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控制箱啟動 / 關閉  
  

1 控制箱啟動 / 關閉 

 

1.1     一般概念 

  在 KR C ... 控制箱內包含著提供給機械手的動力及控制電子元件。除了主要開

關外，所有控制元件皆經由 KCP (KUKA Control Panel) 的操作傳至每個程式。 

 

 
 

 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 

在開始啟動控制箱程序前，需先將系統建立好並為生產作準備。 

符號、圖塊與特殊字體都用來作本章註解之用。 

 

KRC1 或 KRC2 控制箱需經由受過專業訓練之人員開啟，並在完成工作後需仔

細將其關閉，以避免灰塵進入和防止未經許可之途徑開啟。 

在維修保養之後,，須儘速將 KRC1 或 KRC2 控制箱門關閉，否則會影響內部冷

卻氣流，進而造成控制系統過熱或失效。 
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控制箱啟動 / 關閉 

  
1.2     KRC1 控制箱之控制元件 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
COM1 插槽也可以拿來連接一個標準序列滑鼠，甚至可以在操作程序中有插拔動

作，且無須重新開機(但無法隨插即用)，正因為如此，COM1 插槽自動由滑鼠驅動

程式驅動。 

 
 
 

鍵

               盤也可暫時連接在 DIN 或 PS/2 插槽上。 

 
 
 
 
 
 

COM1 插槽須與其它的 COM 插槽作重設才有存取之功能。 

 

為了防止灰塵和濕氣進入盡量縮短開門的時間，並隨時保持這扇門保持關閉。

主開關： 

它是 Robot 和控制箱系統上之主要開關， 

並可以裝配一個掛鎖在主要開關上，來防 

止它偶然被開啟或關閉 。    

電腦的磁碟機與插槽： 

上為軟式磁碟機,下為 CD-ROM COM1 為滑鼠接

點，LPT1 為印表機接點 LED ON 為控制箱開

啟狀態。 

控制箱門鎖 
門鎖是由一個外蓋保護，亦可以將外蓋當成

門把。 
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控制箱啟動 / 關閉 

 

1.3     KRC2 控制箱之控制元件 

 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
COM1 插槽也可以拿來連接一個標準序列滑鼠，甚至可以在操作程序中有插拔動

作，且無須重新開機(但無法隨插即用)，正因為如此，COM1 插槽自動由滑鼠驅

動程式驅動。 

 
  
 
 
 
 

COM1 插槽須與其它的 COM 插槽作重設才有存取之功能。 

主開關: 

它是機器人和控制箱系統上之主要開

關，並可以裝配一個掛鎖在主開關上，來

防止它偶然被開啟或關閉 。    

選擇： 

若控制箱額外加此配備，其狀況由LED 燈顯示。

門鎖： 
由一個護蓋子保護此櫃鎖，它也可以充當門

柄。

電腦磁碟機 ： 

當控制箱門打開時，內有 CD-ROM

與軟碟機，作為資料存取之用。

光碟機 

軟碟機 
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控制箱啟動 / 關閉 
 

鍵盤也可暫時連接在DIN 或 PS/2 插槽上。 

 

 

 

 

1.4     KRC3 控制箱之控制元件 

 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

為了防止灰塵和濕氣進入盡量縮短開門的時間，並隨時保持這扇門保持關閉。

KRC3 兩扇門需保持關閉以防止灰塵進入。 

控制盤連接線即接到接點。 

KCP 接點 狀態指示： 

第一個 LED是否打開系統  

第二個LED表示硬碟是否在作動 

碟機 

軟碟機 

IUPS 

機器人系統主電源開關 

主電源開關 : 
重新啟動鈕 
此鈕被用來重新啟動電腦，不需連同

系統重新啟動。 
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控制箱啟動 / 關閉 

 

1.5     啟動控制箱 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

在開啟控制箱的主開關後，系統就會開始啟動。而電腦會將啟動作業系統和控制

軟體的載入，下圖是由KCP顯示出的下載過程。 

螢幕的主選單包含程式建立、選擇與執行選項  。 
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控制箱啟動 / 關閉 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1.6     關閉控制箱 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

只有在無緊急停止的狀況下，及切換至"自動(Auto)"模式且驅動開啟，機器

人才能靠人為操作和程式啟動。 

本章節中可以找到緊急與驅動開啟按鈕之相關說明。 

若機械資料和機械手型式不符，則相對應的錯誤訊息在控制器啟動時會產

生，此時機械手無法作動。

在關閉機器人控制箱系統的主電源後，控制器會執行關機程序：關閉自身的軟體

及作業系統，並且自動將目前的資料儲存起來。 
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控制箱啟動 / 關閉 

 

1.7     開機後控制箱的反應 

控制箱接受兩種不同的開機方式： 
．  冷開機 
．  重新暖開機 

 
1.7.1    冷開機         

早期的控制軟體版本都是以冷開機的方式啟動。當系統已開機，且未選擇執行 

任何程式的情況下，所有用戶端的輸出訊號都會被設成"FALSE"。  

 
 
 
 
 
1.7.2    暖開機 

          暖開機的用意是為了要使因電力失效導致生產停線的時間縮到最短。一旦系統被

啟動，在電力失效前會從被中斷的地方儲存備份起來。滙流排會被重設，輸出訊

號也會在系統重新啟動時被重設。程式的執行也會恢復到被中斷的地方，而不須

退出程式再重新選擇執行。 
 
 
 
 
 

從操作者的觀點看來，在電力突然失效時會出現下列幾種狀況： 

-  制動器系統短路(動態剎車)； 

-  訊息欄出現“Undervoltage＂ 訊息； 

-  系統變數中的“$STOPMESS＂被設成 1 (True)； 

-  系統變數中的“$POWER_FAIL＂被設成 1(True)； 

-  備份程序啟動，將所有修改過的檔案做備份儲存； 

-  機械開關自動關閉； 

 

下次系統開機時，使用者介面會被重新恢復到初始狀態。舉例來說，若程式在電

力失效之前是在編輯狀態被讀取，下次重新開機時螢幕將不會是中斷時的畫面。 

核心系統的狀態，包含程式、區塊、變數、輸出點、狀態訊息和確認訊息，會被

完整的儲存起來。 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

若調整到"EXT" 模式時，機器人會自動地選擇並執行" CELL"程式。 

系統在重新開機前，你必須決定輸出點的重設或儲存是否對恢復程式執行有所

作用。否則在機器人失去這些資料後，它們在程式繼續執行時將沒有作用。 

至於在軟體發生問題後重新開機時，程式恢復只能以個案的方式執行。所有

尚未被儲存完成的資料都將在關機後遺失。 
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假如下次開機必須以冷開機啟動時，下面的選項："架構"→" 開/關選項 "→" 內

部設定重置"便是為了這目的而產生的。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1.7.2.1  硬體配備之需求 

 
只有從“E＂版本之後的動力模組才有支援資料備份程序的功能，可以持續 200

秒以上，而舊型的模組在關機 70 秒後自動將整個電源關閉。 

如果在暖開機時發生電力失效的狀況，整個系統架構會被恢復，編譯程式會被回

復到程式被中斷點上，輸出點的描述也會被回復，而輸出點描述的回復安置在系

統設計的特殊需求內。 

在手動模式中，輸出點的末稍和系統輸出點＂$PERI_RDY＂與＂$STOPMESS＂被連

結在一起。妨礙的是只有在裝置切換時才可以改變程式的狀態。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

假如在電力失效時，有錯誤的訊息發生在核心系統，或如果在冷開機中被關

機，系統會自動產生"vxworks.debug"檔，KUKA 會用這個檔案做錯誤分析。 

通常在以冷開機重新啟動時較容易發生。 

主選單內的冷開機啟動指令無法持續選擇的，換言之，這個指令是每次要使

用冷開機啟動系統前才驅動的。 

在這章的程式手冊中能找到暖開機設定的更一步資訊。 

在密閉空間中必須使用脈衝閥技術移動所有具潛在危險性的周週設備。它主要

是為了以防止當電源關閉或開起時發生偶發性的意外。 
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1.7.2.2   電力不足與系統啟動 

當在正常的運作 時發生電力不足的情況，則 Robot 會立即短路中斷。並會在視

窗上產生相對應的錯誤訊息，然後系統變數＂$STOPMESS＂與＂$POWERFAIL＂就

會被設定為 TURE。 
 

 

 

 

 

所有核心系統檔案都會儲存在硬碟中，一旦檔案被儲存完畢，系統會待機待到動

力關閉的延遲時間結束。之後會發生下列兩種情況中其中一種狀況。 

等到延遲時間過後，動力再次啟動 

當機械手系統未被切斷電源，系統變數＂$POWER_FAIL＂再次被設為"FALSE"時，

在重新運作前必須將訊息視窗上的訊息先做確認。 

 等到延遲時間過後，沒有動力時 

當控制箱關機後，在控制的程序中，靠著控制箱中的備份電池將整個核心系統的 

狀態備份在硬碟中的"vxwork.freeze"檔中，所有的系統檔案都是用此方式來儲

存。然後控制系統就會被完全關機。 

 

 

 

 

 

 

當動力被恢復之後，控制箱自動會選擇並執行上次最後執行的程式，程式可以 上

次被中斷的地方開始恢復執行。有兩種方式可以達到這個目的： 

■  如果 Robot 在被中斷的程式路徑點上，可使用程式向前鍵繼續啟動此程式。 

■  如果 Robot 不在被中斷的程式路徑點上，則必須先回到該點方能繼續執行。 

 

 

 

 

 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

當進行中的使用應該對電力失效產生出 KRL 指令＂SYNC()＂的反應時，KCP 上

並沒有顯示出，反而產生錯誤訊息時。那麼在程式執行中無論是因為關閉電源

的主開關或是主電源造成的電力失效狀況是沒有差別的。 

假若備份電池蓄電量不足，在這異常的情況下，檔案內容可能導致毀損。以

此案例而言，必須讓系統嘗試作冷開機啟動。 
如果在歸零資料儲存之前發生電池失效的情況，則會導致歸零資料流失。 
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1.7.2.3  冷開機中電力失效時 

 變數＂$POWER_FAIL＂會被設定成＂TRUE＂值，並且系統開機程序會被放棄執

行。在某些例子中，處理器重設可能是被開關關閉並以冷開機程序使動力回復。 

 

1.7.2.4  重新開機中電源失效時 
當控制軟體已被完全重新啟動，後續一連串的反應在 1.7.2.2 節中描述。 

 

1.7.3    安裝外部電源及使用者的輸出點 

外部電源供應器 

機器人上的電腦能個別由外部電源提供，而一個能獨立運作的 24 V 電源在此是

必須的。若主電源電力不足時，電腦才不會立刻關機。 

停用使用者的輸出點 

在主電源電力與作用中的外部電源供應器同時失效的情況下，使用者的輸出點不 

會被正常的停用。此時變數＂IO_SYS_DOWN_ON_24V＂必須被設成＂TRUE＂值。 

當電力回復時，使用者的輸出點也會跟著被回復。 
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1.８  監控電池蓄電 

              一般來說，在正常關機或電力失效時，機械手系統資會自動被備份起來。而提供

電腦系統備份資料時所需電力的電池被容納在控制箱內。 

1.8.1  KRC1 的反應狀況 

如果在資料備份程序中電池電壓不足時(低於 22V)，訊息視窗上會顯示錯誤訊息。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

下列狀況下會有錯誤訊息產生： 

▓  電池蓄電量不足 

造成因素：系統電源連續多次的開 / 關。 

補救方法：Robot 控制箱須連續運作至少 10 小時，讓電池重新蓄電完成。如

果這麼做並沒有幫助，則表示電池已經毀損。 

▓  其中一顆或兩顆電池毀損時補救方法： 

馬上同時更換兩顆電池，並且不能關閉控制器(否則可能導致錯誤 

的檔案生成或造成系統的毀損)。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

假如此錯誤訊息在正常運作狀況下產生，表示電池發生短路。 

在正常運作下切斷電池的連結則不會有錯誤訊息產生。 

只限使用由 KUKA 提供的電池備品，若使用其他替代的電池備品則不保證系統

能夠正常運作。 
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1.8.2  KRC2 的反應狀況 

假如電池在備份程序中發生電壓不足時(低於22V)，視窗畫面上會顯示錯誤訊息。 

 
 

 

 

 

在備份程序結束時會將電池當時的狀態儲存起來。下次系統啟動時，則會有相對 

應的訊息產生。 

電壓低於 22 伏特 
 

 

 

出現以上訊息顯示仍有足夠的電壓去作資料的備份。 

              電壓低於 19 伏特   
 

 

 

 

如果出現此訊息時，作業系統或機械人系統的資料有可能會在關閉電腦時完成備 

份程序之前被損毀。此時關閉系統是為了防止資料在電池的消耗性拆卸或毀損中 

流失。 

 

造成這些訊息有兩種情況： 

  ▓  電池蓄電未飽和。 

造成因數：系統電源短時間內連續多次的開 / 關。 

補救方法：機器人控制箱須連續運作至少 10 小時，讓電池重新蓄電完成。如果

這麼做沒有幫助，則表示電池己經毀損。 

▓  若其中一顆或兩顆電池毀損狀況。 

補救方法：立即更換兩顆電池，但不能關閉機械手控制器(可能導致檔案錯

誤或損害操作系統)。 

 

 

 

 

 

 

 

假如此錯誤訊息在正常運作狀況下產生，表示電池發生短路。 

在正常運作下切斷電池的連接也不會有錯誤訊息產生。 

只限使用由 KUKA 提供的電池備品，若使用其他替代的電池備品則不保證系統

能夠正常運作。 
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這個訊息在視窗上顯示出既不用刪除也不須按全確認。此訊息會自動刪除，但並

非直到下次電池電壓正常完整執行備份程序後才刪除。 

 

輸出訊號“$LAST_BUFFERING_NOTOK＂ 

            假若在備份的過程中電池的電壓值在 19 與 22 之間，除了有錯誤訊息產生外，輸

出信號“$LAST_BUFFERING_NOTOK＂也會被設成“TRUE＂。此時有可能使當時連

接在一起的週邊設備產生反應。 
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1.9     防毒保護措施 

 在隨附的控制軟體包中，包含著電腦防毒保護程式。 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 機器人系統開關啟動時，相對地防毒軟體 lkarus 程式“Virus Utilities＂ 

隨之啟動。程式開啟時，會啟動簡短的訊息視窗並搜尋主記憶。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 “Ikarus-Guard＂是常駐程式，亦可由程式視窗快捷列中的小圖像點選執行。 

 

 

 

 

 

 

在控制器開機程序完成前無法清除病毒。 
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此程式會持續地監控系統主記憶體及其各部裝置。 

 

 

 

 

 

 

 
 

假如在操作中發現病毒，則會有相對應的病毒警告畫面的產生。 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

假如發生中毒的情況，請在視窗選單上執行"Virus-Utilities"程式。使用鍵盤

按下"CTRL+ESC"並使用箭頭指示選擇這個防毒程式。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

執行後會出現下列的視窗。 
 
 
 

為了以手動方式搜尋並移除病毒，必須在 “專家級＂群組中切換到視窗軟體

界面才行以執行。 

切換到視窗軟體界面的進一步相關訊息可以在“The KUKA Control Panel KCP＂

章中查出。 
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預設值中，掃毒軟體並不會介入執行中的 KRC 軟體。因此，為了能搜尋或清除病

毒，必須先在"Option"選項中的"setting"作設定變更。 

 
 
 
 
 
 
在下面視窗中的點選有標註的選項，然後按"OK"鍵。 
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全選被搜尋到有病毒的目錄。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

選擇＂Scan＂選單中的同名選項，並按下Enter鍵即可開始病毒掃描。 

 

 

 

 

 

 

移除病毒之選項 
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防毒軟體會對所有裝置及目錄作病毒掃描，所有被發現的病毒會被顯示在對話 
框上，並且透過確認訊息可以進行清除的動作。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

最後，所有被搜尋過的裝置和被找出來的病毒都會被顯示出來。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

若作業系統或機械手控制軟體已被病毒所感染，一旦將病毒刪除後，為求小

心謹慎，可能考慮要重新安裝受到感染的軟體。 
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關於掃毒軟體進一步的相關資訊可以在掃毒軟體隨附的使用說明中獲得。 

可以的話，請隨時關注並確認使用最新版本的防毒軟體。 
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 31

KUKA KCP 控制面板 

 

2     KUKA KCP 控制面板 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.1    一般概念 
 

The KUKA Control Panel 簡稱為 KCP ，它是一組人機介面，主要是為了機器手

臂更容易操作。而整個機器手臂運作系統需透過程式執行或由人員控制，而KCP 有

一組外間開關，是經由人體工學設計，背面兩組的安全鍵可供左/右撇子方便使用。 

它的螢幕是VGA彩色液晶顯示，讓操作者在撰寫程式時更顯而易見。如果你常用視

窗軟體的話，將會發現此介面上有你許多熟悉的特性。 

以下將為你介紹 KCP 的操作控制元件及圖像界面的使用： 
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2.2    KCP 的操作控制元件 

 

 

 
EMERGENCY STOP BUTTO(緊急停止按鈕) 

緊急停止按鈕是KCP上最重要的安全元素。當機器

人的運作處在危險的情況，按下這紅(色)按鈕可立

即將電源中斷。  

再次開始使用機器人前，必須先釋放緊急停止按

鈕。將按鈕以順時針方向轉動直到頂部到可聽見其

脫離聲。釋放後需到訊欄中壓下"Ack". 訊息確認。 

 

 

 

 

 

 

Drive On (驅動器開) 

按此鍵以開啟機器人的驅動功能。 

在正常的操作條件下才能夠打開 ( 如：未壓下緊

急停止按鈕， 安全閘門已關閉..等等) 。  

若設定在手動(T1/T2)模式下此鍵就無此功能。 

 

 

 

 

 

Drives off (驅動器關) 

按此鍵可以關閉機器人的驅動功能，馬達內的煞車

在短時間的延遲後會咬合，並使各軸位置固定。若

設定在手動(T1/T2)模式下此鍵就無此功能。 

 

 

 

 

在釋放緊急停止按鈕前，需先將造成這緊急停止的狀況排除。              
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操作模式的選擇  
使用此鍵可以切換下列幾個切換模式：  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如果在程式執行中切換操作模式，則會啟動動態煞車系統。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

只有安全迴路連接無誤時，才可執行自動模式。 

進一步的資訊可在＂Executing, stopping and resetting programs.＂的章

節中獲得。 

機械手只有在 KCP 背面的安全鍵被

壓住時， 才能移動，且移動速度較

慢。 

機械手只有在KCP 背面的安全鍵被壓

住時， 才能移動。(移動速度與程式

執行速度相同) 

機器人自動地執行被選擇的程式，並

由 KCP 作監控。移動速度與程式執行

的速度相同。 

機器人會自動地執行被選擇的程式，

但機器人的主控權為外部主電腦或是 

PLC 系統。移動速度與程式執行的速

度相同。 
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跳脫鍵 (ESC) 

                

                                       ESC 鍵可隨時跳出使用中的指令，若選錯選單可 

                                       使用ESC 鍵一一的跳出。                          

 

 

 

 

 

 

 

視窗切換鍵 

                                                                                     

按視窗切換鍵可在程式、狀態與訊息視窗間作切

換。 

 

 

 

 

 

程式暫停鍵 

 

按此鍵可以讓在自動模式下執行 的程式停止，再

按一次程式向前執行鍵可讓程式繼續執行(不必到

訊息欄中作確認)。 

 

 

 

程式向前執行鍵 

此按鍵可以執行已開起的程式指令，但只有在開啟

驅動及無緊急停止情況下才可執行。 
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在 T1 或 T2 模式下,必須將安全鍵與程式向前鍵同時壓住, Robot 才會去執

行程式。 

程式向後執行鍵 
                                   
此按鍵是將使用中的程式反方向執行， 
讓機器人的動作往回走。 
 

只限於在 T1 或 T2 模式下操

作使用 

輸入鍵 

 

入鍵用來確認或結束一命令。 

功能與 PC 鍵盤上的 Enter 鍵相同) 

 

方向鍵 

 

此鍵用於改變編輯位置與選擇符號元件。 

(與 PC 鍵盤類似) 
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空間滑鼠 

 

在手動模式下，此種操作元件可自由的移(轉)

動機器人的位置。 

 
 

選項按鍵 

                                       

這些按鍵用來打開螢幕上方方塊選單 。  

你可依下列方式來使用 : 

- 使用方向按鍵選擇，再按輸入鍵打開。 

或                                      

- 使用數字按鍵直接選擇打開。 

若要從選項中退出則可按 ESC 鍵。 

狀態按鍵 

                                         

這些狀態鍵 (螢幕的左/右兩側) 作為操作選

項，它可改變機器人 的功能和設定。 
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KUKA KCP控制面板 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Softkey(編輯功能鍵) 

 

這些操控設計用於選擇螢幕上顯示的softkey

功能，它是機動性的。 

這些功能會隨著不同視窗而改變 。 

Numeric keypad(數字按鍵) 

 
用於數值輸入。而第二層的功能則為操控選

擇，可按"NUM"鍵來切換這兩種功能。 

壓下"NUM"後，在狀態列上會出現

之使用狀況。

數字輸入功能啟動

    游標控制功能啟動

 

跳到該行首字位置 
刪除游標所在的列 

移至檔案上一頁。

 

 
取消上一個指令 

跳到該行末字位

置。  

 

 
插 / 寫入鍵 

游標向右方刪除字

元 

往左退一格並會刪除左

邊的字 

操控鍵 

移至檔案下一頁。 

 

跳格 
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KUKA KCP控制面板 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

"SHIFT"、"ALT"、"CTRL"與"SYS"按一下，效果只有一次輸入。 

鍵盤                                        

你可使用 SHIFT 鍵來切換字母之大小與上/下 

方之功能。 

 

若 SHIFT 鍵只按一次只會出現一個輸入大寫字

母，如想要有個人電腦之＂Caps Lock＂鍵之相同

功能，須於KCP 按鍵上需壓“SYM＂+＂SHIFT＂

才可連續輸入大寫字母。 

字母小寫輸入

字母大寫輸入

符號或特殊字元 在鍵盤的第二層。可選擇壓" SYM" 鍵之

轉換來改變。 若"SYM" 鍵只按一次只會出現一次上層符號

或特殊字元，如要連續輸入符號或特殊字必須持續壓住"SYM" 

鍵作輸入動作。 

 

它可 應用在某些方面，如輔助選項。而選單上的項目可經

由按鍵直接控制。("ALT"位於螢幕按鍵的左下方) 

 

"CTRL" 鍵位在數字鍵盤 " 2 "上。 

在使用"CTR L" 前, 必須把這個數字鍵盤轉換為游標控制功

能 (參考 Numeric keypad 之明 )。 

SYM 鍵 

ALT 鍵 
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KUKA KCP控制面板 

 

2.3   KCP背面介紹 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

安全鍵 

空間滑鼠 

程式向前執

行鍵 
原廠標籤 

安全鍵 

通訊連接孔 

安全鍵 

預留連接孔 

乙太網路接孔 

安全鍵 
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KUKA KCP 控制面板 

 

2.4  使用界面說明 

 
KUKA 控制面板的顯示細分成幾個不同功能的區塊，方便在操作時應付各種不同 

需要，這些在生動的使用介面包含了各種功能之按鍵及視窗切換。 

 

 

 

2.4.1   明亮度及對比設定 

為了讓螢幕顯示更清楚看見，液晶顯示器的明亮對比是可以調整的。 

 

 

 

 

2.4.2    功能鍵 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

每個基本範例底下都有圖解作說明，根據所使用的功能不同，選單、狀態列及

功能鍵所顯示的功能也會有所不同。 

調整明亮度對比時，必須先將機器人的移動功能鍵關閉(如右圖)。 

調整亮度與對比的狀態鍵在螢幕的右側，由 + / – 鍵 作 0~15 的調整。 

選單列 

 

機器人的操作功能全納入在這選單

列裡。這些被收納的能須透過選單

鍵來開啟，以選取下一層的功能選

項。 

狀態鍵列 
 
這些狀態鍵列顯示在螢幕的左/右兩

邊，它為多變功能按鍵，因功能之不

同而顯示出不同的狀態。 
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KUKA KCP控制面板 

 

 

 

 

 

 

 

2.4.3   輸入與輸出之視窗 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

功能鍵 

 

功能鍵列具自變性，會依據所處狀

態不同而提供相對應的功能選擇

(在螢幕的下方) 。 

 

程式視窗 

 

程式視窗為所選擇的程式內文，如果未選擇

程式，則會在視窗上會顯示出檔案列表。 

在指令內的數字和文字間有一黃色箭頭(區

塊指示器)，表示目前正在執行此行之程式。

另一個標識器是 "編輯游標"，它為紅色垂

直線，如果此游標位在程式的最前端，代表

程式目前在此行進行編輯。 

 

狀態視窗 

可以在螢幕視窗上開啟狀態訊息(如：輸出訊

號的指定)或資料的撰寫(如：在工具校準期

間顯示出其狀態位置) 。   

可利用  "↑" 和 "↓" 箭頭訊號選之選擇。
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KUKA KCP控制面板 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

訊息視窗 
 
透過〃訊息視窗〃與操作者作聯繫。 

更進一部的相關資料能在 2.4.5 節中

找到

倘若訊息內容無法完全顯示在同一行內,則其他剩下之內容將會自動被剪掉。

若想看整個訊息內容，可使用方向鍵。然後移到想要看訊息的那一行
再壓下 Enter 鍵，即可顯示出完整的訊息內容。

“按 ESC 鍵可跳回原狀態＂ 

程式功能內部編輯 

 

有些程式功能必須要輸入"數值"才能使用。這

些數值可以在程式功能內部編輯框中選擇或

從副選項清單中選擇。在這種方式下，可確保

程式教導的正確性。 

可使用  "↑" 和 "↓" 鍵移至不同的輸入編輯區塊。 



  

 

 

                                  

 43

KUKA KCP控制面板 

 

2.4.4  系統狀態 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

狀態列（status bar） 

 

狀態列提供從重要的操作狀態中，包含

PLC 或程式收集到的所有資訊。 
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KUKA KCP 控制面板 

 

2.4.5  訊息 
 

 

訊息視窗中的註記顯示都有其意義存在的。 

 

通知訊息，包含了資訊提供或操作引導、程式錯誤與操作錯誤。這些只是純粹為 

了提供資訊而不會中斷程式的執行。 

 

 

此訊息將在你選擇程式後出現 

 

狀態訊息會以文字格式表示系統的狀態並且在某個程度上會中斷程式。當導致此

種訊息的因素被排除後，訊息會自動被刪除。 

 

 

舉例來說，此訊息會產生之情形為緊急按鈕被按下或是安全閘門被開啟等等。 

 

確認訊息常伴隨著跟著狀態訊息(如緊急停止)一起出現，必須按下 ACK All 鍵

程式才能夠繼續執行。此訊息的出現一定會使程式中斷。 

 

 

確認訊息會使機械人無法作動，直到將觸發確認訊息的因素排除掉並且確認過訊

息後，機器人才可以再度的被作動。 

 

等待訊息會出現在程式執行到需要等待條件產生的時候。 

 

 

機器人控制器會停止運作直到等待條件完全滿足或程式重新執行，以本例來說系

統是在等待1號輸入點的信號 ，才會繼續執行後續的動作指令。  

 

操作員必須對對話訊息作出回應，回應的結果會被儲存為相關的變數。直到訊息

被確認後，程式隨即恢復繼續運作。 

 

 

此時 YES 和 NO 的功能鍵會顯示在功能鍵列中，其中之一按鍵被壓下後，此訊息

指示隨即就消失。 

 

 

 

 

 

 

須配合使用啟動鍵 

緊急停止 

確認緊急停止開關 

等待$IN[1]= =TRUE 

你想要更改 P1 點的位置嗎? 
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KUKA KCP 控制面板 

 
2.4.6  狀態列 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

紅色： 

 

 

 

 

 

 

黃色： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

使用數字鍵輸入數字功能開啟 

數字鍵輸入數字功能關閉，啟動數字鍵的游標控制功能

文字大寫功能開啟 

文字大寫功能關閉 

灰色：    內部 PLC 程式功能取消 

   

綠色：    內部 PLC 程式功能執行 

 

紅色：    內部 PLC 程式功能停止 

綠色：  機器人準備就緒

紅色：  機器人未就緒 

灰色：  未選擇程式 

黃色：  區塊指示器位於所選程式首行 

綠色：  程式執行中 

紅色：  程式中斷執行

黑色：  程式執行到最後一行 
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KUKA KCP 控制面板 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

執行程式名稱 

程式目前執行位置(行數) 

手動T1 模式 

手動T2 模式 

外部控制模式 

自動執行模式 

在自動模式下程式執行速度= 100% 

在手動模式下程式執行速度= 50% 

 

機器人的名稱 

系統當時的時間 
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KUKA KCP 控制面板 

 

2.4.7    視窗介面之切換 

 
若要使用視窗的各種快捷鍵功能，必須先進入專家級並將 "NUM"功能關閉後才可

使用。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.4.7.1 介面切換 

            
     使用Alt-Tab這可以結合程式間相互切換之功能鍵，如 "KRC..."和"Kuka - 

Cross3"之間的切換。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

游標控制功能啟動

(灰階) 
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KUKA KCP 控制面板 

 

2.4.7.2 回到之前視窗 
   
            若你想要回到之前的視窗運作介面，壓住"ALT"然後重覆按"ESC"鍵直到回去自己

想要的視窗再放開。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.4.7.3 切換到WIN95下之應用程式 

 

按下“CTRL+ESC＂鍵可以回到95界面中，並由箭頭選擇各種不同的應用程式。 
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KUKA KCP 控制面板 

 

2.4.8  以按鍵模擬視窗滑鼠 
 

按下“SYM＂然後再按“ENTER＂鍵就可以啟動模擬滑鼠功能，同法再按一次就可

以取消此功能。 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

使用箭頭能將游標滑鼠作任一的方向移動，假若一直壓著不放游標移動速度會增

加。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

正常狀況下

的游標滑鼠 
運作中的模

擬滑鼠 

空白鍵的功能與滑鼠右鍵

ENTER 鍵的功能與滑鼠左鍵

三鍵滑鼠的中間鍵和拖曳功能無法模擬。 
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座標系統 

 

3.     座標系統 
 

3.1    一般概念 
               

  以手動方式移動機器人可使用 6度空間滑鼠或移動鍵來移動，但在這之前你必 

須選擇機器人的基本座標架構系統。 

你能從下列四個座標系統中選擇，此內容在本章中會有更進一步的詳述之。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

選擇好移動模式後，按下圖在KCP上標示的按鍵，選擇所想要的參考座標軸。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

單軸座標系統 

機器人各軸各自獨立移動。

大地座標系統 

固定的直角座標系統，原點在機器人的底座中心。 

工件座標系統 

直角座標系統，原點在要被加工的工件上。

工具座標系統 

直角座標系統，原點在工具頭上。 

機器人的移動是根據座標系統的選擇而定。工具座標系統與工件座標系統的不

同會影響到機器人的運動模式。 

各參考座標系統只能在手動往復模式中切換，在螢幕的左上角的狀態鍵“移動模

式＂中有空間滑鼠與手動往復兩種圖像。 

進一步的相關資料可在下列文件中找到： 
 在[機械手的手動操作(Manual traversing of the robot)]一章中找到使用
空間滑鼠或往復鍵移動操作機械手的相關資訊。 
 在[啟動(Start—up)]文件資料裡的[校正—工具和工件(Calibration -- 
Tools and workpieces)]一章中可以找到校正工具和工件的相關資訊。 
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座標系統 

 

3.2     單軸座標系統 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

下圖顯示手動往復鍵與空間滑鼠都可以讓機器手的各軸獨立移動： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在單軸座標的系統中，每軸手臂都可以獨立的正反轉運動。可以透過空間滑鼠或

手動往復按鍵來操作，而 6度空間滑鼠可以同時運動 3個或 6個軸。 

手動往復鍵 6 度空間滑鼠 



  

 

 

                                  

 53

座標系統 

 

3.3     大地座標系統 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如下圖所示手動往復鍵與空間滑鼠皆可讓機器手的各軸獨立移動： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

大地座標系統為固定的直角座標系統，原點位在機器人的底座上，當機器人移動

時系統參考原點仍是在相同的位置上。 

操作點 

空間滑鼠注意事項： 

操作者在機械手前方時，各軸方向及人與機械手的位置關係如上圖所示，在

不同系統座標和不同位置的操作員皆可溝通，以使得作業儘可的簡化與安全。

更進一步的使用說明可在[Manual traversing of robot]章中的[Moving the 

robot with Space Mouse]節中找到。 

手動往復 空間滑鼠 
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座標系統 

 

3.3    工件座標系統 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

工件座標系統為直角、相對座標系統，原點是由外部工具(如銲槍)決定。假若

你選擇了此參考座標系統，機器人只會沿著工件上的座標系各軸作平行運動。

如下圖所示手動往復鍵與空間滑鼠讓機器手在此座標系的各對應軸作移動：

 

手動往復鍵 空間滑鼠 

工作座標系統的原點也可以落在機器人的底座上。 
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座標系統 

 

3.4    工具座標系統 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

工具座標系統為直角、相對座標系統，原點在工具上。一般來說，工具的 X

軸方向與加工方向一致 。因此工具座標系統時常因工具所在位置改變變動。 

如下圖所示手動往復鍵與空間滑鼠讓機器手在此座標系的各對應軸作移動： 

工具座標系統原點也可以落在機器人的底座中心上。 
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機器人操作界面之轉換 

 

4. 機器人的手動操作  

 
4.1     一般概念                    
 

              舉例來說，手動控制被用來操作機器人到想要的點位置，否則，任意移動機器人

的位置，容易觸犯到某一軸的軟體極限。 

              標準型機器人共有 6軸，如下圖： 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

機器人各軸的旋轉方向與位置 

 

欲以手動方式控制機器人須先切換至 T1 或 T2 模式，當模式切換在

“Automatic＂與“External＂時，無法以手動方式操作機器人。 

進一步的資訊在[The KUKA Control Panel KCP]章中可以找到。 

只有在緊急停止鈕沒有作動的情況才能以手動控制機械手。 

當前選定的模式會在螢幕下方的狀態列中顯示出來： 
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機器人操作界面之轉換 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

假若機器人在運作時其中一軸達到軟體極限，此時機器人則會立即中斷。此

時可以用手動的方式，在各軸座標系中，移動此軸到非軟體極限的位置，而

其它軸並不受影響。 

注意： 

假若機器人上一軸或多軸以超過 20cm/s 的速度發生撞擊而停止，相關的緩衝

元件必須馬上替換。若是掛牆式機器人的第一軸發生撞擊時，此軸的旋轉柱

也必須替換。 
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機器人操作界面之轉換 

 

4.2     移動操作模式的選擇   
 

下圖為移動機器人時的操作模式切換： 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

可重覆按下此鍵作切換，直到螢幕顯現出你想要的模式為止。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

關閉手動操作 

在執行某個程式時或是在“Automatic＂模式下。 

以空間滑鼠模式移動機器人 

3 或 6 軸同步運作，依其各自由度定義不同座標系中的對應軸。 

以手動往復式移動鍵移動機器人 
機器人每軸都可獨立移動。 

為使操作者能更精確移動機器人的位置，可以依如下圖指示，查看機

械手的當前位置。 
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機器人操作界面之轉換  

  

4.3     動力系統的選擇   

 

往復鍵同時可以操作機器人本身各軸與外部軸，且就像任何設定好的外部動態一

樣好。欲選擇到特定的外部軸，只須依下面圖示按鍵選取。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

所顯示的規格型號依系統設定上不同而異。 

首先必須確定使用往復移動鍵或空間滑鼠。否則無法移動外部軸作 ，本章

4-2 節中有詳細的說明之。 

機器人本體 

機器人只能以 A1~A 6 軸(單軸座標系統)或 X.Y.Z.A.B.C(參考座標系統)

移動。 

外部軸 

只能移動外部各軸(E1~ E6)。 

機器人本體與外部軸 

只能讓機器人本體(A1~A 3 或 X.Y.Z)與外部軸向(E1~ E3) )移動。 

 

只能讓機器人本體(A1~A 3 或 X.Y.Z)與外部軸向(E4~ E6)移動。 

 

假若你使用空間滑鼠移動機器人的位置(A1~A6 或 X.Y.Z.A.B.C)，那麼手

動往復鍵則用來移動外部軸(E1~ E6)，前提是安全鍵要按著不放。 

有關外部軸的更進一步資訊能在[External Axes]文件中找到。 
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機器人操作界面之轉換  

  

4.4     動力系統的選擇   

 
在你選擇使用手動往復鍵或空間滑鼠後，才能選擇機器人的基本參考座標系統。 
在手動模式中，機器人各軸依所選座標系統不同而有不同的移動方式。 

 
               共有以下參考座標系統可以選擇： 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

單軸座標系統 

機器人各軸各自獨立移動。 

大地座標系統 

固定的直角座標系統，原點在機器人的底座中心。 

工件座標系統 

直角座標系統，原點在外部的工件上。 

工具座標系統 

直角座標系統，原點在固定於機械手的工具上。 

機器人的移動是根據所選座標系統而定。如工具座標系統與工件座標系統的不

同會影響到機器人的運動模式。 

假若第 4軸與第 6軸都停留在歸零校正的位置上，第 5軸必須先以單軸座標

系統移動，避免錯誤訊息“Command acceleration exceeded A4＂的產生。 

在機器人加長軸且第 4軸與第 6軸在歸零校正位置上，外部電源供應系統若

裝設在加長臂的週圍，則有損壞的可能危險。 

有關加長型軸臂的資訊能在[User Programming]手冊的[Motion]章裡的

[Infinitely rotatingaxes]節中找到。 

若機器人在移動時超過其最大伸展位置，像第 2軸和第 3軸成一直線時，在超

過命令速度和停止移動機械手之前，第 3軸可能會突然下降 15~ 20 公分。
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機器人操作界面之轉換  

  

 
要選擇所想要的參考座標系統，只須在 KCP 人機界面上重覆壓下此狀態鍵直到你

所須的座標系統出現為止，如下圖所示： 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

有關參考座標系統的更進一步資訊請參照[Operation Control]手冊內的

[Coordinate systems]章節。 

一般剛收到機械手的情況下，機械手的工具座標與工件座標都是未設定的. 

假若工件座標($BASE)未設定時，此時是根據位於機器人底座的大地座標系統

來移動。 

假若工具座標($TOOL)未設定時，此時是以機器人的第 6軸法蘭面中心為原

點，定義出預設的工具座標系統。 
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機器人操作界面之轉換 

 

4.5   手動操作速度微調 
 

以某些教點例子來說，降低移動速度是非常重要的。也只有這個方法才可以提高

教點的精確性且避免工件和工具的碰撞。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

只有在手動往復鍵或空間滑鼠的圖像出現時，才允許用往復鍵作速度微調。 

 

你可以使用 KCP 右方的 + / - 符號鍵去作速度的微調設定，設定值會在 KCP

螢幕上即時顯示。 

使用空間滑鼠的話，移動速度可以靠減少空間滑鼠的位移量來控制。 

在 T1 或 T2 模式中執行程式的同時也可以作速度微調。 

選取目錄下的架構  移動 手動速度微調開關，就可以將微調速度等級設定

成 1、3、10、30、50、75 與 100 %或是每次 1%的微調量。 

若以單軸座標系統為參考座標系統，則速度微調是針對機器人各軸。 

若選定直角座標系統(如大地座標系統)為參考座標系統，移動時各軸會協調同

動往參考座標軸向移動，此時速度微調針對的是參考座標軸向的移動速度 
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機器人操作界面之轉換 

 

4.6   以空間滑鼠移動機械手 
 
4.6.1    一般概念 
 
            
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

當機器人設定在大地座標系統中移動時，一樣可以使用空間滑鼠。就某些特定情

況來說，如工具校正或精確定位，機械手六軸同動並沒太大用處。基於這個原因，

減少機械手的自由度與移動軸數比較有幫助。 
 
 

若選擇以空間滑鼠來操作機械手的移動，可以同時讓機械手 3或 6軸同時移動，

空間滑鼠在各參考座標系統中的功能皆相同。 

詳情請參閱本章[切換模式](Selecting the traversing mode)一節。 

若將空間滑鼠向自己的方向拉過來是 X軸正向，機器人軸臂會依照參考座標系

統的 X軸正向移動，Y軸、Z軸也是一樣的情況。 

若將空間滑鼠對 X軸轉動，則機械手上的工具中心點會對參考座標系統的 X軸

旋轉，對 Y軸、Z軸也是一樣地應用。 

詳情請參照[參考座標系統的選擇](Selecting the coordinate system)一節。

只有按住 KCP 背後的安全鍵並使用空間滑鼠才能以手動操作機械手，若在機械

手移動中，放開安全鍵或空間滑鼠，則機械手會立刻停止。 
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機器人操作界面之轉換 

 

4.6.2    滑鼠方位 
       
              為了讓操作員容易依直覺使用空間滑鼠操作機械手，操作者可以把自己的所在位 

置告訴控制器。 

執行此功能須依序壓下目錄清單的架構  移動 滑鼠位置(如下圖)。 

 

 

 

 

 

 

 

 
滑鼠方位預設值為 0度(X 軸正向是朝著操作員的)，為確認空間滑鼠和運動方向

的偏移角度，而操作員須站在機器人的正前方。 
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機器人操作界面之轉換 

 

 

假若操作員走到機械手的左側，且希望再使機械手朝向他移動，他不再需要重新

去思考如何操作。只要將滑鼠方位設定成 90 度，就會造成機器人的大地座標系

統跟著旋轉 90 度。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如此一來，一樣的空間滑鼠操作方法，會使機器人像前次一樣移動到操作員前方。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

按下功能選擇鍵後，就能改變空間滑鼠方位。每壓一次 + 按鍵就順時針旋轉 45

度 ，壓  -  按鍵就逆時針旋轉 45 度。 

 

每壓一次功能選擇鍵KCP 上狀態視窗內的符號會跟著移動，隨時指出當前的方位。 

 

 

切換到〃AUT〃或〃EXT〃模式時，滑鼠方位會自動被重設成 0度。 
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機器人操作界面之轉換 

 

 
壓兩次 + 鍵，滑鼠方位就會順時針轉 90 度，即操作員站在機器人的左側時的解

決方法。     
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機器人操作界面之轉換 

 

4.6.3    空間滑鼠之自由度(滑鼠設定) 

 
使用空間滑鼠同步移動機械手的軸數可以透過限制自由度的功能來限制的。 
用自由度之功能。 
壓下目錄清單的架構 移動 滑鼠就能設定此功能。 

 

 

 

 

 

能設定自由度的視窗如下。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

空間滑鼠自由度 

共有三種選擇： 

僅限主軸移動 僅限旋轉軸移動 沒有限
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機器人操作界面之轉換 

 

4.6.3.1  僅限主軸移動 

 
此時空間滑鼠被限制只能移動機械手的 A1、A2、A3 軸。如下圖所示，只能拉或

推動空間滑鼠來移動機械手，而機器人之移動是依照所選參考座標系統而定，此

時旋轉空間滑鼠對機械手來說是沒有作用的。 

若選擇了直角座標系統，我們只能依 X、Y、Z軸向移動機器人，此時是多軸同步

移動的。另一方面來說，若選擇了單軸座標系統，我們也只能直接移動機器人的

A1、A2、A3 軸。 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.6.3.2  僅限旋轉軸移動 
 

此時空間滑鼠被限制只能移動旋轉軸，即只能像下圖所示旋轉空間滑鼠來移動機

械手，相同地，機器人的移動是依所選參考座標系統之定，此時推或拉動空間滑

鼠是無法移動機器人。 

在直角座標系統中，我們只能使機械手對 X、Y、Z軸旋轉，此時也是多軸同動的。

另一方面來說，若選擇單軸座標系統，我們也只能直接移動機器人的 A4、A5、

A6 軸。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

單軸參考座標系統 

單軸參考座標系統 
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機器人操作界面之轉換 

 

4.6.3.3  沒有限制 

 
依此設定，機械手各軸皆能被操作，若選擇了直角座標系統，拉或推動空間滑鼠

機械手會沿著所選定的參考座標系統中的 X、Y、Z軸移動；針對 X、Y、Z軸旋轉

空間滑鼠時，同樣地，機器人會針對所選參考座標系統中的 X、Y、Z 軸作旋轉。 

若選擇了單軸座標系統，我們可以具體操作機械手的 A1～A6 軸：沿空間滑鼠本

身的 X、Y、Z 軸向拉或推動空間滑鼠時，可以操作機械手的 A1、A2、A3 軸。另

一方面來說，針對空間滑鼠本身的 X、Y、Z軸旋轉空間滑鼠，則可操作機械手的

A4、A5、A6 軸。 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

我們可以使用前面介紹的自由度設定將自由度由 6降低為 3，但依舊無法使空間

滑鼠單獨操作單軸。 

然而，可以用定義主動軸的方式來達成單獨操作某一軸的需求。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

單軸參考座標系統 
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機器人操作界面之轉換 

 

4.6.4    空間滑鼠之主動軸(滑鼠設定) 

 
對許多應用來說，限制空間滑鼠只能單獨操作機械手某一軸的的功能是很有用

的，此功能稱為“主動軸＂。當啟動此功能時，機械手會依據移動空間滑鼠時，

對空間滑鼠所屬座標軸有最大分量的軸向來決定方向。 

依序按下目錄清單的架構 移動 滑鼠就能設定此功能。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

能夠定義主動軸的狀態視窗如下。 

主動軸的指令可以由狀態列中的開與關兩對應鍵來切換，此狀態鍵只有在空間

滑鼠模式中出現。 

啟動主動軸功能 不啟動主動軸功能
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機器人操作界面之轉換 

 

4.6.4.1   啟動主動軸功能 

此時控制機器人移動的是依據空間滑鼠移動時相對所屬座標軸最大分量的軸決

定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
4.6.4.2  不啟動主動軸功能 
 

            

不論將自由度設定為 3軸或 6軸，此種多軸同步操作統稱為堆疊動作。而以手動

模式進行 3軸或 6軸同步的操作行為，基本上只准較有經驗的使用者所使用。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

此圖中，各軸上不同長度的箭頭，表示

此次空間滑鼠移動時相對所屬座標軸

的分量為 A1 –、A2 + 與 A3 – 。

如圖所示 A2 + 為最大分量。因此定義

第 2軸為主動軸，只有第 2軸能被操作

移動。 

之後若有其它軸的分量較大時，就

會定義較大分量的軸為主動軸。 



  

 

 

                                  

 72

機器人操作界面之轉換 

 

4.7     使用手動往復鍵移動機械手 

 
若已選擇手動往復模式，即選擇了手動往復鍵為輸入媒介，可以根據所選定的參 

考座標系統使用右側的+ / - 狀態鍵移動機械手。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

4.7.1    單軸座標系統 
 

若你選擇了單軸座標系統，並按住 KCP 背部的安鍵時，機器人各軸 A1~A6 軸之狀

態鍵會顯示在 KCP 螢幕的右側。 

在單軸座標系統中，各軸相對應的手動往復鍵詳述如下。下圖各軸上的箭頭方向

表示當壓下 + 狀態鍵時，機械手各軸(A1~A6)的移動方向，而壓下 - 狀態鍵軸

時，則會往反方向移動。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

關於手動往復模式的進一步資訊請參照[選擇移動模式](Selecting the 

traversing mode)節。 

和幾個機械手機型比較，標準界面和使用者界面間的差異非常小。以堆疊機械

手為例，手動單軸往復模式無法使用 A4 和 A5 軸；在相對座標往復模式底下，

則 B ( 對 Y 軸旋轉)與 C(對 X 軸旋轉)是不允許的。 
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機器人操作界面之轉換 

4.7.2    工具、工件與大地座標系統 
 

若你選擇了"工具(TOOL)"、"工件(BASE)"或"大地(WORLD)"座標系統，按住 KCP

背部的安全鍵時，右側狀態列會顯示主軸 X、Y、Z與旋轉軸 A、B、C的圖型，此

時機械手的移動模態是各軸同步的。 

在大地(WORLD)座標系統中，各軸相對應的手動往復鍵詳述如下，下圖箭頭方向

代表各軸的正向。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

關於參考座標系統的內容詳述於[座標系統](Coordinate systems)一章中。 

只有在按住 KCP 背部的安全鈕，並按下手動往復鍵，才能移動機械手。只要釋

放掉安全鍵或手動往復鍵，機器人就會立即停止移動。 
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4.7.3    定量手動往復模式 

 
移動指令可以透過使用定量手動往復模式來循序漸進地執行。若有錯誤情況的

發生，使用者也可以透過設定移動方向與移動距離使機械手離開發生錯誤的地

方，並將機械手一步一步地移回到先前的位置。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

此時要移動機械手，必須按下安全鍵及移動軸向所對應的往復鍵，一旦機械手移

動量到達設定值，機械手會停止，而狀態鍵(往復鍵)須先放開再按下才能再次執

行定量移動。 

當安全鍵和往復鍵持續按住時，機械手會持續移動，在移動量達到預設的距離或

角度時，機械手會自行停止。 

至於中斷的情況，如：緊急停止、改變操作模式、放開往復鍵或安全鍵，則機械

手會停止，造成已經開始的定量移動結束。 

 

 

 

 

使用此功能時，到各等距點的移動定位動作是緩慢而平穩的，在作指針式歸零

校正時也可以選擇使用此功能選項。 

關閉定量手動往復模式 

線性(X,Y,Z)移動遞增(減)量設為 100 mm 或軸關節(A,B,C)旋轉遞增(減)量設

為 10 度。 

線性(X,Y,Z)移動遞增(減)量設為 10 mm 或軸關節(A,B,C)旋轉遞增(減)量設

為 3度。 

線性(X,Y,Z)移動遞增(減)量設為 1 mm 或軸關節(A,B,C)旋轉遞增(減)量設

為 1度。 

線性(X,Y,Z)移動遞增(減)量設為 0.1 mm 或軸關節(A,B,C)旋轉遞增(減)量設

為 0.005 度。 

定量手動往復只允許在手動往復模式中配合往復鍵使用。 

定量移動的執行情形和所選擇的座標系統有關。 

下列為標準的定量移動模式設定： 

可利用在螢幕右側的+ / - 往復鍵去調整遞增或遞減定量。 
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瀏覽器 

 

5      瀏覽器 
 

5.1     一般概念 
 

瀏覽器也稱為檔案管理者，它可以讓使用者切換瀏覽各磁碟與子目錄架構，透過

導覽器可以建立、選擇、複製、儲存、刪除與開啟檔安。 

在控制箱完全啟動後，下圖為 KCP 上出現的初始螢幕： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

關於各符號、圖塊與字體型式的意義在[Introduction]文件中的[About this 

documentation]一章中有詳細介紹。 
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瀏覽器 

5.2     瀏覽器的圖像界面 
 

5.2.1    基本定義 

瀏覽器共包含 4大區塊： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

下列為瀏覽器的圖像界面中所使用的圖塊與符號： 

狀態行 

標題 

目錄架構、屬性顯示

或選項列表(模組或

濾波器)。 

目錄或檔案列表 

裝置 

機械手 KRC:\

磁碟機 

光碟機 

網路磁碟機 

備份裝置 

F:\ , G:\ , ... 

Archive:\

A:\

硬碟

E:\

e.g. “Kukadisk (C:\)” or “Kukadata (D:\)”

*1.只有在專家級的情況下，這些符號才會被顯示出來。 

*2.若在操作中網路連接失敗，瀏覽器會被鎖死，直到偵測出網路錯誤為

止，此時無法進行任何操作(例如選擇/ 打開程式)。 
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瀏覽器 
 

目錄和檔案 

符號 名稱 說明 

 
目錄 正常的目錄  

 
目錄打開 打開子目錄 

 
儲存 壓縮文件(壓縮的目錄) 

 
讀取目錄 讀取子目錄的內容 

 
模組 使用者等級的檔案(* .src，* .dat，*.sub) 

 
內含錯誤的模組 

使用者等級的檔案，但在執行前，須在編輯模式中

改正所有錯誤。 

 
Src檔案 *1 專家級的程式檔案 

 
Src檔案 *1 專家級的副程式 

 
內含錯誤的Src檔案 *1

專家級的檔案，但在執行前，須在編輯模式中改正

所有錯誤。 

 
Dat檔案 *1 專家級的數據資料列表  

 
內含錯誤的Dat檔案 *1 內含錯誤的專家級數據資料列表 

 
ASCII檔案 *1 可被任何編輯程式讀取的檔案 

 
Other files *1 不能被文字編輯程式讀取的二進位檔案 

*1.只有在專家級以上的群組，這些符號才會被顯示出來。 
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瀏覽器 

5.2.2    標題 

 
在標題左側的為過濾器或選擇選項之後可供使用的模組，而右側是目錄及(或)

檔案路徑。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

過濾器 

目前設定的過濾器被顯

示在目錄架構之上。 

在專家級模式中，過濾器

能被設定成查看模組或

查看細節的預設值。  
 

目前顯示出來的目錄或檔

案清單所在的磁碟槽或目

錄名稱。 

過濾器設定只能在專家級以上的群組作修改。 

有關過濾器的更詳細資訊本章 5.2.3.3 節中會有說明。 

關於“專家級模式＂的詳細資料在程式手冊(Programming Handbook)中的設

定(Configuration)文件>系統設定(Configuring the system)>使用者群組有

介紹。 

模組 

模組選項顯示在目錄架

構之上方。 

此選項只有在專家級中

才能選擇。 

目前顯示的目錄或檔案列

表所在的磁碟槽或目錄。 
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瀏覽器 

 

5.2.3    目錄架構、屬性顯示、選項表 

 

5.2.3.1  目錄架構 
 

               在預設值中，瀏覽器會顯示目前磁碟槽或目錄的目錄架構。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

當前的目錄架構一般都顯示在瀏覽器的左側

(如左圖)，它會根據已設定的過濾器做改變。

而目前所選的磁碟槽或目錄通常顏色會比較

明亮，內容則會顯示在瀏覽器的右側。 

 

運用上下鍵頭可選擇到想要的磁碟槽或目

錄。而壓下"Enter"鍵就可以開起或關閉此目

錄。 

 

在專家級中有更多的磁碟槽或目錄可使用，

用上下鍵頭作你想要的選項。 

 

使用左右箭頭可以在目錄架構和檔案列表之間作切換。 
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瀏覽器 

 

5.2.3.2  屬性顯示 
 

打開屬性顯示之前必須先選擇檔案或揍摺。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

選擇功能選單內的"檔案" "屬性" 

此時會顯示出所選檔案或目錄的進一步資訊，其中有幾個選項是可以被修改的。

使用上下箭頭鍵將游標移到想修改的輸入框中，然後輸入文字或透過使用空白鍵

選擇選項以修改屬性。 

在輸入框中可以使用左右箭頭來移動游標在輸入框中的位置，在“使用者資料＂

(User data)頁中，可以透過這些按鍵直接存取參數值。 

在"General"、"Module"與"User data"三個標示框中可以使用功能選擇鍵 Tab+ 

或是鍵盤數字鍵中的 Tab 功能鍵切換。若想使用鍵盤數字鍵時，須先停止 KCP

上鍵盤數字鍵的數字輸入功能，若不再使用鍵盤數字鍵上的進階功能，再按一

次 NUM 鍵即可恢復鍵盤數字鍵的數字輸入功能。 

透過"OK"或"Cancel"鍵來確認執行或取消此次修改。 

或者，也可以使用"Enter"或"ESC"鍵。 
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

所選檔案的檔名(左圖例中為一個模組，即包含

一個.src 和.dat 檔)。 

關於檔案類型(目錄、壓縮檔、二進位、文字、

模組、虛擬目錄及未知)及其路徑、容量等資訊。

檔案被建立、修改與上次被使用的時間與日期。

可被修改的檔案屬性視窗 

當前的編輯模式 

關於版本、"src"檔、"dat"檔及檔案類型的相關資訊 

 

關於版本、"src"檔、"dat"檔及檔案類型的相關資訊

切換核心系統屬性“可見性＂ 

使用者名稱，最多 30 個字元 

需要時，可用上下箭頭鍵調整捲軸，並在此對話框

中加入註解 

任何想要附加的資訊(例如：版本資訊或樣版名

稱)都可以加在機器人的模組語言中 

"樣版"參數的相關資訊 

參數名稱 
相關參數值 
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瀏覽器 

 

5.2.3.3   表單選項 
 

目前表單選項內只有"過濾器"與"樣版"可供選擇。 

 

過濾器 

功能選單下的"過濾器"只允許在專家級中使用，開啟後視窗上會提供你下面幾種

過濾器類型的選擇： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此設定會影響檔案視窗的顯示成果 

依所選過濾器不同，檔案表單的顯示結果也會不同 

過濾器“模組＂ 過濾器“詳表＂ 

使用上下箭頭鍵可以選取所須的過濾器。 

也可使用螢幕下方的功能選擇鍵來作選擇確認或取消選擇的動作。 
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瀏覽器 
 

樣版 

 
在專家級視窗中開啟新檔，依所在目錄不同會提供下列樣版提供選擇： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

依程式建立的所在目錄不同，列表上能被建立

的樣版類型也不同，如 CELL 程式(外控用)只允

許建立在“R1＂及“Program＂目錄底下。 

這裡一樣有確認相關設定及取消設定的選項 
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瀏覽器 

 

5.2.4    目錄與檔案表單 

 

目前的磁碟槽或目錄的內容會顯示在瀏覽器右側檔案表單內。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

使用上下箭頭選取想要的目

錄或檔案。 

壓下 Enter 鍵可開啟或關閉

目錄層級。 

在專家級中，檔案清單的顯示會受過濾器功能的使用而有所影響。 

本章的 5.2.3.3 中會有詳述之。 

使用左右箭頭鍵可在目錄架構與檔案表單間作切換。 

空白鍵能用來選擇多個文件或者取消選擇文件。 

為此，使用上下箭頭鍵將反

白移到想要的文件並壓空

白鍵， 即選擇所指的文件。

再按下空白鍵則取消選擇。

或者，透過使用"Shift" "

↑"或者"Shift" "↓" 同時

壓下選擇多個文件。  

使用 ESC 鍵可取消剛才所有

的文件選擇。 

 

在專家級中使用過濾器的"Detail"選頊時，則相同的檔案表單會有下面的

顯示。 
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瀏覽器 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
5.2.4.1   Pop-up 選單(跳出式選單) 
 

         對每個被選取[的物件(如程式表單或資料清單等)，都可使用下拉式選單鍵或功

能選擇鍵來開啟跳出式選單。只有在當時能被確實執行的指令才能被選取。 

有下列的三種方式可以開啟此清單： 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

檔案視窗的內容可以透過使用"Alt" + "←"符號或"Alt" + "→"來看所想

知道的資訊，或者也可使用"Shift"來代替"Alt"鍵。 

壓下"→" 鍵； 

壓下滑鼠右鍵；

壓下相關應用鍵； 

開啟跳出式選單時的範例畫面：

用上下箭頭鍵可選取上或下一個清單項目，可以使用"→"或 Enter 鍵開啟子

選單，或使用"←"或 ESC 鍵關閉子選單。 

或者，也可以使用在鍵盤上和指令相對應的數字鍵，在這之前必須開啟數字

鍵的數字輸入功能(螢幕上"Num"的顯示為黑字)，各指令和其對應的數字鍵

是固定的，故熟手只須記住所用指令及其對應的數字鍵即可。 
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瀏覽器 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.2.4.2  註解 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在某些情況下，跳出式選單是無法開啟的。例如：檔案屬性已顯示在旁時。 

跳出式選單也可以同時跟多個被選取的檔案或目錄聯結作用。 

下圖所顯示的為整個跳出式選單的選項表： 

下圖的額外註解在操作者等級中即可使用：

標題列中詳細的指出各項資訊的類型，這些資訊是可被進入並修改的。修

改時，只要按"檔案" "性質"即可進入修改。 
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.2.4.3  95 視窗系統及核心系統之屬性 
 

95 視窗作業系統用到下列幾個屬性： 

 
屬性 描述 說明 

r 唯讀 文件只能被讀取，不能刪除 

a 保存 
此屬性被使用作讓備份程式判斷是否文件應該

被儲存 

h 隱藏 預設情況下，文件不會被顯示出來。 

s 系統 
此屬性的檔案對 Windows 95 的正常功能有其必

要性，許多重要的 KRL 檔案都有此屬性 

 

 

 

 
屬性 描述 說明 

R 唯讀 文件只能被讀，不刪除 

V 可見 此文件是可見的並且在視窗中按順序顯示出來 

$ 預先規定 系統檔 

P 起源 最後執行之程式 

O 舊源頭 倒數第二次執行的程式 

E 錯誤  
文件包含錯誤； 在被選擇之前，必須在編輯模

式裡完全修正無誤才行。 

 

 

 

 

 

目錄或檔案的名

副檔名

10~15 個註解字元 

存在於 95 視窗系統及系統核心中之屬性 

檔案容量

檔案號碼之變更 
上次修改的日期與時間 

檔案建立的日期及時間 

下圖為核心系統用到的屬性： 
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瀏覽器 

 

5.2.5    狀態列 

 
在瀏覽器的狀態列中顯示的資料有檔案編號、容量、路徑、進展與其它狀態訊息。 

狀態列出現內容依所使用的功能不同而異。 

這裡有幾個狀態列可能出現的內容範例： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

內容顯示 

選擇資訊 

動作資訊 

使用者對話框 

使用憑證 

這些都是透過 Enter 鍵來作確認或按 ESC 鍵來取消的 

須求確認 

當要求確認後，會有對應的狀態列產生，此時必須透過功能選

擇鍵回應。 



  

 

 

                                  

 90

瀏覽器 

 

5.2.6    錯誤顯示 
 

此選項被用來偵錯及故障排除用的。當讀取到的目錄內容(程式或組件等)被檢測 

出語法錯誤或其他任何錯誤時，該檔案及其所含錯誤，會顯示在螢幕上。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
5.2.6.1  錯誤列表 

此功能選擇鍵可開啟錯誤顯示視窗。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

選到標示內含錯誤的檔案時，下圖所示的功能選擇鍵列就會出現： 
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關於陳列在列表上錯誤訊息的額外資訊。 

檔名標題欄 

短述 
錯誤訊息碼 
發生錯誤的行列編號 

發生錯誤的原始語法 

錯誤描述 

使用箭頭指示鍵"↑"和"↓"來選擇想看的錯誤訊息。 

下圖為此時所能使用的功能選擇鍵：  

跳到錯誤發生處(jump to) 

此指令會以編輯模式開啟檔案顯示於左側。 
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

若你想要開啟這些奏摺，請依序選擇功能清單下的"程式"(Program)→"奏摺"( FOLD)→ 

"打開全部的奏摺"( All FOLDs opn)，然後選擇"架構"( Configure)→"雜項" 

 ( Miscellaneous)→＂ 詳細查看 開 / 關＂(Detail view on/off) (如下圖)。 

為了讓錯誤列中的錯誤行號和其在編輯模式的位置相符， “All FOLDs op＂ 

(打開全部的奏摺)及 “Detail view＂(詳細查看)功能必須開啟。這些功能只

允許在專家級設定成預設值使用。

當錯誤列表中的錯誤行列碼和其編輯模式中的位置相符時，可使錯誤定位更加 

容易。 

如果錯誤發生在關閉的奏摺內，則編輯游標會定位在關閉的奏摺前。 

當關閉文件時，會出現要求確認的訊息，詢問是否確實要將檔案存至硬碟。
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

關閉(Close) 

關閉此錯誤訊息表。

此指令會更新錯誤顯示視窗，並顯示發生的錯誤數和原始語法。 

重新整理(Refresh) 

一旦檔案儲存完成，你可以在訊息視窗中確認是否已經已成功地修正錯誤。
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5.2.6.2  編輯(Edit) 

 
此指令可開啟在檔案表單中選擇的檔案，可為 SRC 檔或 DAT 檔。 

 

 

5.2.6.3  資料列表(Data list) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.2.6.4  刪除(Delete) 

 

 

 

 

 

 

 

 

本章的 5.3.2 節中可以找到關於 " 編輯 "指令的更進一步訊息。 

"DAT"檔屬於可被讀取來修改的程式，資料列表也能夠被修改。  

本章的 5.4.5 節中會更進一步描述此指令。 
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瀏覽器 

 

5.3   "檔案"項目 

 
  

 
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

檔案 

編輯 

註 1 *.DAT 

錯誤列表 

列印 當前的選擇 

原始記錄檔 

檔案儲存 全部 

應用程式 

機械資料 

架構 I/O 驅動裝置 

I/O 註解 

KUKA 技術資料 
日誌資料 

現在的選擇 

全部 

應用程式 

資料回存 

機械資料 

架構 

現在的選擇 

I/O 驅動裝置 

I/O 註解 

KUKA 技術資料 

使用者技術 

重新命名 

軟碟機格式化 

性質 

資料更新 

註 1：專家級以上才能使用

檔案/目錄 

註 1 

註 1 

新檔案 
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5.3.1    開新檔案(New) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.3.1.1  建立奏摺(Creat folder) 

 

 

 

 

 

 

按下功能清單下的"檔案" ，下圖則為顯示出的功能選項： 

*1 此項選單指令“過濾器＂只在專

家級中提供。

共有下面這些選單指令可選取： 

為了能夠完整建立一個奏摺或模組，必須先啟動程式視窗，即讓它顏色上為高

式亮彩，若程式視窗並非高亮彩，重覆按視窗切換鍵直到程式視窗變成高亮彩。

奏摺或模組之檔名可在輸入列中鍵入，檔名最多能有24個字元。至於程式的註

解則可選擇性的輸入。

奏摺或程式名稱中的編號，可透過 KCP 上的數字鍵來輸入。此時在狀態列中的

“NUM＂功能必須先使之失效。 

如果已經有一個程式被選擇讀入或在編輯器中，必須要先把瀏覽關閉才能建

立一個新的程式。

在執行此功能之前，必須先選在目錄架構的視窗上。 

然後在選單指令中依序按下"檔案" "開新檔案"，或按下相同功能的功能選

擇鍵，然後在輸入框中輸入想要的奏摺名稱。 

緊臨著輸入列的符號代表著一個奏摺(目錄)或一個檔案的建立。 

奏摺                  模組

選單指令“New＂也可以在下面的功能選擇鍵找到，功能亦同。 
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.3.1.2  建立模組(Create module) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
建立模組 
模組名稱 

註解 

 

 

 

 

 

在建立新的奏摺時，按下"OK"或"Enter"鍵，就會自動存檔在硬碟中並且在短

暫的時間後會顯示在視窗上。 

在建立模組之前，必須先選在檔案列表的視窗上。 

建立奏摺 

奏摺名稱 

目標 
然後在選單指令中依序按下"檔案" "開新檔案"，或按下相同功能的功能選擇

鍵，然後在輸入框中輸入想要的奏摺名稱。

註解 

建立模組 
模組名稱 

註解可以和程式名一起輸入是為了容易判斷程式用途的目的而設計的。透過

“→＂箭頭鍵可切換到相關的輸入框中，然而在檔案列表的顯示中，註解最多

只能出現 15 個字元。 
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瀏覽器 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

註解稍後在屬性顯示視窗中也能被進入修改，而更詳細地資料可以在5.2.3.2

節中找到。 

為了承認建立被註解為Comment的程式Prog_10(上例黃框內)，須按下OK或 Enter

鍵來確認。 

此時檔案會自動儲存在硬碟中，並且不久之後便會顯示在檔案視窗上。 

透過這個流程，所謂的“骨架程式＂將被建立，而程式名稱會被顯示在檔案清單

上。 

如果這個同名的模組已經存在，則相對應的訊息會在訊息視窗中產生。 
 

若按下"YES"鍵，則新建的程式會覆蓋過同名的程式。

若您按"NO"鍵或“Cancel＂鍵，則會取消現行新建程式的建立並

關閉此輸入列。 

在專家級中，除了模組之外，還能建立其它的程式檔案。為了這目的，當點

選指令“New＂取代輸入列的是一個能提供數種樣版可以選擇的視窗。關於

過濾器和樣版的進一步資訊，可以在5.2.3.3.節中得到。 

如果可能的話，儘量在目錄"R1\programs"下建立程式，以確保所有建立的程

式會自動透過選單項目"File" --> "Archive" --> "Applications"的指令自

動儲存。 
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瀏覽器 

 
5.3.2    編輯(Edit) 

 

 

 

 

 

 

5.3.2.1   建立子目錄 

 

 

 

5.3.2.2   讀取檔案到編輯器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

被選擇的程式在編輯器中可以被讀取來編輯。 

選擇了子選單"編輯"之後，有下列的選項可供使用。 

在這之前，必須選定在奏摺列表中。

正當在編輯一個程式的同時，機械手能夠在背後執行另一個程式。 

當被選定的程式被顯示在程式視窗中時，為了能夠使用在機械手程式設計中必要

用到的功能可以被使用，各選單鍵的功能(功肶選擇鍵和狀態鍵)在此同一時間也

會改變。 

如果你開啟了一個新建立到目前為止都未修改過的程式，也稱作 "骨架程式"，

此時顯示在程式視窗上的是每個程式都必須要有的基本架構主體，骨架程式的內

容架構如下圖所示。

“SRC＂檔的範例 
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瀏覽器 

 

5.3.2.3  編輯資料目錄 

 

 

 

 

 

 

 

5.3.2.4  開啟錯誤清單 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在 5.2.6.1 節可以找到關於錯誤清單的細節描述。 

更進一步的資訊可在文件資料“使用者程式設計＂[UserProgramming]內，“程

式編輯＂[Program editing]一章中的“程式命令＂ [Program commands] 

"DAT"檔的範例。 

"錯誤清單"的範例。 
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瀏覽器 

 

5.3.3    列印 

 

 

 

 

 

 

 

5.3.3.1  現在的應用 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

你能夠使用這個指令去選擇目前的記錄檔並將資料列印出。 

我們可以使用這指令把目前所選的檔案或原始記錄檔讓列表機列印出來，

所花費的時間依所需列印資料的多寡來決定。
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

 

 

5.3.3.2  原始記錄檔(Log book) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

有關"Log book"(原始記錄檔)的詳細資料在操作手冊(Operating Handbook)

內，監視功能(Monitor Function)章內，診斷(Diagnosis)一節的原始記錄檔

(Log book)查出。 



  

 

 

                                  

 103

瀏覽器 

 

5.3.4    檔案儲存 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此功能允許將重要資料儲存在軟碟中。 

在儲存程序執行之前必須先回應要求確認的訊息。 

若磁片上已有其他儲存檔案時，儲存檔案內的機械手名字會被拿來和控制器內

的設定的機械手名字檢查比較，若此時兩邊的名字不相符，則會產生一個詢問

是否確定要覆蓋現已存在儲存檔案的確認訊息。 

被選擇的檔案不會被儲存起來。

被選擇的檔案會被儲存起來。

作業過程會被顯示在訊息視窗中。 

作業完成時也會被指示出來。
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瀏覽器 

 

5.3.4.1  全部 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.3.4.2  應用程式 

 

 

 

 

 

5.3.4.3  機械資料 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

下列所有檔案都會被儲存在軟碟中：

所有下面列出來的摺奏(目錄)都會被儲存起來。 

下圖列出來的檔案和奏摺(目錄)可被選擇。 

選單指令"File" -->"Archive"→"All"在功能選擇鍵列中也被提供使用。
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瀏覽器 

5.3.4.4  設定 

 

 

 

 

 

 

5.3.4.5  日誌資料 

 

 

 

 

 

 

5.3.4.6  當前的選擇 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

系統中，有下列這些技術可供設定：

可以透過診斷工作日誌功能來瀏覽的日誌資料是被儲存在硬碟中。 

有關"日誌資料"的詳細資訊能夠在監視功能(Monitor Function)一章中的診

斷(Diagnosis)節裡找到。將之列印出來的資訊可在第 5.3.3 節找到。 

被點選(反白)的檔案會被儲存在軟碟機內的磁片中。 

此選指令 “File＂ --> “Archive＂ –> “Current selection＂也可以在
功能選擇鍵列中點選使用。
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瀏覽器 

 

5.3.5    資料回存 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此指令可以將先前儲存在磁片中的儲存檔案回存到硬碟中。 

此功能特別有用。比方說：如果硬碟上的程式壞損或在重大的修改之後，想要將程

式回復到之前的原始狀態。所有硬碟上的檔案經過執行此功能之後都會被覆蓋回去。

在此回存程序執行之前，必須先回應一個要求確認的訊息。 

回存執行過程將被顯示在訊息視窗中。 

在短暫的等待後，回存完成的訊息顯示如下。 
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瀏覽器 

5.3.5.1  全部 

 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.3.5.2  應用程式 

 

 

 

 

5.3.5.3  機械資料 

 

 

 

 

 

接著重新初始化，使用者界面必須透過"架構"(Configure) --> "雜項" 

(Miscellaneous) --> " BOF 重新被始化 "來重新讀取，為的是確保修改過的

選單結構得以正確地顯示出來。 

所有的資料，除了日誌資料之外，都會從軟碟讀取回存至硬碟。而輸入/輸出

也需要重組，為了更新所有的修改，使用者界面在之後會被重新初始化，如：

資料結構。 

做過確認動作之後才能繼續執行後續的回存程序。 

選單指令"檔案"-->"資料回存"-->"全部"，在功能選擇鍵中也有相同的功能。 

下面列出來的目錄和檔案會被回存到硬碟中。

只有機械資料會從磁片中被讀取。 
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

 

5.3.5.4  設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 5.3.5.5    當前的選擇 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

選單指令"檔案"--> "資料回存" --> “當前的選擇＂和其相對應的功

能選擇鍵有相同的功能。 

只有被選擇到的資料會回存到硬碟。

一旦系統資料庫檔(Kuka_Con.mdb)被回存到硬碟之後，馬上就可以得

到回復的版本。 

只有在"Archive:\Disk\"中選擇的檔案或目錄才能被回存到硬碟。 

選單指令"檔案"--> "資料回存" --> “當前的選擇＂和其相對應的功能

選擇鍵有相同的功能。 
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瀏覽器 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在專家級中，可以進入軟碟機中作存取動作。
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瀏覽器 

 

5.3.6    重新命名 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此指令容許改變程式的名稱或程式的註解。 

在瀏覽器右側選擇想要重新命名的檔案或奏摺(目錄)，然後使用指令“File＂ 
--> “Rename＂並執行所想要的修改。

你可以使用“→＂箭頭鍵移動游標到其他的輸入框中。 

然後可以按"OK"或"Enter"鍵進行確認，或者是按"Cancel"或"Esc"鍵取消修改。

"SRC"、"DAT"或"SUB"檔的副檔名部分，只有在專家級才會被顯示出來。
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

5.3.7    格式化磁片 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

重新命名後的檔案會自動將新檔名及新註解儲存至硬碟中。若有一個已存檔

案的檔案名字和重新命名後的檔案名字相同，則會有相對應的錯誤訊息顯示

出來，並且會取消此次的重新命名動作。 

在特殊的情況下，某些奏摺(folder)是不能重新命名。在這種情況下，就無

對應框出現。 

使用快速格式會把在磁片上的所有資料全部刪除。 

點選選單項目"檔案"--> "軟碟機格式化"後。有一個必須回應的要求確認訊息
會出現在訊息視窗中。

如果已經完成了格式化，會有一個相對應的訊息顯示在訊息視窗中。

在此完成訊息出現在訊息視窗，且磁碟機上的LED燈不再亮起之前，不能抽出

磁片。否則磁片或軟碟機可能會遭受到無法挽回地損壞。 
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5.3.8    屬性  

 

 

 

 

 

 

 

 

5.3.9    過濾器  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

本章的5.2.3.2節中能找到關於"屬性"的更進一步訊息。 

本章的5.2.3.3節中能找到關於"過濾器"的更進一步訊息。 
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瀏覽器 

 

5.4     "編輯"選單 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

*  1 :在低於專家級的等級中是不可用的 。

(*1 ) : 在使用者級中有部分的功能是沒有效果的。

按下相對應的選單鍵，開啟"編輯"選單後，會顯示出如下圖之選單： 
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瀏覽器 

 

5.4.1    全部標記 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.4.2    複製 

 

 

5.4.3    貼上 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此指令會把所選的目錄與檔案複製到剪貼簿中，之後就可以把這些被複製的檔案

和目錄貼在其他的目錄中。 

所有在檔案表單中的目錄和檔案都會被選擇供作編輯： 

只有下面幾種方式可以取消選取剛才所點選的目錄或檔案： 

在目錄樹狀圖中點選到其它的目錄。

當游標停留在已經被點選(反白)的區域按到空白鍵。 

或 
按到"ESC"鍵。 

在確認過訊息後，剪貼簿中的檔案和目錄會被插入位置("複製")或移到("剪下")

到目前游標所在的位置。

此指令只有在剪貼簿中有資料時才能使用。 
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5.4.4    剪下 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.4.5    刪除 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

先選擇要暫存到剪貼簿的檔案或目錄，執行此指令後，所選的檔案或目錄圖像變暗淡。

此時可以透過“Esc＂鍵(Escape key)，取消選擇之前點選的檔案。 

暫存於剪貼簿中的目錄和檔案也能貼在其他不同位置中。此時也會有一個要

求確認的訊息在訊息視窗中產生。 

貼到其他位置之後，原始位置的檔案和目錄會被刪除。 

己被點選的檔案和目錄是無法被刪除的，如果要刪除一個程式，該程式不能是

被點選或是被編輯的狀態，必須取消選擇或關閉編輯器才行。 

使用箭頭鍵選擇想刪除的程式，然後按下選單指令"編輯"→ "刪除"， 此時訊

息視窗內會出現要求確認是否刪除的訊息。 

在使用級中無法提供任何刪除程式的相關指令或與選項。 

按下"YES"鍵，程式就被刪除且不會再出現於檔案表單中 。 

按下"NO"鍵，程式就不會被刪除。 

按下"取消"鍵，立即終止此功能的執行。 
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

5.4.6    檔案複製 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

選單指令"刪除"亦可在功能選擇鍵列中選用 。 

在使用級中無法刪除檔案和目錄。 

此選項可以建立一個程式的副本。在建立副本之前，利用"↑"和"↓"箭頭鍵在

程式視窗中選擇一個檔案，然後按下"檔案複製"。此時會開啟一個輸入表格，

讓你輸入檔名與註解。

程式名稱 
註解 

 

在表格左側為檔名輸入框，可以為程式輸入一個程式名，最多可輸入24個字

元，此檔名必須為英文字母開頭。也可以按下"→"箭頭鍵把游標移到註解輸入

框中並輸入想要的註解。按下"Enter"鍵後，電腦會自動儲存建立，並顯示在

螢幕上。在存檔的時候，儲存目錄中已有同名的程式時，在訊息視窗中會顯示

出錯誤訊息： 

選單指令"檔案複製"也可以在功能選擇鍵列中選取。 
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5.4.7    選擇 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.4.7.1  無附加參數 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

若你想要執行一個程式，可以使用選項指令 "檔案文件"→"選擇"，這樣就

能夠完完全全地測試程式。 

*  1： 使用者等級無法使用。 

當操作者在編輯一個程式時，同時可以在視窗背後執行另一個程式。 

當點選的檔案被顯示在螢幕上，在此同時，為了能夠使用在編輯機械手程式時必

要的功能，各選單鍵(功能選擇鍵和態鍵)的功能也會跟著改變。 

若開啟了一個建立到目前為止都沒修改過的程式，統稱為骨架程式，此時顯示在

程式視窗上的是各程式必要的基本架構，如下圖所示。 
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瀏覽器 

 

 

 

 

 

 

5.4.7.2   附加參數 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.4.8    程式退出 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

選單指令"選擇" "無附加參數"也可以在功能選擇鍵列中被選取。 

若之前已經選擇了一個程式即隨時可以執行的狀態，此時可以透過瀏覽器取消，

並且可以選擇其他程式來編輯。 

關於程式視窗的進一步資訊可在使用者程式編輯[User Programming]文件的

程式編輯[Program editing]一章中找到。     

若程式需要對外部參數有更進一步的使用權來執行時，例如：程式的開頭為DEF 

TEST(INT：IN, BOOL：OUT)在程式被呼叫執行時，整數與布林參數會被傳輸過來。

 

在專家級中可以透過此功能以下圖的輸入框取得對參數的控制權。 
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5.4.9    程式重設 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

透過瀏覽器可以點選一個程式並使之重設。透過這個方法能夠在程式讀取後馬

上回到初始狀態，並讓程式從頭執行。 
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5.5     "監視"選單 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

你能使用子選單“視窗＂在瀏覽器、程式視窗及編輯器之間，直接切換。此功能

可以透過選單鍵“監控＂然後按下子選單“視窗＂進行視窗切換。 

此功能也可以在兩個視窗之間做切換。 

透過相對應的功能選擇鍵在程式視窗、瀏覽器(Navigator)與編輯器(Editor)

之間切換也是可以的。 
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5.6     附錄 
 

5.6.1    瀏覽器的鍵盤輔助功能 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在 KCP 上用來控制瀏覽器的按鍵也可以只用一隻手執行選擇檔案和目錄

的操作。 

功能 按鍵

一般 

切換目錄表單和檔案表單 

打開或關閉數字鍵鎖以輸入數字或執
行控制功能 

被用來輸入特殊字元 

可以和 Windows 作業系統連結的特殊
功能鍵 

目錄架構 

選擇磁碟 / 目錄 

打開 / 關閉磁碟或目錄 

檔案表單 

選擇目錄 / 檔案 

打開目錄 

選擇/編輯/顯示模組 

編輯文字檔 

選擇多個相臨的目錄或檔案 
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選擇個別的目錄 / 檔案 

取消選擇 

取消全部選擇 

開啟跳出式選單 

鍵盤快捷模式 

複製 

剪下 

貼上 

"SHIFT"與"SYM"鍵的功能只會持續到一次輸入，若需多次輸入特殊字元時，則

必須持續按著相對應的功能鍵。 
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5.6.2    在使用者級和專家級裡的預設值 
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6.     執行、停止與程式重設 
 

 

 

6.1     選擇並開啟程式 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

在程式執行前，必須先打開控制器的電源且使用者圖形界面在啟動完成的狀態

才行。關於這方面的資訊可以在文件[操作者控制(Operator Control)]的[開機

/ 關閉控制箱(Running up/ shutting down the controller)]和[KUKA 控制面

板 KCP]章節中找到。 

當控制箱運轉時，所有的檔案都會從硬碟讀取到機械手的主記憶體中。為了要把

控制權從訊息視窗(舉例來說)移到程式視窗上，可使用視窗切換鍵做切換。 

使用“↑＂或“↓＂箭頭鍵來選擇想要的程式 ，然後按下功能選擇鍵“select＂

(位於顯示螢幕左下方)，此時被點選的程式內容會被顯示在畫面上。 
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6.1.1    程式視窗之符號說明 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

程式視窗內所使用的各符號及其所代表的意義，都在此節中予以說明。

區塊指示器(程式指示器) 

區塊指示器會以黃或紅色箭頭指出目前程式正在執行的位置(程式列)。

目前程式執行列 
區塊指示器(程式指示器) 

如果想要將區塊指示器移到特定的程式列上，首先要使用箭頭鍵"↑"或"↓"把

編輯游標移動到你希望放置的程式列，然後按下"選擇列"(Line Sel)鍵，此時

區塊指示器就會跳到所選擇的程式列上。 

只有在選擇程式的程式視窗中可用區塊指示器，在編輯器中的程式視窗是無法使

用的。 

不論程式是否已被執行，區塊指示器都是以反白的型態顯示。 
L--型箭號(黃色)： 

向前執行程式，但尚未完成當前的指令動作。 

L--型箭號(黃色)外加正號： 

此時區塊指示器位於關閉的奏摺上，而程式是向前執行的，且尚未完成當前的指

令動作，這個符號只能在專家級中顯示出來。 

正常的箭號(黃色)： 

向前執行程式，且完成了當前的指示動作。 

正常的箭號(黃色)外加正號： 

此時的區塊指示器也是位於關閉的奏摺上，而程式是向前執行且已完成當前的動

作命令，這個符號只能在專家級中顯示出來。 

L--型箭號(紅色) ： 

向後執行程式，但尚未完成當前的指令動作。 

L--型箭號(紅色)和正符號： 

此時區塊指示器位於關閉的奏摺上，而程式是向後執行的，且尚未完成當前的指

令動作，這個符號只能在專家級中顯示出來。 
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正常的箭號(紅色)： 

向後執行程式，且完成了當前的指示動作。 

正常的箭號外加正號： 

此時的區塊指示器也是位於關閉的奏摺上，而程式是向後執行的，且已完成當前

的動作命令，這個符號只能在專家級中顯示出來。 

編輯游標 
在程式中，閃爍的編輯游標所在位置，即為可以對程式進行修改的位置。

編輯游標 

進行修改時，原位置的指令文字可能會被插入或刪除。另一方面，新指令則會被

插入在編輯游標之下。

方向指示器 

如果區塊指示器不在程式視窗中，則此符號就不會出現在程式視窗中。

方向指示器

此符號表示要找回區塊指示器時，需要捲動卷軸的方向。 

雙箭號(黑色)指向上：區塊指示器位於視窗看不到的上層，使用箭頭鍵＂↑＂

或者用"PGUP"鍵讓卷軸快速的往上捲動。

雙箭號(黑色)指向下：區塊指示器位於視窗看不到的下層，使用箭頭鍵＂↓＂

或者用"PGDN"讓卷軸快速的往下捲動。  

斷列 
假如程式命令列的長度在程式視窗中不適合整體顯示，此時會自動產生中斷列以
表示該指令列不適合的部分，並且以L--型箭號(黑色)標示出。 

中斷列 

你可以在專家級中使用"架構" (Configure)→ "雜項"(Miscellaneous)→ "

編輯者" (Editor)→  "中斷列 開 / 關"(Linebreak ON/OFF)，來防止中斷列

的產生。 
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6.1.2    程式狀態列 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

程式被選擇時或者在編輯器中的狀態列，告訴操作員關程式的額外資訊。 

程式途徑和名字 列與行 圖

程式名稱 
被選擇或在編輯器中的程式名稱及路徑。 

列/行 

此時編輯游標所在的列及行的位置，此時輸入字元的話，可能就插入在這個位置。

圖像 

在此操作員能夠獲得關於所讀取到或是編輯中的程式其額外資訊。 

防寫： 
程式會以唯讀模式開啟，意味著任何改變過的資料將不會被存檔。例如：不能同
時對一個已被點選讀取的程式進行編輯的動作。同樣地，如果開啟具有唯讀屬性
的檔案，也無法對其有任何修改。若仍然想要對檔案進行修改，首先要使用選項
"檔案" (File)  →   "屬性"(Attributes)移除掉檔案的唯讀屬性。細項在"瀏
覽器"(Navigator)一節中可以找到。 

鏈結(Chain)： 

表示此檔案被選擇或被整合在指定程式中。 

剪貼簿(Clipboard)： 
被複製上剪貼簿的資料可以被插入其他的位置，而複製功能只能在專家級或更高
的等級中才能使用。

ABC和檢查記號： 
啟動此選項"架構"(Configure)→"雜項"(Miscellaneous)→"詳細說明"(Detail 
view)的功能，此功能只能在專家級或更高的等級中才能使用。 

PTP： 

按下功能選擇鍵“Change＂會開啟一個現存內建格式。 

有星號的 PTP： 

已開啟一個新內建表格。

刪除(綠色)啟動執行鍵： 
啟動執行的內鎖啟動，即被點選的程式無法被啟動執行。舉例來說，當有動作指
令正被插入或修改的時候。 

問號：必須對訊息視窗內的疑問對話訊息作出回應。例如：整個區塊的刪除必

須馬上由操作者來進行確認。 
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6.2     設定工作速率(程式執行速度) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在某些情況下，如測試程式時，減慢機械手的速度減緩是非常重要的，而為此
需求，“程式執行速度＂(Program override)功能，可以在畫面右上角的功能
選擇鍵中找到。 

而程式執行速度的值可以透過＋／－(往復)鍵來調整，而當前的設定值會同時

在狀態鍵列中的 POV 圖形和狀態列中顯示出來。 

依據設定，當切換到 T2 模式時，程式執行速度會自動被設為預設值。 

如果想要以較大的間距改變POV的值，可以啟動選單“設定＂(Configure)→
慢速執行(Jogging)→“Program--OV Steps on/off＂的選項。啟動後，改變
值不再是1%，而是在1%、3%、10%、30%、50%、75%與100%之間接跳動。 
 

 



  

 

 

                                  

 131

執行、停止與重設程式 

 

6.3     停止的反應 

如果運轉中的程式被停止，如緊急停止鈕被壓下或者安全門被打開，機器人被停

止。 控制箱的反應會依下列不同的狀態而有區分︰ 

6.3.1    緩剎車 

會使機器人以正常的剎車減速並保持在程式所規劃的路徑上。發生情況如下： 

程在慢速模式按“啟動執行＂鍵或者“啟動向後執行＂鍵，然後放掉，或者 

在"Automatic"或者"Automatic External"模式(被動停止)裡壓下“程式停止＂鍵；  

驅動條件不再成立的狀態下 

6.3.2    保持在路徑上的緊急停止 

此時控制箱會試圖用比較大的剎車減速度將機械手停在路徑上。 發生情況如下： 

在自動模式中壓下緊急停止鈕： 如果沒達到緊急停止要求的減速度，此時會

發生短路剎車的情況。 

安全鍵鬆開：如果機械手位置沒有保持在路徑上，控制箱會自動切換為“最大

剎車＂(maximum braking)的狀態。 

在自動模式中，工作區間或者保護操作者安全的安全門被打開：如果機械手位

置沒有保持在路徑上，控制箱會自動切換為“最大剎車＂(maximum braking)的

狀態。 

在程式執行期間關閉裝置的驅動：如果機械手位置沒有保持在路徑上，控制箱

會自動切換為“最大剎車＂(maximum braking)的狀態。 

在程式執行中改變操作模式：如果機械手位置沒有保持在路徑上，控制箱會自

動切換為“最大剎車＂(maximum braking)的狀態。 

6.3.3    最大剎車 
 

停止後機械手位置不再位於它的路徑上。發生情況如下： 

一個軸超過它的指令速度或者加速度(慢速模式T1裡的指令速度比在T2模式或

自動模式裡的指令速度更)；  

到達軟體極限位開關或是超過指令數值。 

 

 

 

 

 

 

 

為了保護剎車以防過熱，剎車產生的熱能應連同相關的冷卻時間都計算在內。

如果剎車產生的熱能超過某特定值，裝置會被鎖住，且會有狀態訊息產生在

訊息視窗內。此訊息無法被確認掉，除非直到馬達的剎車冷卻下來，那時機

械手才能恢復動作。 
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6.3.4    短路剎車(動態剎車) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

6.3.5    警告和安全說明 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

停止後機械手位置不再位於程式規劃的路徑上且可能離開它的定位窗。發生情況
如下：

在慢速模式(T1 或者 T2)下，按到緊急停止鈕；

有一個編碼器錯誤； 

控制器被切斷電源或電力失效；

從 DSE 到 RDC 之間的連線被中斷。 

如果發生短路剎車或動態剎車，即正當動作進行中時，各軸自身的剎車突然作

動。若此情況經常發生在移動中的機械手的話，將導致各軸自身的剎車嚴重磨耗。

為了保護剎車以防過熱，剎車產生的熱能應連同相關的冷卻時間都計算在內。 

如果剎車產生的熱能超過某特定值，裝置會被鎖住，且會有狀態訊息產生在訊息

視窗內。此訊息無法被確認掉，除非直到馬達的剎車冷卻下來，那時機械手才能

恢復動作。 

系統變數“$ON_PATH＂提供關於機械手是("TRUE")否("FALSE")在其程式規

劃路徑上的資訊。  

定位窗指的就是在空間中一塊可被比喻作一根環繞著程式規劃路徑的管狀區

域，其半徑被定義在系統變數"$NEARPATHTOL"中。

詳細資料可在文件 [Configuration](設定)的[Automatic External](自動外

控)章裡的 [Signal diagrams](信號方塊圖)中找到. 

當安全裝置伴隨著"保持在路徑上的剎車"被使用時，在啟動裝置前必須確定

沒有人在機械手的工作範圍內。 

選擇功能"如果違反操作者的安全時執行保持在路徑上的剎車"不能被使用在

含有人位於機械減速時間內之運動範圍風險的系統裡， (這些包括在裝貨站

中的輕型窗廉)。 

在使用功能"如果違反操作者的安全時執行保持在路徑上的剎車"之前，使用

者必須對各種可能性進行危險分析和風險評估。 
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6.4     人工程式執行(慢速模式) 

 

 

 

 

 

 

 

6.4.1    程式執行模式“連續執行(Go)＂“步進(Single Step)＂或者“微步(I–Step)＂ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

本節說明的預設立場為點選讀取程式之後，如果不是在點選讀取程式之後的畫面，
請參照第 6.1 節內述的程序點選程式。 

將移動模式切換到 T1 或 T2 模式。

如果啟動了“自動確認(AutoAck)＂選項功能，當開始執行鍵被按住時，所有

可以被確認的訊息都會自動被確認，包含操作上會觸發的“動作指令被禁

止＂訊息，例如：使用往復鍵或空間滑鼠移動機械手 

進一步關於“自動確認＂的資訊可以在管理者(Administrator)手冊上找到。

 

如果想要完全地執行程式，就要選擇連續模式，執行程式時必須按住安全鍵

(在 KCP 後面)及開始執行鍵(綠色加號)，一旦安全鍵或開始執行鍵被放掉，程式

會立刻中止。 

如果想要一步一步執行程式，就選擇步進模式，按住安全鍵和開始執行鍵以執行

程式，當一個動作區塊被執行完成後，必須放開開始執行鍵，然後再壓住，才會

執行下一區塊的動作。 

在專家級模式中，可以多一個微步模式，在此模式中，程式是以列為單位來執行

的，即使遇到奏摺，也一樣是一列一列執行，為了要讓程式執行下去，開始執行

鍵在每執行完一列程式後都要放開再按住，才能往下一列程式執行下去。 

此符號指的是此時“向後執行鍵＂被使用，而此功能無法被手動切換，但在向後

執行鍵被按住時會自動出現。一樣地，使用此功能鍵時，在每個動作執行完之後，

都要放開再按住，程式才能繼執行下去。 

當機械手在移動中時，開始執行鍵必須是按住不放的，否則程式的執行將會被

中斷。 
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6.4.2    區塊點回復(BCO run) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

為了確認機械手的位置和當前程式點座標相符的目的，此時會執行區塊點回復的

操作，此操作只能在慢速中(10%)執行，此時機械手會移動到目前區塊指示器所

處區塊的動作區塊點座標中。 

執行時機如下： 
程式重設之後，利用區塊點回復的方式回到工作原點。 
在點選區塊之後，要移到區塊指示器所處的區塊點座標上。 
在自動外控模式啟動前，點選核心(CELL)程式之後。 

在點選了新程式之後。

在修改了動作指令之後。 
在編輯程式模式使用手動移動之後。 

下面所有的圖例就是用來說明，在工具中心點位於定位窗之外時，區塊點回復的

操作也是必要的。 

在機械手停止之後，工具中心點仍保持在程式路徑上時，就要不需要用區塊點

回復的操作了。 

工具中心點 

程式路徑 定位窗 
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若工具中心點位在定位窗內時，就不需要用區塊點回復的操作了。 

當機械手(工具中心點)離開了定位窗時，就必須要做區塊點回復的動作。

如果機械手在圓弧動作中偏離其路徑時(如：動態剎車)，此時區塊點回復是

必要的，而機械手的位置會直接被移到下一個點的位置上。 

工具中心點

工具中心點 工具中心點 

程式路徑 
定位窗 

程式路徑 
定位窗 

區塊點回復到 P6 

工具中心點 

區塊點回復 

區塊點回復的運動型態是直接由當時位置到終點的，因此，為了避免工具或機械

手受損，在進行區塊點回復之前，確認並且移除路徑上的障礙物是非常重要的。
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6.4.3    執行指定的程式列 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

首先要確定模式己切換到慢速模式(T1 或 T2)，程式會從區塊指示器(黃色箭頭)

在左側標示的程式列開始執行。 

程式執行會從區塊指示器(黃色箭頭)在左側標示的程式列開始。為了在程式中選

取特定的區塊，透過箭頭鍵的協助移動編輯游標(垂直紅線)到想要的程式列上。

按下左圖所示的功能選擇鍵後，區塊指示器會跳到所選定的程式列上。 

現在要從所選擇的程式列來執行程式，必須按住安全鍵(在 KCP 後面)和開始執行

鍵。 

在程式執行期間，程式指示器(黃色箭頭)一直移動到當時被執行的程式列上。 
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6.4.4    程式向後執行 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

程式執行的第一步通常都包含區塊點回復，且必須靠按住安全鍵和開
始執行鍵才能觸發。當區塊點回復到位時，會有一個相對應的訊息產
生出來，此時要短暫地放開開始執行鍵再按一次才能開始執行程式。

在機械手移動期間，開始執行鍵必須按著不放，否則程式會被中斷執行。
 

使用“向後執行鍵＂時，程式會以反方向連續執行。 

反向運作只有在慢速模式 T1 或 T2 才能使用。 

當按下向後執行鍵時，所有輸出點、旗號和循環旗號會依照 Backward.ini 檔

案內的設定來作動。 

如果以開始執行鍵執行程式，黃色的區塊指示器

會指向最後執行的動作區塊所在。 

當按下向後執行鍵時，程式執行模式會被切換成反
向運作的圖形。 
此時區塊指示器會變成紅色，並且指向最後執行的
動作區塊所在

一旦相對應的動作區塊執行完成後，向後執行鍵必須放開再按一次，才能繼續

執行下一個動作區塊的動作。

往前和反向運作都必須先做過區塊點回復之後才能執行。 
在反向運作的情況中，所有的程式點都必須確實定位，所以此時無法執行近接

定位的動作。 
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6.4.5    停止程式實行 

 

6.4.6    重設程式(重置) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如果機械手反向移動到近接定位的範圍時，機械手會定位在近接範圍中的確切點

位置。 

重覆的動作，如：搖晃前進、感應器修正量，在反向運作時是不支援的。

如果執行方向在兩點之間由反向轉為往前，前面區塊的輸出點並不會被回存。

要在慢速模式裡中斷程式，只要放開安全鍵，程式就會馬上被停止。 

使用選單功能“程式(Program)＂ --> “重設(Reset program)＂時，執行中的

程式會被停止或中斷，然後回復到檔案被讀取時的起始狀態。 

此時程式指示器會跳到程式可以執行的第一列，然後隨即可以使用。 
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6.4.7    繼續程式 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在重設程式之後，需要再執行區塊點回復，即機械手會從當前位置直接移動

到工作原點(Home)或下一個點的位置。因此，為了避免工具或機械手受損，

在進行區塊點回復之前，確認並且移除路徑上的障礙物是非常重要的。 

當程式被停止或中斷時，可以透過按住安全鍵和開始執行鍵繼續執行。
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6.5     程式自動執行  

 

 

 

 

 

 

 

6.5.1    區塊點回復 

 

 

 

 

 

 

 

 

6.5.2    停止程式執行 

 

 

 

 

 

 

 

6.5.3    繼續執行程式  

 

 

 

如果機械手上各驅動裝置的電源被“關閉電源＂鍵切斷，那麼在程式重新開始之

前必須先開啟電源。要開啟電源只要按左圖示的“開啟電源＂鍵即可。

在一般地機械手操作中，程式是一直循環著執行的，也就是說當程式執行到最

後一列時，程式會自動從頭開始繼續執行。 

以下的敍述都是根據在點選讀取程式中的狀態來說明的，如果不是在點選讀取程

式中的狀態，請依 6.1 節的程序進入該狀態。

按此鍵會開啟機械手各驅動裝置的電源。 

當程式運轉時，選單指令“設定(Configure)＂ → “輸入/出裝置之度(I/O 
Driver)＂ → “裝置重設(Driver Reset)＂和“裝置重新設定(I/O 
Reconfigure)＂會呈灰階狀態且不能被使用。 

進一步的資訊可在[手動程式執行(Manual program execution)]一節中獲得。

將移動模式設定為“自動＂或“自動外控＂模式。 

切換到自動模式時，狀態列顥示如下： 

在自動外控模式時，狀態列則會有以下顯示。

程式可以透過按左圖示的程式停止鍵來停止，此時程式和機械手都會被停止。 

如果按下左圖示的“關閉電源＂鍵來關閉機械手上各驅動裝置的電源，此時機

械手會停止動作，且各軸的剎車都會被啟用。 
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如果被動性停止的確認訊息出現在訊息視窗上，此訊息必須被確認掉。

移動模式必須被設回“自動＂或“自動外控＂。 
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6.6     退出點選讀取程式 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如果想要退出點選讀取後的程式，可以使用選單鍵“程式(Program)＂裡的“退

出程式(Cancel program)＂選項。 

要檢查該程式是否已退出，可以由該程式名是否不再出現於狀態列中來確認。
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7.     監視 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

7.1     輸入點/ 輸出點 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

各功能的作用範圍都被群組化在在選單選項“監視(Monitor)＂，以提供使用者

機械手系統操作狀庇及設定的概略資料。 

按此選單鍵後，選單開啟如下： 

關於選單操作、內建格式和狀態視窗的詳細資訊能夠在[KUKA控制面板KCP]一

章中找到。  

透過此選單指令“I/O＂可以檢視所有的輸入點和輸出點狀態並且可以對其

中一部分做修改。 
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7.1.1    數位輸入點 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

一旦點選選項功能就會開啟此狀態視窗，視窗中將顯示出關於機器人控制器的輸

入點訊號狀況和設定的註解名稱。 

按下功能選擇鍵“New Name＂可以改變輸入點的註解名稱。此資訊會被儲存在

註解資料庫中，也因為如此，下一次開啟狀態視窗即顯示新資料。 

可以透過此功能選擇鍵“輸出(Outputs)＂開啟顯示1024個輸出點的狀態視窗。
當你按下功能選擇鍵時，它的標籤和功能也將改變。再壓一次則回到顯示輸入點
的狀態視窗。 

你可以透過數字鍵盤輸入相對應的數字來直接讀取所想要的輸入。 

為了要投入使用或發生錯誤的目的，輸入點是可以被模擬的，即使和機械手連接

的周邊設備無法運轉，也能讓使用者來測試機械手程式，此功能只限於專家級使

用。 
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虛擬的輸入點訊號以"SIM"稱號表示。

儲存於系統變數中的輸入訊號以"SYS"

稱號表示。 

進一步的資料 
在程式設計手冊(Programming Handbook)，[設定](Configure)文件，[專家級
系統設定(Configure the system, expert)]章，[虛擬輸入點/輸出點
(Simulated inputs/outputs)]一節中找到關於虛擬的輸入和輸出的敘述。 
在程式設計手冊(Programming Handbook)，[專家程式設計](Expert 
Programming)文件，[變數和宣告](Variables and declarations)章裡 hapi 
[系統變數和宣告] (System variables and declarations)一節中找到關於系
統變數的敘述。 
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7.1.2    數位輸出 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在點選此選項打開這個狀態視窗之後，視窗內會顯示機械手控制器輸出點的信號

狀態。 

紅色LED記號表示這些輸出點為true的

狀態 

按下功能選擇鍵“New Name＂可以改變輸出點的註解名稱。此資訊會被儲存在註

解資料庫中，也因為如此，下一次開啟狀態視窗即顯示新資料。 

可以透過功能選擇鍵切換顏色標示條所在的輸出點狀態，但必須壓住 KCP 後面

的安全鍵才可以使用。但是在"自動"模式中不能使用。 
可以透過功能選擇鍵"輸入"，來開啟顯示1024個輸入點的狀態視窗。當你按下此
功能選擇鍵時，原狀態視窗的符號和功能將會改變。再次按下此功能選擇鍵則會
回到顯示輸出的狀態視窗。 

你可以透過數字鍵盤輸入相對應的數字來直接讀取所想要的輸入。 

 

為了要投入使用或發生錯誤的目的，輸出點是可以被模擬的，即使和機械手連接

的周邊設備無法運轉，也能讓使用者來測試機械手程式，此功能只限於專家級使

用。 
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虛擬的輸出點訊號以"SIM"稱號表示。

儲存於系統變數中的輸出訊號以

"SYS"稱號表示。 

進一步的資料 
在程式設計手冊(Programming Handbook)，[設定](Configure)文件，[專家級
系統設定(Configure the system, expert)]章，[虛擬輸入點/輸出點
(Simulated inputs/outputs)]一節中找到關於虛擬的輸入和輸出的敘述。 
在程式設計手冊(Programming Handbook)，[專家程式設計](Expert 
Programming)文件，[變數和宣告](Variables and declarations)章裡 hapi 
[系統變數和宣告] (System variables and declarations)一節中找到關於系
統變數的敘述。 
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7.1.3    類比輸出 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

點選此選項後會開啟一個顯示出 32 個類比輸出值的狀態視窗。 

輸出值(範圍從-10V 到+10V)都被顯示在此框中。 

透過功能選擇鍵“Tab+＂可以切換到顥示 32 個類比輸入的狀態視窗，這些輸入

值是不能改變的。 

再按一次此功能選擇鍵可以回到顯示 32 個類比輸出的狀態視窗。 

按下功能選擇鍵"更改(Change)"，會開啟一個可用箭頭鍵選擇類比輸出點的輸

入框，此時可以使用數字鍵輸入新的數值。 
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為了要讓新的設定值生效，按下功能選擇鍵“OK＂，並且再次關閉此視窗。 
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7.1.4    夾爪 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在點選此選項之後，會開啟一個顯示夾爪設定之信號狀態的狀態視窗。 

紅色 LED 記號表示此輸出點為 true 

 

只有經由選單裡的"架構/狀態鍵/夾爪技術"選項啟用之後，才會顯示下列功能
選擇鍵和狀態鍵。 

使用狀態鍵選定的夾爪

編號及型式，會在狀態

視窗的上方顯示出來。 

使用狀態鍵“手動夾爪操作＂， 

可以讓你在所選夾爪設定之功能

間切換，但必須要配合按住 KCP

背部的安全鍵才能使用。 

設定好的夾爪只有在 T1 或 T2 模式下，配合按住安全鍵的動作，才能操作。 

可以使用兩個功能選擇鍵"連續(Continue)"和"前次(Previous)"或狀態鍵"夾

爪"在能使用的夾爪型式間切換，此時狀態鍵"夾爪"上指示的編號是不會改變

的。 
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7.1.5    自動外控 

 

 

7.1.5.1  輸入點 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

點選此選項之後，會開啟一個顯示“自動外控＂界面中各信號狀態的狀態視窗。

灰色狀態：此輸入點沒有信號(False) 
紅色狀態：此輸入點有信號(True) 
敍    述：對此輸入點目前用途的描述 

可以移動 
按下此功能選擇鍵會切換到顯示出變數的型式、名稱及其值或輸入點編號的狀態

視窗中。 

型式可為變數(黃色)或輸入點(綠色) 
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7.1.5.2  輸出點 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此欄可為變數、系統變數(“$＂)或輸入點的名稱。 
 

填數字的欄位可為輸入變數的值或輸入點的編號。 
 

此功能選擇鍵可以回到概略顯示的視窗。 
 

此功能選擇鍵可以切換到輸出點的相關頁面。 
 

此功能選擇鍵的功用是關閉視窗。 

啟動條件 

此頁包含所有和啟動有關的狀態資訊 

灰色狀態：此輸出點沒有送出訊號(FALSE) 

紅色狀態：此輸出點有送訊號出去(TRUE) 

敍    述：對此輸出點目前用途的描述 
驅動裝置待

這兩個功能選擇鍵可以在輸出點的顯示視窗中切換到不同地顯示頁面。 

按下此功能選擇鍵會切換到顯示出變數的型式、名稱及其值或輸入點

編號的狀態視窗中。
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型式只能為輸出點(綠色)。 

此欄為變數或系統變數(“$＂)的名稱。 

填數字的欄位為輸出點的編號。 

此功能選擇鍵可以回到概略顯示的視窗。 

此功能選擇鍵可以切換到輸入點的相關頁面。 

此功能選擇鍵的功用是關閉視窗。 
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程式狀態 

此頁包含了和程式狀態相關的所有變數。 

機械手位置 

在這會找到包含各工作原點(HOME)位置的機械手位置清單。 
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操作模式 

目前啟用的操作模式會在最後一頁顯示出來。 
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7.2     機器人位置 

 

 

 

7.2.1    相對座標 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

可以透過選項“機械手位置(Rob.Position)＂來顯示機械手目前位置。 

位置的顯示類型有下列幾種： 

此狀態視窗顯示機械手目前在相對座標模式中的位置。如果此視窗持續開啟， 則

當機械手於執行動作時，可以時時追蹤機械手的位置和方向。  

相對座標顯示模式 

在此模式中，工具中心點的顯示是相對於機械手基

準面上大地座標系統及此兩座標系統之間的旋轉補

償後的相對位置，此時“狀態(Status)＂和“轉動

(Turn)＂項目也會被顯示出來。 

 

可透過功能選擇鍵“相對座標＂鍵、“各軸座標＂鍵和＂增量座標＂鍵在任何時

間裡直接於各顯示視窗之間切換。

按下關閉鍵便可以離開及關閉此狀態視窗 
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7.2.2    節點座標 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此狀態視窗顯示機械手目前在節點座標模式中的位置。如果此視窗持續開啟， 

則當機械手於執行動作時，可以時時追蹤機械手各軸的旋轉角度值。  

各軸(節點)座標顯示 

機械手各軸顯示出來的的旋轉偏移量是相對於歸

零校正後各軸原點的相對旋轉角度 

可透過功能選擇鍵“相對座標＂鍵、“各軸座標＂鍵和＂增量座標＂鍵在任何時

間裡直接於各顯示視窗之間切換。

按下關閉鍵便可以離開及關閉此狀態視窗 
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7.2.3    增量座標 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此視窗顯示機器人目前在增量座標上的位置。如果視窗持續開啟，當這個機器

人運動時，可以瞭解機器人目前的表現。  

增量座標顯示 

這裡顯示的是由各軸驅動裝置提供的增量值。 

可透過功能選擇鍵“相對座標＂鍵、“各軸座標＂鍵和＂增量座標＂鍵在任何時

間裡直接於各顯示視窗之間切換。

按下關閉鍵便可以離開及關閉此狀態視窗 
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7.2.4    主/從顯示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此狀態視窗顥示的是主/從裝置的角動量值。

可透過功能選擇鍵“相對座標＂鍵、“各軸座標＂鍵和＂增量座標＂鍵在任何

時間裡直接於各顯示視窗之間切換。 

按下關閉鍵便可以離開及關閉此狀態視窗 

功能選擇鍵“主/從(Mas./Slave)＂及其相關的狀態視窗只有在相對應的項

目被安裝時才會顯示出來。 

如果此狀態視窗持續開啟， 則當機械手於執行動作時，可以時時追蹤機械手

的位置和方向。 
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7.3    變數 

7.3.1    單一變數 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

點選此選項之後，會開啟一個可顯示及修改變數的視窗。 

按 ALT+↓打開此目錄匣 

 

要改變變數值時，可透過功能選擇鍵將游標移至輸入框“Name＂中，並輸入欲

做修改的變數名稱，然後按 Enter 鍵做確認動作。 

當按下 Enter 鍵時，該變數目前的值會顯示在“Current Value＂框中。如果沒

有顥示，請檢視訊息視窗內的訊息。 

只要游標停留在在“Name＂框中,就可以使用＂↑＂和＂↓＂鍵，捲動被編輯或

顯示過的清單，而不須重新再輸入一次。 

按下功能選擇鍵“New Value＂將游標移至輸入框“New Value＂中，並輸入要給

變數的新值，然後再按 Enter 鍵做確認動作。 
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在控制箱接受輸入之後，新的值將顯示於＂Current Value＂匣中。如果沒有,請

檢視訊息視窗內的訊息。 

在基本設定上，指定變數的搜索一般都是在選用程式後開始找的，如果此時找不

到，到全部的資料表單內搜索就找得到。

如果想要在己選用程式之外的其他程式內尋找變數，此時需要用到功能選擇鍵

“Module＂，點選後，同名的輸入框被開啟，輸入所想要找的程式檔案路徑即可。 
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7.3.2    縱覽 

 

7.3.2.1  顯示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

點選此選項後，將開啟一個狀態視窗。所有被設入在ConfigMon.ini 檔案中的變

數群都會顯示在視窗內。 

Value 為灰色：此輸入點或輸出點沒有信號(FALSE) 
Value 為紅色：此輸入點或輸出點有信號(TRUE) 

如果有“Variable＂框，相對應的系統變數名稱會被顯示出來。 

輸入點或輸出點的名稱會被顯示在“Name＂框中。 

狀態(Status)＂框指的是此列變數是否會自動更新資料，而此符號代表會自動更
新資料。 

使用箭頭鍵來選擇群組內的元件，並且可以按下“更改(Change)＂鍵做修改的動

作。 

可以從視窗底部的標籤看出，是否還有其他群組可以顯示。 

如果至少還有一頁可以顯示，可以透過功能選擇鍵“Tab＋＂切換頁面，否則的

話，此功能選擇鍵是無效的。 

只能於專家級或之上等級模式才能使用來設定群組。 

此功能選擇鍵是被用來更新顯示畫面資料的。 

此功能選擇鍵“start info＂鍵可使所選擇的元件有自動更新功能。而功能選

擇鍵“Cancel info＂鍵則是取消其自動更新功能。 
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7.3.2.2  設定(Configure) 
 

 

 

 

 

7.3.2.3  顯示(Display) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

使用箭頭鍵選擇元件後，按下功能選擇鍵“更改(Change)＂，可以修改輸入點/

輸出點的名稱，也可將輸出點的狀態設為“TRUE＂或“FALSE＂。 

此功能選擇鍵“OK＂被用來確認接受修改。 

此功能選擇鍵“Cancel＂被用來取消修改。 

按下“Save＂鍵會把目前的修改存入ConfigMon.ini檔案中且關閉狀態視窗。

下次開啟視窗時，就會把上次儲存起來的修改再次顯示出來。 

使用此功能擇鍵可直接關掉變數的顯示視窗。 

具防寫屬性的變數值無法被修改。 

如果目前的使用者等級較“ConfigMon.ini＂檔案的等級限制要低，在可編輯

(Editable)的情況下功能選擇鍵“Change＂無法作用。 

可以在程式設計手冊中，[設定(Configuration)]的[設定專家系統

(Configure the system, Expert)]一章中，找到關於透過“ConfigMon.ini＂

設定顯示的資訊。 

這個功能在低於專家級的情況下無法使用。 

可以在程式設計手冊中[設定(Configuration)]文件的[設定專家系統

(Configure the system, Expert)]一章中，找到關於這個指令的資訊。 

這個功能在低於專家級的情況下也無法使用。 

可以在程式設計手冊中[設定(Configuration)]文件的[設定專家系統

(Configure the system, Expert)]一章中，找到關於這個指令的資訊。 
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7.3.3    循環旗標(Cyclic Flags) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

點選此選項後，會開啟一個顯示 32 個循環旗標(也叫提醒)信號狀態的狀態視窗。

灰色：此循環旗標沒有作用。 

紅色：此循環旗標在作用中。 

循環旗標的號碼此時被顯示在“號碼(NO)＂欄裡。 

循環旗標的敍述此時被顯示在“名稱(Name)＂欄裡。 
儲存在循環旗標內的文字此時被顯示在視窗的下層裡。 

使用箭頭鍵點選的循環旗標名稱可以按下“更改＂鍵修改，最多 40 個字元。

此功能選擇鍵“OK＂被用來確認接受修改。 

此功能選擇鍵“Cancel＂被用來取消修改。 

更多關於循環旗標的使用與設計的資料，可以在程式設計手冊中[專家程式設計

(Expert Programming)]文件的[變數和宣告(Variables and declarations)]章

裡的[系統變數和系統檔案(System variable and system files)]節及[中斷操

作(Interrupt handling)]章裡的[循環旗標的使用(Use of cyclical flags)]

找到。 
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7.3.4     旗標 (Flags) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

點選此選項後，會開啟一個顯示出全部 999 個旗標狀態的狀態視窗。 

灰色：此循環旗標沒有作用。 

紅色：此循環旗標在作用中。 

循環旗標的號碼此時被顯示在“號碼(NO)＂欄裡。 

循環旗標的敍述此時被顯示在“名稱(Name)＂欄裡。 

可以透過使用功能選擇鍵“更改＂鍵修改顏色標示器所處的旗標狀態。 

使用箭頭鍵點選的循環旗標名稱可以按下“更改＂鍵修改，最多 40 個字元。 

此功能選擇鍵“OK＂被用來確認接受修改。 

此功能選擇鍵“Cancel＂被用來取消修改。 

更多關於旗標的使用與設計的資料，可以在程式設計手冊中[專家程式設計

(Expert Programming)]文件的[變數和宣告(Variables and declarations)]

章裡的[系統變數和系統檔案(System variable and system files)]節中找
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7.3.5    計數器(Counter) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 
 

點選此選項後，會開啟一個顯示出所有預設計數器之值的狀態視窗。 

按下功能選擇鍵“Value＂後，可以使用數字鍵給所選計數器一個新值。

此功能選擇鍵“OK＂被用來確認接受修改。 

此功能選擇鍵“Cancel＂被用來取消修改。 

計數器名稱可以透過功能選擇鍵“Name＂鍵進行修改，最多 40 個字元。 

此功能選擇鍵“OK＂被用來確認接受修改。 

此功能選擇鍵“Cancel＂被用來取消修改。 

若在關閉此狀態視窗前，未先按確認鍵(OK)，則所做修改將不被儲存。 

更多關於使用及設計計數器的詳細資訊可以在程式設計手冊(Programming 

Handbook)中，[專家程式設計(Expert Programming)]文件裡，[變數和宣告

(Variables and declarations)]章的[輸入框(boxes)]一節中找到。 
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7.3.6    計時器 (Timer) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

點選此選項後，會開啟一個顯示全部10個計時器之值及操作狀態的狀態視窗。 

計時器停止，且值被設定為≦0的值 
計時器停止，且值被設定為＞0的值 
計時器啟動，值的執行範圍在≦0的區域 
計時器啟動，值的執行範圍在＞0的區域 

功能選擇鍵“更改(Change)＂可以使所選的計時器開始或停止計時。 

 

按下功能選擇鍵“數值(Value)＂後，可透過數字鍵輸入新值給所選的計時器。

此功能選擇鍵“OK＂被用來確認接受修改。 

此功能選擇鍵“Cancel＂被用來取消修改。 

計數器名稱可以透過功能選擇鍵“Name＂鍵進行修改，最多 40 個字元。 

此功能選擇鍵“OK＂被用來確認接受修改。 

此功能選擇鍵“Cancel＂被用來取消修改。 

若在關閉此狀態視窗前，未先按確認鍵(OK)，則所做修改將不被儲存。 

更多關於使用及設計計數器的詳細資訊可以在程式設計手冊(Programming 

Handbook)中，[專家程式設計(Expert Programming)]文件裡，[變數和宣告

(Variables and declarations)]章的[計時器(Timer)]一節中找到。 
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7.4     診斷(Diagnosis) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

下面這些功能都被歸在選項“監視(Monitor)＂→“診斷(Diagnosis)＂

診斷功能須透過按選單鍵“監視(Monitor)＂然後點選子選單“診斷(Diagnosis)＂

之後才能使用。 

從開啟的子選單中點選想要的診斷功能。

選項“CROSS 記錄檔＂、“呼叫排列＂及“中斷＂只能在專家級中使用。 

更多關於選單的操作、內建格式及狀態視窗的詳細資料可以在[KUKA 控制面板

KCP]一章中找到。 

選項 功能

示波器 

原始記錄檔 

中斷 
(用於專家級) 

呼叫排列 
(用於專家級) 

CROSS記錄檔 
(用於專家級) 

保護迴路 
(安全迴路) 
網路診斷 

記錄並顯示動作資料或輸入點/輸出點的訊號狀

進階執行和主要執行指示器及“抵達點＂和“移
向點＂選單輔助監視。

列出所有機械手和內建 PLC 內所宣告的中斷 

啟動可以用來檢查機械手安全電路的 ESC 診斷程
式

透過網路的診斷

將已被記錄的操作動作顯示於 KCP 上 

將於背景中執行(根據設定)並且記錄一些動作的
追蹤程式“KUKA Cross＂之記錄檔顯示出來。
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7.4.1    示波器 (Oscilloscope) 
 

 

 

 

 

 

 

 

7.4.2    原始記錄檔(Log book) 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

7.4.2.1  顯示(Display) 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

“示波器＂功能被用來來記錄動作資料或控制箱中輸入點和輸出點的狀態。而這

些資料是在設定、最佳化和故障排除時所需要的。 

同時最多可以有二十個記錄路徑，於稍後可以檢視並且分析。另外有一個附加功

能是允許兩個記錄路徑互相“累加＂。 

在電氣服務(Electrical Servicing)手冊的主要章節[診斷功能(Diagnostic 

Functions)]裡的[示波器]一章中，有關於這項功能更詳細的敘述。 

子選單“Logbook＂顯示某些使用者執行操作動作的記錄在 KCP 上。可以透過按下
選單鍵“監視＂，然後選擇子選單“診斷＂並且啟動裡面的選項“原始記錄檔＂
來使用這項功能。 

一旦點選此選項，便會開啟此狀態視窗，可以檢視和修改關於設定、原始記錄檔

和控制類型的資訊。 

資訊 

使用者可以在報告中查看目前的設定 

設定 

控制器板本 

 

機器人名稱 

原始記錄檔管理板本 
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用者能透過使用功能選擇鍵“Tab＋＂直接在原始記錄檔、過濾器及資訊顯示頁
之間切換，在數字鍵盤上的＂TAB＂鍵也有同樣的功能。但位於狀態列上的 NUM
必須先取消其功能。 

原始記錄檔的展示可以隨時用功能選擇鍵“Cancel＂取消掉。 

點選此選項開啟一個視窗，將使用者己執行過且被記錄在檔案中的操作動作顯
示在KCP上。 

此狀態視窗基本上包含兩個主要區域， 第一個區域顯示記綠事件的類型、序號
及簡短的描述，而第二個區域則包含更多的詳細資料。  

顯示記綠事件類型、序號及簡述的區域。

記錄事件詳細描述的區域。 

顯示所選過濾器的區域。 

原始記錄檔可以在線上或離線記錄。而軟體模組的除錯資訊、處理資料和機械
手特性資料，如馬達電流、指令值等，不會被記錄。 

正文在地位窗子的底部太大在顯示內適合如果，你能從上卷下透過顯示行以行

使用地位關鍵‥Detail〃或者鍵盤快捷模式‥ALT〃+‥Cursor〃或者。 

顯示在原始記錄檔內的符號具有下列含意︰ 
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使用者能透過使用功能選擇鍵“Tab＋＂直接在原始記錄檔、過濾器及資訊顯
示頁之間切換，在數字鍵盤上的＂TAB＂鍵也有同樣的功能。但位於狀態列上
的 NUM 必須先取消其功能。 

此功能選擇鍵可將原始記錄檔的資訊儲存為文字檔。此文字檔的路徑和名稱可
以透過“原始記錄檔(Log book)＂→“設定(Configure)＂來設定。機械手內
部的預設值為“C︰\ KRC\Roboter\Log\Logbuch. txt＂。  

使用功能選擇鍵“Page ＋＂可顯示上面一頁，或使用數字鍵盤上的“PGDN＂
鍵也有同樣功能。 

使用功能選擇鍵“Page －＂可顯示下面一頁，或使用數字鍵盤上的“PGUP＂
鍵也有同樣功能。 

使用功能選擇鍵“Refresh＂時，會以目前的資料更新此狀態視窗。此功能
在有其他動作同時執行時非常有用。 

原始記錄檔的展示可以隨時用功能選擇鍵“Cancel＂取消掉。 
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過濾器(Filter) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

使用此狀態視窗，使用者可以選擇要列在原始記錄檔展示中的過濾器類型和種類。

使用者能透過使用功能選擇鍵“Tab＋＂直接在原始記錄檔、過濾器及資訊顯示
頁之間切換，在數字鍵盤上的＂TAB＂鍵也有同樣的功能。但位於狀態列上的 NUM
必須先取消其功能。 

此功能選擇鍵“Mark＂可用來確認透過箭頭鍵點選的過濾器類型或種類，此動
作會使相對應地輸入框中的點選(打勾)符號出現或消失。 

在完成選擇之後，按功能選擇鍵“Apply＂做確認動作。 

原始記錄檔的展示可以隨時用功能選擇鍵“Cancel＂取消掉。 

至少必須要有一個過濾器類型和一個過濾器種類被點選，否則當“Apply＂被

按下時，會有相對應的錯誤訊息出現。 
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7.4.2.2  設定(Configuration) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

點選此選項之後，會開啟一個設定原始記錄檔的狀態視窗。 

原始記錄檔的記錄筆數 

按過濾器的設定來輸出 
儲存檔案的路徑和名稱 

原始記錄檔的最大記錄筆數被定義在視窗中較上方的輸入框中，可以透過箭頭鍵
將控制權移到下面的對話框“Print/Output to file＂中，此時可以透過使用空
白鍵來點選或取消點選“Apply filter＂的選項。原始記錄檔儲存的路徑和檔案
名稱可以在輸入框“Filename＂裡設定。

使用功能選擇鍵“OK＂會儲存所有修改並且結束設定視窗。 

此狀態視窗可以隨時用功能選擇鍵“Cancel＂取消掉。 
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7.4.3    CROSS Log book 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

此功能用來顯示在背景中執行的追蹤程式“KUKA Cross＂。 

關於此功能的詳細描述在電氣服務(Eletrical Servicing)手冊裡的主要章節 

[診斷功能(Diagnostic Functions)]中找到。 
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7.4.4    呼叫排列(Caller Stack) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此選項在低於專家級之下的使用者等級無法使用。 

如何改變使用者等級在程式設計(Programming Handbook)手冊裡，設定系統
(Configure the system)文件中，設定選單(The“Configure＂Menu)章中的使
用者等級(User group)一節中有提到。 

此功能為程序指示器($PRO_IP)評估資料並以文字將之顥示出來，在點選此選項
後，會開啟一個狀態視窗。 

下列項目被分別列舉︰

呼叫序號

是否為中斷所導致的呼叫 

模組名稱 
將前往的列號

來源列的內容

在底線下顯示的概略資訊。  
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功能選擇鍵“jump to＂被用來開啟所選的呼叫並且以灰色背景顯示相對應的程

式列。 

功能選擇鍵“Refresh＂可以更新呼叫排列的顯示。 

 

功能選擇鍵“Close＂可以中斷此功能並且關閉此狀態視窗。 
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7.4.5   Interrupts 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

此選項在低於專家級之下的使用者等級無法使用。 

如何改變使用者等級在程式設計(Programming Handbook)手冊裡，設定系統
(Configure the system)文件中，設定選單(The“Configure＂Menu)章中的
使用者等級(User group)一節中有提到。 

當點選“中斷(Interrupts)＂選項時，會開啟一個顯示由“robot＂宣告的中斷清
單，所提供的資訊包括中斷優先順序(從1到128)、區域(整體、局部)、形式(標準、
停止、測量、錯誤停止及觸發)、附路徑說明的模組名稱和各獨立中斷的列號。  

中斷型式 
局部或整體中斷 
中斷優先順序 
中斷類別 
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7.4.6    安全迴路(Safety circuit) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

7.4.7    網路診斷(Web Diagnosis) 

 

 

 

 

 

 
 

用來表示中斷類型的符號，說明如下表所示︰

透過功能選擇鍵的協助，可以得到關於內建 PLC 宣告的中斷資訊，顯示方式和顯
示機械手宣告的中斷相同，此功能選擇鍵可以直接在顯示機械手宣告的中斷和顯
示內建 PLC 宣告的中斷兩個視窗之間互相切換。

按此功能選擇鍵可以更新顯示。

按此功能選擇鍵“Close＂可以跳出此選單。 

進一步關於標題“Interrupts＂的資訊可在程式設計手冊(Programming 
Handbook)中，[專家程式設計(Expert Programming)]文件的[中斷處理] 
(Interrupt handling)]一章中找到。 

此外部程式允許機械手的安全迴路做診斷。 

關於“Security circuit＂功能的資訊可在電氣服務手冊(Electrical Servicing  
Hand-book)中，主要章節[診斷功能(Diagnostic Function)]裡的[安全迴路] 
(Safety circuit)]一章中找到。

此功能被用於遠端診斷。 

關於網路診斷功能的進一步資訊可以在管理者(Administrator)手冊中找到。
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7.5     Windows 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

當瀏覽器、程式設計或編輯器被點選時，相對應的視窗將以高亮度來顯

示。若此時沒有程式被選取，或於編輯器中沒有顯示任何東西時，這些

選項在上層選單的顯示中是沒有作用的。
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7.6   Help 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
7.6.1  線上協助(Online help) 

 
 
 
 
 
 
 
 
7.6.1.1 訊息視窗(Message window) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在訊息視窗中、原始記錄檔顯示中、錯誤顯示中和內建格式中所選的訊息可以

透過線上協助功能來提供額外的資訊，前提是必須要點選所需要的訊息。 

如果要點選的訊息所處的訊息視窗非目前使用視窗，此時可以透過視窗切換鍵

來切換，然後就能使用箭頭鍵使所需訊息呈高亮度顯示。 

選單“Help＂內有三個選項為“線上協助(Online help)＂、“線上協助之內容
與索引(Online Help - Contents / Index)＂、“資訊(Info)＂。 

使用箭頭鍵來選擇需要說明的訊息。 

然後啟用線上協助功能。 
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7.6.1.2 原始記錄檔(Log book) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如果協助視窗的內容不能一次全部顯示，可使用箭頭鍵來換頁瀏覽。 

使用此功能選擇鍵“Close＂會跳出線上協助功能且回到一般的操作模式。

使用箭頭鍵在原始記錄檔中選擇需要說明的訊息。 

然後啟用線上協助功能。 
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7.6.1.3 內建格式(Inline forms) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如果協助視窗的內容不能一次全部顯示，可使用箭頭鍵來換頁瀏覽。 

使用此功能選擇鍵“Close＂會跳出線上協助功能且回到一般的操作模式。 

開啟一個需要更詳細描述的內建格式。例如一個新建立或現有的動作指令。

然後啟用線上協助功能。 
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7.6.1.4 錯誤顯示(Error display) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如果協助視窗的內容不能一次全部顯示，可使用箭頭鍵來換頁瀏覽。 

使用此功能選擇鍵“Close＂會跳出線上協助功能且回到一般的操作模式。

使用箭頭鍵選擇包含錯誤的顯示列。

然後啟用線上協助功能。 
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7.6.2  線上協助-內容/索引(Online Help -- Contents/Index) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

如果協助視窗的內容不能一次全部顯示，可使用箭頭鍵來換頁瀏覽。 

使用此功能選擇鍵“Close＂會跳出線上協助功能且回到一般的操作模式。

這裡可以指定在內容清單中或線上協助功能的索引中搜尋資料。 

在點選此選項之後，相對應的視窗會顯示在使用者界面上。 
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視窗左側顯示內容的清單或索引，而右側則顥示相對應的協助資訊。此時有下列

瀏覽選項可供使用︰  

箭頭鍵“↑＂、“↓＂可被用來選擇主題，或在協助訊息中換頁瀏覽。  

箭頭鍵“←＂、“→＂或輸入鍵，可被用來開啟或關閉子目錄。 

一旦選擇了一個標題，按輸入鍵即可顯示相對應的協助頁。  
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使用此功能選擇鍵可以在內容/索引和其相對應的協助頁之間切換。然後可以使

用箭頭鍵在標題頁或協助訊息中換頁瀏覽。如果此時視窗左側有顏色標示條，則

此時控制權是在內容/索引側；如果沒有，則控制權在協助頁。 

按下功能選擇鍵“Index＂後會將畫面帶到線上協助功能的總索引，輸入一個或

更多字元在輸入框中時，會使清單馬上被帶到最接近的位置。 
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為了不必輸入完整名稱，可以使用箭頭鍵在標題列中向上或向下移動顏色標示條。 

一旦找到了想要的術語，按輸入鍵或“Display＂鈕，則協助頁將出現在畫面的

右側。

按下功能選擇鍵“Contents＂時，畫面會被帶到線上協助功能開始時的預設畫面。 
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使用此功能選擇鍵“Close＂會跳出線上協助功能且回到一般的操作模式。
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7.6.3  Info 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

點選此指令會顯示下列版本訊息︰

可使用功能選擇鍵“Tab+＂切換到下一頁的顯示。 

控制器型式 

軟體版本編號 

 
圖形使用者界面版本 
 
核心系統版本 
 
使用者註解 

製造商 

機械手名稱 

機械手型式與架構 

 

 

 

 

外部軸清單(如果有的話)，顯

示軸的編號及名稱 

 

機械資料版本 
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再按功能選擇鍵“Tab+＂會切換到再下一頁的顯示。 

再按功能選擇鍵開啟的次頁會顯示額外安裝的選配功能，諸如：表列中的“量

測技術(MeasureTech)＂和“雷射切割(LaserCut)＂。 

電腦名稱 

系統版本資訊 

 
 

記憶體資訊 
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附加建議會被顯示於下一頁。 

下一頁包括有關被使用的模組的資訊。 

此功能選擇鍵“Save＂允許把模組資訊存成一個文字檔。在預設值中，儲存檔案

路徑為“C:\KRC\Roboter\Log\ocxver.txt＂。 

各模組版本資訊 
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最後一頁包含關於在背景執行的掃毒軟體訊息。

此功能選擇鍵“Export＂允許將掃毒軟體的資訊儲存為此檔。

“C:\KRC\Roboter\Log\VirusInfo.xml＂ 

此版本顯示可以透過使用功能選擇鍵“Close＂關閉。 

如果在使用機械手系統上遇到任何困難，在詢問時請告知相關版本號碼。 
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8      選單結構 

8.1     概論 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

本章針對KUKA軟體所提供的各選單做整體的概略說明，各指令的進一步資訊可

以在相對應的文件中找到。 

選單列 
選單鍵 

關於操作者控制的進一步資料請參照[KUKA 控制面板 KCP]一章的內容。 

 

透過 KUKA 軟體選單列共有下列這些指令可供使用︰ 

依照所使用的瀏覽器、程式設計或編輯器等級不同，選單鍵“Setup＂、“Commands＂

和“Technology＂將隨著被啟用或者取消。 
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特殊子選單和指令的使用權取決於使用中的使用者等級。 

 

使用者可以透過相對應的選單鍵開啟下表所列的選單，並從其開啟的子選單中點

選想要的功能。 
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8.2     檔案(File) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

專家級 

使用者等級 
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創造新文件和子目錄 1 

*1) 在使用者等級中無法使用。

* File/Folder 
開啟被點選的目錄  
讀取所選模組的來源檔(*.SRC) 到編輯器中 

* *.DAT 
開啟所選檔案的數據表單(*.DAT)到編輯器中

* Errorlist 
開啟所選檔案被偵測出來的錯誤表單 

* Current selection
列印目前所選檔案

* Log book 
列印原始記錄檔 

MC[Operator Control],
Ch. [Navigator] 

MC[Operator Control],
Ch. [Navigator] 
 

* All
所有檔案被儲存於磁片(Ini，MaDa，等等)

* Applications 
將所有應用程式檔(

*.SRC，*.DAT)存入磁片中 

* Machine data 
只把機器資料存於磁片中

MC[Operator Control],
Ch. [Navigator] 
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* Configure 1) 
* I/O Drivers 
把I/O 驅動裝置存入磁片 

* I/O Longtexts 
儲存I/O註解 

* KUKA TechPack 
將特殊功能存入磁片中

* Log Data 
將原始記錄檔存入磁片中

* Current selection
將目前所選的檔案和目錄存入磁片中

1) 在使用者等級中無法使用。

MC[Operator Control],
Ch. [Navigator] 
 

* All 
所有資料，除了原始記錄檔之外，從磁片中讀
取資料(Ini、MaDa 等等)回存。

* Applications 
將儲存於磁片上的應用程式從磁片中讀取，回
存到硬碟中(*.SRC，*.DAT)上

* Machine data 
只從磁片中讀取機械資料回存到控制箱 

* Configure 1) 
* I/O Drivers 
從磁片中只讀取I/O 驅動裝置回存 

* I/O Longtexts 
從磁片中只讀取I/O 註解清單回存  

* KUKA TechPack 
回存特殊功能 

* User Tech 
使用者技術 – 特殊資料回存 

* Current selection
將指定檔案回存到硬碟上

1) 在使用者等級中無法使用。

MC[Operator Control],
Ch. [Navigator] 
 

可改變所選檔案名稱 
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將軟碟機中的磁片格式化 

關於所選檔案的類型、路徑、大小、建立、屬性、
編輯模式和註解等的詳細資料

2) 在程式設計中無法使用。

MC[Operator Control],
Ch. [Navigator] 

依不同條件來顯示檔案 

1) 在使用者等級中無法使用。
2) 在程式設計中無法使用
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8.3   程式(Program) 

 

8.3.1    在瀏覽器中的程式選單 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在各瀏覽器、程式設計和編輯器等級中，“程式(Program)＂選單有不同的呈現。 

專家級 使用者等級

選擇所有在此目錄中的檔案。

將所選的檔案複製到剪貼簿中。

1) 在使用者等級中無法使用

3) 只能在有檔案被複製或剪下在剪貼簿中時才能使用 

將剪貼簿中的檔案插入現行位置

所選檔案會從原先的位置被刪除並複製到剪貼簿上
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在回應確認訊息之後，所有被選擇的檔案都將被
永久刪除 

MC[Operator Control],
Ch. [Navigator] 

所選檔案會以不同名稱被複製在同一個目錄底下

* Without parameters
不伴隨使用功能參數來選擇程式。

* With parameters
當程式被點選時，功能參數會被轉交選擇。

關閉所選程式。 

2)  只能在有程式被選擇的情況下使用

程式會被回存到讀取時的初始狀態。

2)  只能在有程式被選擇的情況下使用
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8.3.2    在程式設計等級中的程式選單 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

專家級 使用者等級 

* Current FOLD opn/cls
開啟或關閉在此程式列中的奏褶。

* all FOLDs opn
開啟所有在所選程式中的奏褶。

* all FOLDs cls
關閉所有在所選程式中的奏褶

1) 在使用者等級中無法使用

HB Progr. Handbook 
MC [ Expert Progr.] 
Ch [General 
informations  
on KRL programs] 
 

在回應確認訊息之後，編輯游標所處的程式列將
被刪除。 

在目前程式中可透過搜尋串來進行搜尋動作。

MC [User Progr.], 
Ch. [Program editing]
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關閉所選程式。 

3) 只能在有程式被選擇的情況下使用。

程式會被回存到讀取時的初始狀態。

3) 只能在有程式被選擇的情況下使用。

* A10 Online *2) 
“ARC技術10＂ 

* Points in TTS 
各式各樣針對程式和動作指令的線上修改選項。

HB Arc Tech 10 

MC Expert Programming 
Ch. [External editor]

1) 在使用者等級中無法使用。 
2) 在有安裝技術包 ArcTech10 的情況下方可使用。
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8.3.3    在編輯器中的程式選單 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

專家級 使用者等級

* Current FOLD opn/cls
開啟或關閉在此程式列中的奏褶。

* all FOLDs opn
開啟所有在所選程式中的奏褶。

* all FOLDs cls
關閉所有在所選程式中的奏褶

1) 在使用者等級中無法使用

HB Progr. Handbook 
MC [ Expert Progr.] 
Ch [General 
informations  
on KRL programs] 
 

將透過編輯游標選擇的程式列複製到剪貼簿
上。 

1) 在使用者等級中無法使用。

1) 在使用者等級中無法使用。

將剪貼簿上的資料插入目前的位置。
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透過編輯游標選擇的計畫線會從其原先的位置
被刪除並且複製到剪貼簿上。 

1) 在使用者等級中無法使用。

1) 在使用者等級中無法使用。

尋找並取代在編輯器裡的程式部分。 

關閉編輯器。 

在目前程式中可透過搜尋串來進行搜尋動作。

在回應確認訊息之後，編輯游標所處的程式列將
被刪除。 

MC [User Progr.] 
Ch. [Program editing]
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8.4     架構(Configure) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

專家級 

使用者等級 
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* Gripper 
夾爪設定。 

* Automatical External 
自動外控的設定。

HB Progr. Handbook
MC [Configuration] 
Ch. [Configuring the 
system] 

* Edit Config.1)

開啟檔案“IOSYS.INI＂。 

* Driver--Reset 
週邊界面重設。

* I/O Reconfigure
重新設定輸入點/輸出點。 

1) 在使用者等級中無法使用。

HB Progr. Handbook
MC [Configuration] 
Ch. [Configuring the 
system] 
 

* Start/Select 
開始/選擇內建 PLC。

* Stop 
停止執行內建 PLC。  

* Cancel 
退出內建 PLC。

HB Progr. Handbook
MC [Configuration] 
Ch. [Configuring the 
system] 
 

* GRIPPER Tech 
選擇此技術功能的狀態鍵 

* ARC Tech 10 
選擇此技術功能的狀態鍵 

* ARC Tech 20 
選擇此技術功能的狀態鍵 

HB Progr. Handbook
MC [Configuration] 
Ch. [Configuring the 
system] 
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* Program--OV--Steps on/off
程式執行速度微調開關。

* Jog--OV--Steps on/off
手動速度微調開關。

* Mouse position
定義空間滑鼠和機械手之間的空間關係。

* Mouse configuration
選擇軸和主動軸模式的選擇。

HB Progr. Handbook
MC [Configuration] 
Ch. [Configuring the 
system] 
 

進入到某特定的使用者等級。

選擇想要的工具、基準面系統和動態系統。

* Tool type 
顯示己儲存的工具類型校正資料。 

* Base type 
顯示己儲存的基準面類型校正資料。

* External Axis
顯示己儲存的外部軸校正資料。

HB Progr. Handbook
MC [Configuration] 
Ch. [Configuring the 
system] 
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* Force cold Startup 
下次控制箱運轉時，將被強制不選取讀入任何程式。

* Disable PowerOff Delay 1) 
取消在系統可被重新啟動之前的延遲時間。

HB Progr. Handbook
MC [Configuration] 
Ch. [Configuring the 
system] 

1) 在使用者等級中無法使用。

* Language 
改變在圖形使用者界面裡使用的語言。

* Change password
改變使用者群組的密碼。

* Editor 1) 
* Def--line 

    顯示程式裡的定義線。 
  * Detail view on/off 
    將程式以用KRL碼來顯示。 
  * Linebreak on/off 
    啟動/取消在程式視窗中的分割線。

* Office GUI on/off 1)

在圖形使用者界面中，供滑鼠操作的額外操作
者控制元件。 

* Monitoring working envelope 1) 
  * Override 
    推翻對此工作的監控。 
  * Configuration 
    工作區的定義。

* Technology selection 2)

己安裝技術的選擇(如 Kuka ARCTech，夾爪技
術，ServoGun)。

HB Progr. Handbook
MC [Configuration] 
Ch. [Configuring the 
system] 
 



  

 

 

                                  

 210

選單結構 

 

 

 

 

 

 

8.5     監視(Monitor) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

* Reinitialization 1) 
  * USER Tech reinitialize 
    不重新開機將使用者技術檔案重新起始化。
  * BOF reinitialization 
    不重新開機將GUI(圖形用戶界面)重新起始化。

1) 在使用者等級中無法使用。 
2) 只有在相對應的技術功能被安裝的情況下才能使用。 

專家級 

使用者等級 
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* Digital Inputs
數位輸入的功能。

* Digital Outputs
數位輸出的功能。

* Analog Outputs
類比輸出的狀態。

* Gripper 
夾爪的功能 

* Automatic external
自動外控界面的任務。

MC [Operator Control], 
Ch. [ Monitor] 

MC [Operator Control], 
Ch. [ Monitor] 

* Cartesian 
TCP現行位置的組成部分包含“位置＂、“方向＂、
各標準軸和外部軸的“狀態＂及“旋轉量＂。 

* Axis specific 
目前各標準軸及外部軸的特定軸位。 

* Incremental 
機械手各軸在增量方面的現行位置。

* Master/Slave 
主副軸在增量方面的現行位置。

* Single 
顯示及修改各獨立變數的值。

MC [Operator Control], 
Ch. [ Monitor] 
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* Overview 
  * Display 
    顯示在“ConfigMon.ini＂裡被歸類在一起的變數。
  * Configure 1) 
    設定在“Monitor＂中的變數群組。 
  * Edit “ConfigMon.ini＂ 1) 

編輯“ConfigMon.ini＂檔。

* Cyclic Flags (Notice)
提醒的信號狀態(循環旗標)。

* Flags 
旗標的信號狀態。

* Counter 
顯示計數器的值。

* Timer 
定時器的值和作動狀態。

*1) 在使用者等級中無法使用。

MC [Operator Control], 
Ch. [ Monitor] 
 

* Oscilloscope 
  * Display 
    檢視和分析記錄路徑。 
  * Configure 
    示波器功能的設定。

* Log book 
  * Display 
    顯示被記錄的動作。 
  * Configure 
    原始記錄檔功能的設定。

* Cross--Log book 1) 
  記錄程式“Kuka --Cross＂。

HB Electrical Servicing

* Caller Stack 1) 
  顯示程式和副程式的呼叫順序。

* Interrupts1) 
  中斷的列表。 

MC [Operator Control], 
Ch. [ Monitor] 
 

* Security circuit
顯示機械手的安全迴路。

* Web Diagnosis
啟動罐頭用來展示的internalWeb 瀏覽器預先規定頁

HB Electrical Servicing

1) 在使用者等級中無法使用。 
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* Navigator 
在使用者界面裡顯示瀏覽器。 

* Program 2) 
切換使用者界面到所選程式中。 

* Editor 3) 
顯示被讀取到編輯器裡的程式。

2) 只有在點選程式之後才能使用。 
3) 有程式在編輯器中時才能使用。

圖形的附加模組 –根據程式設計。 

4) 選配功能 
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8.6     設定(Setup) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

專家級 
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使用者等級 
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* Tool 
用來計算固定於機械手腕軸上之工具的位
置、方向和架構的校正程式。 

* XYZ--4--Point 
把機械手移動到固定的參考點上。 

* XYZ--Reference 
把裝有己知參考工具的機械手移到一參考點上。

* ABC--2—Point 
  把機械手移動到具方向資料的2個點上。 
* ABC--World 
  以大地座標系統來做垂直定位。 
* Numeric Input 
  輸入工具資料。 
* Payload data 
  輸入質量、重心和慣性動量。 

* Base 
決定工件位置和方向的校正程式。  

* 3--Point 
  移動到工件上的參考點。 
* Indirect 
  輸入工件上不易接近的參考點。 
* Numeric Input 
  手動輸入參考點。 

* Fixed tool 
定義外部固定工具的校正程式。  

* Workpiece 
  移動固定於機械手上工件。 
* Tool 
  把機器人移向固定的工具。
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* Offset external kinematic
  在外部動態系統上把機手移向固定的工具 
* Numeric Input 
  手動輸入固定的工具。

* Supplementary load data 
在機械手上的追加負荷資料輸入。

* External kinematic 
* Root point 

    移動從大地座標系統到外部動態系統的距離。 
  * Root point (numeric)  
    輸入從大地座標系統到外部動態系統的距離。 
* Offset 

移動從外部動態系統到工件的距離。 
  * Offset (numeric) 
    輸入從外部動態系統到工件的距離。 

* Measurement Points 
  * Tool type 
    顯示己存工具類型的校正資料。 
  * Base type 
    顯示己存基準面類型的校正資料。 
  * External Axis 
    顯示己存外部軸的校正資料。 

MC [Start--up], 
Ch. [Calibration -- 
External kinematics]

* Tolerances 1) 
工具校正公差極限的輸入。

1) 在使用者等級中無法使用。 

MC [Start--up], 
Ch. [Calibration] 

* Dial 
使用機械式量表做歸零動作。
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* EMT
用電子測量工具做歸零動作。 
* Standard 

    * Set mastering 
      在有或沒有荷重的情況下將機械手歸零到

機械原點的位置。 
* Check mastering 

      檢驗歸零。 
  * With load corr. 
    * First mastering 
      在沒有荷重的情況下將機械手歸零到機械

原點的位置。 
    * Teach offset 
      機械手在有荷重且編碼器有針對此荷重相

對於第一次歸零計算做補償的情況下執行
歸零校正。  

* Master load 
    * With offset 
      在之前有做過“Teach offset＂的情況

下，此功能被用來檢查固定於機械手上
荷重的歸零。  

* Without offset 
      在各荷重下的機械手歸零；依第一次歸

零計算其差異性。 

取消所選軸的歸零資料。

* Automatic  
從光碟片中讀取新版本的程式。

MC [Start--up], 
Ch. [Software Update]

* DSE -- RDW 1) 
“數位伺服電子元件(Digital Servo Electronics)＂
和“數位解碼整流裝置(Resolver Digital 
Converter)＂的顯示

HB Electrical Servicing 
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8.7     指令(Commands) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

專家級和使用者等級

* Load data determination
讀取資料的判定

* External Editor 1)

用來編輯圖形使用者界面和KRL等級內應用程
式的外部程式 

HB Progr. Handbook
MC [Expert Progr.] 
Ch. [External Editor]

see additional package
[LoaddataDetermination]

* Config. External Axis *1)
設定外部軸。 

* Long text 1) 
輸入點/輸出點的名字。 

1) 在使用者等級中無法使用。 

Separate documentation 
[ExternalAxes]
HB Progr. Handbook
MC [Configuration] 
Ch. [Configuring the 
system] 

改變機械手名稱。
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重複最後被執行的指令。

* PTP 
動作指令“點到點＂。 

* LIN 
動作指令“直線＂。 

* CIRC 
動作指令“圓弧＂。

* Torquemon. 
衝突的監視呼叫範圍。 

* WAIT 
等待時間功能。

* WAITFOR 
等候信號功能。

* OUT 
* OUT 
簡單的切換功能。 

* PULSE 
簡單的脈衝功能。 

* SYN OUT 
依路徑而定的切換功能。 

* SYN PULSE 
依路徑而定脈衝功能。

* IBUS--Seg. on/off
結合和分離 Interbus 部分。

MC [User programming]
Ch. 
[Program commands] 
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* Static 
在程式控制下將類比輸出訊號設為固定值。 

* Dynamic 
在程式控制下，根據速度不同或特定技術功
能，將類比輸出訊號設為相對應的值。 

* Normal 
將一註解列插入程式中。

* Stamp 
在程式裡註解列中標示日期與時間。

MC [User programming] 
Ch. 
[Program commands] 

* PTP 
絕對位置的“點到點＂移動。 

* PTP_REL 
相對位置的“點到點＂移動。 

* LIN 
絕對位置的直線移動。 

* LIN_REL 
相對位置的直線移動。  

* CIRC 
絕對位置的圓弧移動。 

* CIRC_REL 
相對位置的圓弧移動。
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8.8     技術(Technology) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

專家級 

* ARC ON 
開始焊接，包括動作，開始和點火參數。 
* PTP 
點到點移動。 

* LIN 
直線移動。 

* CIRC 
圓弧移動。 
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* ARC SWITCH 
數個接縫部分的銲接，包括接縫部分，以及機
械方面和加熱方面的波形參數。  
* LIN 
直線移動。 

* CIRC 
圓弧移動。 

* ARC OFF 
縫銲結束，包括結束參數、融池回填、氣體續
流時間和關火。 
* LIN 
直線移動。 

* CIRC 
圓弧移動。 

* ARC ON 
  開始焊接，包括動作參數、動力來源和起動延
遲的程式號碼。 
* PTP 
點到點移動。 

* LIN 
直線移動。 

* CIRC 
    圓弧移動。 

* ARC SWITCH 
  數個接縫部分的銲接，包括接縫部分，及機械
波形的參數。 
* LIN 
直線移動。 

* CIRC 
圓弧移動。 

* ARC OFF 
  縫銲結束，包括運動參數、含有動力來源、
速度和波形樣式的程式號碼，和良好的融池
回填。  
* LIN 
直線移動。 

* CIRC 
    圓弧移動。 
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* SPOT 
  把機器人移到焊接點上，啟動和關閉焊槍。 
* PTP 
點到點移動。 

* LIN 
直線移動。 

* CIRC 
    圓弧移動。 

* RETRACT 
  把機器人移到焊接點上，啟動和關閉焊槍。 
* PTP 
點到點移動。 

* LIN 
直線移動。 

* CIRC 
    圓弧移動。 

* Gripper 
以程式設計夾爪功能。 

* Check Gripper
  任何被安裝在夾爪上的感應器之疑問。

Additional documentation
[Gripper Tech] 

* SEARCH 
  以程式設計一種搜尋動作。 
  * LIN 
    直線移動 
  * PTP 
    點到點移動 
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8.9     協助(Help) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

* CORR 
  以程式設計一條修正指令。 
  * Turn off 

*1--dimensional 
*2--dimensional 
*3--dimensional 
*Free programmable

可用程式設計的內建格式、狀態鍵和手稿。

專家級和使用者等級

針對目前所選標題啟用指定內容的線上協助。

線上協助功能的整體索引。

提供版本資訊(GUI / 核心系統 / 系統資料)
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