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1 运行/关闭控制器 

1.1 概述 

KRC 控制柜包括设备的电源和控制电器。除了主开关，所有控制器的操作控制元件

在KCP（KUKA控制面板）的手动设计单元。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

控制器运行预示初始的启动过程已经正确地进行并且系统准备就绪。 

符号、图表和特殊字符意义在“文件有关事项”的章节中有解释。 
 

KRC1 和 KRC2 控制柜的门只能由熟练电工或经培训的电工进行维修时打开。当

工作完成后，控制柜的门必须再小心地关闭防止掉入灰尘和未经授权进入。

在维修工作完成后控制柜 KRC1 和 KRC2 的门必须立即关闭，否则内部气流冷却

能力丧失。这样可能引起控制器过热和不能运行 
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 1.2控制柜KR C1操作者控制元件 
 
 

主开关： 
主开关用以打开和关闭设备系统和控制

器 
对主开关要使用一合适的挂锁防止被意

外开合（例如：在设备的维修过程中） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
计算机驱动和接口 
驱动器前的扁平板允许插入软盘和

CDROM 光盘，接口COM1、LPT1和LED
（控制器打开）如图： 
 
 控制柜锁 

控制柜锁有一个盖做保护，该盖还可以作

为门把手 
 
 

 
标准鼠标可以与计算机系统COM1接口连接，甚至不须在操作过程中重新启动计算机而

进行连接和拆除。因此，鼠标驱动程序可以自动应用COM1接口。 
 
 
 
 
键盘的临时连接也可以连接到相应的DIN或PS/2接口。 

不同的 COM 接口的应用软件和功能在通过 COM1 接口必须重新设置。 

在控制柜门上的驱动器的扁平板只能在使用驱动器的时候打开，防止灰尘和湿

气进入驱动器。请确保在其他时间扁平板是关闭的。 
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1.3 “KRC2”控制柜的操作者控制元件 

 
主开关 
设备和控制器由主开关进行打开和关闭 
对主开关要使用一合适的挂锁防止被意外开合（例

如：在设备的维修过程中） 
 
 
 
 
 
选项 
若控制柜配备额外选项，他们的功能情况在LEDS
上有简要的说明。 
 
 
 
控制柜锁 
控制柜锁有一个盖做保护，该盖还可以作为门把手 
 
 
 

计算机驱动 
开着控制柜门，可以进行光驱和软驱操作。 
 

 
 
光驱 
 
 
 
 
 
 
软驱 
 
 

 
 
 

标准鼠标可以与计算机系统COM1接口连接，甚至不须在操作过程中重新启动计算机而

进行连接和拆除。因此，鼠标驱动程序可以自动应用COM1接口。 
 

 
不同的COM接口的应用软件和功能在通过COM1接口必须重新设置。 
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键盘的临时连接也可以连接到相应的DIN或PS/2接口。 
 
 
 
 
 
 

1.4 “KR C3”控制柜的操作者控制元件 

 
KCP连接                  状态显示 

KCP（KUKA控制面板）的电缆与此插座连接      第一个发光二极管表明系统是否打开，第二个表

明正在通过计算机单元硬驱动。 
 
 
 
 
光驱 
软驱 
 
接口 
 
 
 
 
 
 
 

 
开/关              重新启动 

整个设备系统用此开关进行开/关转换。         此按扭用于重新启动计算机（热启动）而不必关闭

系统再返回进行。 
 
 
 

为了防止灰尘和湿气进入控制柜，门只可以短时间打开。确保在其他时间门完

全关闭 

必须保持控制模块的两个门关闭以防灰尘落入。 
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1.5 运行控制器 

使用控制面板上的主开关打开设备系统后，计算机开始运行（安装）操作系统和控

制软件。此装载过程持续几秒。进程通过进程指示条在KCP显示屏上显示。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

显

显示器然后显示程序创建、选择和执行的主菜单。 
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1.6 关闭控制器 

 
用控制柜的主开关关闭设备系统后，控制器关闭自身的软件和操作系统。在

此程序（关闭电源）下某些数据自动保存。 

如果安装的机器数据与设备型号不匹配，当控制器启动时会产生相应的出

错信息。这种情况下，不要移动设备。 
 

只要不在紧急制动状态和在自动模式驱动器运行状态下，设备可以人工移

动和启动程序。 

关于操作者控制元件“EMERGENCY STOP 紧急制动按扭”和“驱动运行”的

相关信息在“KUKA 控制面板KCP”章节的“KCP的操作者控制元件”部分可

以找到 
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1.7 重新开机时控制器的响应 

控制器提供两种不同的启动方法： 
  冷启动 
热重新启动 

1.7.1 冷启动 

冷启动与早期版本的控制软件运行方式一样。当系统启动后没有选择程序，用户输出将出

现“FALSE”（出错）。 
 
 
 
 

1.7.2 热启动 

在电源发生故障的情况下为使停工时间降到最少往往使用热启动。系统一旦启动，在电源

故障修复之前程序到达的位置立即在程序中确定下来。区域场总线将重新设置（甚至在故

障状态下）。当系统重新启动时，在电源关闭的那一刻系统所设置的输出将再次设置，然后

程序的进程在程序到达的那一点开始恢复。在大多数情况下，不再需要释放存储单元。 
 

默认程序激活变量。 
 

 
 
 
 

操作者可以看到，电源有故障会发生下列情况： 
--短路制动（动力制动） 

-- 电压低 
--系统变量“$STOPMESS”设置为1（真） 
--系统变量“POWER-FAIL”设置为1（真） 
--备份程序启动，所有修改的文件被保存 
--机器自动关闭 
接下来系统启动，恢复到用户界面的初始状态，例如：如果在电源故障前在窗体打开或程

序装载进入编辑状态，在重新启动后将不会显示此状态。 
核心系统的状态包括程序、模块指向、变量内容、输出、状态信息和确认信息等完全恢复。 
 
 
 
 

在“AUTOMATIC EXTERNAL”模式下，将自动选择程序“CELL”并且执行该

程序。 
 

在重新启动系统之前，必须确定执行重新开始程序重新设置或恢复输出是

否明智。例如：如果设备已经丢失了零件状况下，继续该程序是不明智的。

 

在软件发生问题后重新启动的情况下，只可能对单独问题进行程序恢

所有没有保存的重大更改关闭后丢失。 
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如果接下来系统启动要求冷启动，可以进行下列选择达到此目的：选择选项“Configure”
然后选“ON/OFF options”选项，再选择“Force Cold Startup” 
 

 

 
 

 
 

1.7.2.1 硬件要求 

只有高于“E”版的电源模块支持备份程序。这种模块能持续200秒，更老的模块在70秒之

后自动关闭。 
在热启动下，系统配置在电源故障的同时恢复。翻译器返回到程序中断的那一点，例如，

输出图象被恢复。在系统设计中输出图象的恢复设置了特殊的要求。 
在手动模式下，输出外围与系统输出“$PERI_RDY”和“$STOPMESS相连。这样，如果驱

动器转换（紧急制动转换），只能进行基本存储单元状态的变更。 
 
 

 

1.7.2.2 系统运行的电源故障 

在正常操作过程中发生电源故障，设备会由于短路制动（动力制动）而停止。信息窗口上

显示相关信息。 
 

如果在电源故障时系统出现错误显示或在冷启动过程中系统关闭，系统会产生

一个“vxwoeks Debug”文件。KUKA可以使用此文件进行错误分析 

系统重新开始然后发生与冷启动一样的状况。

菜单命令“Force cold starup”不是保持在被选择的状态，即每次冷启动要

求激活它。 
 

关于热启动的设置和配置更多的信息可以在“Configuration”配置文件的

“programming Ｈandbook”编程手册的“系统配置[Configuring the system]”

一章找到。 

所有在基本存储单元中可能触发潜在危险运作的外围设备必须使用脉冲阀技

术设计。这样可防止当电源开合时引起无意的运作。 
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系统变量“$STOPMESS” 和 “$POWERFAIL然后设置为“TRUE”（真） 
  

 
 

由主供电引起的电源故障还是在程序执行过程中按下主开关引起的电源故障，二者没有

区别。 
所有具有存档位的核心系统文件保存在硬盘上。一旦文件被保存，系统保持等待直到超

过电源关断停留的时间。然后出现以下两种可能性： 
 
当超过停留时间时电源恢复 
设备系统未关断并且系统变量“$POWER_FAIL再次设置为“FALSE”（假）。在工作恢复

以前这条信息必须在信息窗被确认。 
 
当超过停留时间时电源仍关断 
在备用电池控制的模式下,整个核心系统文件在硬盘上备份在”vxworks.freeze”文件中并且

控制器关断(看 1.8). 
所有系统文件以通常方式保存 
 
控制系统然后关闭 

 
 
 
 
当电源恢复时，控制器自动运行并且选择先前运行的程序。程序执行可能从程序终止的那

一点重新开始。有两种操作方法： 
 
●如果设备位于程序路径（例如：斜坡制动），可以使用“开始继续”开始程序 
●如果设备离开程序路径（例如：短路制动）,在偏离路径的地方（RET定位）运行BCO
可能是必要的。 

1.7.2.3 冷启动过程中电源中断 

 变量”POWER FAIL”被设置为”TRUE’并且系统引导程序失败.在某些时候电源一旦恢复

可能触发重新设置处理器并且进行冷启动. 

1.7.2.4 在重新启动过程中电源中断 

控制软件完全重新启动.随后所发生的事情在1.7.1.2有描述. 

一个激活的应用程序用KRL命令“SYNX[]”对电源故障作出反应。如果此信息

没有出现，会产生相应的错误信息。 

如果备用电池不足,特殊详细的文件可能被损坏.这种情况下需要尝试冷启动.在控制数

据被保存之前如果电池电压不足可能发生控制失败. 
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1.7.3 设置外部电源供电和用户输出 

外部电源供电 
设备控制器的计算机单元可以由外部电源（可选择）单独供电。需要一个24伏的电源，它

可以独立于正常电源工作。在主电源故障情况下，计算机单元不关断。 
 
使用户输出无效 
有外部电源供电电源故障的情况下，用户输出不会向正常一样失效。如果希望这样，那么，

变量“IO_SYS_DOWN_ON_24V”必须设置为“TRUE” 
当电源恢复时，用户输出恢复。 
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1.8 电池电量的监控 

通常，当系统关闭或在断电的情况下，设备系统数据会自动备份。在控制柜中的用于备份

计算机系统数据的电池被供应 

1.8.1 KR C1 响应 

如果在备份过程中电池电压掉的太多（低于 22V），信息窗口上出现出错信息 
 

 
 

 
 
.  

出错信息可能有以下原因： 
电池未充满 

 
原因：系统连续快速关/断多次 
措施：让设备控制器至少运行10小时，让电池完全充满，如果此办法不起作用，电池失效。 

一个或两个的电池都失效 
措施：立更换刻两个电池，不要关断设备控制器（可能产生错误文件或损坏操作系统）。 
 

  

如果此信息发生在正常操作过程中，电池中已经发生了短路

在正常的操作过程中未连接电池不会出现出错信息。 

用户只能使用由 KUKA 专门发行的电池。否则不能保证纠正系统机能。 
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1.8.2  KRC2 响应 

如果在备份过程中电池电压掉的太多（低于 22V），信息窗口上出现出错信息 

 
 

 
 
 

在备份结束时电池的目前状态被保存，接着系统启动，出现以下信息： 
电压低于22伏 
 

 
 

此信息表明有足够的电压保持到完成系统数据备份 
 
电压低于19伏 

 
 
如果此信息出现，操作系统或设备系统数据可能被损坏因为在备份程序完成之前计算机关

断，为了保护电池防止过量放电（因此损毁）系统关断。 
出现这些信息有两种原因： 

电池未完全充满 
原因：系统连续快速关/断多次 
 措施：让设备控制器至少运行10小时，让电池完全充满，如果此办法不起作用，电池大概

失效。 
一个或两个电池都失效 

 措施：立更换刻两个电池，不要关断设备控制器（可能产生错误文件或损坏操作系统）。 
只能使用由KUKA专门发行的电池。不保证能纠正系统机能。 

 
  

如果此信息发生在正常操作过程中，电池中已经发生了短路

在正常的操作过程中未连接电池不会出现出错信息。 
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信息窗口的信息既不能被删除也不能被确认。这个信息只有在下一次电池电压掉得不是

太低电池备份程序成功完成后才自动被删除。 
 

信号输出“$LAST_BUFFERING_NOTOK” 
 
在备份过程中电池如果电池电压低于 22V或 19V 时，除了产生出错信息，输出 
“$LAST_BUFFERING_NOTOK”被设置为“TRUE”。 这样可以与相连接的外围一起因此对

状态作出反应. 
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 1.9 病毒保护 

控制软件包包括防止计算机被病毒侵入的病毒保护程序与控制柜一起交货。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

当打开设备系统,Ikarus 
软件”VIRUS UTILITIES”程序启动.程序一开始,信息窗口被激活并且进行主内存查找. 

 
 

 
 

在后台运行的”Ikarus_guard”程序然后启动;窗口的任务条的图标表明状态. 

  

直到控制器完全启动才有可能清除病毒 
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程序继续监控系统的主内存和驱动器 
 

 
 

如果在操作过程中发现病毒,例如当访问软盘或网络时,产生一个相应的病毒警告. 
 

 
 

如果这些出现,请通过WINDOWS的开始菜单启动Virus—Utilities程序.使用键盘“CTRL” 
+ “ESC打开开始菜单,用箭头选择相关程序,然后按下Enter键. 

 

要进行手动查找或清除病毒,首先必须转换窗口界面.根据设置文件,访问用户

组”Expert” 

更多的关于转换窗口界面的信息在[KUKA 控制面板KCP]一章可找到. 
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然后下面窗口被打开: 

  
 

  
 

根据缺省设置,病毒扫描程序不介入KRC软件的执行.为了能进行查找和删除病毒必须改

变缺省设置.打开”Options选项”菜单选择进入”Configure”(设置) 
 

 
 

激活下面正打开的窗口选项,按”OK”接受设置. 
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”激活选项”Remove virus”(清除病

毒) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
现在选择所要查找的目录 
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在同一个菜单下选择”Scan”(扫描)按下回车键开始病毒扫描. 
  
病毒扫描器然后在指定的驱动器和目录中查找.由扫描发现的病毒用对话框表明,通过确认

信息删除. 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 

最后,显示查找驱动器和发现病毒的情况概要. 

如果操作系统或设备控制软件的文件由病毒感染.病毒一旦被清除过,有疑问的软

件应该重新安装作为预防措施. 
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关于病毒扫描器的更多信息在扫描器用法说明书中可以找到。 

引起你注意的是确保你一直使用病毒扫描的最新版本. 
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2  KUKA控制屏KCP 

 
2.1 概述 

KUKA控制屏（简称“KCP”）是人机交流的接口，它用于简化机器人“KRC...”控制部分的操作。所

有用于机器人系统编程和操作的部分（除了总开关以外）皆直接布置在KCP上。KCP的外形按照人机

工程学原理设计，轻盈灵巧，不仅可以用作台式，而且也可以手提式。KCP的握把凸缘和背面的许可

开关使操作者应用自如，不受左撇子或右撇子的限制。 
VGA彩色图象液晶显示屏直观地再现了操作及编程动作。如果您已经使用过“Windows”操作系统，

您将会在操作界面上发现许多熟悉的部分。 
以下将向您简要介绍操作元件和KCP的图象化操作界面。 
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2.2 KCP操作元件 

 
紧急停止按钮 
 
紧急停止按钮是最重要的安全装置。出现危险时按这个红色的

敲击式开关，机器人的驱动装置会立即被关断。 

在驱动装置能够重新被接通之前，必须将按钮解锁。为此请按

顺时针方向旋转开关上部，直至听到弹开声为止。这之后必须

确认在提示窗中相应的紧急关断提示，并请按“确认”软键。 

当按下紧急停止按钮时，刹车导向路径被激活。 

 

 

 

注意：在释放紧急停止按钮之前，必须纠正引起触发停止和导致结果发生的原

因。 

驱动装置开 
 

操作这个按键，机器人的驱动装置被接通。 

它们只能在正常的运行条件下（例如未按紧急停止按钮、防护

门关闭等情况下）被接通。 

在“手动”运行方式时，该按键不起作用（请参阅“运行方式

选择” 

 

 

驱动装置关 
 

操作这个按键，机器人的驱动装置被关断。同时电机制动器稍延

时地闭合，并使各轴保持它们的位置。 

在“手动”运行方式时，该按键不起作用（请参阅“运行方式选

择”） 
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运行方式选择 
 

利用这个钥匙开关可以在下列运行方式之间转换 
 
测试1 
机器人仅在许可按键中的一个（在KCP背面）被按下

时移动。 
移动减速进行。 
 
 
 
 
测试2 
机器人仅在许可按键中的一个（在KCP背面）被按下

时移动。 
移动以编程设定的速度进行。 
 
 
 
 

自动 
机器人自动运行选定的程序，并受KCP的控制， 
移动以编程设定的速度进行。 
 
 
 
 
外部机器人自动运行选定的程序，并受一台中央计

算机或PLC控制。 
 
移动以编程设定的速度进行。 

 
假如在程序运行时转换操作方式，动力制动器就会被激活。 

 
 
 
 

 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 

 

安全保护电路关闭时，只有自动操作方式可以使用。 

在本章节中建立远程信息（执行、停止和重新编程）。 
 



 

操作控制 
 

32 

 
退出键（ESC） 
 

用退出键（ESC）可以随时退出某个功能的编制过程。 
包括，打开的窗体和Windows状态。 
无意被打开的菜单也能按此键重新关闭。 
 
 
 
 
 
 
窗口选择键 
 

使用该键可以在工作程序窗、状态窗及信号窗之间进行转换（如

果它们被打开的话）。 
选定被激活的窗口的背景带一定的颜色而突出。 
本手册把该激活状态称为“反显”。 
 
 
 
 
 
 
程序停止键 
 

操作该键可以中断在自动运行状态下运行的工作程序。 
未来重新进许暂停的程序，请按“程序启动向前”键。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
程序向前键 
 

操作该键可以启动选定的工作程序。 
只有在驱动装置接通以及不存在紧急关断情况时才能启动。 
在点动运行方式（T1或T2）时，继续减速被触发的情况下，释放

“程序向前”键。 
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点动运行-T1及T2-启动时必须首先按许可键中的一个，然后再按“程序启动向前”键。 
程序运行时，这个启动键必须被按住。 

 
程序启动向后 
 

按此键时，选顶程序的移动指令将逐步地朝程序开头的方向

运行。 
机器人将逆着原来程序编程设定的轨迹移动。 
这种方法将在后续定义圆弧移动的辅助点时用到。 
 
 
 

 
 
此功能仅在运行方式T1（测试1）和T2（测试2）
时可用。 

 
 
 
回车键 
 

该操作元件相当于您已经熟知的PC机键盘上的“输入”键或

“回车”键。 
使用该键可以结束指令、确认表格的输入参数等。 
 
 
 
 
 
光标键  
 

光标键用于 
—改变编辑光标的位置以及 
—在InLine表格和参数表的各区内进行转换 
为此，操作相应的光标键。这个功能包括，重复功能和重复

率同个人计算机键盘相似。 
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手轮 
 

这个操作元件用于手动操作机器人所有6轴的移动（自由度）。 
偏转的幅度将同时影响到机器人的移动速度。 
作为另一种选择也可以使用显示屏右边的-/+状态键。 
参阅（手动运行机器人）一章。 
 
 
 
 
 
 
菜单键 
 

使用该键可以打开菜单条中的一个菜单（显示屏上方）。 
在打开的菜单中您可以进行如下选择： 
—使用光标键 ，这时选定的菜单项用颜色标出，然后操

作回车键确认。 
或者 
—通过在数字区键入左侧给出的数字。 
欲关闭某个无意之中打开的菜单，请按“ESC”键。 
 
 
 
 
 
 
状态键 
 

状态键（显示屏左边及右边）用于选择运行选项、接通各种

功能及对各种值进行调整。 
各种功能通过相应的符号在状态键条中以图解形式给出。 
参阅2.4节（状态键条）。 
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软键 
 

通过这些操作元件可以选择在软键条（显示屏下方）中

显示各种功能。 
可供选择的功能将动态地发生相应的变化，即软键条的

占用情况将发生变化。 
有关的信息可在2.4节（软键条）中找到。 
 
 
 
数字键区 
 

通过数字区键入数字。在第二层面上数字区具有光标控

制功能。 
这些平面之间的转换通过短促地按键盘上的“NUM”实

现。 
 
 
 
 

 
                                     显示屏状态条中的“NUM”区告知您所选取的功能： 
                                                                             
                                        

数字输入被激活 
                                        

光标控制功能被激活  
 

 
 
 

 

 

  
 
 
 
 
 
 
 

LDEL 
删除编辑光标所在行

PGUP 
向文件起始方向翻一

屏幕页 

TAB 
制表键跳转 

CTRL 
控制键，用于程序专用指令

等场合 

箭头  

返回键，编辑光标左面

的字符被删除 

PGDN 
向文件末尾方向翻一屏幕

页 

DEL 
编辑光标右面的字

符被删除 

INS 
在插入及覆盖模式之

间转换。 

在状态行中，设定好

的模式显示如下 

END 
跳转至编辑光标所

在行的末尾 

UNDO 
撤消最后的输入 

HOME 
跳转至编辑光标所在行

的开头 
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键盘 
 

通过“SHIFT”键进行大、小写的转换。 
 

 
操作一次字型变换键，后面一个字符将变成大写。若欲大写若

干个字符，则必须在输入过程中按住上行键Shift。若想继续大

写字符（Caps Lock），可使用“SYM+Shift”快捷键。若想达

到控制的目的，“Caps”状态行将从灰色变为突出。 
 
                                            锁定键无效 
                                             

锁定键激活 
 

在第二个层面上有标点符号和特殊符号可供使用。 
操作“SYM”键即可转换到这个层面上。 
操作一次“SYM”键，相应的标点符号或特殊符号即作为下一个字符写出。

欲持续实现其功能时，必须在输入时按住这个键。 
 
使用某些应用程序（例如附加工作程序）时，存在通过各种键组合控制各种

功能的可能性。（例如ALT+TAB，CTRL+ESC，等）。KCP上的“ALT”键

字如左图示的位置。 
 
 
“CTRL”键在（键盘的）数字区内。 
为了能够使用“CTRL”键，必须把（键盘的）数字区转换到光标控制功能（参

阅关于“键盘数字区”的描述）。 
 
 
 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

“Shift”、“Alt”、“Ctrl”和“SYM”键被敲击一次，这些键就保持激活状态，例如按

下“Shift”键，然后再释放，那它的激活状态就等到下一次的敲击。 
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2.3 KCP的背面 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

铭牌 

许可按键 

接口 

许可按键 程序启动向前键 

空间鼠标 

许可按键 
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2.4  图形用户界面（GUI） 
 

KUKA控制屏的显示屏细分成许多功能区。它们在运行过程中自动与不同的需要相适

配。 
属于上述操作元件的有菜单条、状态键条和软键条、程序窗、InLine表格、状态窗、

提示窗以及状态行。 
 

 
 
 
 

2.4.1 设置亮度和对比度 
 

为了使图形用户界面更清楚明亮，亮度和对比度的液晶显示都可以调整。 
在变换亮度和对比度时，首先要必须关闭点动功能。“点动模式”状态键安装在显

示屏的左上方 
亮度和对比度设置在显示屏的右手侧。按相应的+/-状态键，它们的各自值可以从0
到15之间进行变换。 
 
 

2.4.2 功能键 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 

状态键条 
 

这些状态键条显示位于显示屏左右两侧 
的状态键的可变功能。 
其外观及状态键所属的功能在程序运行 
过程中不断变化。 
有关状态键的信息可在2.2节中找到。 

 
 

这些键在下面例子中都有插图说明。菜单条、状态键条和软键条的占用取决于所安装

的应用程序。 

菜单条 
在菜单条中，机器人控制部分的功能被

分组汇总。 
这些组别（菜单项）必须通过菜单键（在

显示屏的上部）打开去访问下一个功能

层面。 
有关菜单键的信息可在 2.2 节中找到。
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2.4.３ 输入／输出窗口 
 

程序窗 
 

在程序窗中展示所选定的工作程序的内容。如果没有选定工作程

序，程序窗中则显示一份可供使用的工作程序清单。 
 

在行号码和指令文字之间有一个黄色箭头指向右边，即“句子指

针”。句子指针位于正在执行的程序行上。 
 

另一个标记是“编辑光标”，它是一个垂直的红色线形标记。编

辑光标位于正在编辑行的开头。 
 

有关使用指令指针的进一步说明，请参阅6.4.3节。 
 
 
 
 
 

状态窗 
 

状态窗在需要时显现出来，以便显示（例如输出量的分配）或数

据的输入（例如刀具校准期间）。 
 
 
 
 
 
 

使用光标键 和 ，你可以从一个输入窗口跳转到另一个输入

窗口。 
          
 
 

软键条 
通过自动适配的软键条可以提供能够

用软键（显示屏下方）选取的各种功能。

有关软键条的其它信息可在２.４.６中

找到。 

句子指针（程序指针）

编辑光标 
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按“ESC”键可以返回标准显示 

提示窗口 
在机器人运行过程中，控制部分通过提示窗口同操作者交流对话。 
通知、状态、确认、等待以及对话信息都被显示在提示窗口里。 
 

 
每一个信息都赋予了特殊的标记。有关说明，请参阅2.4.5节。 
 

假如信息文本不能在一行里制作，那么剩余的信息将被剪掉。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
联机表格 
工作程序功能的一部分要求输入数值。 
这些数值将在输入窗（InLine表格）中输入，或者从InLine表格的 
子菜单中选出。 
通过这种方法将确保编程指令始终具有正确的输入格式。 
 
 

 
使用光标键 和 你可以从一个输入窗跳转到另一个输入窗。 

 
 
 
 
 
 

在指令视窗里，如想显示整个信息文本，可通过使用光标键选择相应的行，然后

按压输入键。 
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2.4.4 系统状态 
 
 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

状态行（状态条） 
在状态行中集中显示有关重要的运行状态

的信息。 
这些信息包括 PLC 或一个工作程序的状

态说明。 
更详细的信息可以在 2.4.6 节中找到。 
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2.4.5 提示 
这些标记在提示窗被显示，具有如下意思。 
通知提示包括信息和指示操作者的操作，比如程序错误和操作者错误。它们完

全是为了提示的目的和不中断程序的运行。 
 
 
 
这条信息显示后，说明一个程序已被选择。 
 
状态提示指示系统状态。它们也提示标记和中断某些应用程序。当一些状态没有

长时间使用，状态提示会自动被删除。 
 
 
 
假如这条信息被显示，说明紧急停止按钮被按压或防护门被打开。 
 
 
 
确认性提示经常显示下列一个状态信息（例如紧急停止）和必须被明确证实，指

示中断运行程序。 
 
 
确认提示机器人停止操作直到排除错误的起因和提示被确认。 
 
 
 
假如等待提示信息被显示，说明一个程序正在运行和等待条件正在执行。 
 
 
机器人被停止直到满足条件或程序重新设置。在这个例子中，系统正在等待输入1
信号。 
 
操作者必须打开相应的对话提示，将起因存储到对应的变量中。 
程序被停止直到提示被确认并随后被恢复。 
 
 
 
它要求使用者使用软键“是”或“否”予以确认，确认之后提示将被删除。 
 
 

启动键被需求 

紧急停止 

确认紧急停止 

等待 $in[1]=TURE 

你想触及“Ｐ１”点 
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2.4.6 状态条 

 

状态条想你说明重要的运行状态。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

通过数字键可以输入数字。

数字区的光标控制功能处于激活状态。

转换到大写字符状态（所有大写字符都在此状态下书写）。

大写字符无效（在此状态下大小写字符都可以输入）。 

灰色：“提交”解释程序被取消。 

绿色：“提交”解释程序正在运行。 

红色：“提交”解释程序停止。 

红色：“提交”解释程序停止。

红色：“提交”解释程序停止。

灰色：没有选定工作程序。

黄色：句子指针位于选定的工作程序的第一行。 

绿色：一个工作程序被选定，目前正在运算。 

红色：选定并启动了的工作程序停止。 

黑色：句子指针位于选定的工作程序的最后一行。 
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该字段显示被选定的工作程序的名称。 

该字段显示当前正在运行的程序号。

操作模式 T1（手动/点动模式）。

操作模式 T2（手动/点动模式）。

机器人系统中主机或 PLC 预控制里的操作模式。（外部自动）

操作模式。（自动）

程序倍率设置（移动速度），设定的移动速度在这个例子中为编程

设定速度的 100%。 

手动倍率设置（对于手动运行），在本例中设定的运行速度为 50%。

这里显示机器人名称。 

当前的系统时间。 
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2.4.7  界面窗口的锁定 
 

在界面窗口可以使用不同的键盘快捷键。这样在状态行的“NUM”显示是无效的，所以你

可以使用数字区键盘的控制功能。 
 

 
 
 
 
 
 
 
2.4.7.1 Alt-Tab组合功能 
 

这个组合可以另外激活程序。包括的程序有“KR C…”和“Kuka-Cross 3”。按下“ALT”
键，并在数字区重复按压“TAB”键，直到选择到指示的程序。然后释放这两个键。 
 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 

光标控制功能激活
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2.4.7.2 Alt-Escape组合功能 

使用这个组合功能可以返回到你以前激活过的应用程序。按下“ALT”键，并重复地按压

“ESC”键，返回后，释放两个键。 

 
 
2.4.7.3 CTRL-Escape组合功能 

使用“CTRL+ESC”组合键，可以打开窗口的起始菜单，并使用光标键调用不同的应用程

序。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

3  坐标系 
 

47 

2.4.8 鼠标效法的使用键 
 

使用这个功能的快捷键可以移动鼠标的光标并可以效法鼠标的左、右按键。这个功能选项也可

以通过默认键使它无效。 
通过按压“SYM”和“Enter”键可以激活鼠标运行。这个功能也可以通过同样的方法取消。 

 
 

 
 
 

标准鼠标运行方式      鼠标效法激活 
 
 
 
 
 

 
使用箭头键可以在你指向的方向移动鼠标光标。 
假如按下一个键，鼠标光标就会在你所指向的方向快速移动。 

 
 

回车键代替鼠标左键。 
 

空格键代替鼠标右键。 
 
 
 
 
 
 

 

鼠标的中间按钮和“拖曳、滚动”功能没有被效法。 
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3坐标系统 

3.1 综述 

使用手轮或微动键微动设备，必须选择设备运动的坐标系统。 
为此，可以选择下列四种系统，他们的使用在本章有更详细的解释。 

 
坐标系统 
每个设备轴线在正负方向上可以单独移动。 
 
WORLD坐标系统 
固定的，直角坐标系统其原点位于设备的底座。 
 
 
BASE坐标系统 
直角坐标系统其原点位于所加工的工件上 
 
 
TOOL坐标系统 
直角坐标系统，其原点位于工具上。 
 
 
 
 
 
 
 

 参考坐标系只能在微动模式下改变。在左上角显示的“Jog mode”（微动模式）状态

键必须显示“Space mouse手轮”或者“Jog keys微动键” 
选择所需求的坐标系---重复按下下图所指示KCP上的状态键直到出现所要求的坐标

系符号为止 
 

设备依据所选择的参考坐标系统移动。不同的坐标系对设备的移动产生的影响是不同

的，即 TOOL 坐标系与 BASE 坐标系有区别。对他们的详细信息在随后单个坐标系统的

描述中可以找到。 

更多的信息可以在下列地方找到 

在{Jogging the robot微动设备}一章关于用手轮和微动键移动设备的资料中 

在[START—UP]文件中，关于校准工具和工件[Calibration-tools and workpieces]

一章中 
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 3.2  JOINT坐标系统 
 

在JOINT坐标中，每一机械轴线可以单独在轴线的正负方向移动。可以使用微动键或手轮。 
 
 
 

 
手轮允下列微动键/手轮的运动能使每个轴线单独移动。 

 

 
Jog keys微动键                                     Space Mouse手轮 
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 3.3 WORLD坐标系 
WORLD参考坐标轴系统是绝对坐标（固定不变），直角坐标，笛卡儿坐标系，其原点一般位

于工件内部。当设备移动时参考坐标系的原点保持在同一位置，既不随设备移动而移动。 
在交货时，WORLD 坐标系原点位于设备的底座上。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

● 
操作者的位置 

 
 
 
 
 
 
 
 

下列微动键/手轮的运动能使每个轴线单独移动。 

 
Jog keys：微动键                      Space Mouse手轮 

  

有关手轮的说明 

如果操作者（KCP）直接站在设备前面如上图所示的位置，WORLD坐标系与手轮坐标系

一致。为使坐标系彼此一致它也可以在不同操作者位置与系统建立联系，这样要确保

控制尽可能简单和安全。 

关于手轮更多的信息可以在[Jogging the robot微动设备]一章 [Moving the

robot with the Space Mouse用手轮移动设备]部分找到 
 



 

操作控制 
 

52 

3.4 BASE坐标系 
BASE 坐标系是直角坐标，笛卡儿坐标系，其原点位于外部工具。例如：可能是焊枪。如果你已经选择了

此系统作为参考坐标系，设备运行与工件轴线平行。BASE 坐标系只有在下面情况下移动：工件固定在与

算术关联的外部运动系统上。 
 

 

 
 
 
 

下列微动键/手轮的运动能使每个轴线单独移动。 
 

 
Jog keys微动键                           Space Mouse手轮 

  

交货时，BASE坐标系原点位于设备的底座上 
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3.5 TOOL坐标系 
 

TOOL 坐标系是直角坐标，笛卡儿坐标系，其原点位于工具上。坐标系一般 X 轴定向与工具工作方向一致。

TOOL 坐标系不断地跟随工具的运动。 
 

 
下列微动键/手轮的运动能使每个轴线单独移动。 

 

 
Jog keys微动键                          Space Mouse手轮 
  
 
 
 
  

在交货时，TOOL坐标系的原点位于设备凸缘的中心 
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4   点动机器人 

4.1 综述 

点动用于手动控制设备运动到达端点，例如当某一轴撞到软件限位开关后自由移动设备

可用此功能 
设备总共有6个轴，如下图所示： 

 
 
微动设备，模式选择器开关必须设置到“微动模式JOG mode”下—T1或T2。
微动不可能开关在“自动Automatic”或“外部自动Automatic External”位置下

进行。 
模式选择器开关的目前设置状态如下图： 

 
 
 

 
 
 
 

Overview: 纵览 

Position and direction of

rotationof the robot axes轴的位置

和旋转方向 
 

更多的关于操作控制元件“模式选择器开关”的信息可以在 [The KUKA Control

Panel KCP 控制面板]一章中找到 

要不是在紧急制动 EMERGENCY STOP 状态下可以进行设备微动。 



 

操作控制 
 

56 

 
 
 
 

如果某一轴撞到某一软件限位开关，立即关断。然后设备可以在 JOINT 坐标系中

通过手动移出此位置。 

注意事项： 

如果某一或更多轴以超过20cm/s（微动速度设置由厂家设定）的速度没有制动

而撞到终点挡板，相关缓冲器要立即更换。 

如果正好发生在壁挂式设备的 1 轴，必须更换旋转立柱。 
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4.2 微动模式选择 

下列模式用于微动设备 
 

 
关闭微动 
往往只用于执行程序或在自动模式下 
 
 
用手轮移动设备 
根据自由度设置，同时可进行3轴或6轴运动 
 
 
用微动键移动设备 
用于每一个轴的单独移动 
重复按下“JOG MODE微动模式”状态键直到所要求的图标出现为止来进行选择 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

为加强对设备运动的总体了解，轴的位置可以在状态窗口显示。进行如下操作，

按下菜单键“Monitor”选择子菜单中的“Rob.Position”. 
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 4.3    选择运动系统 

微动键可以用来移动标准机械轴线和外部轴线，包括设置的外部运动系统。重复按下下

图所示的状态键来选择所需求的轴线和运动系统。 

 
 
 
 
 
 
 
首先确保激活微动键或手轮微动。否则不可能移动外部轴线。详见4.2部分 
 
 
·设备 
只能移动6个设备轴线A1—A6（Joint 坐标系）或X，Y，Z，A，B，C（参考

坐标系） 
 
 
 
·外部轴线 
这里只能移动外部轴（E1—E6） 
 
 
 
·设备和外部轴 
可以移动设备主轴（A1-A3或X，Y，Z）和外部轴线的前3个轴（E1—E3） 
 
 
 
这里可移动主轴（A1—A3或X，Y，Z）和外部轴（E4—E6） 
 
 
 
如果用手轮移动设备转轴（A1—A6或X，Y，Z，A，B，C）可以用状态键移

动外部转轴（E1—E6），要保持开关合上状态下进行。 
 
  

根据系统设置选择类型和编号。 

关于外部转轴更多的信息在单个文件[外部转轴 External axes]中可找到。
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 4.4选择坐标系统 

选择手轮或微动键后，现在可以选择设备运动的基准参考坐标系。然后进行与所选

系统关联的单个轴的运动。 
 
可以选择下列参考坐标系 
 
·Joint coordinate system Joint坐标系 
每一设备轴线可以在正负方向上单独移动。 
 
 
·WORLD coordinate system WORLD坐标系 
固定的，直角坐标系其原点在设备的基座上。 
 
 
 
·BASE coordinate system BASE坐标系 
直角坐标系，其原点位于工件上 
 
 
· TOOL coordinate system TOOL坐标系 
直角坐标系，其原点位于工具上 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

设备根据所选择的坐标系运动。坐标系选择对设备运动有影响，也就是说，TOOL

坐标系与BASE坐标系所发生的运动不同 

如果A4轴和A6轴同轴（例如：在主控位置）A5轴首先必须转移到JOINT坐标系

中以避免出现出错信息“Command acceleration exceeded A4”. 

在颈轴伸张位（A4 和 A6 同轴），可能出现在颈轴周围的外部供能系统（若有）

遭到损伤的危险。 

关于伸张颈轴位更详尽的信息可以在文件[USER PROGRAMMING用户编程]的

[MOTION运动]章“INFINITELY ROTATING AXES无限旋转轴”部分找到 

如果设备运动通过伸张位（A2和A3在一条直线上），A3轴可能会在下指令变换2

位置之前突然下落15-20cm。 
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选择所需求的坐标系统，重复按下如下图所示的KCP的状态键直到在状态键条上出现如上

所示坐标系的符号为止。 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

更详尽关于“参照坐标系”的信息，请参考文件PERATOR CONTROL操作控制]的

[COORDINATE SYSTEMS坐标系统]一章。 

标准地，当设备交货时，BASE坐标系和TOOL坐标系没有校准。如果BASE坐标系

没有校准，与WORLD坐标系一致（原点）通常位于设备的基座上。如果TOOL坐

标系没有校准，其（原点）位于设备凸缘的中心点。 
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4.5  Jog倍率（Jog速度） 

有些时候（例如在Teach-In定义过程中抵近目标点），必须降低机器人的

移动速度，从而可以获得精确的结果并且避免工件和刀具之间发生碰撞。 
 

 
“Jog倍率”功能仅在“手动运行”方式下可供使用。状态键“移动方式”

（显示屏左上侧）必须显示符号“手轮”或者“运行按键”。 
 
 
这时，你便可以用位于“倍率”符号右侧的“+/-”状态键（显示屏右下侧）

改变Jog倍率的数值。当前设定的值不仅以符号形式显示，而且也显示在状

态行中。 
在使用手轮时可以通过较小的偏转进一步减慢速度（偏转同速度成正比）。 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

在 T1 和 T2 方式下，手动进程设置也可以在某个程序的执行过程中更改

在更改手动进程设置的布幅时，必须在菜单“配置进程设置”中激活选

项“手动 OV 步”，并在机器参数中输入的值的百分之 1、3、10、30、50、

75 和 100%之间变化。 

假如你选择与轴相关的坐标系统作为参照坐标系统，那么手动进程就与

此轴为参照。 

假如在直角坐标系统（即笛卡尔坐标系统）中，手动进程设置参照路径

最长的轴（主导轴），因为其他轴与主导轴是同步动作。 
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4.6  使用手轮移动机器人 
4.6.1 概述 
 

如果用“运行方式”状态键选择了手轮作为机器人的操作元件，则可以同时使机器

人3轴或6轴联动。手轮此时有一个坐标系，它在所有的参照坐标系统中保持不变。 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

如果你沿着正X轴的方向把手轮朝自己拉，那么参照坐标系统中的机器人转轴也将

同样沿正X轴方向移动。这同样适用于Y轴或Z轴。 
 
如果你绕X轴旋转手轮，将使刀具中心点同样绕所设定的参照坐标系统的X轴旋转。

这同样适用于Y轴或Z轴。 
 
 

 
 

 
 
 

 
对于在笛卡儿坐标系中移动机器人，也可以使用“鼠标定位”功能。 

 
某些应用场合，机器人没有必要同时沿着6根轴移动，例如精确定位或者

刀具校准。因此，有“自由度”和“主导轴”这两个辅助手段可用于减

少转轴。 
 
 
 
 
 
4.6.2 鼠标位置 

涉及到有关[选择手动方式]章节的信息在选择这个手动方式下。 

涉及到有关[选择坐标系统]章节更多的信息在选择坐标系统。 

为了进行手动运行，必须首先按住许可按键（在 KCP 背面）中的一个，然后操作手轮。

如果许可按键或手轮在运行中被送开，机器人就立即停止动作。 
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当使用空间鼠标使机器人慢进时，为了确保操作者的直觉操作感，操作者可以通过

控制器获得他的位置。 
 

这个功能可以通过按压菜单上的“配置”键并执行“慢进”选项下的“鼠标定位”。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
鼠标定位的默认值设置为0度（机器人将在正X轴方向朝操作者移动）。为了确保它，

操作者将站在机器人的前方，使空间鼠标的偏转与运动方向相对应。 
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假如操作者现在使机器人在左边移动并希望机器人再朝自己移动，如果他长时间的不想

动作。鼠标定位只简单地设置为90度，这将引起在机器人控制器中的笛卡儿坐标系旋转

90度。 

 
同样在这之前，手轮也将使机器人再一次朝操作者移动。 

 
 

 
 

 
你可以通过按压相应的软键来改变6D鼠标的位置。每按压“+”软键一次，笛卡儿

坐标系就顺时针旋转45度，按压“-”软键，坐标系就逆时针旋转。 
 
在状态窗KCP的标记也每按压一次软键就运动并总能指示出当前的位置。 
 
此“关闭”软键认可当前鼠标的位置并关闭状态窗。 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

当转换到“AUT”（自动）或“EXT”（外部自动）方式下，鼠标定位就自动恢

复到 0 度。 
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按压软键“+”两次，鼠标定位就顺时针移动90度。在这种情况下，操作者正

站在机器人的左边。 
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4.6.3 空间鼠标的自由度（鼠标配置） 
通过使用“自由度”功能，手轮可以限制同时移动的轴数。 

 

通过按压菜单键上的“配置”并执行“慢进”选项下的“鼠标配置”来获得此

功能。 
 

 
 

在打开的状态窗里可以设置自由度。 

 
有三个可供使用的选项： 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

手轮的自由度 

移动基轴       移动手轴      不受限制的功能
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4.6.3.1 基轴的移动 
 

这时手轮的功能限于移动基轴A1、A2和A3。只有拉拔或者掀按手轮，如下图所示，机

器人才移动。至于机器人在此过程中如何移动，则与设定的参照坐标系相关。旋转手

轮对机器人不起作用。 
因此，在手轮上做围绕它的坐标轴的旋转动作对机器人不发生影响。 
如果选择了一个笛卡尔（直角）坐标系，则只能平移地沿X、Y和Z坐标轴运行机器人。

这时大多是多个轴同步动作。如果相反地选择了与轴相关的坐标系统，则只能直接运行

机器人转轴A1、A2及A3。 
与轴相关的参照坐标系统： 

 

 
 
4.6.3.2 手轴的移动 

这时功能限于移动手轴。只有旋转手轮才能引发相应的机器人动作。只有拉拔手轮，如下

图所示，机器人才移动。这里移动的方式也和所设定的机器人的参照坐标系有关。 
拉和掀按手轮对机器人不起作用。 
 
 
在笛卡尔坐标系中只能旋转地围绕X、Y和Z坐标轴运行机器人。这里多个轴同样可以同时

动作。如果相反地选择了与轴相关的坐标系统，则只能直接运行机器人转轴A4、A5及A6。 
与轴相关的参照坐标系： 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
4.6.3.3 不受限制的功能 
 



 

操作控制 
 

68 

在这个设置状态上可以同时运行机器人的全部 6 根轴。在设定为直角坐标系时，沿着

它的 X、Y 或 Z 轴掀按或拉手轮可以使机器人沿着所设定的参照坐标系的 X、Y 或 Z
轴相应地移动。围绕它的 X、Y 或 Z 轴旋转手轮可以使刀具中心点同样地围绕 X、Y
或 Z 轴作相应的旋转。 
假如你设定了与轴相关的坐标系时，可以有目的地运行机器人转轴 A1 至 A6。沿着手

轮的 X、Y 及 Z 坐标轴掀按或拉（平移地移动）手轮可以引发机器人转轴 A1、A2 及

A3 的动作。相反地，如果围绕 X、Y 及 Z 坐标轴旋转手轮，则可以使手轴（机器人

转轴 A4、A5 及 A6）动作。 
与轴相关的参照坐标系统： 

 
 
使用这里所提到的设置状态虽然可以把自由度的数量从 6 降到 3，但是没有可能只用

手轮移动一根轴。 
为了在需要时，确实能够只用一根轴进行作业，可以规定一根所谓的“主导轴”。 
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4.6.4  手轮的主导轴（鼠标配置） 
 

对于有些应用场合，要求手轮的功能局限于一根机器人转轴，即所谓的“主导”轴。

当这个功能被接通，只有手轮的坐标轴发生最大的偏转。 
 
这个功能可以通过按压菜单键上的“配置”，并执行“慢进”选项下的“鼠标配置”。 

 
 
在一个打开的状态窗里，你可以移动一个指定的主导轴。 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

主导轴 

通过使用相应的状态键可以接通和关闭“主导轴”指令。这个状态键仅在手动方式的“空

间鼠标”下使用。 

主导轴被激活 主导轴未被激活 
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4.6.4.1  主导轴被激活 
 

 
 
 
4.6.4.2  主导轴未被激活 

 
根据自由度设置的不同，可以运行 3 个轴或运行 6 个轴。这就是所谓的叠加运动。同

时手动运行 3 或 6 个轴首先是熟练的左撇子使用者。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 



 

4  点动机器人 
 

71 

 
4.7 使用慢进运行按键移动机器人 
 

假如使用“慢进方式”状态键选择了慢进运行键作为输入媒体，则可以通过操作“+/-”
状态键在设置好的参照坐标系中运行机器人。 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
4.7.1 与轴相关的坐标系统 

 
在选择与轴相关的坐标系时，一旦你按了 KCP 的后面许可按键中的一个，右手侧的状态

键条中将显示基轴和手轴 A1 至 A6。 
 
在与轴相关的坐标系里，慢进运行键赋予指定的轴描述如下。当按压“+”状态键，机器

人坐标轴（A1 到 A6）将指向正的方向移动。 
当按压“-”状态键，机器人坐标轴（A1 到 A6）将指向相反（负）的方向移动。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

有关慢进运行方式更多信息请参阅[选择慢进运行方式]选项。 

对于一些机器人模式，用户界面可以从标准界面稍作改变。带有托盘的特定轴的慢进运行

方式，例如，A4 和 A5 轴不能应用，和在笛卡儿慢进运行方式中，B 和 C 不能应用。 
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4.7.2 刀具、基坐标、全局坐标系统 
 

在“刀具”、“基坐标”或“全局”坐标系统中显示基轴 X、Y 和 Z，以及手轴 A、B 和 C。
运行时一般是多个轴同步动作。 
在全局坐标系中，运行按键配有下图所示的转轴名称。这里的箭头也指向正的转轴方向。 
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4.7.3 增量慢进运行方式 
 

如果使用增量慢进运行方式，那么一个运行指令就会一步一步地执行。对一个误差，操作

者可以定义一个距离或定位来移动机器人。然后机器人一步一步地返回预先的位置。 
 
 
 
 

 
设置标准增量如下： 
 
增量慢进运行开关关闭。 
 
 
增量设置为线性 100mm（X、Y、Z）或定位为 10 刻度（A、B、C） 
 
增量设置为线性 10mm（X、Y、Z）或定位为 3 刻度（A、B、C） 
 
 
增量设置为线性 1mm（X、Y、Z）或定位为 1 刻度（A、B、C） 
 
 
增量设置为线性 0.1mm（X、Y、Z）或定位为 0.005 刻度（A、B、C） 
 
 
锁定增量，在右手侧显示屏上按压相应的状态键。当按压“-”键，值向下一个，按压“+”
键，值向上一个。 
 
 
 
 

机器人慢进，你必须先按下许可按键然后按压指定轴的慢进键。获得一次设置的增量，状

态键就必须被释放和再次按压。 
 
机器人到达预先设置的位置或刻度之后停止，在这期间机器人要保持移动，就必须长时间

按压慢进运行键。 
 
在中断的情况下，例如紧急停止，改变操作方式，释放慢进键或许可按键，机器人停止。

这已经开始停止增量运行。 
 
 
 
 

使用这个功能可在配置等距离点中加速。这个选项也可以使用刻度盘来控制。

增量慢进运行方式仅应用于慢进键被激活的状态。 

选择相关的坐标系执行增量。 
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5    导航器 
5.1   综述 
 

导航器是所谓的文件管理器，操作者可以通过驱动器和目录结构进行“导航”。导航器可以用

来创建、选择、拷贝、保存，删除和打开文件 
在控制器运行后，KCP显示如下屏幕： 

 
 
 

 
 
 

符号、图标和特殊字符的意义在[INTRODUCTION导言]文件的[ABOUT THIS

DOCUMENTATION关于文件的说明]一章中有解释 
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5.2    图形用户界面 
5.2.1  基本原则 
 

导航器由下列四部分组成： 

  状态行 
 

下列图标和符号在导航器中使用： 
 

驱动器 
Symbol符号 Type类型 Default path默认路径 

Robot 设备 KRC:\ 

Floppy disk软盘 A:\ 

Hard disk *1硬盘 e.g. “Kukadisk (C:\)” or ukadata D:\)” 

CD—ROM *1光驱 E:\ 

Mapped network drive*1映射网络

驱动器 
F:\ ,G:\ ,... 

 
Backup drive备份驱动器 
 

Archive:\存档 

*1:在默认设置中，这些图标在用户“高级EXPERT”下不显示 
*2:如果在操作过程中网络连接失败，导航器操作系统停止直到网络错误被诊断出来。在这个时候，

操作者操作不能进行（如：选择/打开程序） 
 

  
  

表头 

目录或文件列表 

目录结构，属性显示或选择

列表（模板和筛选程序） 
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目录和文件 
 

图标 类型 意义 

目录 标准目录 

打开目录 打开子目录 

档案文件 ZIP压缩文件 (压缩目录) 

读目录 读取子目录 

模块 用户平面程序(*.src, *.dat, *.sub) 

包含错误的模块 在编辑器里的用户平面程序在运行前必须修正 

Src *1程序文件 专家平面的程序文件 

Src *1 程序文件 专家平面子程序 

Src *1包含错误的程序文件 编辑器里专家平面程序在运行之前必须修正 

*1数据文件 专家平面数据文件 

*1包含错误的数据文件 数据清单里包含错误数据 

*1 ASCII文件 文件可以在任意编辑器里读取 

 
*1其他文件 在文本编辑器里二进制的文件不被读取 

*1: 这些符号在下面的用户组“专家”平面不显示 
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5.2.2  表头 

左侧表头显示可选用的筛选器和模板。 
右侧显示的目录和/或文件路径。 

 
筛选器 

 
当前的筛选器设置显示在目录结构上。    当前驱动器或目录显示在目录或文件列表

里。 
在专家模式里，筛选器可以设置为默认 
的“模块”或“详图视窗”。 

 
 

 
模板 

 
模板选择显示在目录结构。        当前驱动器或目录显示在目录或文件列表里。 
这个选择仅应用在专家平面。 

 

筛选器的设置不能在用户组“专家”里改变。 
 

关于“筛选器”更多的信息可以在5.2.3.3章节里找到。 
“专家平面”的信息可在编程手册[配置]文件[配置系统]章里的“用户组”节里找

到。 
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5.2.3 文件结构，属性显示，选择目录 
5.2.3.2  文件结构 
 

通过默认，导航器显示目录结构的当前驱动器或目录。 
 
当前目录结构通常显示在左手侧的导航器里。这

个显示的变化是依据筛选器的设置（更多更详细

的信息可在5.2.3.3节中找到）。 
 
这个内容包括驱动器或颜色突出显示的目录像

文件目录一样显示在右手侧的导航器里。 
 
 
被选择的驱动器或目录，使用 箭头键可以移

动并集中到所需的符号上。 
打开或关闭目录平面，按压回车键。 
 
 
 
 
 
 
 
更深一层的驱动器和目录应用在专家平面。 
这里你也可以使用 箭头键或回车键。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

使用 和 箭头键可以在目录结构和文件目录之间进行转换。 
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5.2.3.2 属性显示 

首先选择一个文件或文件夹打开属性显示。 

 
 
然后选择菜单键“文件”和选项“属性”。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

显示更多的信息是关于文件或目录，这些选项可以变换。 
 
可以使用箭头键 移动光标到一个输入窗中。然后回车或使用空间条，选择一

个选项。 
 
 
 

使用箭头键 和 ，移动指针到一个输入窗内。在“用户数据”页，你可

以通过按压这些键，访问参数值。 
 
 
使用数字键区的软键“Tab+”或Tab键，可以在“普通”“信息模块”和“用户数

据”间转换。假如你想使用数字区键，那么必须关闭状态行中的“NUM”显示。

如果不是这种情形，那按压NUM键下一次就转换到数字键区。 
 

 
使用软键“OK”或“Cancel（取消）”键，你可以确认变换的模式或取消的动作。 

 
你可以使用回车键或取消键，二者选一。
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常规 
 

 
 
被选择的文件名（这种模块包含一个“src”和一个“dat”文
件）。 
有关文件形式的信息（“Dir”, “Archive”,“Bin”, “Text”, 
“Module”, “VirtualDir”和“Unknown”） 
存储器的路径和内存 
文件建立、改变和最近访问的日期和时间。 
 
窗口显示文件属性的更改。关于这个更多的逐条信息可在

5.2.4节中找到。 
 
当前的编辑模式（“自由”、“FulEdit”、“ProKor”或“只

读”）。 
 
模块信息 

 
版本信息，“src”和“dat”文件和文件形式（“RobotSRC”, 
“SubmitSub”或“None”） 
 
 
 
在递交的注释器里文件的状态为“状态0”和机器人设备

的注释器里的“状态1”。（“不确认”、“自由”、“选

择”或“激活”。 
 

有关此信息可在5.2.4节中找到。 
 
 

用户名最多到30个字符。 
可以使用 进行滚动达到所需的附加注释。 
 
 

用户数据 
 
 
 
 
 
 
 
 
在KRL模块里任何所需的附加信息都可以被固定。关于

这个版本的信息或模板名，例如所关联的参数值。 
 
 
 
 
参数“模板”和所关联的信息。 
参数名 
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5.2.3.3 选项列表 

在介绍里，“筛选器”和“模板”在选项列表里可以应用。 
筛选器 
菜单命令“筛选器”仅可应用在专家平面，打开窗口并可在如下筛选器型号里选择： 

 
 
 
 
 
 
 
 
在文件窗口里这个设置将影响输出。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

根据筛选器的设置将改变文件目录的显示。 

 
筛选器“模块”                            筛选器“详介” 

 
 
 
使用箭头键 可移动光标到所需的筛选器。 
你可以使用软键条转换选择的筛选器或取消动作。 
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模板 

在专家平面，软键指示“New”新打开的窗口并根据选择的目录提供如下模板： 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
在新建的程序目录所提供的模板显示在这里。例如，在目录

“R1”和“程序”里只能新建一个程序单元。 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
这里你可以再次确认选项的相关设置或取消的动作。 
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5.2.4  目录和文件列表 
在右手侧的文件列表里显示的内容包含当前驱动器或目录。 

 
 
选择一个目录或文件，使用箭头键

移动光标到所需的符号。 
 
 
 
 
按压回车键打开或关闭目录。 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
使用箭头键 和 可在目录结构和文件列表之间进行转换。 
 
 
 

在专家平面，显示的文件列表通过使用筛选器功能来改变。详细资料可在5.2.3.3节中找

到。 

使用空格键选择几个保存的文件或取消选项。 

使用箭头键 移动光标到所需的

文件。文件询问现在被选择。 
按压空格键再次取消选项。 
使用组合键“Shift” + 或“Shift” +

选择一个文件。 
所有突出显示的选择文件可以使用

ESC 键取消。 
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在专家平面使用筛选器“Detail”，同样的文件目录已经在下列显示： 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

使用组合键“Alt” + 或“Alt” + 可在文件视窗中左右移动，看所需的信息。

也可使用“Shift”代替“Alt”。 
 

5.2.4.1 自动弹跳菜单 
对于每一个自动弹跳菜单选项（例如程序列表或数据列表等）可以使用pull—down菜单

软键打开。对于选择的这些指令实际上执行是瞬间应用。 
这里可以使用三种不同的方法打开菜单： 

●按压 箭头键； 
●按压右鼠标按钮（假如连接了计算机鼠标）； 
●按压应用程序软件键（假如在系统中连接了相应的键盘） 
 
如下面所示的自动弹跳菜单，然后打开它： 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

使用箭头键 移动光标到上一级/下一级菜单选项。你可以使用 或回车键打开子

菜单和使用 或ESC取消键关闭它。 
 
你可以通过按压数字键区的相应数字键选择一个指令，但必须先激活“NUM”显示。这

个数字应是提前固定好的指令，也就是说，指令不重复动态的编号。因此，熟练的操作

者只要记住他们相应的数字号即可。 
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所有菜单项目显示在自动弹跳菜单里，列表如下： 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5.2.4.2  附加信息 
 

操作者可以应用下列附加信息： 

 
标题栏给出关于显示信息的类型。这个信息也可以访问到一个确定的宽度，改变使用的

菜单命令“文件” -->“属性” 

有些情况，自动弹跳菜单是不能被打开的。例如，在属性显示打开时。 

自动弹跳菜单可以使用在相关联的多重菜单或同一时间被选择的文件。 
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目录或文件名 
 
文件扩展名，例如，“SRC”, “SUB”, “UPG”等。 
 

备注为10-15个字符 
 
现有的Windows 95和系统属性特征 
 
文件大小为千字节 
 
文件号改变模式 
 
最后改变时的日期和时间 
 
新建的数据包括时间 
 
 

5.2.4.3 Windows 95 和系统属性特征 
 

“Windows 95”操作系统使用下面文件属性： 

 
 

属性 描述 意义 
r  只读 只读文件，不能删除 
a 存档 使用属性，例如通过备份程序决定保存文件或不

保存 
h 隐藏 文件通过默认不显示 
s 系统 Windows 95系统文件必需的纠正功能 

重要的KRL文件已属此属性 
 

   
系统内容使用下列属性： 

 
属性 描述 意义 
R  只读 只读文件，不能删除 
V 显现 此文件是显现的并在序列窗口里显示 
$ 预先确定 系统文件 
P 根源 程序已被选择自从控制器最后升级 
O 旧版 这个文件已被选择一旦在控制器升级以前 
E 错误 文件包含错误，它必须在选择之前在编辑器里纠

正 
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5.2.5 状态行 
 

关于文件号的信息，它们的大小、路径、发展和其他状态信息的在浏览器状态的显示。状态

行的显示是根据被调用的功能。 
 
这里举几个例子，有可能显示的状态行： 
 
目录显示（青绿色） 

 
 

所选择的信息（青绿色） 

 
 

激活信息（青绿色） 

 
 
用户对话（黄色） 

 
 

用户登录（绿色） 

 
使用回车键确认或通过按压ESC键取消 
 
请求确认（灰色） 

 
当请求确认时，相应的行立即产生并通过软键条回答。 
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5.2.6 错误显示 
 

使用这个选项可进行错误诊断并消除错误。当这条目录被读时，程序或模块等检查语句的错

误。假如发现文件有错误，因而显示文件所包含的错误。 

 
 
假如移动卷标光标到所包含的错误，软键条改变显示如下： 

 
 
5.2.6.1 错误清单 
 

这个软键打开错误显示： 

 

模块包含的错误 
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附加信息关于错误已在错误清单中列出并存在。 

 
标题栏文件名 
 
 
 
 
 
 
 
简要描述 
 
错误号 
错误出现的行和列 
 
错误出现的源文本行 
 
错误描述 
 

使用箭头键 选择所需的错误。 
 

在软键条里可使用下列指令： 

 
 
跳跃 
这条指令在左手侧编辑器中打开。 
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假如想打开折合，就激活选项“程序”-->“折合” -->“All FOLDs opn”，然后选择指令“配

置” -->“混合”-->“详述视窗开/关”。 

 
 
错误清单里的行/列号现在与编辑器里的那些相符合，这样出现的错误位置很容易引起注

意。 
 
 
 
 
 

当文件关闭时，一个请求信息将产生询问，文件将要真的保存到硬盘上。 

在错误清单里的行号与编辑器里的相符，使用此选项必须激活“All FOLDs op”和“Detail
view”。这些功能仅在专家平面通过默认使用。 

假如错误位于一个关闭的折合里，那编辑光标将定位在这个关闭的折合上。 
 



 

操作控制 
 

92 

 
 

 
 
一旦文件被成功地保存，你可要检验信息窗里所提示的错误是否成功地纠正过。 

 
 
更新 
错误显示窗被更新，显示的错误号已存在源文本。 

 
 
关闭 
关闭错误清单。 
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5.2.6.2 编辑 
 

在文件目录里选择文件并打开此指令，这个文件可能是“SRC”文件或“DAT”文件。 
 
  
 
 
 
 
 
5.2.6.3 数据清单 
 

“DAT”文件属于被装载的程序编辑里，然后在修改数据清单。 

 
 
 
5.2.6.4 删除 
 
 

关于“编辑”命令更多的信息可在5.3.2节中找到。 
 

这条命令的描述可在5.4.5节中找到。 
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5.3 “文件”菜单 

 
 
*1: 不能应用到下面的“专家”平面 
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  打开“文件”菜单，按压相应的菜单键，然后显示下列菜单： 
 

*1 “筛选器”菜单指令仅提供在“专家”平面 
 
 

 
 
 
 
 

*1 
 

下面菜单指令选项可应用： 
 
5.3.1 新建 

 
创建一个新的文件夹，首先要先激活程序窗口，也就是说，颜色要凸显。假如不

是，按压“窗口选择”键直到程序窗口被激活。 
 
文件夹或模块名被输入到输入行。这个文件名最大可以到24个字符。因此，程序

的备注可以随意的输入。 
 
 
 
 
 
 

 
 

在KCP的数字键区输入文件夹号和程序名，但必须先要激活状态行“NUM”显示。假

如不是这种情况，请锁定此功能。 
 

 
 
 

 
 
 

 
5.3.1.1 新建文件夹 

这样做，光标必须定位到目录结构。 
 

光标 
 
 
 
 
 

在“文件”菜单下选择“New新建”指令，或按压相应的软键。 
在输入行输入所需的文件夹名 

不论文件夹或文件被创建都将指示输入行的下一个符号。 

 
文件夹                       模块 

菜单命令“New新建”也可以在软键条上使用。 

假如一个程序已经被选择或这个程序在编辑器里，你必须首先要锁定浏览器，直到没有

新的程序要创建。 
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新建文件夹后，按压软键“OK”或回车键。 
 
 
 
所需的文件夹就立即被保存在硬盘上，然后就在文件视窗里显示。 
 

 
5.3.1.2 新建模块 

这样做，光标必须定位到文件列表上。 

 
光标 

在“文件”菜单下选择“New新建”指令，或按压相应的软键。 
在输入行输入所需的模块名 

 
一个注释可以在沿着程序名输入。使用 箭头键访问相应输入窗的格式。这个注释最

多15个字符，并显示在文件列表里。 
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确认带有注释的程序“Prog_10”，按压软键“OK”或回车键。 
 
 
所需的文件就立即被保存到硬盘上并随后显示在文件视窗里。 
 

 
下面新建的这个程序称为“skeleton program”，程序名显示在文件列表里。 
假如这个名字的模块也已经存在，那么相应的信息将出现在信息窗里。 

 
 
软键“Yes”写在现有的文件上。 
 
“No” 或 “Cancel”拒绝当前程序的新建并关闭输入行。 
 
 
 

 
在专家平面，添加的其他程序文件模块可以创建。对于这个，当选择“New“命

令，更换打开的输入行窗口所提供的各种不同的应用模板。关于筛选器和模板

的更多的信息可以在5.2.3.3节中找到。 

 
 

 
 
 
 
 

这个注释随后也可以在属性显示里改变。关于这个的更多信息可在5.2.3.2节中

找到。 

对于在目录“R1\Program”创建用户程序，目的是为了确保它们立即被保存，这个

可通过菜单选项“File” --> “Archive” --> “Applications”。 
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5.3.2 编辑 
 

在编辑器里编辑被选择的程序或装载的Folge。 

 
一旦子菜单“编辑Edit”被选择，下面的选项可以应用： 

 
5.3.2.1 打开子菜单 

这样，光标必须定位到文件夹列表上。 

 
5.3.2.2 文件装载到编辑器 

当一个程序正在编辑时，机器人在同一时间正在后台执行另一个程序。 
 

 
 

例如“SRC”文件 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

所需的程序显示在程序窗口里，菜单键分配，同一时间软键和状态键变换，为了使设备的程

序功能可应用。 
假如你已经打开一个程序，这个程序只是最初创建，称为“skeleton program”，并显示在程序

窗里。下面屏幕所显示的是一个“skeleton program”程序。 
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5.3.2.3 编辑数据清单 

 
 
 
例如一个“DAT”文件 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

5.3.2.4 打开一个错误清单 
 
 
 
 
例如一个错误清单 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

在5.2.6.1节中将逐条描述错误清单。 

关于程序更多的信息可在[UserProgramming]用户程序文件中的[Program 

editing], [Program commands]程序编辑、程序命令中找到。. 
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5.3.3 打印 
 

你可以使用这个命令创建当前选项和登录册的打印输出。这个要等待一些时间，根据打印的数量

而定。 

 
 
5.3.3.1 当前选项 

 
被选择的文件送到打印机上。 

 
 
The selected files are sent to the printer. 
File name KRC:\R1\PROG_02.SRC 
INI 
BAS INI 
A20 INI 
A10 INI 
GRIPPER INI 
SPOT INI 
TOUCHSENSE INI 
USER INI 
PTP HOME Vel= 100 % DEFAULT 
$BWDSTART = TRUE 
$H_POS=XHOME 
PDAT_ACT=PDEFAULT 
BAS (#PTP_DAT ) 
FDAT_ACT=FHOME 
BAS (#FRAMES ) 
BAS (#VEL_PTP,100 ) 
PTP XHOME 
PTP P1 Vel= 100 % PDAT1 TOOL:1 BASE:0 
$BWDSTART = FALSE 
PDAT_ACT=PPDAT1 
BAS (#PTP_DAT) 
. 
. 
. 
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5.3.3.2 登录册 
 

这条命令送入登录册，可以通过菜单“监视” -->“诊断” -->“登录册”到打印机。 

 

有关登录册的逐条信息可以在操作手册的[监控功能]的[诊断]章节的“登录

册”下找到。 
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5.3.4 存档 
 

这个功能允许你把重要的数据保存到软盘。 

 
 
在保存之前必须回答请求信息。 

 
 

选择的文件被保存。 
 

选择的文件不被保存。 
 
 

 
 
 
 

 
在信息窗口里显示操作过程： 

 
 
完全按照指示的操作： 

 

假如你试图在存档文件里插入一个现有文件，机器名被检测。被保存的机器名与在控

制器里设置名进行比较。假如两个名不同，立即出现一个请求信息询问，假如你希望

写到现有存档文件上。 
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5.3.4.1 全部 
 

下面所有的文件保存到软盘里： 

 
 
5.3.4.2 应用软件 
 

文件夹列表上的所有程序都被保存： 

 
 
5.3.4.3 机器数据 
 

下面的文件和文件夹被选择： 

 

菜单命令“文件File” -->“保存Archive” –>“在软键条上所有提供的” 
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5.3.4.4 配置 

下面所有的工艺配制可以应用： 

 
 
5.3.4.5 Log Data 

登录册数据可使用诊断登录册功能，这些都写入硬盘上。 

 

 
 
5.3.4.6 当前选项 
 

被选择的文件保存在软驱A:\.上的软盘。

 

 

所有相应的注册表都保存在这里。 

有关登录册功能信息可以在[监视功能]的[诊断]章节中找到。 

关于打印的登录册数据请参看5.3.3节。 
 

菜单命令“文件” -->“保存” –>“当前选项”在软键区可以应用。 
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5.3.5 恢复 

这条命令可以使先前保存ZIP文件从软盘存到硬盘上。 

 
 
这个功能很有用，例如，假如程序在硬盘上被破坏或一个程序真的已被改变你想恢复它的初

始状态，因此就可使用此功能写入硬盘上。 
 
在保存之前必须先回答信息框的提示。 

 
 
这个动作将被显示在信息窗口： 

 
 
等待一个短时间后将显示操作： 

 
 
Restoring succeeded 
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5.3.5.1 全部 
 

所有数据，除注册表文件，都将从软盘存到硬盘上。I/O驱动装置也要重新装配，用户界

面重新预置为了更新所有变化的，例如菜单结构（MenueKeyUser.ini）。 
动作确认可以使下面的恢复：

 
 

 
 

 
 
 
5.3.5.2 应用软件 

下面的目录和文件被写入硬盘上：

 
5.3.5.3 机器数据 

只有机器数据被装入软盘： 

 

菜单命令“文件” -->“恢复” -->“恢复所有”在软键区有相同的功能。 

下面的重新预置，用户界面必须重新再装，可以使用下面的命令“Configure” --> 
“Miscellaneous” --> “BOF Reinitialization”来确保正确的显示菜单结构

(MenuKeyUser.ini)的变换。 
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5.3.5.4 配置 

只有被选择的数据装载到硬盘上： 

 

 
5.3.5.5 当前选项 

只有在驱动器“Archive:\Disk\”里所选择的文件或目录被写入硬盘。 

从软盘恢复个别文件，移动光标到“Archive:\”符号并打开目录“Disk”（相应的软驱 A:\），

然后转换到数据清单，定位到所需的文件，并使用编辑功能（“程序“菜单）粘贴它们。

参阅 5.4 章节。 

所对应的注册表恢复到这里。 

一旦长文本数据库(Kuka_Con.mdb)被写入硬盘驱动器上，那么所恢复的版本立即被应用。
 

菜单命令“文件” -->“恢复” –>“当前选项”这些相同功能配置到相应的软键上。
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软驱A:\立即访问专家平面： 
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5.3.6 重命名 
 

确认“重命名”指令后你可以改变文件名或一个程序的注释行。 

 
在浏览器窗口右手侧上，选择文件或文件夹，对其进行重新命名。 
然后激活命令“文件” -->“重命名”并输入所想的改变。 

 
 

 
你可以使用 箭头键移动到下一个输入窗口中。 

 
 

然后使用软键“OK”或回车键确认动作，或者通过按压软键“Cancel”或ESC键取

消动作。

 
 

在专家平面显示文件的扩展名(“SRC”, “DAT” 或“SUB”)。

 



 

操作控制 
 

110 

 

 
 
 

 
5.3.7   软盘格式化 
 

使用快速格式化删除在软驱A:\里一个1.44MB的软盘。 

 
 
随后选择菜单选项“文件” -->“软盘格式化”，然后必须先回答信息窗口里的请求信息。 

 
 
如果完成格式化后，一个相应的输出出现在信息窗口里。 

 

重命名文件自动地保存到硬盘上。假如被输入的名字已经存在，在信息对话框中

会立即显示对应的错误信息并取消此动作。 
 

根据特殊的配置，确定的文件夹不能被重命名，这种情况下，菜单命令和相应的

软键不被选择。 

 

软盘不能从软驱中拿走直到这条信息出现在信息窗口里并且软驱的LED已经不

亮。否则软驱或软盘将要受损。 
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5.3.8 属性 

 
 

  
 

5.3.9 筛选器 

 
  

 
 

有关属性显示的信息可在 5.2.3.2 节中找到。 

有关“筛选器”的更多信息可在5.2.3.3节中找到。 
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5.4 “编辑”菜单 

*1: 这些标准在专家平面不能应用 
(*1): 在用户组“用户”部分难以获得。 
 

 打开“程序”菜单，按压相应的菜单键，然后显示下列菜单： 
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5.4.1 所有标记 

在文件清单里所有的目录和文件被选择并编辑。 

 
目录或文件的选项被取消，假如： 
●在目录结构里选择不同的目录； 
●在文件列表里将光标定位到所需的符号后按压空格键或； 
•或 
●按压“ESC”键。 

 
5.4.2 复制 

选择目录和文件复制到剪贴板上。将复制的文件夹和文件粘贴到不同的位置。 
 
5.4.3 粘贴 

确认请求后，文件夹和文件从粘贴板插入到当前的位置（“复制”）或移动到哪儿（“剪切”）。 

 
 

这条命令仅应用在剪贴板上有数据。 
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5.4.4 剪切 
 

首先将文件夹复制到剪贴板上，然后被选择的文件夹的图标显现暗淡。 

 
 

 
 

将复制的目录和文件粘贴到不同的位置，并立即出现请求确认。 

 
插入后，文件夹和文件从它们初始的位置删除。 

 
5.4.5 删除 

 
被选择的文件和目录将从硬盘上不能撤回地删除。假如你想删除的程序不允许处于被选定或

正在编辑的状态。必要时你必须先退出该程序或者关闭编辑窗。 
使用光标键选出你希望删除的程序，然后按压菜单命令“程序” -->“删除”。在提示窗出

确认应答。 
 
 
 
 

 
如果你按软键“是”，该程序将被删除。它将从可供使用的程序清单中消失。 
 
 
如果你按软键“否”，该程序将保持不变。 
 
按压软键“取消”该功能立即结束。 
 
 

使用 ESC 键可以取消文件选项。 

可以同时选择多个文件删除。为此请按住SHIFT键，同时用光标键选中你想删除的

文件。在用户组“用户”中，不能通过默认的方式删除文件和目录。相应的软键

和菜单项目不能被选择。 
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5.4.6 副本 

 
 
选项“副本”可以创建一个程序的副本。为了能够创建一个副本，你必须在程序

窗使用光标键 或 选择一个文件然后按压软键“副本”，然后一个表格被打

开提供一个暗示的被选择的文件名。 

 
 
在表格的左手侧输入“名字”。在这里你可以输入一个程序名，最长24个字符，必须

是字母。但是你可以通过按压光标键 到“注释”里编辑指针的位置，附加地输入

一个文本程序名和所需的注释。 
通过按压回车键关闭被保存的输入，然后所需的程序就被创建并显示在显示屏上。 

 
假如你输入了一个已经存在程序名，提示窗显示错误信息： 

 

 

在软键区菜单命令“删除”也可以应用。 

在用户组“用户”里，不能通过默认方式删除文件和目录。 

程序名 

注释 

在软键条上也可以应用“副本”菜单命令。 
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5.4.7 选择 
 

如果你想执行一个程序，可以使用菜单命令“文件” -->“选择”，然后在这里你就可以彻

底地测试一个程序。 

 
*1: 在“专家”用户平面上不能应用 

 
 
一个被选择的 
 
 
5.4.7.1 无参数 
 

在程序窗口里显示所需的程序，同时改变菜单键、软键和状态键的配置。为此配备设备必

需的程序应用功能。 

 
 
如果你想打开一个离初始创建的程序比较远的情况下，可以在程序窗里调用“skeleton 
program”显示所需的每一个程序。下面屏幕显示一个“skeleton program”： 

程序在后台继续运行，同一时间另一个程序在编辑窗里进行。 
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5.4.7.2  有参数 

在专家平面，可以登录参数，打开下面的格式可以进入相应的数据： 

 

 
 
 
5.4.8 取消程序 

 
 
先前被选择的程序，也就是说一个正准备执行的程序通过浏览器取消。然后装载一个

不同的程序进行编辑。 

在软键条上也可以使用“选择—无参数”菜单命令 

如果一个程序需求更进一步进入附加参数才可运行。例如，程序“Test.SRC”包含表头。

DEF TEST(INT :IN, BOOL :OUT) 

当一个程序被调用时，整数值和布尔数值可以被调动。 

关于程序窗更多的信息可以在文件[用户程序]的[程序编辑]章节中找到。 
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5.4.9 重新设置程序 

 
 
一个在后台被选择的文件可以通过浏览器重新设置。使用同种方法，程序装载后它立即返回

原初始状态。 
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5.5 “监视器”菜单 

 
 你可以使用子菜单“视窗”锁定浏览器中被选择的程序和编辑窗口，此功能可以

通过按  压“监视器”菜单键和选择子菜单“视窗”进行访问。 

 
 

 

然后可以在这两个窗口之间进行转换。 

使用相应的软键可以在程序、浏览器和编辑窗口间进行转换。 
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5.6   附录 
5.6.1 浏览器的键盘配置 

对控制浏览器KCP键进行配置，选择文件和文件夹输送到一只进行控制。 
 

功能 键 
概述 
转变窗口到/从文件夹

清单和文件清单 
  

锁定数字区键盘输入任

意数字或控制字符   
在KCP键盘输入特殊字

符 
 

 
使用视窗操作系统的特

殊功能关联键 
 

 
目录结构 

选择驱动器/文件夹 

  

打开 /关闭驱动器或文

件夹 
  

文件清单 

选择文件夹/文件 
 

 

打开文件夹 
选择/编辑/显示模块 
编辑文本文件 

 

 

选择邻近的文件夹或文

件 
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选择某个文件夹 /取消

一个文件选项 

 

 

取消所有选项 

 
 

自动弹跳菜单 

  
快捷键 

复制 
 

 

剪切 
 

 

粘贴 
 

 
 

 
 

 
 

对于一个按键保留“SHIFT”和“SYM”键的激活状态。如果比一个特殊或控制字符更多需求，

可以按压一次“Shift”键，就立即自动打出下一个字符。“ 
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5.6.2 用户和专家平面的默认设置 
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6   工作程序的执行、停止和复位 
 

在打开控制器开关和用户界面（GUI）激活的状态下，预处理一个执行程序。有关这方

面的信息可以在[操作者控制]文件里的[启动/关闭控制器]和[KUKA 控制器 KCP 控制面

板]章节里找到。 
 
6.1  程序的选择和选定 
 

在控制部分启动时，所有的程序将从硬盘被装载到机器人的主内存里。 
 
为了打开几个信息窗，例如颜色突出的是激活状态，程序窗必须首先通过窗口选择键激

活。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

请用光标键 或者 选择所需的程序并且按软键“选定”（在显示屏的左下侧）。

选定的程序显示在程序窗中。 
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6.1.1  程序窗口符号 

在程序窗里使用不同的符号。他们的含义将在本章节说明。 
 

程序块指示器（程序指示器） 
程序块指示器指示哪一行程序就说明这一行程序正被执行。它用黄颜色或红颜色箭头显

示。 
 
 
 
 

 
 
 
假如你想将程序块指示器放置在指定的行上，首先使用箭头键 移动编辑光标到所需的

位置，然后按压软键“设置行”，这样程序块指示器便放置在选定的行上。 
 
程序指示器仅应用在一个程序被选择，而不在编辑器里。 
 
 
 
程序块指示器外观的改变直接反映到有无程序行被选择。 
 

L-型箭头（黄色）： 
向前方向的运行指令已被执行，但仍没有完成。 
 
L-型带+标记的箭头（黄色）： 
这里的程序块指示器被放置在一个关闭的折合上。向前方向的运行指令已被执行并仍没

完成。这个显示不能应用到“专门”的用户组。 
 

标准箭头（黄色）： 
在向前方向上，机器人完成指定的运行指令。 
 

标准带+标记的箭头（黄色）： 
这里的程序块指示器也被放置在一个关闭的折合上。向前方向的运行指令已完成.这个显

示也不能应用到“专门”的用户组。 
L-型的箭头（红色）： 
向后方向的运行指令已被执行，但仍没有完成。 
L-型带+标记的箭头（红色）： 
这里的程序块指示器被放置在一个关闭的折合上。向后方向的运行指令已被执行并仍没

完成。这个显示不能应用到“专门”的用户组。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

当前程序行

程序块指示器（程序指示器）

程序指示器仅应用在一个程序被选择，而不在编辑器里。 
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标准箭头（红色）： 
在向后方向上，机器人完成指定的运行指令。 
 

标准带+标记的箭头（红色）： 
这里的程序块指示器也被放置在一个关闭的折合上。向后方向的运行指令已完成.这
个显示也不能应用到“专门”的用户组。 

 
编辑光标（输入标记） 
 

闪烁的编辑光标指示出程序开始变化的位置。 

 
假如可能在这个位置插入或删除字符，新的指令将在编辑光标下插入。 
 
方向指示器 
假如程序块指示器没有在程序窗里显示，那么这个符号将被显示。 

 
方向指示器 
符号指向所需的方向，并获得后面的程序指示器。 

 
双箭头（黑色）向上指示： 

程序块指示器被定位到更高的一层。使用箭头键 或“向上翻页”到卷轴上。 
 

双箭头（黑色）向下指示： 

程序块指示器被定位到更底的一层。使用箭头键 或“向下翻页”到卷轴下。 
 

中断行 
假如在程序窗中指令行没有被编写，那么中断行将立即执行。 
这个将用一个小的黑色 L-型箭头作标记。 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

编辑光标 

方向指示器 

中断行 

你可以预防中断行在专门的平面上，这可以通过激活以下选项“配置” -->“混合” 
 -->“编辑器” -->  “中断行开/关”。 
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6.1.2 程序状态行 

程序状态行已经被选择或在编辑器里显示操作者关于此程序的附加信息。 

 
 

程序名： 
程序路径和名称已被选择或在编辑器里。 
行/列： 
编辑光标被定位在当前行和列的位置，在此也可以输入字符。 
图标： 
在这里操作者可以获得关于装载的程序或编辑的程序的附加信息。 
 
挂锁： 
此文件的写保护已被打开，保存的文件将不能改变。一个被选择的程序，例如，在编辑

器里不能在同一时间处理；同样被打开的文件所具有的属性也不能改变，处于只读状态。

假如你决定不想修改程序，首先你要定义为“只读”属性，可以使用选项里的“文件” --> 
“属性”。有关详细的资料可以在“导航器”选项里找到。 
 

链： 
选择被指示的文件或完整地进入到被选择的程序里。 
剪贴板： 
数据已经被复制到剪贴板上，并插入到另一个位置。拷贝功能仅应用到“专门”用户水

平面上。 
 
ABC 检查标记： 
选项“配置”“混合”“详解”被激活。这个功能也只能应用在“专门”用户水平面上。 
 
PTP： 
通过按压软键“变换”可以打开 Inline 表格。 
带星号标记的 PTP： 
一个新的 Inline 表格被打开。 
 

十字交叉-外部（绿色）启动键： 
启动互锁激活，例如，当运行指令正被插入或修改，那被选择的程序就不会被启动。 
 
问号标记： 
一个疑问对话必须响应到信息窗里。例如，删除一个程序块首先必须通过操作者的确认。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

程序路径和名称 行、列        图标
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6.2  设置工作速度（程序倍率） 

 

在一些情况，例如当测试程序时，机器人必须减速。“程序倍率”功能可以在显示屏的

右上侧找到。 
 
使用+/-键可以改变速度值。当前设置值显示在状态条和状态行上的 POV 图标里。 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

当选择器开关转换到“T2”上时，程序倍率自动地设置到默认值上。 

假如你想更改程序进程设置的步幅，可以通过激活选项“程序

-OV 步开/关”菜单里的“配置”“倍率”，这样值不在以 1%的幅

度，而是在向机器参数中输入值的百分之 1, 3, 10, 30, 50, 75 和
100 之间变化。 
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6.3 停止反映 
 

假如急停按钮被按压或防护门被打开，那么程序停止，机器人就会停止。控制器对下列

状态进行辨别： 
 

6.3.1  向下斜制动 
 

机器人在它自身程序路径上，标准下斜制动和惯性停止，这个假如发生： 
˙在慢进运行方式下，“程序向前启动”或“程序向后启动”键被释放，或者 
˙在“自动”方式下“停止”键被按压或“外部自动”方式（被动停止）； 
˙驱动条件没有长时间给予。 
 

6.3.2 维修紧急停止 
 

当机器人在带有下斜制动油浸器路线上，控制器努力尝试制动。这个假如发生： 
˙在自动运行方式下紧急停止按钮被按压； 

假如紧急停止下斜没有完成，短路制动出现。 
˙许可按键被释放； 

假如此路没有长时间被握住，控制器开关自动转换到“最大制动”状态。 
˙在自动运行方式下，防护门到工作单元或操作者安全装置被打开； 

假如此路没有长时间被握住，控制器开关自动转换到“最大制动”状态。 
˙在程序执行期间，驱动已经被关闭； 

假如此路没有长时间被握住，控制器开关自动转换到“最大制动”状态。 
˙在程序执行期间，运行方式已被改变； 

假如此路没有长时间被握住，控制器开关自动转换到“最大制动”状态。 
 

6.3.3 最大制动 
 

机器人没有长时间在它的轨道上。这个假如发生： 
˙一个轴，超过本身指令的速度或加速度（在慢进运行方式，T1 比 T2 的指令速度低或

自动运行方式）； 
˙达到软限位开关或已超过指令值。 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

为了保护制动器过热，给予制动能量一个合适的冷却时间。 

假如制动能量超过可靠值，那么在信息窗口产生一条驱动器被锁定的状态信息。直到

电机制动器冷却此信息才被确认，然后机器人运行复位。 
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6.3.4  短路制动（动力制动） 
 

机器人没有长时间编辑运行轨迹，并在它左位置窗口，这个假如发生：  
˙在慢进运行方式（T1或T2）下，紧急停止按钮被按压； 
˙编码器错误； 
˙控制器关闭或电源故障； 
˙DSE行和RDC行中断。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
6.3.5  警告和安全说明 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

短路制动或动力制动，当紧握此轴的制动器时，运行仍前进。假如这个情况经常发生

的话，说明此刹车系统磨损严重。 

为了保护制动器过热，给予制动能量适当的冷却时间。 

假如制动能量超过了可靠值，驱动器锁定并在信息窗口显示一个状态信息。直到电动

机制动器冷却后，信息才被确认，然后机器人复位。 

不论机器人对它自身运行轨迹的系统变量“$ON_PATH”被编程为“真”或“假”，都会

提供一个信息。 

定位窗口在圆上一定距离的范围内编程轨迹。在系统变量，它的半径被定义为

“$NEARPATHTOL”。 

有关更多的信息请在文件[配置]里找到，[外部自动]在[信号图表]里找。 

当安全装置被使用到“维修制动”功能，它必须确保在机器人驱动器接通的情况下，没有

一个人进入工作范围。 

当选项功能“维修制动器侵害到操作者安全”时，在系统里，如果机器人在减速期间，人

们正位于机器人的工作范围，此项不能被使用。

在使用这个功能之前，“维修制动器侵害到操作者安全”，使用者必须对每一个可能发

生的事情，进行危险分析和风险评估。 
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6.4  手动程序运行（点动运行） 
 

在描述本节之前，假定已经选定了某个程序。如果不是这样，请实施在6.1节中所描述的

步骤。 
 
请把运行方式选择开关调到T1或T2运行方式。 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
6.4.1 程序运行方式“Go”,“单步”或“1步” 
 

假如你想让程序全部运行完毕，则选择设置状态“Go”,然后按住许可按键中的一个（在KCP
的背面），并且按“程序启动向前”键。这个程序一直执行，直到状态键或许可按键被释

放后才停止。 
 
如果你想逐步地运行程序（移动指令一条接着一条），则必须选择设置状态“单步”，然后

按住许可按键中的一个（在KCP的背面），并且按“程序启动向前”键。如果移动指令全

部处理完毕，将重新按压“启动”键，启动下一条的移动指令。 
 
在熟练方式下，也可以使用“增步”。在这个方式下一个程序在同一时间可以完成一行（这

个对于一个关闭折也同样适用，这虽然第一次提到，但在同样情况下决不出现。） 
在每一步上必须释放并再次按压它。 
 
使用“程序启动向后”键，出现这个符号指示反向运行。这个功能不能转换到手动上，当

按压“程序启动向后”键时出现自动功能。每一个运行指令都必须再次按压“程序启动向

后”键。 
 
 

 
“ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

假如选项“AutoAck”已经被激活，当状态键被按压，所有的确认信息被显示为确认。这

些包括所有动作（例如使用点动键或空间鼠标移动机器人）。 

关于“AutoAck”更多的信息可在网络管理员手册里找到。 
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6.4.2 BCO运行 

 
为了确保机器人位置同坐标值相吻合，在某些场合执行所谓的“BOC运行”（语句吻合）。 
它输出速率减到（10%）。机器人运动到程序块所指示的位置。 
 

 
它发生在： 
˙程序复位后（BCO运行进入Home位置）； 
˙程序选择到程序块指示器所指的位置后； 
˙在外部自动模式启动前选择单元模块程序后； 
˙修改一个指令后； 
˙在编程模式下的点动运行后。 
 
假如刀具中心点被定位到位置窗口外，那么BCO运行也是必需的。 
 
下列将举例说明： 
 
机器人停止后，刀具中心点仍被定位到编程路径上。 
所以BCO运行不是必需的。 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

刀具中心点 

位置窗口 
编程路径 
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刀具中心点位于位置窗口里面，这里不需要BCO运行。 
 

 
 
 
机器人已在位置窗口左侧，那BCO运行必须被输出。 

 
 
假如一个圆弧运动（例如通过动力制动）需求BCO运行，并直接到下一个点。 
 

 
 
 
 
 
 
 

 

刀具中心点

编程路径 
位置窗口 

刀具中心点 刀具中心点

编程路径 
位置窗口 

刀具中心点

BCO运行从当前位置到目的位置总是直线路径，所以它在运行过程中必须确保这个

路径没有妨碍物，避免危险因素，刀具或机器人！ 
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6.4.3  单个程序的执行 
 

首先确保运行方式选择器转换到点动运行方式的位置上（T1或T2）。 
程序从左端的句子指针（黄色箭头）所指示的行开始。 
 

 
 

程序处理是从左端带句子指针（黄色箭头）的那一行开始的。为了在程序中选定某条

指令，请把编辑光标（垂直的红色标记）借助于光标键移动到所需的程序行。 

 
按此“句选择”软键，句子指针将跳到选择的行。 
 
 
程序将从被选择的程序行开始运行程序。为此请按许可按键中的一个

（KCP的背面）和“程序启动向前键”。 
 
程序指针（黄色箭头）将在程序执行过程中转到正要处理的行。 
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6.4.4 程序启动向后 

使用“程序启动向后”键，程序将在相反的序列里执行。 
 

 
 
 
 
 
 

 
假如使用“程序启动向前”键执行程序，那黄色语句指针指

示到最后运行的语句地址。 
当按压“程序启动向后”键，“程序运行模式”状态键转换

到反向运行。 
 
 
 
 
一旦达到相应的运行程序块后，必须释放“程序启动向后”

键并再次按压。下一个程序块就被写入地址。 
 
继续向前和反方向运行只能在BCO（相吻合的程序块）运行下使用。 
 
在反方向运行这种情况下，被编程的点和地址必须精确定位，不能发生近似位置。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

作为第一步，通过按压许可按键和启动键，使“BCO 运行”到目标点，

同时在信息窗口给出一个提示“已达 BCO”。欲继续执行程序时，先暂时

释放启动键并再次按压。 

对于反方向运行，仅应用于操作模式“测试（T1/T2）”。 

按下“程序启动向后”键后，所有的输出量，标记都在向后初始化设置

文件里配置。



 

6  执行、停止和复位程序 
 

137 

 
 
假如机器人向后移动在近似位置的范围里，准确位置的近似位置范围被写入地址。 
 
 

 
 

重叠运行，例如迂回前进或传感器修正。在反方向运行这个不被支持。 
 
 
 
 
 
6.4.5 程序执行停止 
 

为了在点动运行时停止工作程序，请释放启动键。工作程序将立即被停止。 
 

6.4.6 工作程序复位（复位） 
 
通过“编辑”-“工作程序复位”菜单功能，可以把被停止或中断的工作程序恢复到初始

状态。 
 

 
 
黄色句子指针在此同时将跳到所显示程序的第一行。接着可以重新启动选定的工作程序。 

 
 
 
 
 
 

假如从向后到向前之间的两个点之间转换方向，先前的程序块输出不被恢复。 

准确位置

近似位置
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6.4.7 继续运行工作程序 
 

暂停及中断的程序将通过按压某个许可按键并按启动键，即可继续执行。 
 

一般来说，在工作程序复位后要进行一次BOC运行。BOC运行总是从当前位置直接地运

行到Hmoe位置或下一个空间点。所以请注意在这些点之间是否有障碍物，以避免对撞

而造成生产、工具或机器人的损伤！ 
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6.5  自动程序运行 

 
 

下列描述预示着一个程序已经被选择。假如不是，下列程序描述在6.1节。 
 
机器人驱动装置开。 
 
 
 
 
 
 
6.5.1  BCO运行 

 

  
 
 
 
将选择器开关设置到“自动”或“外部自动”模式。 
 
自动模式状态行改变如下： 

 
 
 
 

外部自动模式状态行显示如下： 

 
 

6.5.2  程序执行的停止 
 
欲暂停某个程序，请按“程序停止”键。工作程序及机器人被停止。 

 
 

如果机器人的驱动开关已经用按键“驱动装置关”关断，机器人将暂停，轴的制动器落

下。 
 
6.5.3 继续运行工作程序 

 
如果使用“驱动装置关”按键把机器人的驱动装置关断，则必须在重新启动程序之前工

作操作“驱动装置开”按键接通驱动装置。 
 

 

当一个程序正在运行，菜单命令“配置” -->“I/O 驱动” -->“驱动复位”和“I/O 重新

配置”无效和不被使用。 

更多的信息在[手动编程执行]里可以找到。 
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接着必须确认提示窗口中的提示。 
 

 
 

此后将重新转换到运行方式“自动”及“外部自动” 
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6.6  退出工作程序 
 

如果退出工作程序，请操作“程序”菜单键。接着从打开的菜单中选择“退出工作程序”

选项。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

检查以下那个工作程序是否已退出，请确认先前选定的工作程序名现在是否已经没有显

示在状态行。 
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7 监视器 
 

在“监视器”菜单项中包含着众多的功能，借助这些功能可以得到关于机器人系

统运行状态及设置的概貌。 
 

在选择了菜单键之后，将打开下列选择的菜单： 

 
 

各菜单选项将在后续的小节中详细地描述。 
 

 
 
7.1 输入/输出端 
 

在菜单选项“输入/输出端”下，可以查看及改变可供使用的输入和输出端。 
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7.1.1 数字式输入 
一旦选择此选项立即打开一个状态窗口，显示机器人控制器的输入信号的状态

和长文本的配置。 

 
通过按压软键“新建名”可以改变输入名。这条信息被保存在长文本的数据

库里并在下一时间在打开的状态窗口里应用。 
 
 
 
 
借助于软键“输出端”，你可以转换至状态窗以便显示1024个输出端。如果

你按压该软键，它将改变名称和功能。你可以重新操作以回到状态窗来显示

输入端。 
 
 
 
 
 
 

 
模拟输入，即设置固定值，对于试运转或在运行中发生错误。这样做可以测试

机器人参数平衡，如果连接的外围设备不（仍）运转。这个功能仅配置在专家

平面。 
 

你可以通过数字键区直接访问所需的输入端，并有相应的数字（例如524）等

待输入。 
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指定“SIM”识别模拟输入是可以任意设置或不能设置 
 
 
 
 
 
指定“SYS”识别在系统变量里输入的哪个值被保存。 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
更多的信息 

模拟输入端和输出端可在程序手册文件里[配置]的[系统、专家配置]章节的[模拟输入

端/输出端]找到。 

系统变量项可在程序手册文件里[专家程序]的[变量和申报]章节的[系统变量和申报]
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7.1.2 数字式输出 
在选定这个选项后，将打开一个显示机器人控制器输出端的信号状态窗口。 
 
 
 
 
 

红色的LED标记表示这些输出端已被占用。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
通过按压软键“新建名”可以改变输入名。这条信息被保存

在长文本的数据库里并在下一时间在打开的状态窗口里应用。 

 
 
按软键“改动”后，你将转换带颜色标识条的输出端。该软键仅在KCP背面许可按键中的一个

被按住的情况下才能操作。此外，在“自动”运行方式时将不显示此键。 
 
借助于软键“输入端”，你可以转换至状态窗以便显示1024个输入端。如果你按压该软键，它

将改变名称和功能。你可以重新操作以回到状态窗来显示输出端。 
 
 
 
 
 
 

模拟输出，即设置固定值，对于试运转或在运行中发生错误。可以测试机器人参数平衡，如果连

接的外围设备不（仍）运转。这个功能仅配置在专家平面。 
 
 

你可以通过数字键区直接访问所需的输入端，并有相应的数字（例如524）等待输入。这样

做，“NUM”功能必须在状态行激活。 
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指定“SIM”识别模拟输出是可以任意设置或不能

设置 
 
 
 
指定“SYS”识别在系统变量里输出的哪个值被

保存。 
 
 
 
 
 
 

 

更多的信息 

模拟输入端和输出端可在程序手册文件里[配置]的[系统、专家配置]章节的[模拟输入

端/输出端]找到。 

系统变量项可在程序手册文件里[专家程序]的[变量和申报]章节的[系统变量和申报]
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7.1.3 模拟输出端 
 

选定这个选项后，将打开一个32位值的模拟输出端的状态窗。 

 
在这些窗口里将显示输出端的值（范围从-10V到+10V）。 

 
你可以通过“Tab +”软键打开这个状态窗口并显示32位输入端。这些输入值不能改变。 

 
你可以通过按压软键“Tab +”再次返回到状态窗口里显示32位输出端。 

 
当按压“改动”软键，使用光标键打开选择的输入窗口，然后在数字键区输入新的值。 
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按压“OK”软键，以便使新的设置生效。这些输入窗口重新关闭。 
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7.1.4 抓取器 
选定这个选项后，将打开一个状态窗，窗中将显示所配置的抓取器的信号状态。 

 
 
 
 
 
 

红色LED表示该输出端已被占用。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 

 
 
你可以使用“继续”和“先前”这两个状态键或“抓取器”状态键从现有的抓取器表

格中翻页。而抓取器编号的显示在这种情况下不出现在状态键“抓取器”上。 
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7.1.5 外部自动 
选定该选项后，将打开一个状态窗，你可以在这个窗口中显示“外部自动”界面的信号状态。 

7.1.5.1 输入端 

 
 
灰色状态：这条输入端没有信号出现（假） 
红色状态：这条输入端有信号出现（真） 

条件：  使用当前的输入描述。 
 
 

软键“详述”变换到不同的状态窗口并显示更多的信息：类型有变量名和通道号或数

值。 
 

 
 

类型可以是一个变量（黄色）或一个输入（绿色） 
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变量或系统变量(“$”)或输入名 
 
输入值或通道号 
 
 
转换到“标准”后显示简短的描述 
 
 
按压“输出”软键进行翻页 
 
通过“关闭”软键关闭状态窗口 
 
7.1.5.2 输出 

启动条件 
此页包含相应的所有启动状态信息 

 
灰色状态：这个输出端没有信号出现（假） 
 
红色状态：这条输出端有信号出现（真） 
条件：  使用当前的输入描述。 
 
 
你可以使用“Tab+”和“Tab-”软键翻不同的页显示“输出端”。 
 
 
软键“详述”变换到不同的状态窗口并显示更多的信息：类型有变量名和通道号

或数值。 
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此类型仅是一个输出端（绿色） 
 
变量或系统变量(“$”)或输入名 
 
使用输出值 
 
转换到“标准”后显示简短的描述 
 
按压“输入”软键进行翻页 
 
通过“关闭”软键关闭状态窗口 
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编程状态 
此页包含相应的所有变量的编程状态 

 
 
机器人定位 
这里你将发现机器人的定位清单，例如不同HOME位置。 
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操作方式 
在上一页显示当前的操作方式的激活状态。 
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7.2 设备位置 

使用菜单选项“Rob. Position”，可以显示机器人的实际位置。 
下列显示被选择的位置： 

 
 
 
7.2.1 笛卡儿坐标 

这个状态窗口显示机器人在笛卡儿坐标系模式下的当前位置。如果打开状态窗，机器

人在运转时的位置和方向不变。 
 

显示笛卡儿坐标 
在该显示方式下，工具中心点的位置显示在所关联的机器

人基础WORLD坐标系以及在这两个坐标系中转动的偏移

量。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
你可以在任意时间通过按压“Cartesian”、“Axis spec.”和“Increment”.软键，在这不同的窗

口之间进行转换。 
 
通过按压“关闭”软键退出和关闭状态窗。 
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7.2.2   与轴关联式 

这个状态窗口显示机器人在关联（特殊轴）模式下的当前位置。 
如果打开此状态窗口，可以显示机器人在运转时角轴值不变。 

 
显示特殊轴（关联） 
显示机器人每一个转轴相对于校正时获取的机械零点的偏移

量 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
你可以在任意时间通过按压“Cartesian”、“Axis spec.”和“Increment”.软键，在这不同的窗口

之间进行转换。 
 
通过按压“关闭”软键退出和关闭状态窗。 
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7.2.3 增量式 

这个状态窗口显示机器人在增量模式下当前位置。如果打开此窗口，你可以读取机器

人在运转时的当前位置。 
 
 

增量式显示 
这里显示驱动轴的增量值 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
你可以在任意时间通过按压“Cartesian”、“Axis spec.”和“Increment”.软键，在这不同的

窗口之间进行转换。 
 
通过按压“关闭”软键退出和关闭状态窗。 
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7.2.4  主机/伺服驱动装置显示 
 

 
主/伺服驱动装置旋转角度显示在这个状态窗口。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
你可以在任意时间通过按压“Mas./Slave”, “Cartesian”, “Axis spec.” 和 “Increment”.软键

进行转换并显示。 
 
你可以通过按压“Close”软键退出和关闭状态窗口。 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

如果安装了“Mas./Slave” 软键选项，即显示所关联的状态窗口。 

打开可此状态窗口，即机器人的位置和方向不变。 
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7.3 变量组 
7.3.1 修正 

选定此选项后，将打开一个用于改动变量值的状态窗。 
 

 
为了改动变量值，请把光标定在操作软键“名字”移至“Name”（名字）的输入窗，

然后输入有待改动的变量的名字。请按回车键予以确认。 

 
“当前值”窗口在你按回车键的时，将显示变量拥有的值。如果出现其他情况，请检

查提示窗口中的提示。 
若光标指针指在“当前值”的窗口，可以使用光标键 或者 翻阅变量目录进

行编辑和/或显示。 
 
通过“新值”软键，把光标移动到输入窗“新值”，输入变量的新值并重新按回车键

予以确认。 
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如果控制部分接受了你输入窗口的“当前值”将显示新的值。如果出现其它情况，

请检查提示窗口中的提示。 
 
基本设置中，在选定的当前程序中搜索变量，如果在此未找到，则搜索所有的全局

数据表。 
 

如果你所搜索的变量不是在刚好选定的程序里，而是在另一个程序中，则必须按软

键“模块”，同名的输入窗打开，请在此输入你想搜索的程序文件路径。 
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7.3.2 总览 
7.3.2.1 监视器 

在选定该选项后，将打开一个状态窗，在此将显示记录在文件ConfigMon.ini中的变

量组。 

 
 

“状态”窗指示是否或不在状态行并自动更新。如果显示自动更新后，这个符号将

被显示。 
 
输入或输出名被显示在“Name（名字）”窗口里。 
如果“变量”窗口继续存在，将显示相应的系统变量名。 
灰色值：在输入或输出端没有信号出现（假） 
红色值：在输入或输出端有信号出现（真） 
 
使用光标键在变量组中选择一个特定的元素确定几个需要修正的，然后按压“更改”

软键确认。 
 
它可以从状态窗口的Tab制表符按钮看更多的变量组。 
 
 
如果那是一个最少的其它变量组，你可以使用“Tab+”软键锁定此页。在其它方面，

此键无效。 
 
 
在“专家”用户组或更高一层的用户可以使用“Config”软键配置个别的组。 
 
 
显示使用“Refresh all（全部更新）”软键进行更新。 
 
激活“start info”软键可以自动更新所选择的元素。激活“Cancel Info”软键将取消连

续自动更新功能。 
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使用光标键选定元素，然后通过按压“Change”软键进行修正。 
这个应用到输入/输出名和设置输出是“真”或“假”。 

 
接受改动后使用“OK”软键确认。 
 
拒绝改动后使用“Cancel”软键确认。 
按压“Save”软键将当前的更改保存到“ConfigMon.ini”文件里并关闭

状态窗。显示更改被保存后，在下一时间打开窗口。 
 
 
使用“Cancel”软键关闭变量显示。 
写保护的变量值不能改变。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.3.2.2 配置 
此菜单项不能在“专家”用户组平面使用。 

 
 
7.3.2.3 显示 

此菜单项不能在“专家”用户组平面使用。 

 
 

如果当前的用户组比输入的“ConfigMon.ini”文件低一级，那就不能按压

“ Editable”下的“更改”软键。 

通过“ConfigMon.ini”文件显示配置功能信息可在编程手册文件[配置]下的[专

家配置系统]章节中找到。

有关这条指令信息可在编程手册文件里的[配置]下的[专家配置系统]章节中找

到。 

有关这条指令信息可在编程手册文件里的[配置]下的[专家配置系统]章节中找

到。 
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7.3.3 循环标识器 
 

选择此选项后打开状态窗，显示32位循环标识器的信号状态，调用“Notices”。 

 
 
灰色：表示没有设置循环标识器 
红色：表示设置了循环标识器 
 

循环标识器号在询问提示窗里显示“No”。 
循环标识器的描述显示在“Name（名字）”窗口里。 
这个循环标识器的文本的存储显示在较低一级的窗口里。 
 
 
使用光标键选择的循环标识器名，然后通过按压“更改”软键进行修正，这里最多

允许40个字符。 

 
若接受这个改动，就使用“OK”软键确认接受。 
 
若拒绝这个改动，就使用“Cancel”软键确认拒绝。 
 

 
 
 

有关使用和编程循环标识器的更多信息可在编程手册文件里的[专家编程]下[变

量说明]的[系统变量和系统文件]章节和[中断处理]章节里的[循环标记的使用]

中找到。 
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7.3.4 标识器 

选定这个选项后，将打开一个标识器状态窗显示所有999个标识器。 

 
 
灰色：表示标识器没有占用。 
红色：表示标识器已被占用。 
 

标识器号的询问显示在“Name（名字）”的窗口里。 
标识器名显示在“Name（名字）”的窗口里。 
 
按软键“改动”之后，你将转换带颜色标记的标识器。 
 
使用光标键选择标识器名后，按“Name（名字）”软键进行修正，这里最多可

以40个字符。 

 
 
若接受这个改动，就使用“OK”软键确认接受。 
 
若拒绝这个改动，就使用“Cancel”软键确认拒绝 
 

 
 
 
 

 
 
 

有关标识器的使用和编程的更多信息可在编程手册文件里的[专家编程]下[变量

说明]的[系统变量和系统文件]章节中找到。 
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7.3.5 计数器 

选定这个选项后，将打开一个状态窗，显示已经经过设置的计数器的参数。 

 
按压“Value（数值）”软键后，你可以使用数字区键在选择的计数器上输入新的数

值。 

 
若接受这个改动，就使用“OK”软键确认接受。 
 
若拒绝这个改动，就使用“Cancel”软键确认拒绝。 
 

 
 
计数器名可以用“Name（名字）”软键进行修正，这个名字最多由40个字符组成。 

 
 
若接受这个改动，就使用“OK”软键确认接受。 
 
若拒绝这个改动，就使用“Cancel”软键确认拒绝。 
 

 
 
 
 
 
 
 

有关计数器的应用及编程的进一步说明，请参阅编程手册 [专家编程]，[变量和

说明]章的[窗口]节。 

如果你没有按压“OK”软键就提前关闭了状态窗，那么此改动没有被保存。 

 



 

7   监视器 
 

167 

 
 
7.3.6 计时器 

选定这个选项后，将打开一个状态窗，显示所有10个计时器的数值和操作状态。 

 
红色：表示该计时器无效并设置数值≤0 
红色带检查：表示该计时器无效并设置数值＞0 
 

绿色：表示该计时器处于激活状态并运行的范围为≤0 
绿色带检查：表示该计时器处于激活状态并运行的范围为＞0 
 
使用软键“改动”启动被选择的计时器或停止那个正在运行的计时器。 
 
按压“Value（数值）”软键后，你可以使用数字区键在选择的计时器上输入新的

数值。 

 
 

若接受这个改动，就使用“OK”软键确认接受。 
 
若拒绝这个改动，就使用“Cancel”软键确认拒绝。 
 

计时器名可以用“Name（名字）”软键进行修正，这个名字最多由40个字符组成。 

 
 

若接受这个改动，就使用“OK”软键确认接受。 
 
若拒绝这个改动，就使用“Cancel”软键确认拒绝。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

如果你没有按压“OK”软键就提前关闭了状态窗，那么此改动没有被保存。 

有关计时器的应用及编程的进一步说明，请参阅编程手册 [专家编程]，[变量和

说明]章的[计时器]节。 
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7.4 诊断 

在“监视器” -->“诊断”菜单项，汇总有下列功能： 
 

菜单 功能 

示波器 记录和显示运行数据或信号状态的输入和输

出 
登录册 显示记录在KCP上的操作步骤 

CROSS登录册（仅在“专家”用

户组模式） 
显示记录文件在后台“KUKA Cross”程序上的

运行轨迹和（根据配置文件）记录号的操作 
呼叫栈（仅在“专家”用户组模

式） 
帮助菜单上的预先运行监控和主运行指示器，

也称前标和主标 
中断（仅在“专家”用户组模式） 机器人的所有公告目录和提交中断 

安全电路 启动机器人的ESC诊断程序检查安全电路 
Web诊断 建立Web—based诊断 

  

 
通过按压“Monitor（监视器“）”菜单键访问诊断功能然后选择子菜单“诊断”。 
 

  
从打开的子菜单上打开所需的诊断功能。 

 

  
 

“CROSS登录册”、“呼叫栈”和“中断”菜单项仅应用于“专家”用户组平面。

关于操作菜单的表格和状态窗口的更多的信息可在[KUKA控制面板上的KCP]章节

中找到。 
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7.4.1 示波器 
使用“示波器”功能可以记录运行数据或控制器的输入和输出状态。对于某些场合这些数据

是必需设置的，是处理故障的最优化。 
 
最多可用20个通道进行观察和随后的分析，并可在同一时间进行追踪。一个附加功能承认每

一个上面有两条轨迹被“迭加”。 
 

 
7.4.2 登录册 

 
子菜单“登录册”显示在KCP记录操作者的操作步骤。通过按压“监视器”访问此功

能并选择子菜单“诊断”和激活“登录册”选项。 

 
 
7.4.2.1 显示 

一旦选择此选项，将打开一个状态窗，显示配置、登录册目录和文件类型并可在此进行

修正。 
Info 
在Info显示中，用户可以看到当前的配置。 
 
 
 
 
 
 

配置 
 

控制器版本 
 
 
 

机器名 
 

登录册管理版本 

有关此功能的更详细的描述可在电气维修手册上的诊断功能的[示波器]节中找

到。 
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通过按压“Tab +”软键，操作者可以在登录册、筛选器和提示栏之间进行转换。同时

也可以使用数字区键盘的“TAB”软键，但是必须激活状态栏中“NUM”显示。 
 
在任意时间使用“Cancel”软键结束登录册的显示。 
 
Log 
打开此选项的状态窗，将显示在KCP上使用者的操作步骤和记录的文件。 
 
此状态窗主要有两个区域组成。第一区域显示记录号的类型和记录事件的简短描述，

第二区域包含更多详细的信息。 
 
 
 
 

显示记录号的类型和记录事件的简短描述区

域 
 
 
 
 
 
 

显示记录更多详细的信息区域 
 

显示被选择的筛选器区域 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
登录册的符号意义显示如下： 
图标 外形/颜色 内容 输入记录的类型 

圆形/黄色 使用者操作期间的警告 

八边形/红色 使用者操作期间错误 

正方形/兰色 

臂/手 

使用者操作期间的信息 

圆形/黄色 中心系统警告 

八边形/红色 中心系统错误 

正方形/兰色 

机器人 

中心系统信息 
 

登录册可以求在线或未在线值。软件的调试信息的处理数据和设备特性如电动机

电流、指令值等没有被记录。 

如果状态窗较低一级的文本部分显示太大，你可以使用滚动条上“Detail”状态键

或快捷键“ALT”+ 或 显示状态行。 
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圆形/黄色 程序导入期间警告 
八边形/红色 程序导入期间错误 

正方形/兰色 

指针 

程序导入期间信息 

圆形/黄色 安装期间的警告 
八边形/红色 安装期间的错误 

正方形/兰色 

扳手 

安装期间的信息 

圆形/黄色 编程产生的警告 
八边形/红色 编程产生的错误 

正方形/兰色 

锤子 

编程产生的信息 

 
通过按压“Tab +”软键，操作者可以在登录册、筛选器和提示栏之间进行转换。同时

也可以使用数字区键盘的“TAB”软键，但是必须激活状态栏中“NUM”显示。 
 

登录册的信息被保存在文本文件里。这个文件的路径和文件名可以通过“Log book
（登录册）” -->“Configure（配置）”进行设置。默认值的设置是

“C:\KRC\Roboter\Log\Logbuch.txt”。 
软键“Page +”显示上一页面。或者使用数字区键盘上的“PGDN”键。 
 
软键“Page - ”显示下一页面。或者使用数字区键盘上的“PGDN”键。 
 
软键“Refresh”更新状态窗口的当前数据。如果其它动作在这期间已经输出那这个选项

就非常有用。 
在任意时间使用“Cancel”软键结束登录册的显示。 
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筛选器 
 
使用这个状态窗口，使用者可以选择筛选器的类型和列出登录册的分类。 

 
通过按压“Tab +”软键，操作者可以在登录册、筛选器和提示栏之间进行转换。同时

也可以使用数字区键盘的“TAB”软键，但是必须激活状态栏中“NUM”显示。 
 
使用“Mark（标记）”软键确认筛选器类型或使用光标键选择种类。这样会出现一

个检查标记或相应的窗口消失。 
完成选择之后，按压“Apply（应用）”软键。 

 
在任意时间使用“Cancel”软键结束登录册的显示。 
 
 
 必须选择一个最小的筛选器类型和种类，当按压“Apply（应用）”软键时，将出

现一个相应的错误信息。 
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7.4.2.2 配置 
选择此选项后，将打开一个登录册配置的状态窗口。 

 
 
 
 
 
 
 

文件名和路径 
 
 
 
 

每一个筛选器的输出 
登录册的输入号 
 
 
 
 
 
 
 

 
登录册的最大输入号被定义到上提示栏窗口，你可以使用光标键移动到下提示栏的

“Print / Output to file”。你现在可以使用空格键选择或删除“Apply filter（应用筛选器）”。

所需的登录册文件路径和名字指定到“Filename”提示窗里。 
 
按压“OK”软键保存所有的改动并关闭配置窗口。 
 
在任意时间通过按压“Cancel”关闭状态窗口。 
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7.4.3 CROSS登录册 
 

这个功能可以将后台运行的记录程序“KUKA--Cross”调到显示屏上来。 

 

 
 
 
 

有关此功能的信息可在电气维修手册的[诊断功能]章节中找到。 
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7.4.4 呼叫栈 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

这一功能处理过程指针的数据($PRO_IP)，并且以文本形式对它们进行显示。选项结束后，

将打开一个显示数据的状态窗。 
下面列出各项： 

呼叫号 
 

通过中断进行调用 
模块名 

 
跳转行号 
目录行 

 

 
一个简要的信息显示在下一行。 

 
 

怎样改变用户组在编程手册文件的配置系统]的[“配置”菜单]“用户

组”节中描述。 

此菜单项目没有应用在“专家”用户组。 
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使用“jump to（跳转）”软键打开一个被选择的呼叫并显示一个相应的背景暗淡的

行。 
 
 
“Refresh（更新）”应用在呼叫栈。 
 
使用“Close（关闭）”软键结束功能关闭状态窗。 
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7.4.5 中断 

 
 
 
 
 
 
 
 

当选择“中断”菜单项时，将打开一个状态窗显示“机器人”中断目录。提供关于优先权

（从1到128）、范围（全局、局部）、类型（标准、停止、测量、错误停止和触发器），

特殊路径的模块名和个别中断的行号。 
 
 
 
 
 
 
中断的种类 
 
优先权 
 
局部或全局中断 
中断的形式 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

怎样改变用户组在编程手册文件的[配置系统]的[“配置”菜单]“用户

组”节中描述。 

此菜单项目没有应用在“专家”用户组。 



 

操作控制 
 

178 

 
中断符号的显示，说明如下： 

图标 形状/颜色 中断目录性质 
正方形/灰色/— 中断处于无效状态 

正方形/红色/D 有效，使中断无效 

 正方形/绿色/E 有效，无中断 
 
 
通过使用“Submit（提交）”软键，你可以获得关于提交中断的信息。 
它们也以同样的方法列出“机器人”的中断。这个软键在提交和机器人之间进行向

前和向后的变换。 
按压这个软件显示中断的应用。 
 
按压“关闭”软键，可以退出这个菜单。 
 
 
 
 
 

7.4.6 安全电路 
这个专家编程允许机器人安全电路的诊断。 

 

  
 
7.4.7 Web诊断 
 

这个功能使用在远程诊断上。 
 

 
 

在“中断”这个主题上的更多信息可以在编程手册文件上的[专家编程]的

[中断手册]章节中找到。 

“安全电路”功能的说明可在电气维修手册的[诊断功能]章的[安全电路]

节中找到。 

关于Web诊断的更多信息可以在管理者手册上找到。 
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7.5  窗口 

 
 

当选择浏览器、编程器或编辑器时，相应的窗口将显示在最显著的地方。如果选择编程器，

或没有出现在编辑器里，这些选项将在上标题栏的菜单无效。 
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7.6 帮助 

 
“帮助”菜单提供“在线帮助”、“在线帮助—目录/索引”和“信息”选项。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
7.6.1 在线帮助 
在线帮助提供有关信息窗口被选择信息的附加提示，登录册显示，错误显示和表格。

关于这些元素所需求的信息必须被选择。 
 
如果这个信息窗口的元素装载无效，首先你必须转换到它的窗口选项键，然后使用

光标键使所需的信息凸显。 
 

 
7.6.1.1 信息窗口 

使用光标键选择所需的信息。 

 
然后激活在线帮助功能。 

 

当显示在线帮助功能时，窗口选项将不工作。 
 

如果连接了外部键盘，你可以通过“F1”功能键调用在线帮助功能。 
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如果帮助窗口的目录没有在同一时间全部显示出来，可以使用光标键翻页选择

目录。 
 
 
使用“关闭”软键退出在线帮助功能并返回正常的操作。 

 
7.6.1.2 登录册 

使用光标键在登录册里选择所需的信息。 

 
然后激活在线帮助功能。 
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如果帮助窗口的目录没有在同一时间全部显示出来，可以使用光标键翻页选择目

录。 
 
 
使用“关闭”软键退出在线帮助功能并返回正常的操作。 

 
7.6.1.3 表格 
 

打开表格可以选择你所需的更详细的描述。这里可以新建或产生运行指令，例如： 

 
然后激活在在线帮助功能。 
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如果帮助窗口的目录没有在同一时间全部显示出来，可以使用光标键翻页选择

目录。 
 
使用“关闭”软键退出在线帮助功能并返回正常的操作。 
 

7.6.1.4 错误显示 
 

使用光标键选择行中所包含的错误。 

 
然后激活在线帮助功能。 
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如果帮助窗口的目录没有在同一时间全部显示出来，可以使用光标键翻页选择目

录。 
 
使用“关闭”软键退出在线帮助功能并返回正常的操作。 

 
 
 
7.6.2 在线帮助—目录/索引 
 

这里你可以先在桌面上的信息目录里选择搜索的目标或在在线帮助上进行索引。 

 
随后这个被选择的选项窗口显示在用户界面上。 
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目录清单或索引显示在窗口的左手侧，相应的帮助信息显示在右手侧。浏览器选项应

用如下： 

使用光标键 和 选择选项或通过翻页选择帮助信息。 
 

使用光标键  和 或回车键打开或关闭子目录。 

 
 
 
 
 
一旦你选择了一个选项，然后按压回车键显示相应的帮助页。 
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使用这个软键可以在目录/索引和相应帮助页之间进行转换，然后使用光标键翻页选

定选项和/或帮助信息。如果光标定在左手侧翻页上的激活目录/索引；并激活别的帮

助页。 

 
激活目录/索引                  激活帮助页       
 
 
 
按压“索引”软键将出现一个索引在线帮助功能。在输入行输入一个类型或更多的字

母后将立即出现向前滚动的局部目录。 
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你可以使用光标键在任一时间向上或向下滚动全部选项进行选择。 
 
一旦发现你所需的选项，按压回车键或“显示”按钮，然后帮助页就出现右手侧。 
 
 

 
按压“Conternts（目录）”软键，你可以在在线帮助功能启动后在桌面上显示默认的

目录。 



 

操作控制 
 

188 

 

 
 

 
按压“关闭”软件可以结束在线帮助功能并返回正常操作。 
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7.6.3 Info（信息） 

 
此命令将显示下列版本的信息： 

 
 
 
 
版本号的概述 
 
控制器的类型 
 
 
制造厂家 
 
GUI版本 
 
Kernel系统版本 
 
使用者文本 
x... 

 
 
 

 
使用“Tab+”软键，关于机器人的信息将显示在下一页。 
 

 
 
 
 
机床数据版本 
外部轴的数据清单（假如介绍）显

示 
 
 
 
 
 
 
轴号和轴名 
 
 
机器人类型和机器人的配置文件 
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关于系统下一页的目录信息。 
 

 
 
 
计算机名 
 
系统版本信息 
 
 
 
存储器信息127MB74,0%3097MB 
 
 
 
 
 
 
 
 

再次按压软键将打开下一个应用页被安装的辅助选项，如“MeasureTech” 和 
“LaserCut”目录。 
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在下一页可以找到辅助指令。 
 
 

 
下一页目录信息是关于模块的使用模块版本 
 

 
 
 
 
 
 
 
当前模块版本的说明 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

使用“Save（保存）”软键，可以将模块信息发送到文本文件里，这里，通过默认设置文

件“C:\KRC\Roboter\Log\ocxver.txt”. 
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最后页包含的信息是关于病毒扫描器在后台运行。 

 
 

软键“Export（输出）”允许病毒扫描器信息发送到文件

“C:\KRC\Roboter\Log\VirusInfo.xml”。 
 

使用“关闭”软键关闭这个版本的显示。 
 
 
 
 
 

 
 

当你遇到机器人系统上的难点，产生询问时，请引证相关的版本号。
 



 

8   菜单结构
 

193 

 
8  菜单结构 
8.1 概述 

本章提供一个由“KUKA系统软件”建立的菜单，通过按压相应的菜单键可以打开所需的

菜单。 

 
 

 
KUKA软件菜单条提供下列指令： 

 
 

依靠浏览器可以使用编程或编辑，“设置”菜单键，“指令”和“工艺”将激活或无效。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

菜单条    菜单键 
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你可以通过确认相应的菜单键打开下面列举的菜单，并且从打开的子菜单中选择所需的功

能。 
 

菜单键 选项 详细说明 
文件 用于显示和文件操作处理指令  
编辑 用于程序的建立和编辑指令  
配置 输入/输出端、驱动程序和系统其它设置  
显示 输入/输出端、位置、计数器、变量的显示功能  
开机运行1） 控制、校准和服务指令  
指令2） 移动指令和逻辑指令、KRL辅助  
工艺 工艺命令ARC工艺、SPOT工艺、抓取器工艺、

TOUCH-Sense、USER 
 

帮助 版本说明和在线帮助  
1） 如果尚未选定程序或程序被调入编辑器。 
2） 此功能仅适用于一个程序里。 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

不论操作着使用或没有详细的子菜单和指令被访问。 
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8.2 文件 
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新建 
创建新文件和子目录1） MC[操作者控制] 

Ch[浏览器] 
1）没有应用到用户手册。 

 
打开 
*文件/文件夹 
打开被选择的文件夹 
源文件中被选择的模块（*SRC）被调如编辑器 
*.DAT 
在编辑器里打开数据清单选择（*DAT）文件 
错误清单 
在被选择里发现错误清单 

MC[操作者控制] 
Ch[浏览器] 
 
 
 

 
打印 
当前选择 
打印被选择的文件 
运行记录 
打印运行记录 

MC[操作者控制] 
Ch[浏览器] 
 
 

 
存档 
*全部 
所有文件保存到软盘 
*应用软件 
应用软件(*.SRC, *.DAT)保存到软盘 
*机床数据 
只有机床数据保存到软盘 
配置1） 
*I/O驱动程序 
I/O驱动程序保存到软盘 
*I/O长文本 
I/O长文本的基本数据保存到磁盘 
*Log数据 
Log数据保存到软盘上。 
*当前选择器 
被选择的文件和目录保存到软盘 

MC[操作者控制] 
Ch[浏览器] 
 
 

1）在用户组的“用户”没有应用 
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复位 
*全部 
所有数据（从软盘调入磁盘的目录文件除外） 
*应用软件 
被保存的应用软件(*.SRC, *.DAT)从磁盘调回到硬盘 
*机床数据 
只有机床数据从软盘调到控制器 
*配置1） 
*I/O驱动程序 
I/O驱动程序从软盘调入 
*I/O长文本 
I/O目录从磁盘调入 
*KUKA TechPack 
恢复某些注册 
*User Tech 
User Tech 特殊数据被恢复 
*当前选择器 
被选择的文件从硬盘调回 

MC[ 操 作 者 控

制] 
Ch[浏览器] 
 
 

1）在用户组的“用户”没有应用 

 
重命名 
改变被选择的文件名 MC[操作者控制] 

Ch[浏览器] 
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磁盘格式化 
磁盘在磁盘驱动装置上格式化 MC[操作者控制] 

Ch[浏览器] 

 
 

属性2） 
关于被选择文件的路径、尺寸、创建、属

性、编辑方式和注释的详细资料 
MC[操作者控制] 
Ch[浏览器] 

1）没有应用到正编辑的程序。 
 

 
筛选1）2） 
显示文件组成的变量 MC[操作者控制] 

Ch[浏览器] 
1）在用户组的“用户”没有应用。 
2）没有应用到正编辑的程序。 
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8.3  编辑 
在浏览器里显示不同的“编辑”菜单，编程和编辑器平面。 

8.3.1  浏览器里的“编辑器” 
               “专家”用户组                       “用户”用户组 

 
 

 
标识 
所有被选择的文件突出显示 MC[操作者控制] 

Ch[浏览器] 

 
复制1） 
被选择的文件复制到剪贴板 MC[操作者控制] 

Ch[浏览器] 
1）在用户组的“用户”没有应用。 

 
粘贴3） 
文件从剪贴板插入到当前位置 MC[操作者控制] 

Ch[浏览器] 
3）只能应用于一个文件是第一个被复制或剪切。 

 
剪切 
被选择的文件从它们初始位置并复制到

剪贴板上被删除 
MC[操作者控制] 
Ch[浏览器] 
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删除 
在确认之后被选择的文件将永久性删除 MC[操作者控制] 

Ch[浏览器] 

 
副本 
被选择的文件复制到当前文件夹下的不

同文件名 
MC[操作者控制] 
Ch[浏览器] 

 
选择 
不用参数 
程序选择不用功能参数 
用参数 
程序选择使用功能参数 

MC[操作者控制] 
Ch[浏览器] 

 
程序取消2） 
被选择的程序关闭 MC[操作者控制] 

Ch[浏览器] 
2）只能应用于已被选择的程序。 

 
重新设置程序2） 
恢复到程序的初始状态 
2）只能应用于已被选择的程序。 

MC[操作者控制] 
Ch[浏览器] 
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8.3.2  在程序平面“编辑” 
 

 
FOLD 1） 
打开/关闭FOLD 
打开或关闭当前程序行 
打开所有的FOLD 
在被选择的程序里打开所有的FOLD 
关闭所有的FOLD 
在被选择的程序里关闭所有的FOLD 

HB Progr.手册 
MC[专家程序] 
Ch.[一般信息在KRL程序] 

1）没有应用用户组“用户”。 

 
删除 
要求被确认后，编辑光标所处那一行被删

除 
MC[用户程序] 
Ch[程序编辑] 

 
查找 
搜索当前程序 MC[用户程序] 

Ch[程序编辑] 
 

用户组“专家” 用户组“用户”
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取消程序3） 
关闭被选择的程序 MC[用户程序] 

Ch[程序编辑] 
1）仅应用于被选择的程序。 

 
Prog. zurücksetzen  
重新设置程序3） 
恢复到程序的初始状态 
3）只能应用于已被选择的程序。 

MC[用户程序] 
Ch[程序编辑] 

 
修改A10联机行1） 
A10联机 
Zusätzliche选项für取消工艺“ARC Tech 10” 

HB ArcTech10 
MC[用户程序] 
Ch[程序编辑] 

TTS点 
对于程序和运行指令不同的联机修改选项 

 

1） 在用户组“用户”不能应用。 
2） 工艺包ArcTech10被装载 
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8.3.3 在“编辑器”里编程 
 
          用户组“专家”               用户组“用户” 

 
FOLD 1） 
打开/关闭当前的FOLD 
打开或关闭当前程序行 
打开所有的FOLD 
在编辑器里从打开的FOLD中调用程序 
关闭所有的FOLD 
在被选择的程序里关闭所有的FOLD 

HB Progr.手册 
MC[专家程序] 
Ch.[一般信息在KRL程序] 

1）用户组“用户”不能应用。 

 
复制1） 
被选择的程序行通过编辑光标复制到剪

贴板 
HB Progr.手册 
MC[专家程序] 
Ch.[一般信息在KRL程序] 

1）在用户组的“用户”没有应用。 

 
粘贴1） 
数据从剪贴板插入到当前位置 HB Progr.手册 

MC[专家程序] 
Ch.[一般信息在KRL程序] 

1）在用户组的“用户”没有应用。。 
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剪切1） 
被选择的程序行从它们初始位置并复制

到剪贴板上的通过编辑光标删除 
HB Progr.手册 
MC[专家程序] 
Ch.[一般信息在KRL程序] 

1）在用户组的“用户”没有应用。。 

 
删除 
信息被确认后，编辑光标所处的行被删除 MC[用户程序] 

Ch.[正编辑的程序] 

 
查找 
对于一个指定的搜索行搜索程序 HB Progr.手册 

MC[专家程序] 
Ch.[一般信息在KRL程序] 

 
替换1） 
在编辑器里搜索并替换部分程序 HB Progr.手册 

MC[专家程序] 
Ch.[一般信息在KRL程序] 

1）在用户组的“用户”没有应用。。 

 
关闭 
编辑器被关闭 MC[用户程序] 

Ch.[正编辑的程序] 
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8.4  配置 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

用户组“专家” 

用户组“用户” 
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I/O 
抓取器 
抓取器设置 
外部自动 
外部自动界面设置 

HB Progr.手册 
MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

1）在用户组的“用户”没有应用。。 

 
 

 
SUBMIT解释程序 
启动/选择 
启动/选择提交解释程序 
停止 
停止提交解释程序 
取消 
取消选定提交解释程序 

HB Progr.手册 
MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

 
.状态键 
抓取器 
关于选项工艺包状态键 
ARC Tech 10 
关于选项工艺包状态键 
ARC Tech 20 
关于选项工艺包状态键 

HB Progr.手册 
MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

 
 
 

I/O驱动器 
编辑配置1） 
打开文件“IOSYS.INI” 
复位 
外围设备界面复位 
I/0重新配置 
输入/输出重新配置 

HB Progr.手册 
MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

1）在用户组的“用户”没有应用。。 
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点动 
程序-OV-步开/关 
转换程序进程倍率开/关 
点动-OV-步开/关 
转换到手动倍率开/关 

HB Progr.手册 
MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

鼠标位置 
定义6D鼠标和机器人之间的空间关联 

 

鼠标配置 
选择轴和支配模式 

 

 
用户组 
数据库软件确定用户平面 HB Progr.手册 

MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

 
Cur. tool/base 
Cur. tool/base 
选择所需的工具，基本系统和/或动力 

HB Progr.手册 
MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

 
定义工具 
工具型号 
对于工具型号显示被保存的校准数据 
基本型号 
对于基本型号显示被保存的校准数据 
外部轴 
对于外部轴显示被保存的校准数据 

HB Progr.手册 
MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 
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»  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

开/关选项 
强制冷却启动 
控制器下一个时间启动，如果不选择任何

一个程序来被迫完成重新启动 
电源关延迟无效 
在系统重新启动之前延迟 

HB Progr.手册 
MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

1）在用户组的“用户”没有应用。。 

混杂 
语言 
在图形用户界面使用不同的语言 
改变密码 
在用户组改变密码 
编辑器 
Def—line 
在程序里显示DEF行。 
开/关视窗详述 
在KRL代码里显示程序 
开/关Linebreak 
在程序窗口里激活/无效行中断 
图形用户界面处理开/关1） 
在GUI上搜索选项添加操作者控制元件 
监视工作范围 
进程 
工作范围监视进程 
配置 
定义工作位置 
工艺选项 
工艺选项（例如Kuka ARCTech, GRIPPER-- 
Tech, ServoGun, ...）被装载 
Reinitialization 1) 
USER Tech 初始化 
在系统没有重新启动下USER Tech文件被

重新初始化。 
BOF文件重新初始化 
在系统没有重新启动下用户图形界面被重

新初始化。 

HB Progr.手册 
MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

1） 在用户组的“用户”没有应用。 
2） 仅应用于所安装的相应工艺包。 
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8.5 监视 
用户组“专家” 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
用户组“用户” 
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I/O  
数字输入 
分配数字输入 
数字输出 
分配数字输出 
Analog输出 
状态输出 
抓取器 
分配抓取器 
外部自动 
分配外部自动界面 

 
MC[操作者控制] 
Ch.[监视] 

机器人位置 
笛卡儿 
当前位置TCP有关的WORLD坐标系的“位置”“定位”

“状态”和“运转”标准轴和配置的外轴 
特殊轴 
标准轴和配制的外轴的当前位置在特殊轴。 
增量式 
机器人所有轴的当前位置在增量式里。 
主轴/伺服轴 
主轴和伺服轴的当前位置在增量式里。 

 
MC[操作者控

制] 
Ch.[监视] 
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变量 
单个 
显示和修改个别变量值 
总览 
显示 
在“ConfigMon.ini”.显示变量组 
编辑“ConfigMon.ini” 1) 

编辑“ConfigMon.ini”.文件 
循环标记（通知栏） 
对于通知栏里的（循环标记）信号状态 
标记 
标记信号状态 
计算器 
显示计算值 
定时器 
操作状态的时间值 

 
MC[操作者控制] 
Ch.[监视] 

诊断 
示波器 
显示 
观察和分析存档记录 
配置 
示波器功能的设置 

HB 电气维修 
 

登录册 
显示 
显示登录活动 
配置 
登录册功能结构 

MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

Cross--Log book 1) 
“Kuka—Cross”的Log程序 

HB 电气维修 

呼叫栈 
显示程序顺序并调用子程序 
中断1） 
中断清单 

MC[配置] 
Ch.[ 系统配置] 

安全电路 
显示机器人的安全电路 
诊断网 
启动内部Web浏览器并显示预置页 

HB 电气维修 

1）在用户组的“用户”没有应用。。 
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Windows 
浏览器 
在用户界面显示浏览器 
程序2） 
转换用户界面选择程序 
编辑器3） 
在编辑器里显示被调用的程序 

MC[操作者控制] 
Ch.[监视] 

2）仅适用于被选择的程序。 
3）仅适用于编辑器里的程序。 

图标编辑4） 
添加基本图标 选项 

程序包 
4）随意应用。 
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8.6  开机运行 
 
          用户组“专家” 
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        用户组“用户” 
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测量 
工具 
在机器人关联处安装工具，位置校准程序

定位和结构计算 
XYZ--4—点 
移动机器人到一个固定的参考点 
XYZ—参考 
移动机器人的确认的参考工具到参考点 
ABC--2—点 
移动机器人到定位数据的2点 
ABC—World  
垂直布置到world坐标系 
数字输入 
输入工具数据 
工具负荷数据 
输入大量、集中点和力矩惯量 
基础 
用于确定某个工件的位置和方向的检测

程序 
3点 
移动到工件上的参考点 
间接 
输入工件难接近的参考点 
数字输入 
输入手动参考点 
固定工具 
定义外部固定工具检测程序 
工件 
移动安装在机器人法兰上的工件 
工具 
移动机器人上的固定工具 

MC[启动] 
CH.[检测 
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外部运动偏移量 
在外部运动系统上移动机器人固定工具 
数字输入 
输入手动固定工具 
增补负荷数据 
输入增补负荷数据 

MC[启动] 
CH.[检测] 

外部运动 
Root point 
从World坐标系移动到外部运动系统距离 
Root point (数字) 
从World坐标系移动到外部手动运动系统距

离 
偏移量 
从外部运动系统移动到工件的距离 
偏移量（数字） 
从外部运动系统移动到工件的距离 

MC[启动] 
CH.[外部运动检测] 

测量点 
工具类型 
显示被保存的工具类型校准数据 
基本类型 
显示被保存的工具类型校准数据 
外部轴 
显示被保存的外部轴的校准数据 
容许误差 
输入工具校准容许误差限 

MC[启动] 
CH.[检测] 

1）在用户组“用户”不适用 

检测 
刻度盘 
 

MC[启动] 
Ch.[机器人检测/不检测] 
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EMT 
工具电气测量校正 
标准 
校正设置 
在机器人机械零点不被校正或无有效载

荷 
校正检查 
检查校正 
负荷校正 
首次校正 
机器人在无有效载荷下，校正机械零点位

置 
Teach offset 
机器人在有效载荷和编码器相对设置下

首次校正并计算 
负荷校正 
有偏移量 
这个功能被使用在有效载荷下检查校正，

并以前在“Teach offset”已校正过 
无偏移量 
机器人在任意负荷下校正，它不同于首次

校正的计算 

MC[启动] 
CH.[校正/取消校正] 

取消校正 
被选择的轴取消校正 
 

MC[启动] 
Ch.[机器人校正/取消校正] 

软件校正 
自动 
从光驱CD—ROM装载新的程序版本 

MC[启动] 
Ch.[软件校正] 

服务 
DSE -- RDW 1) 
显示“数字伺服电子式”和“数字转换式”
 

HB电气维修 
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8.7  指令 

 

确定负荷数据 
确定负荷数据 

参看添加包中的[确定负荷

数据] 
外部编辑器 
在外部编辑器的GUI和KRL平面编辑应

用程序 

HB电气维修 

外部轴配置 
安装外部轴 

单个文件[外部轴] 
 

长文本 
输入/输出名 

HB程序手册 
MC[配置] 
Ch.[配置系统] 

1）用户组“用户”的机器名里没有应用 

机器名 
改变机器名 MC[启动] 

Ch.[机器名] 
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最后指令 
重复最后执行的指令 MC[用户程序] 

Ch.[程序指令] 

移动 
PTP 
移动指令“点到点” 
LIN 
移动指令“线性” 
CIRC 
移动指令“园弧” 

MC[用户程序] 
Ch.[程序指令] 

移动参数 
转矩 
碰撞监控 

MC[用户程序] 
Ch.[程序指令] 

逻辑 
WAIT  
同时间相关的等待功能 
WAITFOR 
同信号相关的等待功能 
OUT 
简单地开关功能 
PULSE 
简单地脉冲功能 
SYN OUT 
同轨迹的相关开关功能 
SYN PULSE 
同轨迹的相关脉冲功能 
IBUS--Seg. on/off 
某个Interbus区的接通和断开 

MC[用户程序] 
Ch.[程序指令] 
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模拟输出 
静态 
设置程序控制模拟输出的固定值 

 

动态 
设置程序控制模拟输出的由速率或特

殊工艺报确定的固定值 

MC[用户程序] 
Ch.[程序指令] 

注释 
标准 
注释行插入到程序 
带标记 
带有日期和时间的注释行加入程序 

MC[用户程序] 
Ch.[程序指令] 

KRL辅助 
PTP 
绝对的“点到点”移动 
PTP_REL 
相对的“点到点”移动 
LIN 
绝对的直线移动 
LIN_REL 
相对的直线移动 
CIRC 
绝对的园弧移动 
CIRC_REL 
相对的园弧移动 
 

 

动态 
设置程序控制模拟输出的由速率或特

殊工艺报确定的固定值 

MC[用户程序] 
Ch.[程序指令] 
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8.8  工艺 
 
          用户组“专家” 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ARC Tech 10 
ARC ON 
开始焊接包括移动、启动和点火参数
PTP 
点到点移动 
LIN 
线性移动 
CIRC 
园弧移动 

气体保护焊[ArcTech 10] 
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ARC开 
焊接多条焊缝，包括用于焊缝截面、

机械和热力摆动的参数 
LIN 
线性移动 
CIRC 
园弧移动 

气体保护焊[ArcTech 10] 

ARC关 
焊缝的焊接和结束，包括结束参数、

喷火口的填充、气体续流时间和回燃
LIN 
线性移动 
CIRC 
园弧移动 

 

ARC Tech 20 
ARC ON 
开始焊接包括移动、电源的程序号以

及启动延迟 
PTP 
点到点移动 
LIN 
线性移动 
CIRC 
园弧移动 

气体保护焊[ArcTech 10] 

ARC开 
焊接多条焊缝，包括用于焊缝截面、

机械摆动的参数 
LIN 
线性移动 
CIRC 
园弧移动 

气体保护焊[ArcTech 10] 

ARC关 
焊缝的焊接和结束，包括移动参数、

电源程序号、速度和摆型以及喷火口

充填 
LIN 
线性移动 
CIRC 
园弧移动 
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SPOT Tech 
SPOT 
移动机器人到焊接点，打开和关闭焊

枪。 
PTP 
点到点移动 
LIN 
线性移动 
CIRC 
园弧移动 

点焊接[SPOT Tech 10]  

RETRACT撤消 
移动机器人到焊接点，打开和关闭焊

枪。 
PTP 
点到点移动 
LIN 
线性移动 
CIRC 
园弧移动 

 

抓取器Tech 
抓取器 
抓取器功能编程 

 [抓取器Tech] 

检查抓取器 
抓取器上装有传感器，对它的进行问

询 

 

接近式传感器 
搜索 
搜索移动功能编程 
LIN 
线性移动 
PTP 
点到点移动 

文件[接近式传感器] 
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8.9  帮助 

 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

修正指令 
修正指令编程 
关 
1维空间 
2维空间 
3维空间 
自由编程 

文件[接近式传感器] 

USER Tech 
可变成Inline表格、状态键和脚本 MC [添加功能] 

Ch. [UserTech] 

在线帮助 
选择当前主题即开始文章在线帮助 MC [操作者控制] 

Ch. [监控] 

在线帮助目录/索引 
可变成Inline表格、状态键和脚本 MC [操作者控制] 

Ch. [监控] 

版本 
提供版本信息 
(GUI / kernel system / system data) 

MC [操作者控制] 
Ch. [监控] 
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