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1
啟動/關閉控制器
1.1
[image: image187.png]


1.2 控制櫃“KRC1”上的操作控制元件


主開關 使用主開關接通或切斷機器人系統和控制器。
主開關上的掛鎖可防止意外接通電源（比如在機器人系統上進
行維修時）
電腦驅動和介面
此處是軟盤機，光碟機，介面 COM1 和 LPT1，狀態指示 LED（控制接通）
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櫃門鎖
櫃門鎖有一個保護蓋，也可作 爲門手柄
也可以連接一個標準的串行鼠標到計算機系統的COM1口。可以在操作期間不進行重新引導系統進
行連接或斷開。COM1會自動識別出滑鼠。
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通過COM1口應用和功能的存取必須配置為另一個不同的COM口。
臨時連接鍵盤到相應的DIN或PS/2口也是可以的。
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控制櫃門上的驅動器翻盖仅在使用驅動器時打開，以防止灰尘和湿氣進入驅動器。其余時間請
確保翻蓋保持關閉並鎖緊。
1.3
控制櫃“KRC2”上的操作控制元件
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主開關
使用主開關接通和切斷機器人系統和控制 器。
主開關上的掛鎖可以防止意外接通（比如在 機器人系統上進行維修時）。
選項
如果控制櫃裝配有另外的選項，它們的功能 狀態通過LED指示。
櫃門鎖 櫃門鎖上有一個保護蓋，也可作爲門手柄。
電腦驅動器 控制櫃門打開，有一個軟 驅和光碟機可以用於存取。
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光驅
軟驅
可以連接一個標準的串行鼠標到計算機系統的COM1口。可以在操作期間不進行重新引導系統來
連接或斷開。COM1會自動識別出滑鼠。
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1.4
1.5
1.6


通過COM1口應用和功能的存取必須配置另一個不同的COM口。 臨時連接鍵盤到相應的DIN或PS/2口也是可以的。
控制櫃門上的驅動器翻蓋僅在使用驅動器時打開，以防止灰塵和濕氣進入驅動器。其餘時間請 確保翻蓋保持關閉並鎖緊。
1.7
接通電源時的控制器回應
1.7.1
1.7.2 熱啓動 熱啓動用於電源故障時保持最短時間的停機。一旦引導系統，立即恢復到電源故障前程式中的 位置。匯流排重定（甚至在故障的情況下）。當重新引導系統時恢復系統切斷時設置的輸出。然 後程式的處理從程式中已到達的點重新開始。多數情況下不再需要釋放存儲單元。 這個變數缺省狀態下是啟動的。
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      重新啓動系統前，你必須判斷重新執行的程式的輸出是否將被重定或恢復。否則，繼續程式將 是不明智的，比如，機器人已失去元件。
從操作人員的觀點看，在電源故障時發生以下的事情。
—   短路跳閘
—   文本“Undervoltage”（“欠壓”）出現在資訊視窗
—   系統變數“$STOPMESS”設置爲1（真）
—   系統變數“$POWER  FAIL”設置爲1（真）
—   所有修改過的保存文件備份開始。
—   機器自動切斷電源 再次引導系統，恢復用戶介面的初始狀態。比如，重新啓動後不再顯示電源故障前打開的表單 或裝載到編輯器中的程式。 完全恢復包括程式，程式段指標，變數內容，輸出，狀態資訊和確認資訊的內核系統狀態。
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在軟體出問題後重新啓動的情況下，程式僅可以在隔離的情況下重新開始。 所有突出的變化是：斷電後所有未保存的東西會丟失。
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如果電源故障時或冷啟動期間系統斷電，内核系統给出一個錯誤。系統產生一個文件
“vxworks.debug”。KUKA可以使用這個文件分析錯誤。 然後只能用冷啓動重新啓動系統。 如果想要下次冷啓動引導系統，配置選項“Configure”→  “On/Offoptions” →
“ForcecoldStartup”。
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  功能表命令“Force cold startup” 是一次性的，每次需要冷啓動時都必須啟動。
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1.8

對於熱啟動的設置和配置更詳細的信息，可以在編程手册[配置]文件，章[配置系統]中找到。
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1.9
防病毒
連同控制器一起提供的控制套裝軟體包括一個防病毒程式，以防止病毒。
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當接通機器人系統時，自動啓動內核軟體“病毒防護”。程式開始時，臨時啟動一個資訊視窗 並搜索主計憶體。
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  直到控制器完成引導時才可能刪除病毒。
然後啓動運行在後臺的程式“Ikarus--Guard”， 通過Windows任務欄上的圖示指示。
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9
此程序會不停地監控系統的主内存和驅動。
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爲了手動搜索或刪除病毒，首先需要切換到WINDOWS介面。根據配置，用戶組“專家”必須是 可存取的。
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  關於切換到WINDOWS介面，更詳細的資訊可以在章[KUKA控制面板KCP]中可以找到。 操作期間如果發現病毒，例如當存取軟碟或網路驅動器時，産生相應的病毒警告。
[image: image13.png]+
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如果這個 發生時， 請通過 WINDOWS 開始菜 單啓動病 毒防護程 序。使用 鍵盤快捷 鍵 
“CTRL”+“ESC”打開開始功能表並使用箭頭鍵選擇有關的程式。然後按ENTER鍵。
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然後打開下面的功能表：
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病毒掃描缺省情况下不干預KRC軟件的執行。改變這個缺省設置以便能搜索或删除病毒，要做
到這個，打開“選項”功能表並選擇“配置”。
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啟動下面視窗打開的選項，通過按“OK”接受設置。
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激活選項“删除病毒”
現在選擇要搜索的目錄。
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在相同名字的功能表中選擇“掃描”功能並按ENTER鍵開始進行病毒掃描。
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病毒掃描器搜索指定的驅動器和目錄。通過掃描器檢測到的病毒在對話窗口指示，並可通過
確認資訊來刪除。
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如果作業系統或機器人控制軟體的文件被病毒感染，一旦刪除病毒後，作爲預防措施必須重新 安裝有問題的軟體。
最終，顯示搜索的驅動器和發現病毒的概要。
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關於病毒掃描軟件更詳細的信息可以在掃描軟件的說明書中可以找到。
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確保總是使用最新版本的病毒掃描軟件。
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4
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瀏覽器
5.1
5.2
圖形用戶介面
5.2.1
基礎 瀏覽器包括下面4個區域
標題
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狀態行
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在瀏覽器中使用下面的圖示和符號。 驅動器
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軟盤
A:\
硬碟*1
e.g. “Kukadisk (C:\)” or “Kukadata
[image: image208.png]


(D:\)”
	光碟機*1
	E:\
	

	網路驅動器*1
	F:\ , G:\
	, ...


備份驅動器
Archive:\
*1：在缺省方式下，用户组“專家”級别以下時不顯示這些符号。
*2：如果操作期間網路連接失敗，瀏覽器被作業系統封鎖直到檢測到網路錯誤。這個期 間不可能進行操作人員動作（比如選擇/打開程式）。
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目錄和文件
	符號
	類型
	含義

	[image: image21.png]



	目錄
	標準目錄

	
	打開目錄
	打開下級目錄

	
	存檔
	ZIP文件（壓縮目錄）
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	讀取目錄
	正在讀取下級目錄的內容


模塊
用户級程序（*.scr,*.dat,*.sub）
包含錯誤的模組
用戶級程式必須在讀入編輯器運行前要糾正
Scr文件*1
專家級程式文件
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Scr文件*1
專家級副程式文件
包含錯誤的Scr文件*1
專家級程式必須在讀入編輯器運行前要糾正
Dat文件*1
專家級數據列表
包含錯誤的Dat文件*1
數據列表包含錯誤
ASCII文件*1
通過任何編輯器可以閱讀的文件
其它文件*1
在文本編輯器中不能閱讀的二進制文件
*1這些符号在用户组“專家”以下不顯示
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5.3
“File”菜單
5 .3.1
5.3.2
5.3.3
5.3.4
5.3.5
恢復
5.3.5.1

全部 全部資料（日誌文件除外）從軟碟裝入硬碟。用戶介面必須重新初始化以便修改任何的變化到 功能表結構（MenueKeyUser.ini）。使用命令“Configure” --> “Miscellaneous” -->
“Reinit” --> “BOF Reinitialization”來進行。
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在軟鍵條上的功能表命令“File” --> “Restore” --> “Restr. All”有相同的功能。
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重新初始化之後，使用命令“Configure” --> “Miscellaneous” --> “BOF Reinitialization” 必須重新裝載用戶介面以便正確地顯示確保功能表結構(MenuKeyUser.ini)的變化。
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7
監視器
7.1
輸入/輸出
7.1.1
數位輸入 一旦選擇選項,打開狀態視窗,顯示機器人控制器輸入和配置長文本的信號狀態。
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  輸入的名字可以按軟鍵“New Name”來修改。這個資訊保存在長文本資料庫並且再次打 開狀態視窗有效。
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使用軟鍵“Outputs”可以打開顯示1024個輸出的狀態視窗。當按軟鍵時，它的標簽和 功能改變。再次按軟鍵可以返回顯示輸入的狀態視窗。
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你可以借助數位鍵盤通過輸入相應的號（如524）並且等待，直接存取想要的輸入。 輸入可以類比，比如設置爲固定值，可用於試車或發生故障時。甚至連接的週邊裝置還未操
作來測試機器人程式。此功能僅可以配置在專家級。
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“SIM”指示可以模擬設置或未設置的輸入
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“SYS”指示其值保存在系統變量中的輸入
[image: image215.png]


7.2
7.3

更詳細的信息
…有關輸入和輸出的類比可以在編程手冊，文件[配置]，章[配置系統，專家]，節[模 擬輸入/輸出]中可以找到。
…有關系統變數的主題可以在編程手冊，文件[專家編程]，章[變數和聲明]，節[系統 變數和聲明]中可以找到。
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7.4診斷
下列功能編組在一起，在功能表項“Monitor” --> “Diagnosis”下：
	功能表
	功能

	示波器
	計錄和顯示輸入/輸出的運動資料和信號狀態。

	日誌本
	顯示計錄KCP上操作人員的動作。

	交叉日誌本（僅在“專家”
方式）
	顯示運行在背景下的跟蹤程式“KUKA Cross”的日誌文件
並且（根據配置）計錄大量的動作行爲。

	調用棧（僅在“專家”方 式）
	前進運行和主運行指示器的幫助功能表監控，也包括
“Arrived at point”與“Move to point”。

	中斷（僅在“專家”方式）
	所有機器人的列表服從中斷

	安全電路
	啓動用於檢查機器人安全電路的ESC診斷程式

	Web診斷
	基於Web的診斷
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按菜單鍵“Monitor”並選擇子菜單“Diagnosis”可進入診斷功能。
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從打開的子菜單選擇想要的診斷功能。
[image: image218.png]
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功能表項“CROSS Logbook”，“Caller Stack” 和 “Interrupts”可以在用戶組“Expert” 中看見。
關於菜單，窗體和狀態窗口更詳細的信息可以在章[The KUKA Control Panel KCP]中找
到。
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7.4.1示波器
“示波器”用於計錄控制器輸入/輸出的運動資料或狀態。這些資料對於設置，優化和故障診 斷是必需的。
[image: image221.png]


可以同時跟蹤，觀看和分析最多20個通道。附加功能允許兩個蹤迹互相重疊。
7.4.2日誌

此功能詳細的說明可以在電氣維修手册，主章診斷功能，章[示波器]中可以找到。
[image: image222.png]


顯示在KCP上的子菜單“Logbook”記錄用户執行的操作動作。可以通過按菜單鍵
“Monitor”然後選擇子功能表“Diagnosis”並啟動“Logbook”選項進入此功能。
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7.4.2.1顯示 一旦已選擇此選項，將打開一個狀態視窗，可以瀏覽和修改有關的配置，日誌本和篩選類型。 Info
用戶可以瀏覽Info顯示中的當前配置。
[image: image223.png]


配置
控制器版本
機器人名稱 日誌本管理器版本
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用户可以按軟鍵“Tab+”在日誌本，篩選和顯示信息之間切換。數字鍵盤上的“TAB”鍵
也是一樣的。要做到這個，不要啟動狀態行上顯示的“NUM”。
[image: image226.png]


在任何時間可以使用軟鍵“Cancel”來結束日誌本顯示。
日誌 選擇此選項打開一個狀態視窗顯示，在KCP上用戶執行的操作動作計錄爲一個文件。
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狀態視窗基本包括兩個主區域。第一區域顯示日誌事件的類型和編號，而第二區域包含更 詳細的資訊。
區域顯示類型，編號和日誌事件的說明
帶有日誌事件詳細說明的區域 在此區域中顯示選擇的篩選項
日誌本可以是在線或離線的。軟件模塊調試信息，象電機電流，命令值等的處理數據和機器
人特徵資料是不被計錄的。
[image: image34.png]


    如果在狀態視窗下面部分的文本太大不能裝下時，可以使用狀態鍵“Detail”或鍵盤快捷鍵
“ALT”+ “Cursor” ↑或↓可以逐行滾動顯示。 日誌本顯示的符號有以下含義：
圖示
形狀/顔色
內容
日誌輸入類型
[image: image228.png]


圓/黃色


帶手的臂


[image: image229.png]


用戶操作期間警告
八角形/红色
用户操作期間錯誤
方形/藍色


用戶操作期間資訊
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圓/黄色

機器人

機器人内核系統警告
八角形/红色
機器人内核系統錯誤
方形/藍色
圓/黃色
箭頭


機器人內核系統資訊
引導過程期間警告
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八角形/紅色
引導過程期間錯誤
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方形/藍色
圓/黃色
扳手

引導過程期間信息
安裝期間警告
[image: image234.png]


八角形/紅色
安裝期間錯誤
[image: image235.png]Monitor



方形/藍色
圓/黃色
錘子

安装期間信息
産生的程式警告
八角形/紅色
産生的程式錯誤
方形/藍色


産生的程式資訊
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用户可以按軟鍵“Tab+”在日誌本，篩選和顯示信息之間切換。數字鍵盤上的“TAB”鍵
也是一樣的。要做到這個，不要啟動狀態行上顯示的“NUM”。
[image: image35.png]Export



日誌本中的資訊保存爲一個文字檔案。此文件的路徑和名稱可以通過“Log book” -->
“Configure”設置。這裏的缺省設置是“C:\KRC\Roboter\Log\Logbuch. txt”。
[image: image36.png]Page +



軟鍵“Page+”顯示下一頁。或者使用數位鍵盤上的“PGDN”鍵。
[image: image37.png]Page -



軟鍵“Page-”顯示上一頁。或者使用數位鍵盤上的“PGUP”鍵。
[image: image237.png]


軟鍵“Refresh”使用當前數據更新狀態窗口。如果期間執行其它動作此選項是很有用
的。
[image: image238.png]


在任何時間使用軟鍵“Cancel”可以終止日誌本顯示。
23
[image: image239.png]Cancel



篩選
使用這個狀態視窗，用戶可以選擇日誌本列出的篩選類型和級別。
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用戶可以按軟鍵“Tab+”在日誌本，篩選和顯示資訊之間切換。數位鍵盤上的“TAB” 鍵也是一樣的。要做到這個，不要啟動狀態行上顯示的“NUM”。
[image: image40.png]Mark



軟鍵“Mark”可以用於確認使用箭頭鍵選擇的篩選類型和級別。這將引起一個檢查標計 出現或消失在相應的框中。
[image: image41.png]Apply



完成選擇後，按軟鍵“Apply”。
[image: image42.png]Cancel



在任何時間使用軟鍵“Cancel”可以終止日誌本顯示。
[image: image43.png]


    必須至少選擇一個篩選類型和篩選級別，否則當按下“Apply”時將出現一個相應的錯 誤資訊。
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7.4.2.2配置
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選擇此選項後，打開一個配置日誌本的狀態視窗。


日誌本條目數
作爲每個篩選項的輸出 文件的路徑和名字
在窗口上面的框中可以定義日誌本條目的最大數目。可以使用箭頭鍵移動到下面的框“Print /
Output to file”。現在可以使用空格選擇和取消“Apply filter”。 可以在框“Filename” 中規定想要的日誌本文件的路徑和名字。
[image: image44.png]


使用軟鍵“OK”保存所有的改變並關閉配置視窗。
[image: image45.png]Cancel



任何時間按軟鍵“Cancel”都可以關閉狀態視窗。
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1 機器人校正/取消校正
1.1
1.2
1.3 使用EMT進行修正
1.3.1
1.3.2
1.3.3
1.3.4
1.3.5 使用負載修正
1.3.5.1
1.3.5.2
1.3.5.3 校正負載
關於負載校正功能，使用負載執行校正。在“With offset”和“Without offset”之間是有區別的。
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為了執行負載校正，在最初的校正期間必須確保機器人坐標軸A4和A6不能從它們的位置旋轉。
With offset 此功能使得校驗成爲可能，如果有必要，不卸掉刀具恢復機器人舊的校正值。使用刀具（已知 的偏置）校正機器人。對於狀態“without load”（首次校正）的校正資料使用偏置重新計算， 並在操作者確認後覆蓋。這可能是必需的，比如，如果更換電機或發生碰撞。
[image: image46.png]


  在校正失败的情况下校驗也是可以的：在這種情况數據被標記為無效，但是舊的值但是仍
是有用的。
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  此功能僅在操作方式檢驗（T1）中有效。如果，當選擇這個功能時，設置不同的操作方式， 産生一個相應的錯誤資訊。
對於機器人的校正如節1.3.3中所述的並從子功能表“With offset”選擇功能表專案“Master load”。
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打開選擇刀具輸入窗口。
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    使用狀態鍵（顯示器底部右側）以便選擇刀具號。
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[image: image51.png]Tool Ok



    按軟鍵“Tool OK”（顯示器底部）以便輸入刀具資料。
[image: image52.png]


           如果刀具未給出偏置，産生一個錯誤報警。 打開狀態視窗，對於其中所有給出偏置的坐標軸（校正和取消校正），選擇是有效的。
從此選擇要校正的軸。
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[image: image249.png]


如果，比如，軸2還未校正或已取消校正，不可能校驗高編号軸的校正。軸2首先必須使用“Set
mastering” 或 “Check mastering”校正以便能校驗比如軸3。
[image: image250.png]


打開狀態窗口，對於其中所有给出偏置的坐標軸（校正和取消校正），選擇是有效的。
從此選擇要校正的軸。
[image: image251.png]


按KCP背后的使能開關，然后按“Program start forwards”鍵（顯示器的左側），並保持
兩個按下。先前選擇的機器人軸現在在程式控制下從“+”移動到“-”。當EMT檢測到參考 槽的底部時，停止校準程式。 當對於裝配到機器人法蘭的刀具或工件的校正資料已經成功地確定時，打開一個狀態視窗， 顯示來自按增量和度的舊校正的差別。
[image: image53.png]


      現在新的校正值還未設置，然而一旦資料已經保存，將進行設置。
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按“Save”保存新的校正數據並允許下一個軸的選擇。如果你未保存新的數據，將保留
舊的校正狀態。
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               你必須明白，當接受新的校正時，根據增量差別，程式的執行期間可能引起困難。由 此，必需重新示教所有程式。
新校正也彌補了所有機械聯結軸（關節軸一般是機械聯結）。在此情況下，絕對需要校 驗這些軸的校正，如果偏差太大，最好還是設置校正。
7
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Without offset
這個功能使恢復丟失的校正資料成爲可能。機器人可以使用任何工具進行校正，對此不需要事 先給出偏置。使用最初校正確定的資料和當前值，計算出差別，因此可糾正校正。
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由於在帶編碼器的驅動電機和相關軸的齒輪系統之間的驅動系列進行過最初校正，千萬 不要改變機器人的機械，否則最初的校正必須再次執行。
[image: image57.png]


    與功能表項“Teach offset”（僅從首次校正測量的差異）不同，“Restore mastering” 在首 次校正到重新計算首次校正期間，使用專有的確定的絕對編碼器值。
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在校正前必須執行的首次校正可以按這種方法恢復。
[image: image59.png]


      此功能僅在操作方式檢驗（T1）中有效。如果，選擇這個功能時，設置不同的操作方式，産生一個相應的錯誤資訊。
對於機器人的校正如節1.3.3中所述的並從子功能表“Without offset”選擇功能表項“Master load”。
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打開一個狀態視窗，顯示一個資訊。
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請閱讀資訊並按軟鍵“OK”確認以便繼續。打開一個狀態視窗，其中顯示要校正的軸。
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顯示要進行校正的軸。接下來要校正的軸通過一個顏色背景指示。
[image: image64.png]


  已經校正的軸不再列出，如果想要重新校正，必須首先取消校正。請參考節LEEDER MERKER 以獲取更詳細的資訊。
[image: image65.png]


           如果你想校正一個高編號的軸，將中止校正操作。校正總是從低號軸開始執行。
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  通過按軟鍵“OK”選擇，通過顔色選擇條高亮要校正的軸。文本“Start key required”
出現在資訊視窗。
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             按KCP背後的使能開關，然後按“Program start forwards”鍵（顯示器的左側），並保 持兩個都按下。先前選擇的機器人軸現在在程式控制下從“+”移動到“-”。當EMT檢測
到參考槽的底部時，停止校準程式。 保存確定的值並且從窗口移開已校正的軸。
[image: image68.png]


        記住一旦已經校正好一個軸，將保護帽旋回到尺規座。不允許外來的東西進入，因爲它們 將損害這個靈敏的裝置並化費昂貴的維修費用。
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1
2 程式命令 這個章節提供可用到的PLC指令的基礎原理概述，以及它們的功能及程式處理過程。
在程序内，你可以添加所謂的PLC指令，例如，到運動命令。這些指令的執行依賴PLC觸發器。
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關於觸發器更進一步的信息在編程手册中可以找到。
[image: image261.png]


符号，圖標，和特殊的字體轉換的意義在 [關於此文件]章中解釋。
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該章描述在KCP菜單“Commands”中提供的功能。
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	綜述

	最後的命令
	輸入最後執行命令的指令

	運動
	使能PTP，LIN和CIRC運動的編程

	運動參數
	轉矩監控的編程

	邏輯
	邏輯命令和等待時間，由路徑決定的轉換和脈衝功能的編程 設置和檢測輸入和輸出

	類比輸出
	程式控制下的類比輸出的設置

	注釋
	用於在程式中插入注釋

	KRL助手
	特殊功能支援的語句KRL編程
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如果在編輯器中已選擇或装載了一個程序，“Commands”菜單才有效。
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2.1
2.2運動
為移動一個機器人刀具到程序控制下的一個點，相應的運動指令必須編程。這個指令包含了運
動的類型和速度，終點的定義-對於圓弧路徑也包含一個中點-其他設置依賴於運動類型。 所有運動指令，它們的意義和應用在以下節中說明。
[image: image265.png]


運動類型 對於編程移動以下運動類型是有效的。
按照運動指令的順序，在執行的两個單獨點之間如何運動有两個選擇。
	在單獨點之間的運動

	準確定位
	運動準確停在編程的點。

	近似定位(Cont)
	從一個運動到下一個沒有準確定位終點運動可以進行平滑 過渡。

	


[image: image266.png]


請注意:
如果機器人坐標軸的一個或幾個未被制動並且超過20cm/s(廠家設置的手動速度) 撞擊到它的 終端，必須立即更換有關的緩衝器。 如果發生在牆壁安裝的機器人的軸1，必須更換它的旋轉立柱。
編程
[image: image267.png]


為了編程一個運動命令，你必須選擇一個程序或装載它在編輯器中。關於創建和改變程序
更詳細的資訊可以在章[程式編輯]中找到。
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請注意編輯光標的位置。你添加到程序的下一行將作為新的一行插入在光標之后。
5
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[image: image270.png]


使用菜單鍵“Commands”打開菜單。從此菜單選擇“Motion”。顯示以下的子菜單:
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你現在可以從提供的運動指令(PTP,LIN或CIRC)中進行選擇。
無限制地旋轉坐標軸 廠家定義的所有機器人坐標軸(A1...A6)作爲有限制的旋轉坐標軸(例如帶有軟限位)。對於某些應用， 然而坐標軸A4和A6可以配置作爲無限制的旋轉坐標軸。在文件“$MACHINE.DAT”中進行相應的設置。
A4 和 A6 也可以定義為無限制的旋轉
軸[$MACHINE.DAT]
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所有其它軸為有限制的旋
轉軸
修改機器數據定義坐標軸A4和/或A6作為無限制的旋轉坐標軸，請沿着最短的路逕，小心執
[image: image272.png]


行各個軸的旋轉。 如果提供路線(例如，焊槍)的刀具安裝在機器人上可能引起問題。
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在下面的例子中，編程两個運動指令(P1--P2和P2--P3)並保存坐標。請参考以下草圖。
[image: image275.png]Check



這個例子中第一個運動指令引起軸A6 從P1（0）到P2旋轉120。第二個運動 指令旋轉A6從P2（120）到P3（220）
再旋轉100 第三個運動指令用於從P2到P3相反的方 向移動刀具200，即從開始位置P1算起
的20位置。 當執行程式時，然而坐標軸A6將從P3（220）到P4（380）沿著最短路徑旋轉，正好是160
[image: image276.png]


這將不可避免導致從機器人到繞過關節被繞的刀
具的路線問题。
[image: image277.png]


因此對於第二個（返回）運動有必要分離爲兩個運動指令 在這個例子中，已編程的兩個運動（P3-P4和P4-P5）每個
旋轉100的角度。這將保證執行程式時刀具按正確的方向 移動到終點。
2.2.1點到點運動(PTP)
7
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2.2.2線性運動(LIN)
對於線性運動，機器人坐標軸按照TCP或工件參考點沿直線移動到終點來確定座標。 如果機器人需要在一個確定的速度下按照一個精確的路徑到一個點，使用線性運動。
[image: image72.png]


僅參考點遵循編程路徑，在運動期間實際的刀具或工件可以改變它的定向。 點的名字不可以使用“POINT”開頭，由於它是個關鍵字。
具有準確定位的LIN運動 在具有準確定位的LIN運動情況下，機器人準確地停止在各個終點上。
準確定位
[image: image279.png]


準確定位
具有近似定位的LIN運動
在近似運動期間，控制器監控終點周圍近似定位範圍。在例子中是P2點。當TCP進入這個區域時，機器 人運動立即朝下一個運動指令的終點進行。
[image: image280.png]


近似定位范围
8
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編程一個LIN運動
從功能表“Motion ”選擇選項“LIN”後，在程式視窗打開執行該指令要求的輸入值格式。
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	框名
	功能
	值的範圍

	LIN
	運動類型
	PTP,LIN,CIRC

	P1
	點的名字
	最多23個字元

	刀具
	刀具號
	Nullframe,Tool_Data[1]...[16]

	基礎
	工件號
	Nullframe,Base_Data[1]...[16],

	外部TCP
	機器人指導刀具/工件
	真,假

	CONT
	近似定位接通
	“ ”,Cont

	Vel=2m/s
	速度
	0.001到2m/s（缺省:2m/s）

	CPDAT1
	運動參數
	

	加速度
	加速度
	0...100

	近似距離*1
	近似定位範圍
	0...300

	如果接通“CONT”， *1僅有效


軟鍵條的分配同時改變如下：
[image: image74.png]Cmd. Abort| LIN/CIRC Logic Comment | Suggest | Touch Up Cmd Ok





[image: image75.png]Cmd Abort



任何時間都可以按軟鍵“CmdAbort”或ESC鍵中止LIN運動的編程。此情況命令將不保存。 如果程式窗口在中心，各種輸入窗口可以通過使用“↓”和“↑”箭頭鍵選擇，當前選擇
的視窗通過彩色背景高亮。
通過重復按“Windowselection”鍵指導整個視窗以彩色高亮爲止，來啟動程式視窗。
[image: image76.png]n



  移動遊標到左手輸入框。狀態鍵（顯示器的底部右邊）改變它的分配。 使用此狀態鍵，你可以再次在不同類型的運動之間選擇。
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[image: image78.png]CIRC/PTP



也可以使用軟鍵“CIRC/PTP”來設置運動類型。 移動遊標到右邊的下一個輸入框，這裏是“P1”。
[image: image79.png]Suggest



如果按下“Suggest”軟鍵，程式在局部資料列表中找到最低標準點的名字並在打開的 inline表格中輸入這個名字，如果點P1和P3佔用了，將建議使用P2。 打開輸入有關工件和刀具資料的狀態視窗。使用“Window selection”鍵來啟動這個狀態視窗。
9
刀具
從16個有用的刀具中選擇。
[image: image283.png]


[image: image284.png]


基礎 從16個保存的工件坐標系（BASE）中選擇。 外部TCP 告訴控制器機器人是否指導刀具或工件： 機器人指導刀具：外部TCP=False 機器人指導工件：外部TCP=True
現在使用“Window selection”鍵再次激活程序窗口。
[image: image80.png]Touch Up



然後移動機器人到你想編程的終點。在那裏按軟鍵“Touch Up“，閱讀顯示在資訊視窗 的資訊。
[image: image81.png]


軟鍵“Touch Up“允許你，在任何時刻，來保存對於編輯遊標定位的程式列的當前機器人座標。 這樣你可能，比如，來編程運動指令的順序，然後定義隨後準確的終點座標。
編程點的座標保存在資料列表中。
[image: image82.png]CONT
VA



移動遊標到右邊的下一個輸入框。狀態鍵（顯示器底部右側）改變它的分配。 使用狀態鍵可以接通或關斷近似定位功能。
[image: image285.png]


“準確定位” 的inline表格

按底部右手側的狀態鍵，菜 單以inline表格打開。

使用狀態鍵，在“準確定 位“和”近似定位“（CONT） 之間選擇。

按ENTER鍵功能表關 閉。
移動光標到框“Vel=“。
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這裏你可以規定機器人執行運動的速度，你可以通過鍵盤輸入值，或使用顯示器右邊的狀態鍵改變它。 依賴於路徑的長度，加速度和接近距離，可能達不到編程速度。
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移動光標到右邊的下一個輸入框，這里是“CPDAT1“。
[image: image84.png]| I R AT e |





打開一個参數列表，在参數列表中運動的數據輸入得要更詳細。使用“Window selection”鍵激活這個
參數列表。你可以使用鍵盤在輸入框中輸入值，也可以使用顯示器右邊的狀態鍵改變它們。
[image: image287.png]Commands



加速度 這裏你可以減小運動中使用的加速度。根據路徑的長度，加速度和接 近距離，可能達不到編程速度。 這是很有可能發生的，當關節坐標軸經過擴展位置時它將以無限的高 速旋轉，這將超過最大允許值。
因此請確認使用實際確實可用的值。 近似距離
這裏你可以減少運動中使用的近似位置範圍。
[image: image85.png]Cmd Ok



現在按軟鍵“CmdOk”或ENTER鍵。運動功能現在完全編程並被保存。
[image: image288.png]


如果終點位置還未涉及，機器人的當前位置被自動保存。
[image: image289.png]


你可以在任何時刻使用軟鍵“Comment”以便插入注釋行到程序中，無論輸入框是否在當前
中心。
[image: image290.png]


關於機器人程序中有關注釋的信息可以在節[注釋]中找到。
[image: image291.png]


任何時候你可以使用軟鍵“Logic”插入一個邏輯指令到程序中，無論輸入框是否在當前中
心。
[image: image86.png]


有關邏輯指令更詳細的指令可以在節[邏輯]中找到。
2.3
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2.4邏輯
2.4.1等待功能
2.4.1.1
2.4.1.2由信號決定的等待功能(WAITFOR) 此功能等待直到指定的輸入/輸出已呈現定義的狀態：真或假。 選擇功能表選項“WAITFOR”後，執行由信號決定的等待功能要求輸入參數的格式在編程窗口打開。
[image: image87.png]WAIT FOR IN
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	框名
	Function
	Rangeofvalues

	WAIT FOR IN
	等待功能的類型
	WAIT FOR IN,WAIT FOR OUT

	1
	輸入/輸出
	1...1024

	Demo
	長文本
	分配給輸入或輸出的長文本

	State
	狀態
	TRUE，FALSE

	CONT
	近似定位
	“ ”,CONT

	


軟鍵條的分配改變如下：
[image: image88.png]Cmd. Abort Motion IBUSPAVAIT| Comment | Longtext Cmd Ok





[image: image89.png]Cmd Abort



       在任何時間可以按軟鍵“CmdAbort”或ESC鍵來中止等待功能的編程。在這種情況下指 令將不保存。 如果編程窗口在中心，可以使用↑或↓箭頭鍵選擇各種輸入框。當前選擇的框通過彩色背
景高亮。
編程視窗可以通過重復按“Window selection”直到視窗彩色高亮來啟動。
[image: image90.png]Motion



          按軟鍵“Motion”直接轉換到運動指令編程，取消由信號決定的等待功能的編程。
[image: image91.png]


          按軟鍵“IBUS/WAIT”直接轉換到程式控制下的INTERBUS部分的耦合和退耦，信號決定 的等待功能因此被取消。
[image: image92.png]


          按軟鍵“Comment”直接轉換到注釋行的編程功能，取消由信號決定的等待功能的編程。
[image: image93.png]


          屬於輸入/輸出的長文本可以通過按“Longtext”軟鍵來修改。在用戶組“User”中此 選項無效。
[image: image94.png]


                    移動遊標到左手輸入框。顯示器底部右邊的狀態鍵的分配相應地改變。這裏你可以規定 系統是否應該等待一個輸入或輸出信號。
[image: image95.png]WAIT FORIN =|[1 [Demo | State=[TRUE =
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移動光標到下一個輸入框，這里是“1”。顯示器底部右邊的狀態鍵的分配改變。使用數字鍵，
規定系統要等待的輸入或輸出。使用狀態鍵也可以改變輸入框中顯示的值。
[image: image96.png]WAIT FOR IN
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輸入或輸出的長文本可以在下一個輸入框中修改。要這樣做，必須啟動用戶組“Expert”，按
“Longtext”軟鍵並輸入要求的名字。
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[image: image98.png]St
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       移動遊標到輸入框“State”。顯示器底部右邊的狀態鍵分配改變。使用這個狀態鍵，可以規定 要繼續運動程式的狀態。
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[image: image100.png]


     在最後的輸入框你可以啟動選項“CONT”(繼續)。這個選項引起一旦前進運行指標到達
“WaitFor”行檢查條件。如果此時條件不滿足，前進運行指標跳到下一行，否則它停止在這個 點並等待直到滿足條件。
[image: image101.png]WAIT FORIN =|[1 [Test State=|TRUE =][coNT=

CONT





[image: image102.png]Cmd 0k



  現在按軟鍵“CmdOk”或ENTER鍵。現在指令完全編程並被保存.
2.4.2
轉換功能
2.4.2.1簡單的轉換功能(OUT) 設置一個輸出爲真或假。
選擇功能表選項“OUT”後，對於執行簡單轉換功能要求輸入參數的格式在編程窗口打開：
[image: image103.png]pUTlﬂ|Demu Slale:‘TRUE =
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	框名
	功能
	值的範圍

	1
	輸出
	1...1024

	Demo
	長文本
	輸入或輸出的名字

	State
	狀態
	TRUE,FALSE

	CONT
	近似定位
	“ ”,CONT

	


軟鍵條的分配同時改變如下：
[image: image104.png]Cmd. Abort| PULSE SYMOUT | Longtext Cmd Ok
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在任何時間可以按軟鍵“CmdAbort”或ESC鍵來中止轉換功能的編程。在這種情况下指
令將不保存。
如果編程窗口在中心，可以使用↑或↓箭頭鍵選擇各種輸入框。當前選擇的框通過彩色背景高亮。 編程視窗可以通過重復按“Window selection”直到視窗彩色高亮來啟動。
[image: image105.png]PULSE



按軟鍵“PULSE”直接轉換到簡單脈衝功能的編程，取消簡單轉換功能的編程。
[image: image106.png]SYNOUT



按軟鍵“SYNOUT”直接轉換到由路徑決定的轉換功能，取消簡單轉換功能的編程。
[image: image107.png]Longtext



屬於對應輸出的長文本可以按“Longtext”軟鍵來修改。此選項在用戶組“Expert”以下 無效。
[image: image108.png]ouTH



            移動遊標到輸入框“OUT”。顯示器底部右邊的狀態鍵分配改變。使用數位鍵規定要設置 的輸出，也可以使用狀態鍵（顯示器底部右邊）改變輸入框所示的值。
[image: image109.png]pUTlﬂ|Demu Slale:‘TRUE =
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輸出的長文本可以在下一個輸入框中修改，要這樣做，必須啟動用戶組“Expert”，按
“Longtext”軟鍵並輸入要求的名字。
[image: image110.png][ W ocmo [T





[image: image111.png]State|
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移動遊標到輸入框“State”。顯示器底部右邊的狀態鍵分配改變。使用這個狀態鍵，可以規定 要繼續運動程式的狀態。
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[image: image113.png]Cont

CONT|



     移動遊標到輸入框“CONT”。顯示器底部右邊的狀態鍵分配改變。如果設置“CONT”，使用前 進運行指標設置輸出。如果未選擇“CONT”，使用主運行指標設置輸出比如一旦運行指標到達
這個功能，直到主運行指標已達到這個功能它便停止。
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[image: image115.png]Cmd Ok



    現在按軟鍵“CmdOk”或ENTER鍵，現在指令完全編程並被保存。
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2.4.2.2簡單的脈衝功能(PULSE)
這個功能對於定義的脈衝時間的持續時間設置選擇的輸出爲真/假。 選擇功能表選項“PULSE”後，執行簡單轉換功能要求輸入參數的格式在編程窗口打開。
[image: image116.png]PULSE[l] [Demo | State=|TRUE =

CONTx

Time=[0.1 sec





	框名
	功能
	值的範圍

	1
	輸出
	1...1024

	Demo
	長文本
	輸入或輸出的名字

	State
	狀態
	TRUE,FALSE

	CONT
	近似定位
	“ ”,CONT

	Time
	脈衝長度
	0.1...3s

	


軟鍵條的分配同時改變如下：
[image: image117.png]Cmd. Abort ouT SYNPULSE| Longtext Cmd Ok





[image: image118.png]Cmd Abort



      在任何時間可以按軟鍵“CmdAbort”或ESC鍵來中止等待功能的編程。在這種情況下指 令將不保存。
如果編程窗口在中心，可以使用↑或↓箭頭鍵選擇各種輸入框。當前選擇的框通過彩色背景高亮。
編程視窗可以通過重復按“Window selection”直到視窗彩色高亮來啟動。
[image: image298.png]ool Py 2207
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按軟鍵“OUT”直接轉換到簡單轉換功能的編程，取消簡單脈衝功能的編程。
[image: image119.png]SYNPULSE



按軟鍵“SYNPULSE”直接轉換到由路徑決定的脈衝功能，取消簡單脈衝功能的編程。
[image: image120.png]Longtext



屬於對應輸出的長文本可以按“Longtext”軟鍵來修改。此選項在用戶組“Expert”以 下無效。
[image: image121.png]ouTH;
N



            移動遊標到輸入框“PULSE”。顯示器底部右邊的狀態鍵分配改變。使用數位鍵規定要設 置的輸出，也可以使用狀態鍵（顯示器底部右邊）改變輸入框所示的值。
[image: image122.png]PULSE[T] [Demo | State=| TRUE =

CONT ™

Time=[0.1 sec





輸出的長文本可以在下一個輸入框中修改，要這樣做，必須啟動用戶組“Expert”，按
“Longtext”軟鍵並輸入要求的名字。
[image: image123.png]PULSE[1 [BFENTY State=|TRUE ~

CONT =

Time=[0.1 sec





[image: image124.png]State

TRUE



      移動遊標到輸入框“State”。顯示器底部右邊的狀態鍵分配改變。使用這個狀態鍵，可以規
定要設置輸出的狀態。
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[image: image125.png]FULSE1 Demo State=|TRUE ~||CONT x| Time=|0.1 sec

FALSE
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移動光標到輸入框“CONT”。顯示器底部右邊的狀態鍵分配改變。如果設置“CONT”，當前進
運行指標到達時執行此功能。如果未選擇“CONT”，當主運行指標到達時執行此功能比如一旦 運行指標到達這個功能，它停止直到主運行指標已達到這個功能爲止。
[image: image126.png]PULSE[1 [Dema_ State=

[TRUE =][cont=]





[image: image301.png]


移動光標到輸入框“Time”，顯示器底部右邊狀態鍵的分配改變。使用這個狀態鍵你可以設置
增量爲0.1秒0.1到3秒的脈衝長度。
[image: image127.png]PULSEN [Demo_ State=[TRUE Tl[conTz]

Time=[TR] sec





[image: image302.png]Exact[positioning[]
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現在按軟鍵“CmdOk”或ENTER鍵。指令完全編程並被保存。
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2.4.2.3由路逕决定的轉換功能(SYNOUT)
選擇功能表選項“SYN OUT”後，對於執行由路徑決定的轉換功能要求輸入參數的格式在編程窗 口打開：
[image: image128.png]SYN OUTIl [Demo | State=|TRUE =

at|START *

Delay=[0 ms





	框名
	功能
	值的範圍

	SYNOUT
	輸出
	1...1024

	Demo
	長文本
	輸入/輸出的名字

	State
	狀態
	TRUE,FALSE

	at
	轉換功能執行的時間
	START,END,PATH

	
	從終點輸出的距離*1)
	--2000...2000mm

	Delay
	轉換動作的延時
	--1000...1000ms

	*1)如果“PATH”被選擇作爲開始選項僅有效


軟鍵條的分配同時改變如下：
[image: image129.png]Cmd. Abort | SYNPULSE ouT Longtext Cmd Ok





[image: image130.png]Cmd Abort



      在任何時間可以按軟鍵“CmdAbort”或ESC鍵來中止轉換功能的編程。在這種情況下指 令將不保存。
如果編程窗口在中心，可以使用↑或↓箭頭鍵選擇各種輸入框。當前選擇的框通過彩色背景高亮。
編程視窗可以通過重復按“Window selection”直到視窗彩色高亮來啟動。
[image: image131.png]SYNPULSE



       按軟鍵“SYNPULSE”直接轉換到由路徑決定的脈衝功能的編程，由路徑決定的轉換功 能的編程首先被取消。
[image: image304.png]


[image: image132.png]out



     按軟鍵“OUT”直接轉換到簡單轉換功能的編程，由路徑決定的轉換功能的編程首先被 取消。
[image: image305.png][T

[P1]]

4

¥el=[2 mis[CPDAT1



下無效。

屬於對應輸出的長文本可以按“Longtext”軟鍵來修改。此選項在用户组“Expert”以
移動遊標到輸入框“SYN OUT”。使用數位鍵規定要設置的輸出，也可以使用狀態鍵（顯示器 底部右邊）改變輸入框所示的值。
[image: image133.png]SYN OUTIl [Demo | State=|TRUE =

at|START *

Delay=[0 ms





輸出的長文本可以在下一個輸入框中修改，要這样做，必須激活用户组“Expert”，按
“Longtext”軟鍵並輸入要求的名字。
[image: image134.png]svN ouTl1 [IIRRT State=[TRUE =] atffSTARTZ] Delay=[0 ms
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[image: image307.png]


移動光標到輸入框“State”。顯示器底部右邊的狀態鍵的分配改變。使用此狀態鍵可以規定要
選擇設置輸出的狀態。
[image: image135.png]EYN oUT[1 [Demo | State=|TRUE =] at|sTART = Delay=[0 ms

FALSE




[image: image136.png]Point

START



     移動遊標到輸入框“at”。顯示器底部右邊的狀態鍵改變。使用此狀態鍵可以改變要設置選擇 的輸出的時間，在路徑段上起始點和終點之間任何1ms增量的時間值。也可以通過數位鍵盤輸入
值。
[image: image137.png]SYN OUT[1 [Demo | State=|TRUE =] at|sTART =] Delay=[0 ms
END
PATH
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移動光標到輸入框“Delay”。顯示器底部右邊的狀態鍵改變。使用此狀態鍵你可以改變要設置選
擇的輸出的時間，在路徑段上起始點和終點之間任何1ms增量的時間值。也可以通過數位鍵盤輸入值。
[image: image138.png]SYN OUT[1 [Demo | State=| TRUE =

at|START ¥

Dnlay:Mms





如果，另一方面你想設置有關路徑的輸出，你必須在輸入框“at”中選擇選項“PATH”。
[image: image139.png]SYN OUT[T [Deme | State=[TRUE ~][PATH = ’Dehy:h— o
START

END





然後出現一個附加的輸入框，在輸入格中你可以規定要設置輸出的從終點之後的距離。如果，舉個例子， 你想在起始點和終點之間之間設置輸出，你必須輸入一個負值。
[image: image140.png]Monitor



變數$DIST_NEXT當前的值可以通過功能表功能
“Monitor”--“Variable”--“Single” 顯示和修改。
在SYN OUT功能之前和之後運動指令（類型:LIN）對於局部決定起始點，終點，與延著 路徑的點是重要的。
情況1：起始點和終點是準確定位的點。
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程序：
開始
LIN P1
SYN OUT LIN P2


[image: image309.png]


結束路徑
情况2:起始點是近似的，終點是準確定位的點。
程序：
LIN P1
LIN P2 CONT
開始
[image: image310.png]


SYN OUT LIN P3
結束路逕
情况3:終點是近似的，起始點是準確定位的。
程式： LIN P1
SYN OUT
LIN P2 CONT LIN P3

開始
[image: image311.png]


結束路徑
情况4:起始點和終點是近似的
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[image: image312.png]Com ment



程序：
LIN P2 CONT
SYN OUT
開始
LIN P3 CONT
LIN P4
[image: image313.png]


結束路逕
例子: 粘接應用:
[image: image314.png]Logic



[image: image315.png]


粘接槍在工件的某個點開始應用粘接。對此設置設置命令SYN OUT。當輸出1=TRUE，粘接槍 被啟動。PATH=10mm定義開始粘接應用的點。粘接槍它本身，必須提早大約15秒啟動，在粘 接開始流程前要求一些提前時間，延遲時間從而設置爲-15ms。
有關“情况 4”的圖解
[image: image316.png]


在此點輸出 1 設置為真
粘接應用
[image: image317.png]Nott



現在按軟鍵“CmdOk”或ENTER鍵，指令現在完全編程並被保存。
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2.4.2.4由路逕决定的脈衝功能(SYN PULSE)
選擇功能表選項“SYN PULSE”後，對於執行由路徑決定的脈衝功能要求輸入參數的格式在編程 窗口打開：
[image: image141.png]5N PULSE[Demo [State=[TnuE =] Time=[0.1 sec afstant] Delay=0 ms





	框名
	功能
	值的範圍

	SYN PULSET
	輸出
	1...1024

	Demo
	長文本
	輸入/輸出的名字

	State
	狀態
	TRUE,FALSE

	Time
	脈衝間隔
	0.1…3s

	at
	脈衝功能執行的時間
	START,END,PATH


	
	從終點輸出的距離*1)
	--2000...2000mm

	Delay
	脈衝動作的延時
	--1000...1000ms

	*1)如果“PATH”被選擇作爲開始選項僅有效


軟鍵條的分配同時改變如下：
[image: image142.png]Cmd. Abort| SYNOUT | PULSE | Longtext Cmd Ok




[image: image143.png]Cmd Abort



在任何時間可以按軟鍵“CmdAbort”或ESC鍵來中止脈衝功能的編程。在這種情況下指令 將不保存。 如果編程窗口在中心，可以使用↑或↓箭頭鍵選擇各種輸入框。當前選擇的框通過彩色背景高亮。
編程窗口可以通過重復按“Window selection”直到窗口彩色高亮來激活。
[image: image319.png]Cmd Abort



[image: image144.png]SYNOUT



按軟鍵“SYN OUT”直接轉換到由路徑決定的轉換功能的編程，由路徑決定的脈衝功能的 編程首先被取消。
[image: image320.png]


取消。

按軟鍵“PULSE”直接轉換到簡單脈衝功能的編程，由路逕决定的脈衝功能的編程首先被
以下無效。

屬於對應輸出的長文本可以按“Longtext”軟鍵來修改。這個選項在用户组“Expert”
[image: image321.png]ouT



移動光標到輸入框“SYN PULSE”。顯示器底部右邊的狀態鍵改變。使用數字鍵規定要設置的輸
出，也可以使用狀態鍵（顯示器底部右邊）改變輸入框所示的值。
[image: image145.png]5N PULSEMDemo  State=[TAUF =] Time=[0.1 sec af[sTART=] Delay=]0 ms





輸出的長文本可以在下一個輸入框中修改，要這樣做，必須啟動用戶組“Expert”，按“Longtext”軟 鍵並輸入要求的名字。
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[image: image146.png]EYM PULSE[1 [ State=[TRUF =] Time=[0.1 sec atfSTART =] Delay=]0 ms





[image: image323.png]Cont

CONT|



移動光標到輸入框“State”。顯示器底部右邊的狀態鍵的分配改變。使用此狀態鍵可以規定要選
擇設置輸出的狀態。
[image: image147.png]YN PULSE[1 "DEMO" State=] RUE =] Time=J0.1 sec af[sTART=] Delay=J0 ms





[image: image324.png]Time:

01



移動遊標到輸入框“Time”。顯示器底部右邊的狀態鍵改變。使用此狀態鍵你可以設置脈衝長 度在0.1到3秒的範圍內,增量爲0.1ms的時間。也可以通過數位鍵盤輸入值。
[image: image148.png]BYN PULSE[ [Demo | State=[TnuE =] Time-[iRN sec afsTART =] Delay[0 ms





[image: image325.png]Cmd Ok



[image: image326.png]


移動遊標到輸入框“at”。顯示器底部右邊的狀態鍵改變。使用此狀態鍵,可以規定要設置輸出 點的路徑段上的點。
[image: image327.png]Longtext



移動遊標到輸入框“Delay”。顯示器底部右邊的狀態鍵改變。使用此狀態鍵你可以改變要設置選 擇的輸出的時間，在路徑段上起始點和終點之間任何1ms增量的時間值。也可以通過數位鍵盤輸入值。
[image: image149.png]YN PULSE[1 [Demo [State=[TnUE =] Time=[0.1 sec afstant] Delay=IT ms





如果，另一方面你想設置有關路徑的輸出，你必須在輸入框“at”中選擇選項“PATH”。
[image: image150.png]ﬁ‘vu PULSE[T [Demo | State=[TRUE =] Time=[0.1 sed]
3





然後出現一個附加的輸入框，在輸入格中你可以規定要設置輸出的距離終點的距離。如果，舉個例子， 你想在起始點和終點之間之間設置輸出，你必須輸入一個負值。
在SYN PULSE功能之前和之後的運動指令（類型：LIN和CIRC）對於局部決定起始點和終點以及沿著路徑 的點是重要的。對於先前的功能SYS OUT比較情況1到4。
[image: image151.png]Cmd Ok



現在按軟鍵“Cmd Ok”或ENTER鍵。現在指令完全編程並被保存。
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2.4.3耦合與退耦INTERBUS環節(IBUS—Seg 開/關)
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選擇菜單選項“IBUS--Seg.開/關”后，耦合與退耦INTERBUS環節的編程格式在程序窗口中打開。
[image: image153.png]IBUS |OFF =/

OFF




	框名
	功能
	值的範圍

	IBUS
	耦合與退耦一個Ibus環節
	ON,OFF

	


軟鍵條的分配同時改變如下：
[image: image154.png]Cmd Abort | Motion | WAIT/W F | Comment Cmd Ok




[image: image155.png]Cmnd Abort



在任何時間可以按軟鍵“CmdAbort”或ESC鍵來中止此功能的編程。在這種情況下指令將 不保存。
如果編程窗口在中心，可以使用↑或↓箭頭鍵選擇各種輸入框。當前選擇的框通過彩色背景高亮。
編程視窗可以通過重復按“Window selection”直到視窗彩色高亮來啟動。
[image: image156.png]


按軟鍵“Motion”直接轉換到運動指令編程，取消功能的編程。
[image: image329.png]


[image: image157.png]WAITW_F



按軟鍵“WAIT/W F”直接轉換到運動指令編程，取消功能的編程。
[image: image158.png]Comment



按軟鍵“Comment”直接轉換到注釋行的編程功能，功能的取消編程。
[image: image159.png]cMD

OFF



通過按狀態鍵“CMD”，可以在TNTERBUS的耦合與退耦之間轉換。
[image: image160.png]Cmd Ok



現在按軟鍵“Cmd Ok”或ENTER鍵。現在指令完全編程並被保存。
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2.5模擬輸出
2.5.1靜態
此選項用於使用一個固定值來設置一個類比輸出。選擇功能表選項後，在程式視窗打開用於輸入 必要值的格式。
[image: image161.png]iANOUT\CHANNEL 1] =i




	框名
	功能
	值的範圍

	ANOUT
	類比輸出
	1...8

	0
	輸出電壓
	0...1

	


軟鍵條的分配同時改變如下：
[image: image162.png]Cmd Abort Cmd Ok




[image: image163.png]Cmd Abort



在任何時間可以按軟鍵“CmdAbort”或ESC鍵來中止此功能的編程。在這種情況下指令將 不保存。
如果編程窗口在中心，可以使用↑或↓箭頭鍵選擇各種輸入框。當前選擇的框通過彩色背景高亮。
編程視窗可以通過重復按“Window selection”直到視窗彩色高亮來啟動。
[image: image164.png]anne
VA
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移動遊標到左手輸入框。顯示器底部右邊狀態鍵的分配改變。這裏你可以規定想設置的8個類比 輸出的哪個。
[image: image165.png]pNoUTcranneL 1 =110 ]

HANNEL 1
CHANNEL_2




[image: image331.png]Dly



[image: image332.png]


移動遊標到下一個輸入框，這裏是“0”。顯示器底部右邊狀態鍵的分配改變。使用數位鍵盤輸入 類比輸出應該是多少值。也可以使用狀態鍵（顯示器底部右邊）來改變輸入框中的值，增量爲10mv。
[image: image166.png]Cmd 0k



現在按軟鍵“CmdOk”或ENTER鍵。現在指令完全編程並被保存。
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2.5.2動態
這個選項用於設置依賴速度或技術懂得類比輸出。選擇功能表選項後，在程式視窗打開輸入必要值 的輸入格式。
[image: image167.png]ANOUT[ON ~|[cHANNEL 13]=[1 #|vEL acT =] offs

[0 Delay=[] [sec]





	框名
	功能
	值的範圍

	ANOUT
	轉換類比方式開和關
	ON,OFF

	CHANNEL1
	類比輸出
	1...8

	1
	倍數
	0...10

	VELACT
	速度或技術參數
	VELACT,TECHVAL1...TECHVAL6

	Offset
	偏置電壓
	-1...1

	Delay
	延時
	-0.2...0.5s

	


軟鍵條的分配同時改變
[image: image168.png]Cmd Abort Cmd Ok




[image: image169.png]Cmd Abort



在任何時間可以按軟鍵“CmdAbort”或ESC鍵來中止此功能的編程。在這種情況下指令將 不保存。
如果編程窗口在中心，可以使用↑或↓箭頭鍵選擇各種輸入框。當前選擇的框通過彩色背景高亮。
編程視窗可以通過重復按“Window selection”直到視窗彩色高亮來啟動。
[image: image170.png]On0f
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移動遊標到左手輸入框。顯示器底部右邊狀態鍵的分配改變。這裏你可以規定是否想轉換類比 輸出開或關。
[image: image334.png]Program
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移動光標到下一個輸入框，這里是“CHANNEL 1”。顯示器底部右邊狀態鍵的分配改變。這里你
可以規定是否想設置或重定8個類比輸出的哪個。
[image: image171.png][0 [secl
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移動光標到下一個輸入框，這里是“1”。顯示器底部右邊狀態鍵的分配改變。使用數字鍵盤，
輸入相應速度/技術參數要乘以的因數。也可以使用狀態鍵改變輸入框所示的值，增量爲0.05。
[image: image172.png]ANOUT|ON ~[cHANNEL 13]=[T #[vEL acT | offset=[0 Delay=[0 [sec]
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移動光標到下一個輸入框，這里是“VEL
ACT”。顯示器底部右邊狀態鍵的分配改變。這里可
以規定速度/技術參數，使用此參數組合選擇的類比輸出。
[image: image173.png]ANOUT|ON =][cHANNEL 1]=[1 #[VEL AcT =] Offset=[0| Delay=[0 [sec]
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[image: image174.png]Nifset|



      移動遊標到下一個輸入框，這裏是“Offset”。顯示器底部右邊狀態鍵的分配改變。使用數位 鍵盤，輸入對於選擇的類比輸出的偏置電壓值。也可以使用狀態鍵改變輸入框所示的值，增量
爲100mv。
[image: image175.png]ANOUT|ON ~|[cHANNEL 13]=[1 #veL acT =] offset=[l] Delay=[0 [sec]
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移動光標到下一個輸入框，這里是“Delay”。顯示器底部右邊狀態鍵的分配改變。使用數字
鍵盤，輸入一個延時值。也可以使用狀態鍵改變輸入框所示的值，增量爲1/100秒。
[image: image176.png]ANOUT[ON ~|[cHANNEL 13]=[1 #|vEL acT =] offs

[0 Delay=[] [sec]





[image: image339.png]


現在按軟鍵“Cmd Ok”或ENTER鍵。現在命令完全編程並被保存。
26
�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








符號�
類型�
缺省路徑�
�
�
機器人�
KRC：\�
�






�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








�








標準運動�
�



PTP(點到點)�
刀具在空間盡可能快地沿著曲線路徑到終點�
�
LIN(線性)�
刀具按照定義的速度沿著直線運動。�
�
CIRC(圓弧)�
刀具按照定義的速度沿著圓弧運動。�
�
�
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