随之更改，这样您就可以立刻查看新级别是如何影响 视觉效果的。
	当更改级别时，亮度和对比度随之更改，这样您就可以立刻查看新级别是如何影响 视觉效果的。
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	4. 
	点击 确定使用新亮度和对比度级别。
	点击 
	点击 
	确定









	3.4.9.3. 如何在左手和右手操作 FlexPendant 之间切换。
	3.4.9.3. 如何在左手和右手操作 FlexPendant 之间切换。
	3.4.9.3. 如何在左手和右手操作 FlexPendant 之间切换。
	左手和右手操作
	左手和右手操作
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	在左右手操作之间切换
	在左右手操作之间切换
	本节详细介绍了如何在
	本节详细介绍了如何在
	左手操作
	右手操作
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	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 ABB菜单，然后点击 控制面板。 
	点击 
	点击 
	ABB
	控制面板




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 外观。 
	点击 
	点击 
	外观




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 向右旋转（或点击 向左旋转，如果 FlexPendant 设置为右手操作）。 
	点击 
	点击 
	向右旋转
	向左旋转


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000915




	<TABLE ROW>
	4. 
	旋转FlexPendant，切换至其它手臂。
	旋转
	旋转
	旋转 FlexPendant









	3.4.9.4. 系统参数配置
	3.4.9.4. 系统参数配置
	3.4.9.4. 系统参数配置
	关于系统参数
	关于系统参数
	系统参数用于定义系统配置，并在出厂时根据客户的需要定义。可使用 FlexPendant 或 RobotStudio
	Online

	有关系统参数详细信息，请参阅 
	技术参考手册 - 系统参数


	查看系统参数
	查看系统参数
	此步骤介绍如何查看
	此步骤介绍如何查看
	系统参数, 编辑
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	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板。 
	在 
	在 
	ABB
	控制面板




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 配置。 
	点击 
	点击 
	配置


	显示选定主题的可用类型列表。
	显示选定主题的可用类型列表。
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	3. 
	点击 主题选择主题。 
	点击 
	点击 
	主题

	t 人机通信
	t 人机通信
	t 人机通信
	t 控制器
	t 通信
	.\t I/O
	t 动作
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	4. 
	点击 文件保存、加载或从文件中添加新参数。选择文件夹，然后保存或加载。请继 续阅读 保存、加载系统参数配置 页 214一节。 
	点击 
	点击 
	文件
	保存、加载系统参数配置 页 214
	保存、加载系统参数配置 页 214
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	5. 
	点击选择一个类型，然后点击 显示实例。要编辑参数，请继续阅读 编辑实例 页 214一节。要添加实例，请阅读 添加新实例 页 214一节。 
	点击选择一个类型，然后点击 
	点击选择一个类型，然后点击 
	显示实例
	编辑实例 页 214
	编辑实例 页 214

	添加新实例 页 214
	添加新实例 页 214








	编辑实例
	编辑实例
	本节介绍如何编辑系统参数类型实例。
	本节介绍如何编辑系统参数类型实例。
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	1. 
	在系统参数实例列表中，点击选择实例，然后点击 编辑。 
	在系统参数实例列表中，点击选择实例，然后点击 
	在系统参数实例列表中，点击选择实例，然后点击 
	编辑


	显示选定的实例。
	显示选定的实例。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001151




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击参数名称或参数值以编辑该值。 
	点击参数名称或参数值以编辑该值。
	点击参数名称或参数值以编辑该值。

	编辑值的方法取决于值的数据类型，例如显示软键盘是为了编辑字符串或数字值， 显示下拉式菜单则可编辑预定义值。
	编辑值的方法取决于值的数据类型，例如显示软键盘是为了编辑字符串或数字值， 显示下拉式菜单则可编辑预定义值。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定







	添加新实例
	添加新实例
	本节介绍如何添加系统参数类型的新实例。
	本节介绍如何添加系统参数类型的新实例。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在系统参数实例列表中，点击 添加。 
	在系统参数实例列表中，点击 
	在系统参数实例列表中，点击 
	添加


	显示含默认值的新实例。
	显示含默认值的新实例。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击参数名称或参数值即可编辑该值。
	点击参数名称或参数值即可编辑该值。
	点击参数名称或参数值即可编辑该值。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定







	保存、加载系统参数配置
	保存、加载系统参数配置
	本节介绍如何保存和加载系统参数配置，以及如何从文件添加参数。
	本节介绍如何保存和加载系统参数配置，以及如何从文件添加参数。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在类型列表中，点击 文件菜单，然后点击： 
	在类型列表中，点击 
	在类型列表中，点击 
	文件

	t 加载已保存参数
	t 加载已保存参数
	t 加载已保存参数
	t 加载已保存参数

	t 添加新参数
	t 添加新参数

	t 添加或替换参数
	t 添加或替换参数

	t 另存为保存已选主题的参数配置。
	t 另存为

	t 全部另存为保存所有主题的参数配置。
	t 全部另存为






	<TABLE ROW>
	2. 
	选择您想要保存或加载参数的目录和/或文件。
	选择您想要保存或加载参数的目录和/或文件。
	选择您想要保存或加载参数的目录和/或文件。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定









	3.4.9.5. 更改日期和时间
	3.4.9.5. 更改日期和时间
	3.4.9.5. 更改日期和时间
	更改日期和时间
	更改日期和时间
	此步骤详细介绍如何设置控制器时钟
	此步骤详细介绍如何设置控制器时钟
	日期和时间


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板。 
	在 
	在 
	ABB
	控制面板




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 日期和时间。 
	点击 
	点击 
	日期和时间


	当前日期和时间显示。
	当前日期和时间显示。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击相应的 增加或 减少按钮更改日期或时间。
	点击相应的 
	点击相应的 
	增加
	减少




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定使用时间和日期设置。
	点击 
	点击 
	确定






	附注 
	日期和时间总是按照 ISO 标准显示，即：年-月-日和小时:分钟，时间模式采用 24 小时制。
	日期和时间总是按照 ISO 标准显示，即：年-月-日和小时:分钟，时间模式采用 24 小时制。




	3.4.9.6. 配置常用 I/O
	3.4.9.6. 配置常用 I/O
	3.4.9.6. 配置常用 I/O
	配置常用 I/O
	配置常用 I/O
	I/O常用 I/O
	I/O
	常用 I/O

	列表中的排序能以手动方式重新调整。在默认情况下，信号按创建的顺序进行排序。
	使用胰嘶ㄐ庞主题中的系统参数也可以配置常用 I/O。但是，列表排序仅能使用 铱刂泼姘逵下的功能完成。请参阅 
	系统参数配置 页 213
	系统参数配置 页 213



	配置常用 I/O
	配置常用 I/O
	本节介绍如何配置常用 I/O 列表。
	本节介绍如何配置常用 I/O 列表。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板。 
	在 
	在 
	ABB
	控制面板




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 I/O。 
	点击 
	点击 
	I/O


	已定义于系统中的所有 I/O 信号将与相应的复选框一并列出。
	已定义于系统中的所有 I/O 信号将与相应的复选框一并列出。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击要选择的信号名称以完成常用 I/O 列表。 
	点击要选择的信号名称以完成常用 I/O 列表。
	点击要选择的信号名称以完成常用 I/O 列表。
	点击 
	全部
	无

	点击 
	名称
	类型




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 预览查看选定信号的列表并调整排列顺序。 
	点击 
	点击 
	预览

	点击选择信号，然后点击箭头在列表中向上或向下移动信号，以重新排列顺序。
	点击 
	应用

	点击 
	编辑




	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 应用保存设置。
	点击 
	点击 
	应用









	3.4.9.7. 更改语言
	3.4.9.7. 更改语言
	3.4.9.7. 更改语言
	语言
	语言
	此步骤详细介绍如何更改当前安装的
	语言

	选择特定语言后，所有按钮、菜单和对话框都将以该种语言显示。RAPID 指令、变 量、系统参数和 I/O 信号不受影响。

	更改语言
	更改语言
	本节介绍如何更改 FlexPendant 语言。
	本节介绍如何更改 FlexPendant 语言。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板。 
	在 
	在 
	ABB
	控制面板




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 语言。 
	点击 
	点击 
	语言


	显示一个包含所有已安装语言的列表。
	显示一个包含所有已安装语言的列表。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击需要更改的目标语言。
	点击需要更改的目标语言。
	点击需要更改的目标语言。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定。一个对话框显示。点击 是继续并重新启动 FlexPendant。 
	点击 
	点击 
	确定
	是


	当前语言由选定的语言取代。所有按钮、菜单和对话框都将以新语言显示。
	当前语言由选定的语言取代。所有按钮、菜单和对话框都将以新语言显示。








	3.4.9.8. 预设按键
	3.4.9.8. 预设按键
	3.4.9.8. 预设按键
	概述
	概述
	预设按键
	预设按键
	硬件按钮 页 55
	硬件按钮 页 55



	配置预设按键
	配置预设按键
	本节介绍如何配置预设硬件按键。
	本节介绍如何配置预设硬件按键。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板。 
	在 
	在 
	ABB
	控制面板




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 ProgKeys。 
	点击 
	点击 
	ProgKeys


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001154




	<TABLE ROW>
	3. 
	选择要编程的按键，即上方选择列表中的按键 1-4。
	选择要编程的按键，即上方选择列表中的按键 1-4。
	选择要编程的按键，即上方选择列表中的按键 1-4。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 类型菜单选择动作类型： 
	点击 
	点击 
	类型

	t 无
	t 无
	t 无
	t 输入
	t 输出
	t 系统





	<TABLE ROW>
	5. 
	如果选定 输入类型： 
	如果选定 
	如果选定 
	输入

	t 请从列表中点击选择其中一个数字输入。
	t 请从列表中点击选择其中一个数字输入。
	t 请从列表中点击选择其中一个数字输入。
	t 点击 
	允许自动模式






	<TABLE ROW>
	6. 
	如果选定 输出类型： 
	如果选定 
	如果选定 
	输出

	t 请从列表中点击选择其中一个数字输出。
	t 请从列表中点击选择其中一个数字输出。
	t 请从列表中点击选择其中一个数字输出。
	t 点击 
	按下按键

	t 点击以市碜远Ｊ接菜单选择是否允许在自动操作模式下采用该功能。


	按下按键功能:
	按下按键功能:
	按下按键功能:

	t 切换 - 信号值从 0 到 1 切换，反之亦然
	t 切换 - 信号值从 0 到 1 切换，反之亦然
	t 设为 1 - 将信号设置为 1 
	t 设为 0 - 将信号设置为 0 
	t 按下/松开 - 当按键按下时将信号设置为 1（注意倒置信号将设置为 0）
	t 脉冲 - 信号值将脉动一次





	<TABLE ROW>
	7. 
	如果选定 系统类型： 
	如果选定 
	如果选定 
	系统

	t 点击 
	t 点击 
	t 点击 
	按下按键

	t 点击 
	允许自动模式






	<TABLE ROW>
	8. 
	根据上述步骤 3 到 7 配置其它按键。
	根据上述步骤 3 到 7 配置其它按键。
	根据上述步骤 3 到 7 配置其它按键。



	<TABLE ROW>
	9. 
	点击 确定保存按键设置。
	点击 
	点击 
	确定









	3.4.9.9. 监控
	3.4.9.9. 监控
	3.4.9.9. 监控
	概述
	概述
	动作
	监控

	功能描述：
	功能描述：
	功能描述：

	t 任务:选择设置任务
	t 任务:选择设置任务
	t 路径监控：用于防止机器人在程序执行过程中因撞上障碍物而造成机械损 坏。
	t 微动控制监控：用于防止微动控制过程中对机器人造成机械损害。
	t 执行设置： 
	无动作执行




	编辑动作监控和执行设置
	编辑动作监控和执行设置
	本节介绍如何编辑动作监控和执行设置。
	本节介绍如何编辑动作监控和执行设置。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板，然后点击 监控。 
	在 
	在 
	ABB
	控制面板
	监控

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000970




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 任务菜单选择动作设置的任务。
	点击 
	点击 
	任务




	<TABLE ROW>
	3. 
	在衣肪都嗫赜设置中，点击 开启或关闭来应用或删 除路径监控。 
	在衣肪都嗫赜设置中，点击 
	在衣肪都嗫赜设置中，点击 
	开启

	点击 
	+ 
	- 


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	TIP!

	灵敏度可在 0 到 300 之间进 行调整。
	切勿将动作灵敏度设置为低 于 80，否则机器人会因内部 阻力而停止运行。


	<TABLE ROW>
	4. 
	在椅⒍刂萍嗫赜设置中，点击 开启或关闭来应用 或取消微动控制监控。 
	在椅⒍刂萍嗫赜设置中，点击 
	在椅⒍刂萍嗫赜设置中，点击 
	开启

	点击 
	+ 
	- 


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	TIP!

	灵敏度可在 0 到 300 之间进 行调整。
	切勿将动作灵敏度设置为低 于 80，否则机器人将由于内 部阻力而停止。


	<TABLE ROW>
	5. 
	抑葱猩柚糜可以 开启或 关闭。 
	“÷¥––…Ë÷Ã”ø…“‘ 
	“÷¥––…Ë÷Ã”ø…“‘ 
	开启
	关闭



	有关抑葱猩柚糜的详情， 请参阅以下 无动作执行一 节。
	有关抑葱猩柚糜的详情， 请参阅以下 
	无动作执行






	无动作执行
	无动作执行
	无动作执行功能可在运行 RAPID 程序时不产生任何机器人动作。所有其它功能都将 正常工作：当前周期时间、I/O、TCP 速度计算等。
	该功能主要用于程序调试、周期时间评估和可能性测量，例如一个循环中的胶水和 油漆消耗量。
	无动作执行通过 FlexPendant 设置。该功能在系统处于业缁乇沼状态下才能设 置。
	无动作执行开启时，可在以下模式下执行：
	无动作执行开启时，可在以下模式下执行：
	无动作执行开启时，可在以下模式下执行：

	t 手动模式
	t 手动模式
	t 全速手动模式
	t 自动模式


	周期时间将按所选模式进行模拟。
	警告 
	无动作执行在重新启动后重置。切勿在没有检查无动作执行状态下重新启动程序。 不正确启动程序可能造成严重的人员伤亡，或损坏机器人或其它设备。
	无动作执行在重新启动后重置。切勿在没有检查无动作执行状态下重新启动程序。 不正确启动程序可能造成严重的人员伤亡，或损坏机器人或其它设备。




	3.4.9.10. 配置 FlexPendant 系统
	3.4.9.10. 配置 FlexPendant 系统
	3.4.9.10. 配置 FlexPendant 系统
	FlexPendant œµÕ³Å‰÷Ã
	FlexPendant œµÕ³Å‰÷Ã
	FlexPendant œµÕ³Å‰÷Ã”Ã”⁄øØ÷Æ²Ÿ×˜ƒ£ ½ºÕ”Ãªß ⁄»®œµÕ³µƒ ”Õº°£

	操作模式变更视图
	操作模式变更视图
	本节介绍如何配置 FlexPendant 系统使之在更改操作模式时显示相应的视图。
	本节介绍如何配置 FlexPendant 系统使之在更改操作模式时显示相应的视图。
	此方法用于，例如，当改为自动操作模式时，显示一个非以诵惺贝翱谟视图。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板，然后点击 系统。 
	在 
	在 
	ABB
	控制面板
	系统




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 操作模式变更视图。 
	点击 
	点击 
	操作模式变更视图


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001152




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击要选择的也僮髂Ｊ接菜单： 
	点击要选择的也僮髂Ｊ接菜单：
	点击要选择的也僮髂Ｊ接菜单：
	t 以自动模式查看
	t 以自动模式查看
	t 以自动模式查看
	t 以手动模式查看
	t 以手动全速模式查看


	所有三种模式均可定义。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 编辑定义 dll 和要创建实例的名称。 
	点击 
	点击 
	编辑

	dll ø…“‘°¸º¨“ªœµ¡– µ¿˝°£



	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定







	“”Ãªß ⁄»®œµÕ³”±£ª§¹¶ƒ‹ø… ”–‘
	“”Ãªß ⁄»®œµÕ³”±£ª§¹¶ƒ‹ø… ”–‘
	本节介绍如何更改用户授权系统
	本节介绍如何更改用户授权系统
	UAS, 配置视图
	Online


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板，然后点击 系统。 
	在 
	在 
	ABB
	控制面板
	系统




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 矣没谌ㄏ低秤保护功能可视性。 
	点击 
	点击 
	“”Ãªß ⁄»®œµÕ³”±£ª§¹¶ƒ‹ø… ”–‘


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001153




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击选择矣没谌ㄓ保护功能的可视性级别： 
	点击选择矣没谌ㄓ保护功能的可视性级别：
	点击选择矣没谌ㄓ保护功能的可视性级别：
	t 隐藏不可访问的功能
	t 隐藏不可访问的功能
	t 隐藏不可访问的功能
	t 访问受保护功能时显示消息。





	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定。 
	点击 
	点击 
	确定









	3.4.9.11. 触摸屏
	3.4.9.11. 触摸屏
	3.4.9.11. 触摸屏
	重新校准
	重新校准
	本节介绍如何
	本节介绍如何
	校准触摸屏

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000974


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 控制面板。 
	在 
	在 
	ABB
	控制面板




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 触摸屏。 
	点击 
	点击 
	触摸屏




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 重新校准。 
	点击 
	点击 
	重新校准


	屏幕将在数秒钟内显示为空白。
	屏幕将在数秒钟内显示为空白。
	屏幕上将出现一系列十字线，一次一个。



	<TABLE ROW>
	4. 
	用指向装置点击每个十字线的中心。
	用指向装置点击每个十字线的中心。
	用指向装置点击每个十字线的中心。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	Caution

	切勿使用锋利物体，以防损 坏屏幕表面。


	<TABLE ROW>
	5. 
	重新校准完成。
	重新校准完成。
	重新校准完成。









	3.4.10. 事件日志
	3.4.10. 事件日志
	3.4.10.1. 打开和关闭事件日志
	3.4.10.1. 打开和关闭事件日志
	3.4.10.1. 打开和关闭事件日志
	概述
	概述
	打开事件日志：
	打开事件日志：
	打开事件日志：

	t 查看所有当前项目。
	t 查看所有当前项目。
	t 详细研究特定项目。
	t 处理日志项目，如保存或删除。



	操作步骤
	操作步骤
	本节详细介绍如何打开事件日志。
	本节详细介绍如何打开事件日志。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击状态栏。 
	点击状态栏。
	点击状态栏。

	状态窗口显示。
	状态窗口显示。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 事件日志。 
	点击 
	点击 
	事件日志


	事件日志显示。
	事件日志显示。



	<TABLE ROW>
	3. 
	如果日志内容无法在一个屏幕中显示，可以通过滚动 和/或缩放来显示。
	如果日志内容无法在一个屏幕中显示，可以通过滚动 和/或缩放来显示。
	如果日志内容无法在一个屏幕中显示，可以通过滚动 和/或缩放来显示。


	有关如何执行此步骤的详细 情况，请参阅 滚屏和缩放 页 66一节。 
	有关如何执行此步骤的详细 情况，请参阅 
	滚屏和缩放 页 66
	滚屏和缩放 页 66




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击日志项目查看事件消息。
	点击日志项目查看事件消息。
	点击日志项目查看事件消息。


	有关如何执行此步骤的详 情，请参阅 查看消息 页 228一节。 
	有关如何执行此步骤的详 情，请参阅 
	查看消息 页 228
	查看消息 页 228




	<TABLE ROW>
	5. 
	再次点击状态栏关闭日志。
	再次点击状态栏关闭日志。
	再次点击状态栏关闭日志。








	3.4.10.2. 使用日志
	3.4.10.2. 使用日志
	3.4.10.2. 使用日志
	可用动作
	可用动作
	下表简要概括了
	下表简要概括了
	事件日志

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000447


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	动作
	描述


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	打开日志。
	打开日志。

	参阅 打开和关闭事件日志 页 226一节。 
	参阅 
	打开和关闭事件日志 页 226
	打开和关闭事件日志 页 226




	<TABLE ROW>
	查看特定消息。
	查看特定消息。

	请参阅 查看消息 页 228一 节。 
	请参阅 
	查看消息 页 228
	查看消息 页 228




	<TABLE ROW>
	如果日志内容无法在一个屏幕中显示，可以通过滚动 和/或缩放来显示。
	如果日志内容无法在一个屏幕中显示，可以通过滚动 和/或缩放来显示。

	请参阅 滚屏和缩放 页 66一 节。 
	请参阅 
	滚屏和缩放 页 66
	滚屏和缩放 页 66




	<TABLE ROW>
	删除日志。
	删除日志。

	请参阅 删除日志项目 页 229一节。 
	请参阅 
	删除日志项目 页 229
	删除日志项目 页 229




	<TABLE ROW>
	保存。
	保存。

	请参阅 保存日志项目 页 230一节。 
	请参阅 
	保存日志项目 页 230
	保存日志项目 页 230




	<TABLE ROW>
	关闭日志。
	关闭日志。

	请参阅 打开和关闭事件日志 页 226一节。 
	请参阅 
	打开和关闭事件日志 页 226
	打开和关闭事件日志 页 226







	日志相关信息
	日志相关信息
	事件日志消息以及更多有关事件日志的信息，可参阅 IRC5 
	故障排除手册




	3.4.10.3. 查看消息
	3.4.10.3. 查看消息
	3.4.10.3. 查看消息
	操作步骤
	操作步骤
	每个项目都伴有一条消息，该消息详细描述了该事件，而且通常会就如何解决问题 提出建议。
	每个项目都伴有一条消息，该消息详细描述了该事件，而且通常会就如何解决问题 提出建议。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000454

	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	A 

	事件编号。所有错误事件都会按照该编号列出。
	事件编号。所有错误事件都会按照该编号列出。


	<TABLE ROW>
	B 
	B 

	事件标题。简要陈述所发生的事件。
	事件标题。简要陈述所发生的事件。


	<TABLE ROW>
	C 
	C 

	事件时间标记。确切指明事件发生时间。
	事件时间标记。确切指明事件发生时间。


	<TABLE ROW>
	D 
	D 

	描述。对事件的简要描述。旨在协助理解事件的原因和实质。
	描述。对事件的简要描述。旨在协助理解事件的原因和实质。


	<TABLE ROW>
	E 
	E 

	后果。简要描述由特定事件引起的任何系统后果、向其它操作模式的转换和紧急停止。 旨在协助理解事件的原因和实质。
	后果。简要描述由特定事件引起的任何系统后果、向其它操作模式的转换和紧急停止。 旨在协助理解事件的原因和实质。


	<TABLE ROW>
	F 
	F 

	可能原因。按可能性顺序列出可能的原因。
	可能原因。按可能性顺序列出可能的原因。


	<TABLE ROW>
	G 
	G 

	建议措施。基于上述铱赡茉蛴提出的建议纠正措施列表。这些措施包括姨婊 xx捎 和以诵胁馐猿绦 xx捎等，这些措施可以找出并解决问题。
	建议措施。基于上述铱赡茉蛴提出的建议纠正措施列表。这些措施包括姨婊 xx捎 和以诵胁馐猿绦 xx捎等，这些措施可以找出并解决问题。


	<TABLE ROW>
	H 
	H 

	胰啡嫌或胰范ㄓ按钮。
	“»·»œ”ªÚ“»·¶®”°¥Å•°£






	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击日志项目查看消息。
	点击日志项目查看消息。
	点击日志项目查看消息。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 下一个查看列表中的下一条消息。
	点击 
	点击 
	下一个




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 上一个查看列表中的上一条消息。
	点击 
	点击 
	上一个




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 关闭关闭消息。
	点击 
	点击 
	关闭









	3.4.10.4. 删除日志项目
	3.4.10.4. 删除日志项目
	3.4.10.4. 删除日志项目
	为什么要删除日志项目？
	为什么要删除日志项目？
	日志删除后可以增加可用磁盘空间。删除日志项目通常是跟踪故障的好方法，因为 您已经删除了与所要解决的问题无关的一些不重要的旧日志项目。

	删除所有日志项目
	删除所有日志项目
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击状态栏，然后点击 事件日志选项卡打开事件日志。
	点击状态栏，然后点击 
	点击状态栏，然后点击 
	事件日志




	<TABLE ROW>
	2. 
	在 查看菜单上，点击 常用。 
	在 
	在 
	查看
	常用




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 删除。 
	点击 
	点击 
	删除


	一个配置对话框显示。
	一个配置对话框显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定删除，点击 取消保留日志不变。
	点击 
	点击 
	确定
	取消







	删除特定类别的日志项目。
	删除特定类别的日志项目。
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击状态栏，然后点击 事件日志选项卡打开事件日志。
	点击状态栏，然后点击 
	点击状态栏，然后点击 
	事件日志




	<TABLE ROW>
	2. 
	在 查看菜单上，点击所选类别。
	在 
	在 
	查看




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 删除。 
	点击 
	点击 
	删除


	一个配置对话框显示。
	一个配置对话框显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 确定删除，点击 取消保留日志不变。
	点击 
	点击 
	确定
	取消









	3.4.10.5. 保存日志项目
	3.4.10.5. 保存日志项目
	3.4.10.5. 保存日志项目
	为什么要保存日志项目？
	为什么要保存日志项目？
	以下情形下应该保存日志项目：
	以下情形下应该保存日志项目：
	以下情形下应该保存日志项目：

	t 您需要清除日志但希望保留当前项目以便随时查看。
	t 您需要清除日志但希望保留当前项目以便随时查看。
	t 您想要发送日志项目以支持问题解决。
	t 您想要保留日志项目以供日后参考。



	保存所有日志项目
	附注 
	日志可为每个类别保留最多 20 个项目，而在所有事件列表中则可保留达 1000 个项 目。缓冲区已满时最旧的项目将被改写并丢失。
	日志可为每个类别保留最多 20 个项目，而在所有事件列表中则可保留达 1000 个项 目。缓冲区已满时最旧的项目将被改写并丢失。
	这些丢失的日志项目将无法再检索。


	保存所有日志项目
	保存所有日志项目
	本节详细介绍如何保存所有日志项目。
	本节详细介绍如何保存所有日志项目。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击状态栏，然后点击 事件日志选项卡打开事件日 志。
	点击状态栏，然后点击 
	点击状态栏，然后点击 
	事件日志




	<TABLE ROW>
	2. 
	在 查看菜单上，点击 全部。 
	在 
	在 
	查看
	全部




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 另存为。 
	点击 
	点击 
	另存为


	文件对话框显示。
	文件对话框显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	如果您想要将日志保存于不同的文件夹，请寻找并打 开该文件夹。
	如果您想要将日志保存于不同的文件夹，请寻找并打 开该文件夹。
	如果您想要将日志保存于不同的文件夹，请寻找并打 开该文件夹。



	<TABLE ROW>
	5. 
	在 文件名框中，键入文件名。
	在 
	在 
	文件名




	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 保存。 
	点击 
	点击 
	保存







	保存特定类别的日志项目。
	保存特定类别的日志项目。
	本节详细介绍如何保存特定类别的日志项目。
	本节详细介绍如何保存特定类别的日志项目。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图解


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击状态栏，然后点击 事件日志选项卡打开事件日 志。
	点击状态栏，然后点击 
	点击状态栏，然后点击 
	事件日志




	<TABLE ROW>
	2. 
	在 查看菜单上，点击所选类别。
	在 
	在 
	查看




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 另存为。 
	点击 
	点击 
	另存为


	文件对话框显示。
	文件对话框显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	如果您想要将项目文件保存于不同的文件夹，请寻找 并打开该文件夹。
	如果您想要将项目文件保存于不同的文件夹，请寻找 并打开该文件夹。
	如果您想要将项目文件保存于不同的文件夹，请寻找 并打开该文件夹。



	<TABLE ROW>
	5. 
	在 文件名框中，键入文件名。
	在 
	在 
	文件名




	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 保存。 
	点击 
	点击 
	保存










	3.4.11. 锁定屏幕
	3.4.11. 锁定屏幕
	3.4.11.1. 锁定屏幕
	3.4.11.1. 锁定屏幕
	3.4.11.1. 锁定屏幕
	概述
	概述
	FlexPendant Æ¡ƒªø…“‘À¯¶®“‘·¿÷¹“‚Õ‚¸…»Å£¨¿˝»Á«Â½‡Æ¡ƒª ±°£”-¹Ø»ÁºŒ«Â½‡ºÕºŒ ± «Â½‡Æ¡ƒª
	清洁屏幕
	产品手册
	产品手册



	锁定屏幕
	锁定屏幕
	本节介绍如何锁定 FlexPendant 触摸屏。
	本节介绍如何锁定 FlexPendant 触摸屏。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 锁定屏幕。 
	在 
	在 
	ABB
	锁定屏幕
	锁定屏幕


	这时会出现以下窗口：
	这时会出现以下窗口：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000657




	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 锁定。 
	点击 
	点击 
	锁定


	出现以下窗口：
	出现以下窗口：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000658




	<TABLE ROW>
	3. 
	按指明的正确顺序点击两个按钮，将取消锁定屏幕。
	按指明的正确顺序点击两个按钮，将取消锁定屏幕。
	按指明的正确顺序点击两个按钮，将取消锁定屏幕。









	3.4.12. 操作员窗口
	3.4.12. 操作员窗口
	3.4.12.1. 操作员窗口
	3.4.12.1. 操作员窗口
	3.4.12.1. 操作员窗口
	概述
	概述
	操作员窗口显示来自程序的消息
	查看程序中的消息

	操作员窗口可以从 ABB 菜单打开，或点击状态栏，然后选择也僮髟贝翱谟。以下 图示显示了操作员窗口的一个例子：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000975
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	清除
	清除所有消息

	<TABLE ROW>
	不显示 TPWrite
	隐藏所有 TPWrite 消息




	TPWrite œ˚œ¢”…³Ã-Ú…ËºÆ’ﬂ“‘ RAPID -¥»Î°£¥À¹¶ƒ‹”- ±¶‘”⁄“˛²ØÀ˘”- TPWrite œ˚œ¢·« ³£”–”Ã°£




	3.4.13. 系统信息
	3.4.13. 系统信息
	3.4.13.1. 系统信息
	3.4.13.1. 系统信息
	3.4.13.1. 系统信息
	系统信息
	系统信息
	“œµÕ³–Åœ¢” ”ÕºŒª”⁄ ABB ²Àµ•œ¬°£
	“œµÕ³–Åœ¢”ª·œ‘ æÀ˘”–…Ë÷Ã°¢ Ù–‘ºÕ³Ã–Ú°Ê±æ°£

	“œµÕ³–Åœ¢” ”ÕºÕº æ
	“œµÕ³–Åœ¢” ”ÕºÕº æ
	本节介绍蚁低承畔⒂视图。
	本节介绍蚁低承畔⒂视图。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000968
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	控制器属性
	彝缌佑会显示服务端口和 LAN 信息。乙寻沧跋低秤会显示 有关系统的信息。

	<TABLE ROW>
	系统属性
	控制模块显示 RobotWare 的版本和选项。驱动模块显示驱动模块 选项。附加选项显示其它附加选项。








	3.4.14. 重新启动
	3.4.14. 重新启动
	3.4.14.1. 重新启动概述
	3.4.14.1. 重新启动概述
	3.4.14.1. 重新启动概述
	何时需要重新启动运行中的控制器？
	何时需要重新启动运行中的控制器？
	ABB ª˙Æ˜»ÀœµÕ³ø…“‘³§ ±º‰Œﬁ»À²Ÿ×˜°£Œﬁ–Î¶®Æ⁄÷Ø–¬ÆÙ¶Ø‘À––µƒœµÕ³°£
	以下情况下需重新启动机器人系统：
	以下情况下需重新启动机器人系统：
	以下情况下需重新启动机器人系统：

	t 安装了新的硬件。
	t 安装了新的硬件。
	t 更改了机器人系统配置文件。
	t 添加并准备使用新系统。
	t 出现系统故障 (SYSFAIL)。



	重启类型
	重启类型
	可选择以下重启类型：
	可选择以下重启类型：
	可选择以下重启类型：

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	情况：
	情况：

	重启类型：
	重启类型：

	参考章节：
	参考章节：



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	您想重新启动和使用当前系统。所有程序和配 置将保存。
	您想重新启动和使用当前系统。所有程序和配 置将保存。

	W-start（热启 动）
	W-start£®»»ÆÙ ¶Ø£©

	重新启动并使用当前系 统（热启动） 页 240。 
	重新启动并使用当前系 统（热启动） 页 240
	重新启动并使用当前系 统（热启动） 页 240
	重新启动并使用当前系 统（热启动） 页 240




	<TABLE ROW>
	您想重新启动并选择其它系统。引导应用程序 将在启动时启用。
	您想重新启动并选择其它系统。引导应用程序 将在启动时启用。

	X-start（Xtra 重 启）
	X-start£®Xtra ÷Ø ÆÙ£©

	重启并选择其它系统 （X-启动） 页 241。 
	重启并选择其它系统 （X-启动） 页 241
	重启并选择其它系统 （X-启动） 页 241
	重启并选择其它系统 （X-启动） 页 241




	<TABLE ROW>
	您想切换至其它已安装的系统 或是安装一个新 系统， 并且同时从控制器删除当前系统。 
	您想切换至其它已安装的系统 
	或是
	并且

	警告！ 
	警告！
	此操作不可撤消。系统和 RobotWare 系 统包将被删除。


	C-start（冷重 启）
	C-start£®¿‰÷Ø ÆÙ£©

	重启并删除当前系统 （C-启动） 页 242。 
	重启并删除当前系统 （C-启动） 页 242
	重启并删除当前系统 （C-启动） 页 242
	重启并删除当前系统 （C-启动） 页 242




	<TABLE ROW>
	您想删除所有用户加载的 RAPID 程序。 
	您想删除所有用户加载的 RAPID 程序。
	警告！ 
	警告！
	此操作不可撤消。


	P-启动
	P-ÆÙ¶Ø

	重启并删除程序和模块 （P－启动） 页 243。 
	重启并删除程序和模块 （P－启动） 页 243
	重启并删除程序和模块 （P－启动） 页 243
	重启并删除程序和模块 （P－启动） 页 243




	<TABLE ROW>
	您想返回默认系统设置。 
	您想返回默认系统设置。
	警告！ 
	警告！
	此操作将从内存中删除所有用户定义的 程序和配置，并以出厂默认设置重新启动系 统。


	I-start（安装重 启）
	I-start£®°²×°÷Ø ÆÙ£©

	重启并返回到默认设置 （I－启动） 页 244。 
	重启并返回到默认设置 （I－启动） 页 244
	重启并返回到默认设置 （I－启动） 页 244
	重启并返回到默认设置 （I－启动） 页 244




	<TABLE ROW>
	您想使用最近成功关机后的系统数据重新启动 当前系统。
	您想使用最近成功关机后的系统数据重新启动 当前系统。

	B-启动
	B-ÆÙ¶Ø

	从先前已保存的系统数 据重启（B－启动） 页 245。 
	从先前已保存的系统数 据重启（B－启动） 页 245
	从先前已保存的系统数 据重启（B－启动） 页 245
	从先前已保存的系统数 据重启（B－启动） 页 245




	<TABLE ROW>
	您想要关闭和保存当前系统，同时关闭主机。
	您想要关闭和保存当前系统，同时关闭主机。

	关机
	关机

	关闭 页 49。 
	关闭 页 49
	关闭 页 49
	关闭 页 49








	相关信息
	相关信息
	有关各种重启操作的详情，请参阅 
	IRC5 ¹ ’œÅÅ³˝ ÷²·




	3.4.14.2. 使用引导程序
	3.4.14.2. 使用引导程序
	3.4.14.2. 使用引导程序
	引导程序

	概述
	概述
	引导程序是一个基本程序，主要用于在未安装 RobotWare 条件下启动系统。
	无系统软件启动


	程序用途
	程序用途
	引导程序在出厂时已安装在控制器中，它用于：
	引导程序在出厂时已安装在控制器中，它用于：
	引导程序在出厂时已安装在控制器中，它用于：

	t 安装系统
	t 安装系统
	t 设置或检查网络设置
	t 从大容量存储器选择/切换系统
	t 从 USB 存储装置或网络连接加载系统


	下图显示了引导程序主屏幕及其三个主要按钮。各个按钮的功能在下面作了介绍。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000894


	安装系统
	安装系统
	安装系统

	此步骤可能持续数分钟。
	此步骤可能持续数分钟。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	您可以通过执行 X-启动进入引导程 序。
	您可以通过执行 X-启动进入引导程 序。
	您可以通过执行 X-启动进入引导程 序。


	有关如何执行 X-启动的详情，请参阅 重启 并选择其它系统（X-启动） 页 241一 节。 
	有关如何执行 X-启动的详情，请参阅 
	重启 并选择其它系统（X-启动） 页 241
	重启 并选择其它系统（X-启动） 页 241




	<TABLE ROW>
	2. 
	在引导程序中，点击 安装系统。 
	在引导程序中，点击 
	在引导程序中，点击 
	安装系统


	一个对话框出现，要求您连接 USB 存 储器。
	一个对话框出现，要求您连接 USB 存 储器。



	<TABLE ROW>
	3. 
	将包含系统的 USB 存储器连接至计算 机单元的 USB 端口。
	将包含系统的 USB 存储器连接至计算 机单元的 USB 端口。
	将包含系统的 USB 存储器连接至计算 机单元的 USB 端口。


	有关如何将系统装入 USB 存储器的详情， 请参阅 创建引导介质一节。 
	有关如何将系统装入 USB 存储器的详情， 请参阅 
	创建引导介质
	创建引导介质


	将 USB 存储器连接至计算机单元
	将 USB 存储器连接至计算机单元
	将 USB 存储器连接至计算机单元




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 Continue进行下一步操作。 
	点击 
	点击 
	Continue

	点击 
	Cancel


	从 USB 存储器读取系统，一个对话框 显示，要求您重新启动。
	从 USB 存储器读取系统，一个对话框 显示，要求您重新启动。


	此时可以断开 USB 存储器的连接。
	此时可以断开 USB 存储器的连接。


	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 OK。 
	点击 
	点击 
	OK




	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 Restart Controller。 
	点击 
	点击 
	Restart Controller


	一个对话框显示。
	一个对话框显示。



	<TABLE ROW>
	7. 
	再次点击 OK。
	再次点击 
	再次点击 
	OK




	<TABLE ROW>
	8. 
	点击 Select System，选择先前从 USB 存储器安装的系统。
	点击 
	点击 
	Select System



	详情请参阅 选择系统 页 238一节。 
	详情请参阅 
	选择系统 页 238
	选择系统 页 238




	<TABLE ROW>
	9. 
	点击 Close。 
	点击 
	点击 
	Close


	一个对话框显示。
	一个对话框显示。



	<TABLE ROW>
	10. 
	点击 OK。 
	点击 
	点击 
	OK




	<TABLE ROW>
	11. 
	点击 Restart Controller，使用从 USB 存储器安装的系统重新启动控制器。 
	点击 
	点击 
	Restart Controller


	一个对话框显示。
	一个对话框显示。


	详情请参阅 重新启动控制器 页 239一 节。 
	详情请参阅 
	重新启动控制器 页 239
	重新启动控制器 页 239




	<TABLE ROW>
	12. 
	点击 OK。 
	点击 
	点击 
	OK







	设置
	设置
	设置网络连接

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	您可以通过执行 X-启动进入引导程序。
	您可以通过执行 X-启动进入引导程序。
	您可以通过执行 X-启动进入引导程序。


	有关如何执行 X-启动的详 情，请参阅 重启并选择其它 系统（X-启动） 页 241一 节。 
	有关如何执行 X-启动的详 情，请参阅 
	重启并选择其它 系统（X-启动） 页 241
	重启并选择其它 系统（X-启动） 页 241




	<TABLE ROW>
	2. 
	在引导应用程序中，点击 Settings。 
	在引导应用程序中，点击 
	在引导应用程序中，点击 
	Settings


	一个屏幕显示如下：
	一个屏幕显示如下：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000902




	<TABLE ROW>
	3. 
	作出相应的选择： 
	作出相应的选择：
	作出相应的选择：
	作出相应的选择：
	作出相应的选择：

	.\t Use no IP address
	.\t Use no IP address
	.\t Obtain IP address automatically
	.\t Use the following settings


	使用数字键盘输入所需的值。


	有关如何进行上述选择的详 情，请参阅 设置网络连接 页 267一节。 
	有关如何进行上述选择的详 情，请参阅 
	设置网络连接 页 267
	设置网络连接 页 267




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 Service PC information，显示将服务计算机连接 至控制器的服务端口时需要使用的网络设置。
	点击 
	点击 
	Service PC information




	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 FlexPendant显示 FlexPendant 软件版本。 
	点击 
	点击 
	FlexPendant

	点击 
	Advanced







	选择系统
	选择系统
	选择系统

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	您可以通过执行 X-启动进入引导应用程序。
	您可以通过执行 X-启动进入引导应用程序。
	您可以通过执行 X-启动进入引导应用程序。


	有关如何执行 X-启动的详 情，请参阅 重启并选择其它 系统（X-启动） 页 241一 节。 
	有关如何执行 X-启动的详 情，请参阅 
	重启并选择其它 系统（X-启动） 页 241
	重启并选择其它 系统（X-启动） 页 241




	<TABLE ROW>
	2. 
	在引导应用程序中，点击 Select System。 
	在引导应用程序中，点击 
	在引导应用程序中，点击 
	Select System


	一个对话框出现，显示可用的已安装系统。
	一个对话框出现，显示可用的已安装系统。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击所需的系统，然后点击 Select。 
	点击所需的系统，然后点击 
	点击所需的系统，然后点击 
	Select


	选定的系统将显示在elected System臃娇蛑小
	选定的系统将显示在elected System臃娇蛑小



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 Close。 
	点击 
	点击 
	Close


	一个对话框出现，要求您重新启动以使用选定的系 统。
	一个对话框出现，要求您重新启动以使用选定的系 统。






	重新启动控制器
	重新启动控制器
	重新启动系统

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	您可以通过执行 X-启动进入引导程序。
	您可以通过执行 X-启动进入引导程序。
	您可以通过执行 X-启动进入引导程序。


	有关如何执行 X-启动的详 情，请参阅 重启并选择其它 系统（X-启动） 页 241一 节。 
	有关如何执行 X-启动的详 情，请参阅 
	重启并选择其它 系统（X-启动） 页 241
	重启并选择其它 系统（X-启动） 页 241




	<TABLE ROW>
	2. 
	在引导应用程序中，点击 Restart System。 
	在引导应用程序中，点击 
	在引导应用程序中，点击 
	Restart System


	一个对话框出现，指明选定的系统。
	一个对话框出现，指明选定的系统。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 OK 以使用选定的系统重新启动，或点击 Cancel 中止操作。
	点击 
	点击 
	OK 
	Cancel









	3.4.14.3. 重新启动并使用当前系统（热启动）
	3.4.14.3. 重新启动并使用当前系统（热启动）
	3.4.14.3. 重新启动并使用当前系统（热启动）
	热启动

	当前系统将出现什么情况？
	当前系统将出现什么情况？
	当前系统将停止运行。
	所有系统参数和程序将保存到一个映像文件中。
	重启过程中系统状态将得到恢复。静态和半静态任务将启动。程序可从停止点启动。
	以此方法重启会激活所有用 RobotStudio
	Online


	重启并使用当前系统
	重启并使用当前系统
	本节介绍如何重新启动并选择当前系统。
	本节介绍如何重新启动并选择当前系统。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 重新启动。 
	在 
	在 
	ABB
	重新启动


	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£
	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 热启动，使用当前系统重启控制器。
	点击 
	点击 
	热启动



	点击 高级，选择其它类型的 启动方式。有关高级启动的 详情，请参阅 重新启动概述 页 235。 
	点击 
	高级
	重新启动概述 页 235
	重新启动概述 页 235









	3.4.14.4. 重启并选择其它系统（X-启动）
	3.4.14.4. 重启并选择其它系统（X-启动）
	3.4.14.4. 重启并选择其它系统（X-启动）
	X-启动
	启动并选择系统

	当前系统会出现什么情况？
	当前系统会出现什么情况？
	当前系统将停止运行。
	所有系统参数和程序将保存到一个映像文件中，以便随时恢复系统状态。

	重启并选择其它系统
	重启并选择其它系统
	本节介绍如何重新启动并选择其它系统。
	本节介绍如何重新启动并选择其它系统。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	确保控制器机柜已开启。
	确保控制器机柜已开启。
	确保控制器机柜已开启。



	<TABLE ROW>
	2. 
	在 ABB菜单上，点击 重新启动。 
	在 
	在 
	ABB
	重新启动


	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£
	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 高级...，选择重新启动方式。 
	点击 
	点击 
	高级...


	选择重新启动方式的对话框将显示。
	选择重新启动方式的对话框将显示。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 X-启动，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	X-ÆÙ¶Ø
	确定


	一个对话框出现，要求您确认是否重新启动。
	一个对话框出现，要求您确认是否重新启动。



	<TABLE ROW>
	5. 
	点击 X-启动，重新启动控制器。 
	点击 
	点击 
	X-ÆÙ¶Ø


	控制器重新启动。启动过程结束后，引导应用程序启 动。
	控制器重新启动。启动过程结束后，引导应用程序启 动。



	<TABLE ROW>
	6. 
	使用引导应用程序选择系统。
	使用引导应用程序选择系统。
	使用引导应用程序选择系统。


	有关使用引导应用程序的详 情，请参阅 使用引导程序 页 236。 
	有关使用引导应用程序的详 情，请参阅 
	使用引导程序 页 236
	使用引导程序 页 236




	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 关闭，再点击 确定，返回到引导应用程序。
	点击 
	点击 
	关闭
	确定




	<TABLE ROW>
	8. 
	点击 重新启动，使用选定的系统重新启动控制器。
	点击 
	点击 
	重新启动









	3.4.14.5. 重启并删除当前系统（C-启动）
	3.4.14.5. 重启并删除当前系统（C-启动）
	3.4.14.5. 重启并删除当前系统（C-启动）
	C-启动

	当前系统会出现什么情况？
	当前系统会出现什么情况？
	当前系统将停止运行。
	系统目录中的所有内容、备份和程序 
	将被删除
	无法恢复
	Online


	重启并删除当前系统
	重启并删除当前系统
	本节介绍如何重新启动并删除当前系统。
	本节介绍如何重新启动并删除当前系统。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 重新启动。 
	在 
	在 
	ABB
	重新启动


	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£
	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 高级...，选择重新启动方式。 
	点击 
	点击 
	高级...


	选择重新启动方式的对话框将显示。
	选择重新启动方式的对话框将显示。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 C-启动，再点击 确定。 
	点击 
	点击 
	C-ÆÙ¶Ø
	确定


	一个对话框显示，提示您确认重新启动。
	一个对话框显示，提示您确认重新启动。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 C-启动，重新启动控制器。 
	点击 
	点击 
	C-ÆÙ¶Ø


	一个对话框显示，提示您确认重新启动。
	一个对话框显示，提示您确认重新启动。



	<TABLE ROW>
	5. 
	执行以下任一步骤： 
	执行以下任一步骤：
	执行以下任一步骤：
	执行以下任一步骤：
	执行以下任一步骤：

	t 选择已安装好的系统，然后重启。
	t 选择已安装好的系统，然后重启。
	t 从 RobotStudio
	Online





	有关重新启动和选择其它系 统的详情，请参阅 重启并选 择其它系统（X-启动） 页 241。 
	有关重新启动和选择其它系 统的详情，请参阅 
	重启并选 择其它系统（X-启动） 页 241
	重启并选 择其它系统（X-启动） 页 241


	有关 RobotStudio
	Online
	RobotStudioOnline ²Ÿ×˜‘± ÷ ²·








	3.4.14.6. 重启并删除程序和模块（P－启动）
	3.4.14.6. 重启并删除程序和模块（P－启动）
	3.4.14.6. 重启并删除程序和模块（P－启动）
	P-启动

	当前系统将出现什么情况？
	当前系统将出现什么情况？
	重启后，除了手动加载的程序和模块，系统将恢复到先前状态。静态和半静态的任 务将会重新执行，而不是从系统停止时的状态执行。
	模块将根据已设置的配置安装和加载，但系统参数不受影响

	重启并删除程序和模块
	重启并删除程序和模块
	本节介绍如何重启并删除用户加载的程序和模块。
	本节介绍如何重启并删除用户加载的程序和模块。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 重新启动。 
	在 
	在 
	ABB
	重新启动


	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£
	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 高级...，选择重新启动方式。 
	点击 
	点击 
	高级...


	选择重新启动方式的对话框将显示。
	选择重新启动方式的对话框将显示。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 P-启动，然后点击 确定。 
	点击 
	点击 
	P-ÆÙ¶Ø
	确定


	一个对话框显示，提示您确认重新启动。
	一个对话框显示，提示您确认重新启动。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 P-重新启动，重新启动控制器。 
	点击 
	点击 
	P-÷Ø–¬ÆÙ¶Ø


	使用当前系统重新启动控制器。启动过程完成后不会打开任何程序或模块。
	使用当前系统重新启动控制器。启动过程完成后不会打开任何程序或模块。








	3.4.14.7. 重启并返回到默认设置（I－启动）
	3.4.14.7. 重启并返回到默认设置（I－启动）
	3.4.14.7. 重启并返回到默认设置（I－启动）
	I-启动

	当前系统将出现什么情况？
	当前系统将出现什么情况？
	重启后，系统状态恢复，但会丢失对系统参数和其它设置的更改。不过，系统参数 和其它设置会从出厂时的原始安装系统中读取。
	例如，系统将返回到出厂时的原始状态。

	重启并返回到默认设置
	重启并返回到默认设置
	本节介绍如何重启并返回到默认设置。
	本节介绍如何重启并返回到默认设置。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 重新启动。 
	在 
	在 
	ABB
	重新启动


	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£
	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 高级...，选择重新启动方式。 
	点击 
	点击 
	高级...


	选择重新启动方式的对话框将显示。
	选择重新启动方式的对话框将显示。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 I-启动，然后点击 确定。 
	点击 
	点击 
	I-ÆÙ¶Ø
	确定


	一个对话框显示，提示您确认重新启动。
	一个对话框显示，提示您确认重新启动。



	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 I-启动，重新启动控制器。 
	点击 
	点击 
	I-ÆÙ¶Ø


	使用当前系统重新启动控制器。对系统参数和其它设置的更改将全部丢失。
	使用当前系统重新启动控制器。对系统参数和其它设置的更改将全部丢失。








	3.4.14.8. 从先前已保存的系统数据重启（B－启动）
	3.4.14.8. 从先前已保存的系统数据重启（B－启动）
	3.4.14.8. 从先前已保存的系统数据重启（B－启动）
	B-启动

	当前系统将出现什么情况？
	当前系统将出现什么情况？
	由于先前的会话关闭时没有正确保存映像文件，因此当前系统处于系统故障模式。 对关闭前的系统所做的更改将全部丢失。因此，系统需要从最近的成功关闭状态重 新启动，或加载另一个系统。
	请注意，从上次会话起对系统数据所做的更改将全部丢失。

	以先前保存的系统数据重启
	以先前保存的系统数据重启
	本节介绍如何从先前保存的映像文件重启。
	本节介绍如何从先前保存的映像文件重启。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 ABB菜单上，点击 重新启动。 
	在 
	在 
	ABB
	重新启动


	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£
	“÷Ø–¬ÆÙ¶Ø”¶‘ª°øÚ½´œ‘ æ°£



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 高级桑≡裰匦缕舳绞健 
	点击 
	点击 
	高级


	选择重新启动方式的对话框将显示。
	选择重新启动方式的对话框将显示。



	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 B-启动，然后点击 确定。 
	点击 
	点击 
	B-ÆÙ¶Ø
	确定




	<TABLE ROW>
	4. 
	点击 B-启动，重新启动控制器。 
	点击 
	点击 
	B-ÆÙ¶Ø


	控制器将使用最近成功关闭时的系统数据重启。
	控制器将使用最近成功关闭时的系统数据重启。








	3.4.14.9. 更新固件和 FlexPendant
	3.4.14.9. 更新固件和 FlexPendant
	3.4.14.9. 更新固件和 FlexPendant
	更新概述
	更新概述
	更换硬件单元（如轴计算机和总线等）或安装新版 RobotWare 之后，为了保持良好 的硬件／软件兼容性，系统将自动尝试更新单元。
	更新是指将相应的固件（硬件专用软件）加载于操作过程中运行该软件的特定单元 上。
	如果升级控制器上的 RobotWare，那么，连接后 FlexPendant 将随之更新，即升级为 新版本。
	请注意，执行这类更换／更新时，可能需要运行未提供的固件版本!为了避免危及系 统功能，如果早期固件版本依然可用，ABB 推荐继续使用。
	请注意

	当前使用更新功能的单元如下：
	当前使用更新功能的单元如下：
	当前使用更新功能的单元如下：

	t 接触器电路板
	t 接触器电路板
	t 驱动单元
	.\t FlexPendant
	.\t Profibus ÷˜øØÆ˜
	t 轴计算机
	t 配电板



	更新
	更新
	自动更新过程如下（切勿关闭运行中的控制器，否则会干扰更新过程）：
	自动更新过程如下（切勿关闭运行中的控制器，否则会干扰更新过程）：

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	事件
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	当系统重启时，系统将检查固件版本是否与硬件版 本兼容。
	当系统重启时，系统将检查固件版本是否与硬件版 本兼容。
	当系统重启时，系统将检查固件版本是否与硬件版 本兼容。



	<TABLE ROW>
	2. 
	如果硬件和固件版本不匹配，系统自动重启，同时 进入特定的 更新模式。 
	如果硬件和固件版本不匹配，系统自动重启，同时 进入特定的 
	如果硬件和固件版本不匹配，系统自动重启，同时 进入特定的 
	更新模式



	在这一更新模式中，系统将尝 试为硬件下载合适的固件，同 时在 FlexPendant 上短暂地显示 一条相应的消息。
	在这一更新模式中，系统将尝 试为硬件下载合适的固件，同 时在 FlexPendant 上短暂地显示 一条相应的消息。


	<TABLE ROW>
	3. 
	是否找到合适的固件版本？ 
	是否找到合适的固件版本？
	是否找到合适的固件版本？

	如果沂怯，请继续。
	如果沂怯，请继续。

	如果曳裼，系统将停止更新。随后的操作，请参 阅《IRC5 故障排除手册》中的 
	如果曳裼，系统将停止更新。随后的操作，请参 阅《IRC5 故障排除手册》中的 
	固件更新失败
	固件更新失败




	在任何一种情况下， FlexPendant 上都会短暂显示一 条相应的消息，该消息将保存 到事件日志中。 
	在任何一种情况下， FlexPendant 上都会短暂显示一 条相应的消息，该消息将保存 到事件日志中。
	根据待更新硬件的不同，实际 更新过程可能会持续几秒钟到 数分钟不等。


	<TABLE ROW>
	4. 
	成功更新后，系统将重新启动。
	成功更新后，系统将重新启动。
	成功更新后，系统将重新启动。



	<TABLE ROW>
	5. 
	此外，还要检查是否有其它硬件／固件不匹配的现 象。
	此外，还要检查是否有其它硬件／固件不匹配的现 象。
	此外，还要检查是否有其它硬件／固件不匹配的现 象。



	<TABLE ROW>
	6. 
	是否发现其它不匹配现象？ 
	是否发现其它不匹配现象？
	是否发现其它不匹配现象？

	如果沂怯，请重复更新过程，直到全部匹配。
	如果沂怯，请重复更新过程，直到全部匹配。

	如果曳裼，更新完成。
	如果曳裼，更新完成。









	3.4.15. 注销和登录
	3.4.15. 注销和登录
	3.4.15.1. 注销和登录
	3.4.15.1. 注销和登录
	3.4.15.1. 注销和登录
	注销步骤
	注销步骤
	注销, 登录系统注销步骤如下：
	注销, 登录系统注销步骤如下：
	注销, 登录


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 ABB菜单上的 注销。
	点击 
	点击 
	ABB
	注销




	<TABLE ROW>
	2. 
	在注销窗口中点击 是。
	在注销窗口中点击 
	在注销窗口中点击 
	是







	登录步骤
	登录步骤
	登录
	登录
	登录

	注销后会自动显示登录窗口。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000947


	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击 用户菜单选择用户。 
	点击 
	点击 
	用户


	如果您选择 
	如果您选择 
	默认用户



	如果您选择的用户设置了密 码，则必须使用软键盘输入 密码。
	如果您选择的用户设置了密 码，则必须使用软键盘输入 密码。


	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 ABC...，显示软键盘。 
	点击 
	点击 
	ABC...

	输入口令后，点击 
	确定




	<TABLE ROW>
	3. 
	点击 登录。 
	点击 
	点击 
	登录







	设置用户和授权级别
	设置用户和授权级别
	有关添加用户和设置授权的详情，请参阅 
	《obotStudioOnline 操作员手册》
	《obotStudioOnline 操作员手册》


	系统可以对特定用户隐藏某些视图或功能，有关设置详情请参阅 
	配置 FlexPendant 系 统 页 223
	配置 FlexPendant 系 统 页 223







	3.5 状态栏
	3.5 状态栏
	3.5.1. 状态栏
	3.5.1. 状态栏
	3.5.1. 状态栏
	状态栏图示
	状态栏图示
	状态栏
	状态栏

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000490

	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	部件
	部件

	名称
	名称



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	A 

	状态栏
	状态栏


	<TABLE ROW>
	B 
	B 

	操作模式
	操作模式


	<TABLE ROW>
	C 
	C 

	活动系统
	活动系统


	<TABLE ROW>
	D 
	D 

	控制器状态
	控制器状态


	<TABLE ROW>
	E 
	E 

	程序状态
	程序状态


	<TABLE ROW>
	F 
	F 

	机械单元。有边框标记的是活动单元。活动单元用彩色显示，而非活动单元呈灰 色。
	机械单元。有边框标记的是活动单元。活动单元用彩色显示，而非活动单元呈灰 色。






	更多信息
	更多信息
	状态栏按钮下的所有功能与 
	事件日志 页 226
	事件日志 页 226

	操作员窗口 页 233
	操作员窗口 页 233





	3.5.2. 使用 RAPID 程序查看消息
	3.5.2. 使用 RAPID 程序查看消息
	3.5.2. 使用 RAPID 程序查看消息
	概述
	概述
	可创建在程序运行时显示的消息。
	请查阅具体进程或程序说明文档，了解是否使用了这些消息。

	使用 RAPID 程序查看消息
	使用 RAPID 程序查看消息
	使用 RAPID 程序查看消息的详细步骤如下：
	使用 RAPID 程序查看消息的详细步骤如下：

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	点击状态栏。 
	点击状态栏。
	点击状态栏。

	显示状态窗口。
	显示状态窗口。



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 操作员窗口，使用 RAPID 程序显示消息。 
	点击 
	点击 
	操作员窗口


	如果最后一次清空后没有添加新消息，列表为空。
	如果最后一次清空后没有添加新消息，列表为空。






	滚动长列表
	滚动长列表
	如果一个屏幕不能显示列表的全部内容，可滚动列表，方法参见 
	滚屏和缩放 页 66
	滚屏和缩放 页 66



	清空消息列表
	清空消息列表
	点击 
	清空




	3.5.3. 如何了解系统当前状态？
	3.5.3. 如何了解系统当前状态？
	3.5.3. 如何了解系统当前状态？
	如何知道程序正在运行？
	如何知道程序正在运行？
	如果程序已经加载但没有运行，状态栏将显示页绦蛞淹Ｖ褂。启动程序时，变为 程序正在执行印
	请参阅 
	状态栏图示 页 249
	状态栏图示 页 249






	3.6 “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•
	3.6 “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•
	3.6.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•
	3.6.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•
	3.6.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•
	概述
	概述
	相比 
	微动控制

	该菜单中的每个项目均采用符号来显示当前选中的微动控制属性值或设置。点击 快速设置影磁ゼ纯上允究捎檬粜灾怠

	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•Õº æ
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•Õº æ
	本节介绍铱焖偕柚糜菜单中的按钮。
	本节介绍铱焖偕柚糜菜单中的按钮。
	选择合适的功能后，您可以根据铱焖偕柚糜菜单或通过 ABB 菜单上的微调动控制 按钮改变设置。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000471


	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•÷–µƒ°¥Å•
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•÷–µƒ°¥Å•
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	部件
	说明


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	铱焖偕柚糜菜单按钮
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•°¥Å•


	<TABLE ROW>
	B 
	机械单元，详情请参阅 铱焖偕柚糜菜单，机械单元 页 253一节。
	机械单元，详情请参阅 
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ª˙–µµ•‘™ “³ 253
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ª˙–µµ•‘™ “³ 253




	<TABLE ROW>
	C 
	增量，详情请参阅 铱焖偕柚糜菜单，增量 页 256。
	增量，详情请参阅 
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘ˆ¡ø “³ 256
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘ˆ¡ø “³ 256




	<TABLE ROW>
	D 
	运行模式，详情请参阅 铱焖偕柚糜菜单，运行模式 页 257。
	运行模式，详情请参阅 
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘À––ƒ£ ½ “³ 257
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘À––ƒ£ ½ “³ 257




	<TABLE ROW>
	E 
	单步模式，详情请参阅 铱焖偕柚糜菜单，单步模式 页 259。
	单步模式，详情请参阅 
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨µ•²½ƒ£ ½ “³ 259
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨µ•²½ƒ£ ½ “³ 259




	<TABLE ROW>
	F 
	速度模式，详情请参阅 铱焖偕柚糜菜单，速度模式 页 261一节。
	速度模式，详情请参阅 
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ÀŸ¶»ƒ£ ½ “³ 261
	“øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ÀŸ¶»ƒ£ ½ “³ 261









	3.6.2. “øÏÀŸ…Ë÷Ãª˙–µ”µ•‘™
	3.6.2. “øÏÀŸ…Ë÷Ãª˙–µ”µ•‘™
	3.6.2.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ª˙–µµ•‘™
	3.6.2.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ª˙–µµ•‘™
	3.6.2.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ª˙–µµ•‘™
	机械单元按钮
	机械单元按钮
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在 快速设置菜单上，点击机械单元，然后点击选择机械单元。 
	在 
	在 
	快速设置


	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000539

	显示如下按钮：
	显示如下按钮：
	显示如下按钮：

	.\t A£ºª˙–µµ•‘™²Àµ•°¥Å•
	.\t A£ºª˙–µµ•‘™²Àµ•°¥Å•
	.\t B£ºª˙–µµ•‘™£¨—°÷–µ•‘™½´Õª³ˆœ‘ æ£©
	.\t C£º¶Ø×˜ƒ£ ½…Ë÷Ã
	.\t D£º¹§æﬂ…Ë÷Ã
	.\t E£º¹§º˛…Ë÷Ã
	.\t F£º×¯±Íœµ…Ë÷Ã


	按钮的用法说明如下。



	<TABLE ROW>
	2. 
	如果要查看／更改动作模式功能，请点击动作模式设置按钮。 
	如果要查看／更改动作模式功能，请点击动作模式设置按钮。
	如果要查看／更改动作模式功能，请点击动作模式设置按钮。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000540

	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：

	.\t A£º÷· 1-3 ¶Ø×˜ƒ£ ½
	.\t A£º÷· 1-3 ¶Ø×˜ƒ£ ½
	.\t B£º÷· 4-6 ¶Ø×˜ƒ£ ½
	.\t C£ºœﬂ–‘¶Ø×˜ƒ£ ½
	.\t D£º÷Ø¶®œÚ¶Ø×˜ƒ£ ½
	.\t E£º¹Ø±’¶Ø×˜ƒ£ ½…Ë÷Ã





	<TABLE ROW>
	3. 
	如果要查看／更改可用工具，请点击工具设置按钮。 
	如果要查看／更改可用工具，请点击工具设置按钮。
	如果要查看／更改可用工具，请点击工具设置按钮。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000988

	这时会显示一个包含所有已定义可用工具的列表。点击其中一个可用工具。



	<TABLE ROW>
	4. 
	如果要查看／更改可用工件，请点击工件设置按钮。 
	如果要查看／更改可用工件，请点击工件设置按钮。
	如果要查看／更改可用工件，请点击工件设置按钮。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000989

	这时会显示一个包含所有已定义可用工件的列表。点击其中一个可用工件。



	<TABLE ROW>
	5. 
	如果您要查看／更改坐标系功能，请点击坐标系设置按钮。 
	如果您要查看／更改坐标系功能，请点击坐标系设置按钮。
	如果您要查看／更改坐标系功能，请点击坐标系设置按钮。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000541

	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：

	.\t A£º¥ÛµØ×¯±Íœµ
	.\t A£º¥ÛµØ×¯±Íœµ
	.\t B£ºª˘×¯±Íœµ
	.\t C£º¹§æﬂ×¯±Íœµ
	.\t D£º¹§º˛×¯±Íœµ
	.\t E£º¹Ø±’×¯±Íœµ…Ë÷Ã¥°ø⁄











	3.6.3. 快速设置增量
	3.6.3. 快速设置增量
	3.6.3.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘ˆ¡ø
	3.6.3.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘ˆ¡ø
	3.6.3.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘ˆ¡ø
	增量
	增量
	此按钮的所有功能也可通过椅⒍刂朴菜单实现。
	此按钮的所有功能也可通过椅⒍刂朴菜单实现。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	如果要查看／更改增量功能，请点击增量按钮。 
	如果要查看／更改增量功能，请点击增量按钮。
	如果要查看／更改增量功能，请点击增量按钮。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000542

	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：

	.\t A£ºÃª”–‘ˆ¡ø
	.\t A£ºÃª”–‘ˆ¡ø
	.\t B£º–°·˘‘À¶Ø‘ˆ¡ø
	.\t C£º÷–·˘‘À¶Ø‘ˆ¡ø
	.\t D£º¥Û·˘‘À¶Ø‘ˆ¡ø
	.\t E£º”Ãªß¶®“Â‘À¶Ø‘ˆ¡ø°£











	3.6.4. 快速设置运行模式
	3.6.4. 快速设置运行模式
	3.6.4.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘À––ƒ£ ½
	3.6.4.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘À––ƒ£ ½
	3.6.4.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨‘À––ƒ£ ½
	运行模式
	运行模式
	通过设置运行模式，您可以定义程序执行一次就停止，也可以定义程序持续运行。
	在运行模式菜单下，如果安装了叶嗳挝裼选件，还可以选择开启或关闭某些任务。 也可在铱焖偕柚玫ゲ街葱杏模式菜单中使用已≡袢挝裼功能。

	选择运行模式
	选择运行模式
	本节介绍如何利用涌焖偕柚糜菜单选择运行模式。
	本节介绍如何利用涌焖偕柚糜菜单选择运行模式。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	如果您要查看／更改运行模式功能，请点击以诵心Ｊ接按钮。 
	如果您要查看／更改运行模式功能，请点击以诵心Ｊ接按钮。
	如果您要查看／更改运行模式功能，请点击以诵心Ｊ接按钮。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000472

	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：

	.\t A£ºµ•÷‹‘À––
	.\t A£ºµ•÷‹‘À––
	.\t B£º³÷–¯‘À––
	.\t C£ºœ‘ æ»ŒŒÒ°¥Å•





	<TABLE ROW>
	2. 
	如果要查看／更改设置的适用任务，请点击蚁允救挝裼按钮。只有在手动模式下 才可以选择任务。 
	如果要查看／更改设置的适用任务，请点击蚁允救挝裼按钮。只有在手动模式下 才可以选择任务。
	如果要查看／更改设置的适用任务，请点击蚁允救挝裼按钮。只有在手动模式下 才可以选择任务。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000992

	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：

	.\t A£ºÀ˘”–ø…”Ã»ŒŒÒ¡–±Ì°£µ„ª˜—°¶®ªÚ»°œ˚—°¶®”¶¸Ã¥¶”⁄ªÓ¶Ø×¥Ã¨µƒ»ŒŒÒ°£
	.\t A£ºÀ˘”–ø…”Ã»ŒŒÒ¡–±Ì°£µ„ª˜—°¶®ªÚ»°œ˚—°¶®”¶¸Ã¥¶”⁄ªÓ¶Ø×¥Ã¨µƒ»ŒŒÒ°£
	.\t B£º“˛²Ø»ŒŒÒ°¥Å•ø…“˛²Ø»ŒŒÒ¡–±Ì°£











	3.6.5. “øÏÀŸ…Ë÷Ãµ•²½”ƒ£ ½
	3.6.5. “øÏÀŸ…Ë÷Ãµ•²½”ƒ£ ½
	3.6.5.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨µ•²½ƒ£ ½
	3.6.5.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨µ•²½ƒ£ ½
	3.6.5.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨µ•²½ƒ£ ½
	单步模式
	单步模式
	设置单步模式后，您可以定义逐步执行程序的方式。
	在单步模式菜单下，如果安装了多任务选件，可以选择开启或关闭某些任务。在 快速设置运行幽Ｊ讲说ブ幸部梢允褂靡选择任务庸δ堋

	选择单步模式
	选择单步模式
	本节介绍如何利用铱焖偕柚糜菜单选择单步模式。
	本节介绍如何利用铱焖偕柚糜菜单选择单步模式。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	如果您要查看／更改单步模式功能，请点击业ゲ侥Ｊ接按钮。 
	如果您要查看／更改单步模式功能，请点击业ゲ侥Ｊ接按钮。
	如果您要查看／更改单步模式功能，请点击业ゲ侥Ｊ接按钮。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000543

	点击 
	点击 
	点击 
	单步模式


	.\t A£º²½½¯°¥Å•°£µ•²½½¯»Î“—µ˜”Ãµƒ¿˝––³Ã–Ú²¢÷ð²½÷¥––À¸Ã«°£
	.\t A£º²½½¯°¥Å•°£µ•²½½¯»Î“—µ˜”Ãµƒ¿˝––³Ã–Ú²¢÷ð²½÷¥––À¸Ã«°£
	.\t B£º²½¹˝°¥Å•“ª²½÷¥––µ˜”Ãµƒ¿˝––³Ã–Ú°£
	.\t C£ºœ¬“ªÃı‘À¶Ø÷¸¡Ó°¥Å.°£²½½¯µ½œ¬“ªÃı‘À¶Ø÷¸¡Ó°£‘⁄‘À¶Ø÷¸¡Ó÷Æ«°ºÕ÷ÆºÛ Õ£÷¹£¨“‘±„÷¥--ƒ³-©¹¶ƒ‹£®¿˝»Á modpos£©°£
	.\t D£ºœ‘ æ»ŒŒÒ°¥Å•°£





	<TABLE ROW>
	2. 
	如果要查看／更改设置适用的任务，请点击蚁允救挝裼按钮。只有在手动模式下 才可以选择任务。 
	如果要查看／更改设置适用的任务，请点击蚁允救挝裼按钮。只有在手动模式下 才可以选择任务。
	如果要查看／更改设置适用的任务，请点击蚁允救挝裼按钮。只有在手动模式下 才可以选择任务。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000993

	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：

	.\t A£ºø…”Ã»ŒŒÒ¡–±Ì°£µ„ª˜—°¶®ªÚ»°œ˚—°¶®”¶¸Ã¥¶”⁄ªÓ¶Ø×¥Ã¨µƒ»ŒŒÒ°£
	.\t A£ºø…”Ã»ŒŒÒ¡–±Ì°£µ„ª˜—°¶®ªÚ»°œ˚—°¶®”¶¸Ã¥¶”⁄ªÓ¶Ø×¥Ã¨µƒ»ŒŒÒ°£
	.\t B£º“˛²Ø»ŒŒÒ°¥Å•ø…“˛²Ø»ŒŒÒ¡–±Ì°£











	3.6.6. 快速设置速度
	3.6.6. 快速设置速度
	3.6.6.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ÀŸ¶»ƒ£ ½
	3.6.6.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ÀŸ¶»ƒ£ ½
	3.6.6.1. “øÏÀŸ…Ë÷Ã”²Àµ•£¨ÀŸ¶»ƒ£ ½
	速度模式按钮
	速度模式按钮
	此按钮的所有功能也可以在微调菜单中获取。
	此按钮的所有功能也可以在微调菜单中获取。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	如果您要查看／更改速度模式功能，请点击宜俣饶Ｊ接按钮。 
	如果您要查看／更改速度模式功能，请点击宜俣饶Ｊ接按钮。
	如果您要查看／更改速度模式功能，请点击宜俣饶Ｊ接按钮。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000470

	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：
	这时会显示如下按钮：

	.\t A£º µº ‘À––ÀŸ¶»£®“‘×Ó¸ﬂÀŸ¶»Œ™²Œ’’£©
	.\t A£º µº ‘À––ÀŸ¶»£®“‘×Ó¸ﬂÀŸ¶»Œ™²Œ’’£©
	.\t B£º“‘ 1% µƒ²½·˘ºı–°‘À––ÀŸ¶»°£
	.\t C£º“‘ 1% µƒ²½·˘‘ˆº”‘À––ÀŸ¶»
	.\t D£º“‘ 5% µƒ²½·˘ºı–°‘À––ÀŸ¶»
	.\t E£º“‘ 5% µƒ²½·˘‘ˆº”‘À––ÀŸ¶»
	.\t F£º“‘Àƒ·÷÷Æ“ªÀŸ¶»‘À––
	.\t G£º“‘°ÎÀŸ‘À––
	.\t H£º»´ÀŸ‘À––













	4 控制器
	4 控制器
	4.1. 关于本章
	4.1. 关于本章
	4.1. 关于本章
	4.1. 关于本章
	概述
	概述
	本章介绍了 IRC5 控件和驱动模块上的按钮以及需要利用这些按钮执行的任务。
	控制器的产品手册介绍了这些模块中的硬件情况。




	4.2 按钮和连接器
	4.2 按钮和连接器
	4.2.1. FlexController …œµƒ°¥Å•
	4.2.1. FlexController …œµƒ°¥Å•
	4.2.1. FlexController …œµƒ°¥Å•
	FlexController, 按钮

	控制模块上的按钮
	控制模块上的按钮
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000784


	控制模块按钮的功能
	控制模块按钮的功能
	本节介绍控制模块按钮的功能以及如何搜寻相关信息。
	<TABLE>
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	部件
	部件

	说明
	说明

	功能
	功能



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	A 

	主电源开启／关闭
	主电源开启／关闭

	系统的开启／关闭开关。 
	系统的开启／关闭开关。
	详情请参阅以下各节：
	详情请参阅以下各节：
	详情请参阅以下各节：

	t 在自动模式下启动 页 272
	t 在自动模式下启动 页 272
	t 在自动模式下启动 页 272
	t 在自动模式下启动 页 272


	t 在手动模式下启动 页 277
	t 在手动模式下启动 页 277
	t 在手动模式下启动 页 277






	<TABLE ROW>
	B 
	B 

	紧急停止按钮
	紧急停止按钮


	<TABLE ROW>
	C 
	C 

	电机开启
	电机开启

	有关电机开启指示灯的信息，请参阅 《IRC5 故障排除 手册》。 
	有关电机开启指示灯的信息，请参阅 
	《IRC5 故障排除 手册》



	<TABLE ROW>
	D 
	D 

	模式开关
	模式开关

	详情请参阅以下各节： 
	详情请参阅以下各节：
	详情请参阅以下各节：
	详情请参阅以下各节：

	t 当前操作模式 页 269
	t 当前操作模式 页 269
	t 当前操作模式 页 269
	t 当前操作模式 页 269


	t 关于手动模式 页 276
	t 关于手动模式 页 276
	t 关于手动模式 页 276


	t 关于自动模式 页 271
	t 关于自动模式 页 271
	t 关于自动模式 页 271









	按钮下方配有 USB 端口。此端口用来向／从控制器加载或保存程序、数据或其它信 息。详情请参阅 
	USB ¥Ê¥¢Æ˜ ¹”ÃÀµÃ˜ “³ 71
	USB ¥Ê¥¢Æ˜ ¹”ÃÀµÃ˜ “³ 71



	驱动模块上的按钮
	驱动模块上的按钮
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000797


	驱动模块按钮的功能
	驱动模块按钮的功能
	本节介绍驱动模块上的按钮及其功能。
	本节介绍驱动模块上的按钮及其功能。
	本节介绍驱动模块上的按钮及其功能。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	说明
	说明

	功能
	功能



	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	开启／关闭开关
	开启／关闭开关

	驱动模块专用的开启／关闭开关。
	驱动模块专用的开启／关闭开关。








	4.2.2. 将 PC 机连接到服务端口
	4.2.2. 将 PC 机连接到服务端口
	4.2.2. 将 PC 机连接到服务端口
	连接 PC
	服务端口

	操作步骤
	附注 
	如本步骤所述，服务端口
	如本步骤所述，服务端口
	服务端口



	操作步骤
	注意 
	如果引导电缆与服务端口相连，且服务舱口被打开，控制器将不符合保护级别 IP54 的要求。
	如果引导电缆与服务端口相连，且服务舱口被打开，控制器将不符合保护级别 IP54 的要求。


	操作步骤
	操作步骤
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	确保 PC 网络设置得到正确配置。
	确保 PC 网络
	确保 PC 网络
	网络



	根据 连接到服务端口的 PC 机的网络 设置一节或《入门手册》中的详细说 明进行操作。
	根据 
	连接到服务端口的 PC 机的网络 设置
	连接到服务端口的 PC 机的网络 设置




	<TABLE ROW>
	2. 
	使用带 RJ45 连接器的 5 类以太网跨接引导 电缆。
	使用带 RJ45 连接器的 5 类以太网
	使用带 RJ45 连接器的 5 类以太网
	以太网



	该电缆随 RobotWare 产品箱一起交付。
	该电缆随 RobotWare 产品箱一起交付。


	<TABLE ROW>
	3. 
	将网络电缆连接到 PC 机的网络端口
	将网络电缆连接到 PC 机的网络端口
	将网络电缆连接到 PC 机的网络端口

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0400000844

	.\t A£ºÕ¯¬Á¶Àø⁄
	.\t A£ºÕ¯¬Á¶Àø⁄
	.\t A£ºÕ¯¬Á¶Àø⁄


	网络端口的位置取决于 PC 机的型号。


	<TABLE ROW>
	4. 
	将引导电缆连接至控制模块前端的服务端 口。
	将引导电缆连接至控制模块前端的服务端 口。
	将引导电缆连接至控制模块前端的服务端 口。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	Placeholder

	.\t A£º·˛ŒÒ¶Àø⁄
	.\t A£º·˛ŒÒ¶Àø⁄
	.\t A£º·˛ŒÒ¶Àø⁄









	4.2.3. 设置网络连接
	4.2.3. 设置网络连接
	4.2.3. 设置网络连接
	网络连接
	网络连接

	何时需要设置网络连接？
	何时需要设置网络连接？
	当控制器首次连接到网络或网络寻址方案变更时，您需要设置控制器的网络连接。
	任何时候启动引导应用程序时，都需要执行 X-启动。但是，如果通电时机器人控制 器中无可用系统，引导应用程序会自动启动。

	准备工作
	准备工作
	如果自动获取 IP 地址，一定要确保为网络提供 IP 地址的服务器正在运行（DHCP 服 务器）
	DHCP 服务器

	您还可以通过服务 PC 连接访问控制器。

	网络连接对话框
	网络连接对话框
	网络连接对话框图示：
	网络连接对话框图示：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000902



	操作步骤
	操作步骤
	无论采用什么方式设置网络连接，开始几个步骤都是相同的：
	无论采用什么方式设置网络连接，开始几个步骤都是相同的：

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	执行 X-启动进入引导应用程序。
	执行 X-启动进入引导应用程序。
	执行 X-启动进入引导应用程序。


	有关如何执行 X-启动的详情，请参 阅 重启并选择其它系统（X-启动） 页 241一节。 
	有关如何执行 X-启动的详情，请参 阅 
	重启并选择其它系统（X-启动） 页 241
	重启并选择其它系统（X-启动） 页 241




	<TABLE ROW>
	2. 
	在引导应用程序中，点击 Settings。 
	在引导应用程序中，点击 
	在引导应用程序中，点击 
	Settings


	显示网络连接对话框。
	显示网络连接对话框。



	<TABLE ROW>
	3. 
	如果选择不使用 IP 地址，点击 Use no IP address。否则，继续执行以下步骤！
	如果选择不使用 IP 地址，点击 
	如果选择不使用 IP 地址，点击 
	Use no IP address
	IP 地址，不使用任何 IP 地址



	您可以在不断开网络缆线的情况下， 断开控制器的网络连接，这在某些时 候非常有用。但如果没有 IP 地址，控 制器将不能被同一网络中的其它设备 访问。
	您可以在不断开网络缆线的情况下， 断开控制器的网络连接，这在某些时 候非常有用。但如果没有 IP 地址，控 制器将不能被同一网络中的其它设备 访问。


	<TABLE ROW>
	4. 
	如果选择自动获取 IP 地址，请点击 自动获取 IP 地址。否则，继续执行以下步骤！
	如果选择自动获取 IP 地址，请点击 
	如果选择自动获取 IP 地址，请点击 
	自动获取 IP 地址
	IP 地址，自动获取




	<TABLE ROW>
	5. 
	如果选择使用固定 IP 地址，请点击 使用下列 IP 地址。 
	如果选择使用固定 IP 地址，请点击 
	如果选择使用固定 IP 地址，请点击 
	使用下列 IP 地址
	IP 地址，固定




	<TABLE ROW>
	6. 
	点击 IP 地址框，键入一个有效 IP 地址。
	点击 
	点击 
	IP µØ÷·




	<TABLE ROW>
	7. 
	点击 子网掩码框，键入一个有效子网掩码。
	点击 
	点击 
	子网掩码




	<TABLE ROW>
	8. 
	点击 默认网关框，键入默认网关的 IP 地址。
	点击 
	点击 
	默认网关




	<TABLE ROW>
	9. 
	点击 确定，保存设置。
	点击 
	点击 
	确定




	<TABLE ROW>
	10. 
	在引导应用程序中，点击 Restart Controller，重新启动控制器并使用新设置。
	在引导应用程序中，点击 
	在引导应用程序中，点击 
	Restart Controller




	<TABLE ROW>
	11. 
	点击 OK 保存设置。
	点击 
	点击 
	OK 




	<TABLE ROW>
	12. 
	在引导应用程序中，点击 Restart Controller，重新启动控制器并使用新设置。
	在引导应用程序中，点击 
	在引导应用程序中，点击 
	Restart Controller










	4.3 操作模式
	4.3 操作模式
	4.3.1. 当前操作模式
	4.3.1. 当前操作模式
	4.3.1. 当前操作模式
	概述
	概述
	检查控制器模式开关的位置或 FlexPendant 的状态栏。
	操作模式的更改也会记录在事件日志中。

	模式开关
	模式开关
	模式开关的位置如下图：
	模式开关的位置如下图：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000466
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	双位置模式开关

	<TABLE ROW>
	B 
	三位置模式开关

	<TABLE ROW>
	C 
	自动模式

	<TABLE ROW>
	D 
	手动减速模式

	<TABLE ROW>
	E 
	手动全速模式





	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	从手动模式切换到自动模式
	从手动模式切换到自动模式
	从手动模式切换到自动模式


	详情请参阅 从手动模式切换到自动模式 页 275。 
	详情请参阅 
	从手动模式切换到自动模式 页 275
	从手动模式切换到自动模式 页 275




	<TABLE ROW>
	2. 
	从自动模式切换到手动模式
	从自动模式切换到手动模式
	从自动模式切换到手动模式


	详情请参阅 从自动模式切换到手动减速 模式 页 279。 
	详情请参阅 
	从自动模式切换到手动减速 模式 页 279
	从自动模式切换到手动减速 模式 页 279







	查看 FlexPendant 上的当前模式
	查看 FlexPendant 上的当前模式
	您可以在 FlexPendant 的状态栏上查看当前操作模式。状态栏示例如下：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000490
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	状态栏

	<TABLE ROW>
	B 
	操作模式

	<TABLE ROW>
	C 
	活动系统

	<TABLE ROW>
	D 
	控制器状态

	<TABLE ROW>
	E 
	程序状态

	<TABLE ROW>
	F 
	机械单元，活动状态已选







	4.3.2. 自动模式
	4.3.2. 自动模式
	4.3.2.1. 关于自动模式
	4.3.2.1. 关于自动模式
	4.3.2.1. 关于自动模式
	什么是自动模式？
	什么是自动模式？
	在自动模式下，启用装置会断开，以便机器人在无人工干预的情况下也能移动。
	通常，生产过程中的机器人系统会在自动模式下运行。在这种模式下，您可以远程 控制机器人系统。例如使用控制器 I／O 信号。输入信号可用来启动和停止 RAPID 程序，另一信号用来启动机器人电机。
	在自动模式下附加安全保护机制将处于活动状态，以提高安全性，而手动模式则没 有这一功能。

	自动模式下的常见任务
	自动模式下的常见任务
	在
	在
	在
	自动模式


	t 启动和停止进程。
	t 启动和停止进程。
	t 加载、启动和停止 RAPID 程序。
	t 在紧急停止后恢复操作时使机器人返回到原来的路径。
	t 备份系统。
	t 恢复备份。
	t 调整路径。
	t 清空工具。
	t 准备或替换工件。
	t 执行其它面向进程的任务。


	在设计良好的系统中，您可以安全地执行各项任务，且不会对运行中的进程产生影 响。因为在这类系统中，您可以随时进入安全保护空间，通过安全保护机制暂停进 程，同时继续执行必要的任务。当您离开安全保护空间时，进程就会恢复运行。
	有关面向进程的任务的详细情况，请参阅工厂或车间的说明文档。
	注意 
	如果正在对机器人系统实施远程控制，则有可能忽略某些操作，如启动或停止处理 程序和 RAPID 程序等。此外，路径调整也会受到干扰。
	如果正在对机器人系统实施远程控制，则有可能忽略某些操作，如启动或停止处理 程序和 RAPID 程序等。此外，路径调整也会受到干扰。
	在这种情况下，请以手动模式执行上述任务。




	4.3.2.2. 在自动模式下启动
	4.3.2.2. 在自动模式下启动
	4.3.2.2. 在自动模式下启动
	何时需要在自动模式下启动系统？
	危险 
	机器人启动时可能会在没有任何警告的情况下开始移动。
	机器人启动时可能会在没有任何警告的情况下开始移动。
	请确保打开电源之前无人进入保护空间。


	何时需要在自动模式下启动系统？
	何时需要在自动模式下启动系统？
	请在需要自动恢复或启动某一进程或程序时以自动模式启动机器人系统。请对尚未 进入生产状态的机器人或需要以手动模式执行的任何其它任务采用手动模式。
	确切步骤因系统而异，具体情况取决于自定义设置和特地为您创建的程序。
	有关启动特定机器人系统的详情，请参阅工厂或车间的说明文档。

	在自动模式下启动
	在自动模式下启动
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	将模式开关调至自动位。
	将模式开关调至自动位。
	将模式开关调至自动位。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000794



	<TABLE ROW>
	2. 
	将主电源开关调至开启位，打开主电源。
	将主电源开关调至开启位，打开主电源。
	将主电源开关调至开启位，打开主电源。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000793



	<TABLE ROW>
	3. 
	系统是否已正常启动？ 
	系统是否已正常启动？
	系统是否已正常启动？

	如果是，操作完成。
	如果是，操作完成。

	如果否，操作中止。
	如果否，操作中止。



	<TABLE ROW>
	4. 
	通常，系统启动后会进入安全待机状态，这时电机处 于关闭状态，等待下一步操作。
	通常，系统启动后会进入安全待机状态，这时电机处 于关闭状态，等待下一步操作。
	通常，系统启动后会进入安全待机状态，这时电机处 于关闭状态，等待下一步操作。






	异常情况
	异常情况
	在自动模式下可以启动 RAPID 程序，并能远程开启电机。也就是说，系统不会进入 安全待机状态，并且机器人可随时开始运动。
	有关系统配置的详情，请参阅工厂或车间的说明文档。

	手动恢复进程
	手动恢复进程
	当系统未配置为允许远程重新启动时，请依照下列步骤手动恢复程序。
	当系统未配置为允许远程重新启动时，请依照下列步骤手动恢复程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	在控制器上，按下业缁按钮，启动机器人电 机。
	在控制器上，按下业缁按钮，启动机器人电 机。
	在控制器上，按下业缁按钮，启动机器人电 机。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000795



	<TABLE ROW>
	2. 
	在 FlexPendant 上，按下tart（启动）影磁ィ舳 程序。
	在 FlexPendant 上，按下tart（启动）影磁ィ舳 程序。
	在 FlexPendant 上，按下tart（启动）影磁ィ舳 程序。



	<TABLE ROW>
	3. 
	程序是否已正常启动？ 
	程序是否已正常启动？
	程序是否已正常启动？

	如果是，操作完成。
	如果是，操作完成。

	如果否，请参阅工厂或车间说明文档的故障跟踪指 南。
	如果否，请参阅工厂或车间说明文档的故障跟踪指 南。


	有关错误处理的详情，请参 阅 《IRC5 故障排除手册》。 
	有关错误处理的详情，请参 阅 
	《IRC5 故障排除手册》
	《IRC5 故障排除手册》







	限制
	限制
	不过，也并非总是需要恢复或启动程序。例如，有可能需要扔弃当前处理的工件， 或不必继续当前的黏合或焊接操作。
	有关准则请参阅工厂或车间的说明文档。



	4.3.2.3. 在自动模式下运行程序
	4.3.2.3. 在自动模式下运行程序
	4.3.2.3. 在自动模式下运行程序
	在自动模式下运行程序
	在自动模式下运行程序
	本节介绍如何在自动模式下运行程序。
	本节介绍如何在自动模式下运行程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	将机器人切换到自动模式。
	将机器人切换到自动模式。
	将机器人切换到自动模式。


	详情请参阅 从自动模式切换到手动减速 模式 页 279。
	详情请参阅 
	从自动模式切换到手动减速 模式 页 279
	从自动模式切换到手动减速 模式 页 279




	<TABLE ROW>
	2. 
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx

	运行机器人前，请遵守 
	危险 － 移动操纵 器可能产生致命性后果！ 页 18
	危险 － 移动操纵 器可能产生致命性后果！ 页 18





	<TABLE ROW>
	3. 
	选择待启动的程序。
	选择待启动的程序。
	选择待启动的程序。


	有关如何加载程序的详情，请参阅 加载 现有程序 页 141一节。 
	有关如何加载程序的详情，请参阅 
	加载 现有程序 页 141
	加载 现有程序 页 141




	<TABLE ROW>
	4. 
	选择启动程序的模式，然后启动程序。
	选择启动程序的模式，然后启动程序。
	选择启动程序的模式，然后启动程序。


	有关如何选择启动模式的详情，请参阅 如何使用抑梗按钮 页 57一节。 
	有关如何选择启动模式的详情，请参阅 
	如何使用抑梗按钮 页 57
	如何使用抑梗按钮 页 57




	<TABLE ROW>
	5. 
	按下 FlexPendant 上的tart（启动） 按钮。
	按下 FlexPendant 上的tart（启动） 按钮。
	按下 FlexPendant 上的tart（启动） 按钮。


	FlexPendant 简介 页 54一节展示了所有 FlexPendant 按钮。
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54









	4.3.2.4. 从手动模式切换到自动模式
	4.3.2.4. 从手动模式切换到自动模式
	4.3.2.4. 从手动模式切换到自动模式
	何时需要将系统置于自动模式？
	何时需要将系统置于自动模式？
	需要随时在生产过程中运行处理程序或 RAPID 程序时，可将系统切换到自动模式。

	从手动模式切换到自动模式
	危险 
	置于自动模式后，机器人会在没有任何警告的情况下开始运动。
	置于自动模式后，机器人会在没有任何警告的情况下开始运动。
	请确保在更改操作模式前无人进入安全保护空间。


	从手动模式切换到自动模式
	从手动模式切换到自动模式
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息/图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	将模式开关置于自动位。 
	将模式开关置于自动位。
	将模式开关置于自动位。

	这时 FlexPendant 上会显示一个模式更改对话框。
	这时 FlexPendant 上会显示一个模式更改对话框。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000467



	<TABLE ROW>
	2. 
	点击 确定关闭该对话框。 
	点击 
	点击 
	确定

	如果切换回手动模式，对话框将自动关闭。



	<TABLE ROW>
	3. 
	系统是否已正常切换模式？ 
	系统是否已正常切换模式？
	系统是否已正常切换模式？

	如果是，恢复／启动处理程序或 RAPID 程序。
	如果是，恢复／启动处理程序或 RAPID 程序。

	如果否，请中止操作并排除故障。
	如果否，请中止操作并排除故障。


	有关错误处理的详情，请 查阅 《IRC5 故障排除手 册》。 
	有关错误处理的详情，请 查阅 
	《IRC5 故障排除手 册》
	《IRC5 故障排除手 册》







	何时可以开始使用机器人系统？
	附注 
	如果系统使用了分布式操作员面板，控件和指示器的位置将与手册中的描述有出入。 详情请参阅工厂或车间的说明文档。
	如果系统使用了分布式操作员面板，控件和指示器的位置将与手册中的描述有出入。 详情请参阅工厂或车间的说明文档。
	不过，控制件和指示器的外观和功能都是一样的。


	何时可以开始使用机器人系统？
	何时可以开始使用机器人系统？
	只有当模式更改对话框关闭后，才可以手动或自动启动程序和机器人电机。

	异常情况
	异常情况
	在自动模式下，可以启动某一进程或 RAPID 程序，并且可以远程开启电机。也就是 说，系统不会进入安全待机状态，并且机器人随时可以开始移动。
	有关系统配置的详情，请参阅工厂或车间的说明文档。




	4.3.3. 手动模式
	4.3.3. 手动模式
	4.3.3.1. 关于手动模式
	4.3.3.1. 关于手动模式
	4.3.3.1. 关于手动模式
	手动模式简介
	手动模式简介
	在手动模式下，机器人只能减速移动或以安全速度移动，并且只能手动控制。
	在此模式下，需要按下启用装置来启动机器人电机。当创建程序或调试机器人系统 时，通常使用手动模式。
	手动模式分两种。一种是正常手动模式，有时也称为沂侄跛倌Ｊ接，另一种则为 沂侄倌Ｊ健

	手动模式下的常见任务
	手动模式下的常见任务
	在
	在
	在
	手动模式


	t 在紧急停止后恢复操作时将机器人微调至原来的路径。
	t 在紧急停止后恢复操作时将机器人微调至原来的路径。
	t 在出错后修正 I／O 信号的值。
	t 创建并编缉 RAPID 程序。
	t 调整预设位置。





	4.3.3.2. 在手动模式下启动
	4.3.3.2. 在手动模式下启动
	4.3.3.2. 在手动模式下启动
	何时应该在手动模式下启动系统？
	何时应该在手动模式下启动系统？
	在没有待恢复或启动的进程或程序时，应在手动模式下启动系统。另外，有些操作 不能在自动模式下执行（例如程序编辑和微调），在需要进行这些操作时也应在手 动模式下启动系统。

	在手动模式下启动
	在手动模式下启动
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	将模式开关置于手动减速模式。
	将模式开关置于手动减速模式。
	将模式开关置于手动减速模式。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000807



	<TABLE ROW>
	2. 
	将主电源开关置于开，打开主电源。
	将主电源开关置于开，打开主电源。
	将主电源开关置于开，打开主电源。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000793



	<TABLE ROW>
	3. 
	系统是否已正常启动？ 
	系统是否已正常启动？
	系统是否已正常启动？

	如果是，操作完成。
	如果是，操作完成。

	如果否，请参阅工厂或车间说明文档中的故障跟踪准 则。
	如果否，请参阅工厂或车间说明文档中的故障跟踪准 则。


	有关故障排除的详情，请查 阅 《IRC5 故障排除手册》。 
	有关故障排除的详情，请查 阅 
	《IRC5 故障排除手册》
	《IRC5 故障排除手册》




	<TABLE ROW>
	4. 
	启动后，系统会进入安全待机状态，等待下一步操 作。
	启动后，系统会进入安全待机状态，等待下一步操 作。
	启动后，系统会进入安全待机状态，等待下一步操 作。






	下一步该做什么？
	下一步该做什么？
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	如果要...
	...请查阅...


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	创建 RAPID 程序
	创建 RAPID 程序

	创建新程序 页 140。 
	创建新程序 页 140
	创建新程序 页 140
	创建新程序 页 140




	<TABLE ROW>
	微动控制机器人
	微动控制机器人

	微动控制简介 页 78。 
	微动控制简介 页 78
	微动控制简介 页 78
	微动控制简介 页 78




	<TABLE ROW>
	使用或更改工具、工件或有效载荷
	使用或更改工具、工件或有效载荷

	选择工具、工件和有效载荷 页 96。 
	选择工具、工件和有效载荷 页 96
	选择工具、工件和有效载荷 页 96
	选择工具、工件和有效载荷 页 96









	4.3.3.3. 在手动模式下运行程序
	4.3.3.3. 在手动模式下运行程序
	4.3.3.3. 在手动模式下运行程序
	操作步骤
	操作步骤
	本节介绍如何在手动模式下运行程序。
	本节介绍如何在手动模式下运行程序。

	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	将机器人开关置于手动模式。
	将机器人开关置于手动模式。
	将机器人开关置于手动模式。


	有关如何判断系统模式的详情，请查阅 当前操作模式 页 269。 
	有关如何判断系统模式的详情，请查阅 
	当前操作模式 页 269
	当前操作模式 页 269


	有关模式切换的详情，请查阅 
	从自动模 式切换到手动减速模式 页 279
	从自动模 式切换到手动减速模式 页 279




	<TABLE ROW>
	2. 
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx

	危险！
	危险！

	运行机器人前，请在 
	危险 － 移动操纵器 可能产生致命性后果！ 页 18
	危险 － 移动操纵器 可能产生致命性后果！ 页 18





	<TABLE ROW>
	3. 
	选择待启动的程序。
	选择待启动的程序。
	选择待启动的程序。


	有关如何打开程序的详情，请查阅 加载 现有程序 页 141。 
	有关如何打开程序的详情，请查阅 
	加载 现有程序 页 141
	加载 现有程序 页 141




	<TABLE ROW>
	4. 
	选择启动程序的运行模式和单步模式。
	选择启动程序的运行模式和单步模式。
	选择启动程序的运行模式和单步模式。


	有关如何选择启动模式的详情，请查阅 如何使用抑梗按钮 页 57。 
	有关如何选择启动模式的详情，请查阅 
	如何使用抑梗按钮 页 57
	如何使用抑梗按钮 页 57




	<TABLE ROW>
	5. 
	按下 FlexPendant 上的tart（启动） 按钮。
	按下 FlexPendant 上的tart（启动） 按钮。
	按下 FlexPendant 上的tart（启动） 按钮。


	FlexPendant 简介 页 54展示了所有 FlexPendant 按钮。
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54
	FlexPendant ºÚ½È “³ 54









	4.3.3.4. 从自动模式切换到手动减速模式
	4.3.3.4. 从自动模式切换到手动减速模式
	4.3.3.4. 从自动模式切换到手动减速模式
	从自动模式切换到手动减速模式
	从自动模式切换到手动减速模式
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	图示


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	将模式开关置于手动位，或按下紧急停 止按钮。
	将模式开关置于手动位，或按下紧急停 止按钮。
	将模式开关置于手动位，或按下紧急停 止按钮。

	<GRAPHIC>
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	<TABLE ROW>
	2. 
	系统模式是否已正常切换？ 
	系统模式是否已正常切换？
	系统模式是否已正常切换？

	如果是，操作完成。
	如果是，操作完成。

	如果否，请查明错误。
	如果否，请查明错误。


	有关故障排除的详情，请查阅 《IRC5 故 障排除手册》。 
	有关故障排除的详情，请查阅 
	《IRC5 故 障排除手册》
	《IRC5 故 障排除手册》






	附注 
	如果系统使用了分步式操作员面板，控件和指示器的位置将与手册中的描述有出入。 详情请参阅工厂或车间的说明文档。
	如果系统使用了分步式操作员面板，控件和指示器的位置将与手册中的描述有出入。 详情请参阅工厂或车间的说明文档。
	控制装置和指示设备的外观和功能都是一样的。




	4.3.3.5. 切换至手动全速模式
	4.3.3.5. 切换至手动全速模式
	4.3.3.5. 切换至手动全速模式
	何时需要使用手动全速模式？
	何时需要使用手动全速模式？
	当程序需要全速测试时，使用手动全速模式。
	使用手动全速模式可全速运行程序，并且还可以使用程序编辑器中的所有可用调试 功能。

	切换到手动全速模式
	危险 
	全速测试存在危险。
	全速测试存在危险。
	请确保程序启动时无人进入保护空间。


	切换到手动全速模式
	切换到手动全速模式
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	步骤
	操作
	参考信息


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	1. 
	将模式开关置于手动全速位。
	将模式开关置于手动全速位。
	将模式开关置于手动全速位。



	<TABLE ROW>
	2. 
	系统是否已正常切换模式？ 
	系统是否已正常切换模式？
	系统是否已正常切换模式？

	如果是，操作完成。
	如果是，操作完成。

	如果否，请查明错误。
	如果否，请查明错误。


	有关故障排除的详情，请查 阅 《IRC5 故障排除手册》。 
	有关故障排除的详情，请查 阅 
	《IRC5 故障排除手册》
	《IRC5 故障排除手册》







	FlexPendant æØ¸Ê
	FlexPendant æØ¸Ê
	更改模式时，FlexPendant 上会显示一个警告对话框，告诉您模式即将更改。点击 
	确 定

	如要切换回先前的模式，对话框会自动关闭并返回到先前模式。






	5 术语和概念说明
	5 术语和概念说明
	5.1. 关于本章
	5.1. 关于本章
	5.1. 关于本章
	5.1. 关于本章
	概述
	概述
	本章介绍了本手册中使用的相关概念和词汇。
	请注意每章都包含有关所述特征的附加信息。




	5.2. RobotStudio
	5.2. RobotStudio
	5.2. RobotStudio
	Online

	准备工作
	准备工作
	RobotStudio
	Online

	要通过控制器网络安装，您必须知道控制器的名称或 IP 地址。
	您还需了解待安装系统的保存位置，即安装在 PC 机硬盘、配套 CD 上，还是其它地 方。

	参考信息
	参考信息
	有关所有步骤的详细情况，请参阅 RobotStudio
	Online

	有关可用 RobotStudio
	Online
	何时使用 FlexPendant 和 RobotStudioOnline 页 50
	何时使用 FlexPendant 和 RobotStudioOnline 页 50





	5.3. 机器人系统简介
	5.3. 机器人系统简介
	5.3. 机器人系统简介
	说明
	说明
	机器人系统这一概念涉及操纵器、控制器模块、驱动模块以及控制器控制的所有设 备（工具和传感器等）。它包括操作机器人所必需的所有硬件和软件。该术语不包 括特殊应用的软件和硬件，例如点焊设备。
	机器人系统




	5.4. 机器人、操纵器和定位器简介
	5.4. 机器人、操纵器和定位器简介
	5.4. 机器人、操纵器和定位器简介
	图示
	图示
	机器人、操纵器和定位器之间的关系如下图所示：
	机器人、操纵器和定位器之间的关系如下图所示：
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000940



	操纵器
	操纵器
	用来移动工件、工具等的机械单元的总称。 
	操纵器
	机器人
	定位器


	机器人
	机器人
	有 TCP 的机械单元。不包含控制器。

	定位器
	定位器
	用来移动工件的机械单元。有 1 根或若干轴，通常最多 3 根。定位器通常没有 TCP。

	机械单元简介
	机械单元简介
	通常把能够微动控制的机械装置称作 
	机械单元




	5.5. FlexController ºÚ½È
	5.5. FlexController ºÚ½È
	5.5. FlexController ºÚ½È
	FlexController
	FlexController
	FlexController  «“ª×Èƒ£øÈ£¨À¸°¸º¨“Æ¶ØºÕøØ÷Æª˙Æ˜»ÀÀ˘–Ëµƒ»´²ø¹¶ƒ‹°£
	FlexController  «“ª×Èƒ£øÈ£¨À¸°¸º¨“Æ¶ØºÕøØ÷Æª˙Æ˜»ÀÀ˘–Ëµƒ»´²ø¹¶ƒ‹°£
	FlexControllerFlexController IRC5 2004 µƒª˘±æ±‰–Õ·÷Œ™¡½¸ˆ¶¿¡¢µƒƒ£øÈ£ºøØ÷Æƒ£øÈºÕ«˝¶Øƒ£øÈ°£
	FlexController

	控制模块包含所有的电子控制装置，例如主机、I／O 电路板和闪存。
	驱动模块包含所有为机器人电机供电的电源设备。IRC5 驱动模块最多可包含 9 个驱 动单元，它能处理 6 根外轴附加 2 到 3 根普通轴，具体取决于机器人的型号。
	使用一个控制器运行多个机器人（MultiMove 选件）时，必须为每个附加机器人添 加额外的驱动模块。但它们使用的控制模块是同一个。有关 MultiMove 的详情，请 参阅 
	MultiMove ”¶”Ã ÷²·
	MultiMove ”¶”Ã ÷²·



	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
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	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	控制模块

	<TABLE ROW>
	B 
	驱动模块







	5.6. 什么是工具？
	5.6. 什么是工具？
	5.6. 什么是工具？
	图示
	图示
	工具是能够直接或间接安装在机器人转动盘上，或能够装配在机器人工作范围内固 定位置上的物件。
	工具是能够直接或间接安装在机器人转动盘上，或能够装配在机器人工作范围内固 定位置上的物件。
	固定装置（夹具）不是工具。
	所有工具必须用 TCP（工具中心点）定义。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400000803
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	工具侧

	<TABLE ROW>
	B 
	机器人侧





	说明
	说明
	为了获取精确的工具中心点位置，必须测量机器人使用的所有工具并保存测量数据。



	5.7. 什么是工具中心点？
	5.7. 什么是工具中心点？
	5.7. 什么是工具中心点？
	图示
	图示
	以下是围绕工具中心点 (TCP)定义工具／操纵器机械腕定向的示意图。不论操纵器 臂的位置如何，操纵器的转动盘始终面向 TCP。
	以下是围绕工具中心点 (TCP)定义工具／操纵器机械腕定向的示意图。不论操纵器 臂的位置如何，操纵器的转动盘始终面向 TCP。

	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000604


	说明
	说明
	工具中心点 (TCP) 是定义所有机器人定位的参照点。TCP 通常相对于操纵器转动盘 或安装于其上的工具上的某一位置而定义。
	TCP ø…“‘Œ¢µ˜ªÚ“Æ¶Øµ½‘§…Ëƒø±ÍŒª÷Ã°£¹§æﬂ÷––ƒµ„“² «¹§æﬂ×¯±Íœµµƒ‘�µ„°£
	机器人系统可处理若干 TCP 定义，但每次只能存在一个有效 TCP。
	TCP ”–¡½÷÷ª˘±æ¿‡–Õ£º“Æ¶ØªÚæ²÷¹°£
	移动 TCP
	移动 TCP
	多数应用中 TCP 都是移动的，即 TCP 会随操纵器在空间移动。
	典型的移动 TCP 可参照弧焊枪的顶端、点焊的中心或是手锥的末端等位置定义。

	静止 TCP
	静止 TCP
	在某些应用中会采用静止 TCP ，例如，当使用静止的点焊枪或工件被固定装置固定 时。此时，TCP 要参照静止设备而不是移动的操纵器来定义。




	5.8. 什么是工件？
	5.8. 什么是工件？
	5.8. 什么是工件？
	图示
	图示
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
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	说明
	说明
	工件是拥有特定附加属性的坐标系。它主要用于简化编程（因置换特定任务和工件 进程等而需要编辑程序时）。
	创建工件通常是为了简化沿物体表面的微动控制。可以创建若干不同的工件，这样， 您就必须选择一个用于微动控制的工件。
	使用夹具时，有效载荷是一个重要因素。为了尽可能精确地定位和操纵工件，必须 考虑工件重量。您必须选择一个用于微动控制。



	5.9. 什么是坐标系？
	5.9. 什么是坐标系？
	5.9. 什么是坐标系？
	说明
	说明
	坐标系坐标系定义了 2 维或 3 维空间，并设置了 1 个固定的坐标零点，坐标系空间中的所有 点均可参照该点进行描述。
	坐标系

	何时使用基坐标系？
	何时使用基坐标系？
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	xx0300000495

	当需要将可预测的运动轻而易举地转化为控制杆运动时,您可以在基坐标系中进行微 动控制。
	在许多情况下，您会发现基坐标系是使用最为方便的一种坐标系，因为它对工具、 工件或其它机械单元没有依赖性。
	在正常配置的机器人系统中，当您站在机器人的前方，将控制杆拉向自己一方时， 机器人将沿 Y 轴移动；向两侧移动控制杆时，机器人将沿 X 轴移动。扭动控制杆， 机器人将沿 Z 轴移动。

	何时使用大地坐标系？
	何时使用大地坐标系？
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000496
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	基坐标系

	<TABLE ROW>
	B 
	大地坐标系

	<TABLE ROW>
	C 
	基坐标系




	当您需要参考若干机器人的共同坐标系而不考虑它们的放置方式和位置时，请在大 地坐标系中进行微动控制。
	由于所有机器人都会参考同一坐标系，因此对于所有选定机器人来说，移动控制杆 将产生相同的效果。

	何时使用用户坐标系？
	何时使用用户坐标系？
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001225
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	用户坐标系 1 

	<TABLE ROW>
	B 
	大地坐标系

	<TABLE ROW>
	C 
	基坐标系

	<TABLE ROW>
	D 
	用户坐标系 2 




	可基于大地坐标系为每个使用中的固定设备定义用户坐标系。如果所有位置都保存 在工件坐标中，那么，在移动或转动固定设备后您无需重新编程。对坐标系作相应 的移动或转动，即可继续使用所有预设位置，而不必进行任何更改。

	何时使用工件坐标系？
	何时使用工件坐标系？
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0300000498
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	用户坐标系

	<TABLE ROW>
	B 
	大地坐标系

	<TABLE ROW>
	C 
	工件坐标系 1 

	<TABLE ROW>
	D 
	工件坐标系 2 




	如需沿工件各部件快速移动，请在工件坐标系中进行微动控制。
	每个已定义的工件都拥有各自特定的坐标系设置。

	何时使用置换坐标系？
	何时使用置换坐标系？
	<GRAPHIC>
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	en0400001227
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	原始位置

	<TABLE ROW>
	B 
	工件坐标系

	<TABLE ROW>
	C 
	新位置

	<TABLE ROW>
	D 
	位移坐标系




	有时，需要在若干位置对同一个物体执行相同的路径。为了避免每次都必须为所有 位置编程，可以定义一个位移坐标系。
	此坐标系还可与搜索功能结合使用，以抵消单个部件的位置差异。
	位移坐标系基于工件坐标系而定义。

	何时使用工具坐标系？
	何时使用工具坐标系？
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	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	顶端
	点焊枪的工具坐标系

	<TABLE ROW>
	底端
	弧焊枪的工具坐标系




	在执行某些操作时，您需要在工具向任何方向移动时保持其方向，这时，您可以在 工具坐标系中进行微动控制。
	如果需要锯掉工件的某一部分，那么，用其它坐标系创建路径可能会导致锯条扭断， 因为这样做必然会改变工具的方向。




	5.10. 手动模式简介
	5.10. 手动模式简介
	5.10. 手动模式简介
	手动模式简介
	手动模式简介
	在手动模式下，机器人只能减速移动或以安全速度移动，且只能手动控制。
	在此模式下，需要按下启用装置来启动机器人电机。当创建程序或调试机器人系统 时，通常使用手动模式。
	手动模式分为两种。一种是正常手动模式，有时也称为沂侄跛倌Ｊ接，另一种是 沂侄倌Ｊ接。

	什么是手动全速模式？
	什么是手动全速模式？
	在手动全速模式下，机器人能够以预设速度运动，但只能手动控制。
	要启动机器人电机，您必须按下启用装置和止－动按钮。测试程序和调试机器人系 统时，通常会使用手动全速模式。
	请注意并不是所有的机器人系统都可以使用手动全速模式。

	手动模式的安全事项
	手动模式的安全事项
	在手动模式下操作机器人时，由于操作人员距机器人很近，因此安全保护机制会禁 用。操纵工业机器人可能会产生危险，因此应以可控方式进行操纵。在手动模式中， 机器人将以减速模式运行，速度通常为 250 mm/s。



	5.11. 自动模式简介
	5.11. 自动模式简介
	5.11. 自动模式简介
	自动模式简介
	自动模式简介
	自动模式下，启用装置断开，以便机器人在没有人工干预的情况下进行移动。
	通常，生产过程中的机器人系统都是运行在自动模式下。此种模式下，您可以远程 控制（例如使用控制器 I／O 信号）机器人系统。输入信号用来启动和停止 RAPID 程序，输出信号用来启动机器人电机。
	自动模式有附加保护机制，可以确保安全，而手动模式则没有。

	自动模式的限制
	自动模式的限制
	自动模式下不可进行微动控制。在自动模式下您可能还需要执行某些特定的任务， 以确保只有您自己才能控制机器人和机器人的运动。
	请参阅工厂或系统说明文档，了解在手动模式下不应执行哪些具体任务。

	为什么使用自动模式？
	为什么使用自动模式？
	基本上是出于安全考虑。它能够全速操作机器人，并且不需要工作人员的监督和干 预。
	安全标准（例如 ISO 11161）定义了必要的操作模式，以便在手动模式下更好地保障 系统用户的安全。例如引入了使动装置。只有启动此装置，才能移动机器人。但是， 如果仅仅为了按下使动装置而安排工作人员一刻不停守在机器旁，这显然是不合适 的。
	而在自动模式下，机器人始终处于启动状态，不必使用使动装置。并且当有人进入 机器人的安全保护空间时，安全保护装置会停止机器人。



	5.12. 什么是 RAPID 应用程序？
	5.12. 什么是 RAPID 应用程序？
	5.12. 什么是 RAPID 应用程序？
	目的
	目的
	RAPID ”¶”Ã³Ã-Ú÷-°¸º¨¡À“ª¡¨¥ÆøØ÷Æª˙Æ˜»Àµƒ÷¸¡Ó£¨÷¥--’‚-©÷¸¡Óø…“‘ µœ÷-Ë“™µƒ ²Ÿ×˜°£

	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒƒ⁄»›
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒƒ⁄»›
	使用特定的词汇和语法（ 
	RAPID ±‡³Ã”Ô—‘

	这种编程语言包含了一些英文指令。指令能实现的功能很强大，可以移动机器人、 配置输出、读取输入。还能实现决策、重复其它指令、构造程序、与系统操作员交 流等。

	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹
	有关详情，请参阅 
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹ “³ 297



	如何保存应用程序？
	如何保存应用程序？
	要使用的或运行的应用程序必须在控制器的程序内存中加载。这个过程被称为 
	加载

	当需要使用其它应用程序时，将它们安全地保存在控制器的硬盘或其它磁盘中。
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	5.13. RAPID ”¶”Ã³Ã–Úµƒ½·¹¹
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Ú½·¹¹Õº æ
	RAPID ”¶”Ã³Ã–Ú½·¹¹Õº æ
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	组件说明
	组件说明
	<TABLE>
	<TABLE HEADING>
	<TABLE ROW>
	组件
	功能


	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	任务
	通常每个任务包含了一个 RAPID 程序和系统模块，并实现一种特定的功能 （例如点焊或操纵器的运动）。 
	通常每个任务包含了一个 RAPID 程序和系统模块，并实现一种特定的功能 （例如点焊或操纵器的运动）。
	一个 RAPID 应用程序包含一个任务。如果安装了多任务选件，则可以包含 多个任务。
	安装了多任务选件，并执行多个任务时，这些任务将并行执行。如果需 要，还可以根据特定的属性设置执行。


	<TABLE ROW>
	任务属性参数
	任务属性参数将设置所有任务项目的特定属性。存储于某一任务的任何程 序将采用为该任务设置的属性。 
	任务属性参数将设置所有任务项目的特定属性。存储于某一任务的任何程 序将采用为该任务设置的属性。
	有关任务属性参数的信息，请参阅 
	RAPID ²Œøº ÷²·
	RAPID ²Œøº ÷²·




	<TABLE ROW>
	程序
	每个程序都包含了能够执行特定功能（例如点焊或操纵器的运动）的程序 模块。 
	每个程序都包含了能够执行特定功能（例如点焊或操纵器的运动）的程序 模块。
	所有程序必须定义可执行的录入例行程序。


	<TABLE ROW>
	程序模块
	每个程序模块都包含有执行特定功能的数据和例行程序。 
	每个程序模块都包含有执行特定功能的数据和例行程序。
	将程序分为不同的模块主要是为了提高概括性，简化对程序的处理。每个 模块通常表示一个特定或类似的机器人动作。
	从控制器程序内存中删除程序时，也会删除所有程序模块。
	程序模块通常由用户编写。


	<TABLE ROW>
	数据
	数据是程序或系统模块中设定的值和定义。数据由同一模块或若干模块中 的指令引用（其可用性取决于数据类型）。 
	数据是程序或系统模块中设定的值和定义。数据由同一模块或若干模块中 的指令引用（其可用性取决于数据类型）。
	有关数据类型定义的详情，请参阅 
	RAPID ²Œøº ÷²·
	RAPID ²Œøº ÷²·




	<TABLE ROW>
	例行程序
	例行程序包含一些指令集，它定义了机器人系统实际执行的任务。 
	例行程序包含一些指令集，它定义了机器人系统实际执行的任务。
	例行程序也包含指令需要的数据。


	<TABLE ROW>
	录入例行程序
	一种特殊类型的例行程序，在英文中有时也称为ain樱欢ㄒ逦绦 执行的起点。 
	一种特殊类型的例行程序，在英文中有时也称为ain樱欢ㄒ逦绦 执行的起点。
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	Note

	每个程序 
	必须
	RAPID ²Œøº  ÷²·
	RAPID ²Œøº  ÷²·




	<TABLE ROW>
	指令
	指令是对特定事件的执行请求。例如以诵胁僮萜 TCP 到特定位置踊蛞 设置特定的数字化输出印 
	指令是对特定事件的执行请求。例如以诵胁僮萜 TCP 到特定位置踊蛞 设置特定的数字化输出印
	有关指令语法和功能的详情，请参阅 
	RAPID ²Œøº ÷²·
	RAPID ²Œøº ÷²·




	<TABLE ROW>
	系统模块
	每个系统模块都包含有实现特定功能的数据和例行程序。 
	每个系统模块都包含有实现特定功能的数据和例行程序。
	将程序分为不同的模块，可以提高程序的可读性，并且方便编辑。每个模 块都体现了一种特定的机器人运动。
	执行删除程序命令时，所有系统模块仍将保留。
	系统模块通常由机器人制造商或生产线建立者编写。







	5.14. 什么是数组？
	5.14. 什么是数组？
	5.14. 什么是数组？
	概述
	概述
	数组是一种特殊类型的变量：普通的变量包含一个数据值，而数组可以包含许多数 据值。
	它可以理解为一维或多维表。编程或操作机器人系统时，使用的数据（数值型或字 符串型数值）都保存在此表中。
	3 Œ¨ ˝×È æ¿˝£º
	<GRAPHIC>
	<GRAPHIC>
	en0400001006

	这是一个名为 Array 的 3 维（a，b 和 c）数组。a 维和 b 维都有 3 行，c 维有 2 行。 此数组和数组内容可表示为
	Array {a, b, c}

	例 1：
	Array {2, 1, 1}=29

	例 2：
	Array {1, 3, 2}=12




	5.15. 什么是事件日志？
	5.15. 什么是事件日志？
	5.15. 什么是事件日志？
	概述
	概述
	操作机器人系统时，现场通常并无工作人员。为了方便故障分析和跟踪，系统的记 录功能会保存事件信息，并将其作为参考。
	有关日志的详情，请参阅 IRC5 故障排除手册中的 
	事件日志消息
	事件日志消息

	事件日志 页 226
	事件日志 页 226



	概念
	概念
	事件日志是对机器人系统中的事件的书面描述。日志包含一些项目，每个项目对应 一个事件，且标记了事件发生的时间。

	事件日志项图示
	事件日志项图示
	下图展示了在 FlexPendant 上显示的日志项目列表。
	下图展示了在 FlexPendant 上显示的日志项目列表。
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	xx0300000448
	<TABLE>
	<TABLE BODY>
	<TABLE ROW>
	A 
	事件类型（错误、警告、信息）

	<TABLE ROW>
	B 
	事件代码

	<TABLE ROW>
	C 
	事件主题

	<TABLE ROW>
	D 
	发生日期和时间





	事件日志消息
	事件日志消息
	每个项目都包含一条描述事件的消息。此消息对事件进行了详细描述，且通常包含 解决问题的建议。有关所有消息的详情请参阅 
	IRC5 ¹ ’œÅÅ³˝ ÷²·
	IRC5 ¹ ’œÅÅ³˝ ÷²·
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