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※	安全须知 【请务必遵守】

 

危险

注意

 

危险
•	

•	

•	

•	
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1.1	坐标系
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  全局坐标系

项目 说明

A

B

C
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  直角坐标系

  工具坐标系
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1.2	机器人坐标和关节定义
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1.3	坐标系姿态RX,RY,RZ
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1.4	机器人负载
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1.5	轨迹融合ZONE
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 ; ǘƃŻĻ ; ;  
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19

•
	示

教
器

外
观

B

2.1	示教器

T40示教器
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注：本手册实体按钮（键）用 [] 号括起来显示。如模式开关用 [ 模式开关 ] 显示。包括：[ 模式开关 ]、[ 安全开关 ]、[ 急停按钮 ]、[ 轴操作
键 1+] 等。

同时按 2 个键时，在 2 个键中间需添加“+”号。如同时按下轴操作键 1+ 和轴操作键 2+，用 [ 轴操作键 1+]+[ 轴操作键 2+] 表示。

触摸屏上的按键用【】号括起来显示。如确定用【确定】显示。

2.1.1	 模式开关
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2.1.2	 急停按钮

 

2.1.3	 安全开关

2.1.4	 轴操作键

oƃő

注意：该键只在手动模式且程序未运行状态下有效。

2.2	触摸屏校准



第 3 章	 示教器软件界面
3.1	 实体硬按钮...........................................................................................................................................23

3.2	 状态栏...................................................................................................................................................24

3.3	 机器人位置信息..................................................................................................................................26

3.4	 日志窗口...............................................................................................................................................26

3.5	 界面显示区域......................................................................................................................................26



23

•
	示

教
器

软
件

界
面

C

ųƃő

3.1	实体硬按钮

触摸屏左侧按钮功能如下：

•
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•

• řƃŹĻ

•

• o¢Y

• o¢Y

•

触摸屏下面按钮功能如下：

•

•   

•

•

•

• o¢Y

•

•

触摸屏右侧按钮功能如下：

•

•

• o¢Y

3.2	状态栏

o¢Y o¢Y o¢Y
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o¢Y

o¢Y

o¢Y Ê Ƭƃƃų

o¢Y

o¢Y Ï ƱƤĻƠ

o¢Y y¢çs¢ B

o¢Y

sƃőƃ

ĔƤƤĻƬƤ ųƃőƃ ƝŻő Ǐ

o¢Y
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3.3	机器人位置信息

Ê<¼

3.4	日志窗口

aB

3.5	界面显示区域

a¢
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4.1	程序文件列表
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4.2	程序文件编辑

4.3	插入指令
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4.4	调试

sa sB sÃ s¼

4.5	示教
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4.6	详细

y¢çs

4.7	计算指令和IF条件编辑方式

aX FsÃFaX è^asF è aÊ

 ; < B F X  ; < B F X

aX aX  ;  {B < B ¢¿ F X í¢¿ Y ^
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7.1	基本功能
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8.2	用户坐标
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注意：勾选“姿态不倾斜”时，P2 和 P3 的 Z 值强制使用 P1 的 Z 值，确保标定的用户坐标系 Rx，Ry 为 0。该选项可用于 SCARA 这种不能
绕 X/Y 轴旋转的机型。
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í í î í Ǐ Ǐ î
ǐ

8.3	负载
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8.4	外轴

8.4.1	 通用

Ƭƃƃų



52

•
	机

器
人

H

8.4.2	 轴同步

ķĻő ŹŹ

项目 说明
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ķĻő ŹŹ

ķĻő ŹŹ

F< Ê

8.4.3	 外轴协同标定
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o¢Y
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ūƃő

注意：

假如外轴 1 和外轴 2 在机械上存在串联关系。标定外轴 2 坐标系时需保证外轴 1 位于零度位置。检验标定结果是否正确时，用户可以在“操作”
页面，设置外轴协同为“与外轴 1/2 协同”，通过 jog 外轴 1 和外轴 2，查看机器人是否跟随外轴做协同运动。
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8.5	基座轴

í î ö

8.6	零点和home点

^¢yF
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8.6.1	 零点

伺服 清除多圈值

o¢Y
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8.6.2	 HOME点

^ƃŹĻ řƃŹĻ řƃŹĻ

^ƃŹĻ

^ƃŹĻ

^ƃŹĻ

^¢yF

8.7	干涉区域



59

•
	机

器
人

H

ųƃő ǊĔƠŻ

B¢ ¢{ B¢
¢XX B¢

Ba ¢{
Ba ¢XX Ba

8.7.1	 干涉通用设置

B¢ ¢XX B¢ ¢{ B¢
¢XX B¢ ¢{ B¢ ¢XX B¢ ¢{

B¢ ¢XX B¢ ¢{
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8.7.2	 空间区域

Ƭƃƃų

Ba Ba Ba

B¢ B¢ B¢

íîö

íîö
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Ê<¼

8.7.3	 轴区域

Ba Ba Ba
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B¢ B¢ B¢
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9.3	机器人
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<Ã¼

9.4	外轴
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9.5	基座轴

9.6	统计信息
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9.7	任务诊断

ĻıĔƬ

9.8	ECAT诊断
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项目 说明

o¢Y

Ƭƃƃų

ƱƤĻƠ

y¢çs¢ B

o¢Y aŻı ŹŹ ķĻő aŻı ŹŹ
ķĻő aŻı ŹŹ ķĻő

Ï řƃŹĻ
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Ê<¼
Ƭƃƃų ƱƤĻƠ

FƬřĻƠ< Ê
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Ï

ÃBq ¾Ƭ

图片 文件名称 规格

ƤƝųĔƤř İŹƝ Ǐ

ųƃőƃ ƝŻő Ǐ

11.1.3	 语言

11.1.4	 指令语言
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11.1.5	 日期与时间

11.1.6	 屏幕保护



77• 设置11.2	操作授权11.2.1	当前模式幛入当前模式，幛行模式选ㅩ。本系统在权限䨡理上₆为四个模式：操作者、程序员、䨡理员和厂⨶。

操作者为㖀⪏权限模式，不能修改配置、变量和程序。此模式庂用于正常生产中的操作人员，负宣选ㅩ和运行程序。

程序员可以幛行程序编’、变量和应用配置，但是不能修改机器人系统参数。此模式庂用于调试工程Ⲉ，负宣编’用户程序，
默认密码 555555。

䨡理员在程序员的权限基䛀上，幘可以更新系统䃈本、设置程序员和䨡理员密码等操作。此模式默认密码 888888。

厂⨶可以修改机器人本体参数，设置所有权限的密码。默认 01020304。11.2.2	设置密码厂⨶模式时有效，可以设置操作员、程序员和䨡理员密码
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11.2.3	 授权项

11.3	 系统

a ¢
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11.3.1	 机械臂

í
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11.3.1.1	 通用

轴数 机型类型

¿¿¿ Ã< ¿ 

Ã< ¿ Ã< ¿ BFsÊ ¿  ;; ¼

¿¼¿¿ ¿¼¼¿ ¼¼¿¿ a¿;

Ï¿ Ã< ¿ 

6 a¿; Ï¿ Ã< ¿ 

Ź Ƥ

11.3.1.2	 关节耦合系数

Ã< ¿ 

Ã< ¿ ŹŹ ¼a
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11.3.1.3	 零点偏移
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11.3.1.4	 底座

í î ö ¿í ¿î ¿ö ¿î ¿î ¿î

11.3.1.5	 杆件长度

注意：

1. Y1 的符号，从机器人背面看，4 轴轴线在 1 轴轴线右侧，Y1 为正。

2. Y2 的符号，从机器人上面看，6 轴轴线在 4 轴轴线右侧，Y2 为正。
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Ã< ¿ 
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11.3.1.6	 关节

  运动学参数如下：

项目 说明

ŹŹ ƤıĔƠĔ
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ķĻő ŹŹ

ķĻő ŹŹ

F< Ê

  伺服电机

项目 说明

ůő ıŹ

ůő ıŹ

ƠƝŹ

{ y

ƠƝŹ

{ y

ŹƤ

ŹƤ

  动力学参数如下：

项目 说明

ůő

Ǐ ǐ ǘ ŹŹ

ǏǏ ǐǐ ǘǘ ůő ıŹ ıŹ

  碰撞检测

项目 说明
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11.3.1.7	 二轴弹簧
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11.3.2.1	 通用

项目 说明

ŹƤ

ŹƤ

ŹƤ

ŹƤ

11.3.2.2	 监控(误差限值)

项目 说明

o¢Y o¢Y

<¢sÃÏ¼

<¢sÃÏ¼

ŹƤ

ķĻő

ķĻő Ƥ
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11.3.2.3	 手动速度限制

项目 说明

ķĻő Ƥ

ŹŹ Ƥ

Ê<¼ ķĻő Ƥ

Ê<¼ ŹŹ Ƥ

o¢Y o¢Y

11.3.2.4	 跟踪

项目 说明
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11.3.2.5	 动力学控制

项目 说明

11.3.2.6	 用户

项目 说明

Ba

Ba

Ba ¢{

ķĻő y¢çFB¢{F

11.3.3	 I/O

a ¢ a ¢ a ¢ a ¢

11.3.3.1	 通用

• a ¢ a ¢ a ¢ a ¢ a ¢ a ¢ a ¢

a¢ a¢ a¢ a¢ a¢
a¢
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a¢ a¢ a¢ a¢
a¢ a¢ a¢

项目 规格

{¼{ ¼{¼

{¼{

B< ç

Ź B< ç

ů¾

¢{ Ź 

¢XX Ź 

ça^ yŝŻ ç

ças yĔǏ ç

ů^ǘ

ŹƤ

B< ç ç

 

 

¢{ ç

¢XX Ź B< ç

ů^ǘ

ŹƤ

ƱƤ

ƱƤ

ůçƠŹƤ

a¢ a a ¾ ¾

• ÃÃ ç ç ÃÃ ç ç ÃÃ ÃÃ Ba

• <¢y ç ç <¢y
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•B¢ B¢ B¢

•Ba Ba ŹƤ

¿< ¼ ¿< ¼ Y¼a¢

Y¼a¢ Ba Ba Y¼a¢ í Y¼a¢ í Y¼a¢
í

a¢ a¢ í Ê¼Ï í
Ê¼Ï Ba Ê¼Ï
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11.3.3.2	 系统I/O

a ¢

注意：只有当用户勾选“系统 I/O 复用用户 I/O”才有效，否则系统 I/O 就独占 I/O 系统中的前 8 入 8 出。

  系统DI说明

DI引脚 功能 触发方式 说明

Ê¼Ï FÃÊ¢¼

Ê¼Ï F{ ;sF

 ÏÊ¢ y¢BF ¿Fy¢ÊF y¢BF Ba

¿Fy¢ÊF y¢BF

FíÊ FÃÊ¢¼

 ÏÊ¢ ÃÊ¢¼

6 FíÊ FÃÊ¢¼

7 ¿Fy¢ÊF y¢BF

 ÏÊ¢ ÃÊ¢¼

9 Ê¼Ï FÃÊ¢¼

Ê¼Ï F{ ;sF

Ba
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  系统DO说明

DO引脚 功能 说明

ÃĻƬƱƝ ¿ĻĔķǐ

¿ ÃîÃ F{ ;sF

¿ ÃîÃ  s ¿y

¿ ¼¿¢Y ¿Ï{{a{Y

6 ¿ ¼¿¢Y ¼ ÏÃFB

7 ¿ ¼¿¢Y ÃÊ¢¼¼FB

¿ y¢Ê¢¿ ;¿F q

B¢

B¢
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11.3.3.3	 I/O板卡

a ¢ FƬřĻƠ< Ê F< Ê F< Ê

a¢ FƬřĻƠ< Ê

FƬřĻƠ< Ê a¢ F< Ê a¢ a¢
Ba B¢

FƬřĻƠ< Ê a¢ FƬřĻƠ< Ê a¢ a¢

a¢

Ba B¢

 a  ¢

FƬřĻƠ< Ê a¢ a¢ FƬřĻƠ< Ê

¼s< Ba ¼s< B¢

a¢
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FƬřĻƠ< Ê FƬřĻƠ< Ê

FƬřĻƠ< Ê a¢

FƬřĻƠ< Ê FƬřĻƠ< Ê a¢ a¢
a¢
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FƬřĻƠ< Ê FƬřĻƠ< Ê a¢

a¢ Ba Ba
Ba
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11.3.3.4	 编码器输入

ŹƤ

11.3.3.5	 其他

项目 说明

Ba

Ba

Ba
Ba

Ba ¢{ Ba ¢XX
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11.3.4	 性能

<¼Ï ĻŹŹı

11.3.5	 维保
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11.3.6	 其他

11.3.6.1	 机器人数目
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11.3.6.2	 EtherCat通讯时间（微秒）

FıĔƬ

F< Ê ƱƤ

 ¿y ¿< ƱƤ ƱƤ ƱƤ

í ¿< ¼< ƱƤ

F< Ê F< Ê ŹƃƬŝƃŻ
F< Ê F< Ê
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11.3.6.3	 减少计算量模式

ĻıĔƬ

ŹƤ ƤıĔƠĔ ķĻųƬĔ ŹƃƬŝƃŻ Ĕıı
Ĕıı ƬŝŹĻ

11.3.6.4	 记录TCP数据（重启后自动关闭）

ƬıƝ

11.3.6.5	 单独下使能
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11.4	 连接

FƬřĻƠ< Ê y¢B;ÏÃ
Ã ¼¿¢Xa{FÊ FƬřĻƠ{ĻƬ a¼ ¢¼<Ï 

11.4.1	 连接到控制器

a¼ a¼
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a¼

11.4.2	 网口配置

a¼ a¼

•¿< FƬřĻƠ< Ê a¼

•¿< FƬřĻƠ< Ê a¼

•¿< ¼ ¿< ¼ FƬřĻƠ< Ê a¼ a¼
a¼
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11.4.3	 串口配置

y¢B;ÏÃ ¿ÊÏ

<¢y¢¼F{ aB sa ÃF¿a s ÃF¿a s
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  串口参数如下：

属性 说明

¿< ¼ ¿Ã ¿Ã

¿Ã ¿Ã

  RC80P/RC40P硬件串口说明如下：
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硬件串口号 COM号 系统节点 功能

Ï ¿Ê <¢y ķĻǉ ƬƬǐÃÊy ¿Ã

Ï ¿Ê <¢y ķĻǉ ƬƬǐÃÊy ¿Ã

Ï ¿Ê <¢y ķĻǉ ƬƬǐÃÊy ¿Ã

232规格

ůİƝƤ

485规格

ůİƝƤ

İƝƤ

11.4.4	 EtherCAT

FƬřĻƠ< Ê
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ĻıĔƬ

Ż Ż
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11.4.5	 主站

11.4.5.1	 Modbus tcp主站

ŹƃķİƱƤ ^ƃųķŝŻő ¿ĻőŝƤƬĻƠ ŹƃķİƱƤ aŻƝƱƬ ¿ĻőŝƤƬĻƠ
ŹƃķİƱƤ <ƃŝų ÃƬĔƬƱƤ ŹƃķİƱƤ aŻƝƱƬ ÃƬĔƬƱƤ

11.4.5.2	 Modbus rtu主站

ŹƃķİƱƤ ^ƃųķŝŻő ¿ĻőŝƤƬĻƠ ŹƃķİƱƤ aŻƝƱƬ ¿ĻőŝƤƬĻƠ
ŹƃķİƱƤ <ƃŝų ÃƬĔƬƱƤ ŹƃķİƱƤ aŻƝƱƬ ÃƬĔƬƱƤ



110

•
	设

置
K

11.4.6	 MODBUS从站

y¢B;ÏÃ y¢B;ÏÃ Ê<¼ a¼ y¢B;ÏÃ



111

•
	设

置
K

11.4.7	 西门子S7通信

Ã a¼ Ã
ƝķŐ
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11.4.8	 PROFINET

¼ƠƃǿŻĻƬ ŝƝ
¼{ ¼{ ƝķŐ

¼ƠƃǿŻĻƬ
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11.4.9	 EtherNet/IP

FƬřĻƠ{ĻƬ a¼
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11.4.10	 OPCUA

11.5	 备份与恢复
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11.5.1	 备份

Ï ¼s<
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11.5.2	 恢复

Ï Ï Ï

ƝƠƃő

¼s< Ɲųı Ɲųı

ıƃŻǿő ŹƃƬŝƃŻ
ŹƃƬ Ơƃİ ŹƃƬ ĻǏƬ

ŹƃƬŝƃŻ
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11.5.3	 恢复出厂设置
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11.7	 自定义

11.7.1	 生产界面

ƝķŐ

 
¿ƃİÃŝŹ

Ï ıƃŻǿő Ʊŝ ūƤƃŻ
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11.7.2	 宏指令

Ba
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11.7.3	 物理按键

sFB

B¢ Y; B¢ Y;

sFB Ba B¢ Y; sFB sFB
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11.7.4	 程序界面

项目 说明

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ŹŹ Ƥ ö ŹŹ

a¢

s¼

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö
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¢{ ¢XX

¢{ ¢XX

11.7.5	 操作

项目 说明
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ÊĔİ

ƬĔİ
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12.1	 概述

¼s< y Ãy ¼s<
¼s<

	

	

	

	

	 ŹƤ

	 í î Ê < Ãy y

	 sB sBa sB¼ sBX  {B  {a  {B¼  {BX ¢¿ ¢¿a ¢¿¼ ¢¿X a{ç ¢ÏÊ ¢¿;  {;
y¼Ã y¿B y¼¼ ÃFÊ ¿ÃÊ Êy¿ <{Ê F{B

¼s<

12.1.1	 日志设置

项目 说明
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12.2	 元件

12.2.1	 元件列表

¼s<

元件 说明

í Ba

î B¢

Ê

C

Ãy

y

¼s<
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12.2.2	 详细说明

12.2.2.1	 输入继电器（X）

SW1

SW2

X0

X1

Y0

Y1

X0

X1

PLC^ Õ � å I o ) Ð 4 ¯ � ~ � V � � � N ' – _ h - € � ó 2 % " W � a " w E � I × " c o ä � Ž ^ Õ � å I o ) Ð E x ^ ^ E � ^ Õ � å M g C R $ è p � � ¯ p � 4 ¯ � € H M � Ç / s E � � É M ] M ˜ C R ) Ð M g C R $ è o ä * � 5 ‰ 4 ` 3 ð

E � , ¸ - € X f ? 9 � Ž , ¸ d m X f ? 9 p \
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12.2.2.3	 定时器（T）

	 í î y Ãy

	

12.2.2.4	 计数器（C）

¢{ ¢XX

12.2.2.5	 辅助继电器（M/SM）

y Ãy y Ãy
í y y î y

y y y y Ãy Ãy Ãy
Ãy Ãy Ãy ¼s<

12.3	 指令

12.3.1	 LD指令

	

	

	

í î y Ãy Ê <

12.3.2	 LDI指令
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12.3.7	 ANDP指令

	

	

í î y Ãy Ê <

12.3.8	 ANDF指令

	

	

í î y Ãy Ê <

12.3.9	 OR指令

	

	

í î y Ãy Ê <

12.3.10	 ORI指令

	

	

í î y Ãy Ê <

12.3.11	 ORP指令

	

	

í î y Ãy Ê <

12.3.12	 ORF指令
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L

	

í î y Ãy Ê <

12.3.13	 INV指令

	

¢XX ¢{ ¢{ ¢XX

	

12.3.14	 ORB指令

	

	

í î y Ãy Ê <

12.3.15	 ANB指令

	

	

í î y Ãy Ê <

12.3.16	 MPS指令

	

	

12.3.17	 MRD指令
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12.3.18	 MPP指令

	

	

12.3.19	 OUT指令

	

	

	

î y

12.3.20	 SET指令

	

	

î y

12.3.21	 RST指令

	

	

î y Ê <

12.3.22	 TMR指令

	

Êy¿

	

Ê
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12.4.1	 系统辅助继电器

编号 名称 说明

Ãy Ba
Ê¼Ï

Ê¼Ï

Ãy Ba
Ê¼Ï

Ê¼Ï

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy Ba

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢
ÃÊ¢

ÃÊ¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢

Ãy B¢
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Ãy Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy
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PLC
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Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy
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PLC
L

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy
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Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy
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Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy í

Ãy í

Ãy í

Ãy í

Ãy í

Ãy í

Ãy í

Ãy í

Ãy

Ãy

Ãy î

Ãy î

Ãy î

Ãy î

Ãy î

Ãy î

Ãy î
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Ãy ^¢yF
^¢yF

^¢yF

Ãy ^¢yF
^¢yF

^¢yF

Ãy ^¢yF
^¢yF

^¢yF

Ãy ^¢yF
^¢yF

^¢yF

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy í

Ãy î

Ãy ö

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s
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Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy
Ê¢¢s

Ê¢¢s

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy í
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Ãy î

Ãy ö

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy Ãy

Ãy

Ãy o¢Y

Ãy ¼ Ê^

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy
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Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy
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Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy
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Ãy

Ãy

Ãy Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy

Ãy Ãy
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12.5	 程序和操作

¼s<

Ɲųı Ɲųı ƝƠő ųƤƬ

12.5.1	 梯形图

12.5.1.1	 右侧指令按钮

指令按钮 说明

| |

¼

X

|

\

¢ÏÊ

ÃFÊ ÃFÊ

¿ÃÊ ¿ÃÊ

Êy¿

<{Ê
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12.5.1.2	 底部按钮栏

按钮名称 说明

F{B



第 13 章	应用-远程和工位预
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13.1	 概述.....................................................................................................................................................148

13.2	 状态查看.............................................................................................................................................148

13.3	 通用参数.............................................................................................................................................149

13.4	 工位预约启动....................................................................................................................................150

13.5	 远程程序列表....................................................................................................................................151
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M

13.1	 概述

a¢

a¢
a¢

注意：（以远程模式有效情况下描述）

＞远程工艺默认关闭，可以配置为远程模式有效。

＞远程模式下，操作员任然可以通过示教器打开、启动、停止程序，但是不能关闭程序。

＞工位预约会强制按照单次运行模式执行程序。

＞关闭当前已经打开的程序，会导致工位预约中所有已经预约的任务被取消，相关任务的 DO 输出被重置为 0。

＞退出远程模式或者退出使能状态，会导致工位预约中所有已经预约（不包括正在执行的任务）的任务被取消，相关任务的DO输出被重置为0。

＞只有在远程模式并且使能状态下，才可以预约工位。

13.2	 状态查看
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13.3	 通用参数
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13.4	 工位预约启动
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Ba Ba

B¢ ¢XX
¢XX ¢{ ¢{

13.5	 远程程序列表
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Ba ÃBa ÃBa a¢ Ba

Ba

ÃBa Ba

ÃBa ÃBa Ba

ÃBa ÃBa ÃBa Ba



第 14 章	应用-寄存器

14.1	 概述.....................................................................................................................................................154

14.2	 寄存器配置说明................................................................................................................................155

14.3	 寄存器定义.........................................................................................................................................161
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14.1	 概述

ModbusTCP

¿ Ã¿ yƃķİƱƤÊ<¼ ¿ Ã¿
yƃķİƱƤÊ<¼

y¢B;ÏÃ
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14.2	 寄存器配置说明

yƃķİƱƤÊ<¼
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; İŝƬ B a ¼

  映射举例：

1. SR->R（格式固定1对1）

Ã¿ ¿
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2. R->SR（格式固定1对1）

¿ Ã¿

3. B->R（格式固定选1位）

; ; ¿
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4. R->B（格式固定选1位）

¿ ; ;

5. I/D->R（格式选四种对齐方式的某一种）

a ¿ ¿ a ¿ ¿
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B ¿ ¿

6. R->I/D（格式选四种对齐方式的某一种）

¿ ¿ a
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¿ ¿ B ¿ ¿ B

7. P->R（格式选四种对齐方式的某一种）

¼ ¼ í ¿ ¿ î
¿ ¿ ö ¿ ¿ ¿í ¿ ¿ ¿î
¿ ¿ ¿ö ¿ ¿
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8. R->P（格式选四种对齐方式的某一种）

¼ ¿ ¿ ¼ í
¿ ¿ ¼ î ¿ ¿ ¼ ö

¿ ¿ ¼ ¿í ¿ ¿
¼ ¿î ¿ ¿ ¼ ¿ö

9.R->DO（格式固定选1位）

¿ B¢ B¢ B¢

14.3	 寄存器定义

y¢B;ÏÃ



第 15 章	应用-网络socket通
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15.1	 概述.....................................................................................................................................................163

15.2	 指令.....................................................................................................................................................163

15.3	 网络通讯SOCKET服务器端示例....................................................................................................163

15.4	 网络通讯SOCKET客户端示例........................................................................................................164
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15.1	 概述

ƤƃıůĻƬ Ê<¼ a¼

¼<

15.2	 指令

Ã¢<qFÊ

15.3	 网络通讯SOCKET服务器端示例

¿FÃÊ ¿Ê

Ê<¼<s¢ÃF aB sa

Ê<¼<s¢ÃF aB sa

Ê<¼ a¼

Ê<¼saÃÊF{ aB sa a¼ ¼¢¿Ê

¼¿a{Ê Ê<¼saÃÊF{ ¢q

Ê<¼ <<F¼Ê aB sa <aB sa a¼ sÃ ¼¢¿Ê sa

Ê<¼ÃÊ ÊÏÃ aB sa ¿FÊ sa

aX sa

¼¿a{Ê Ê<¼ <saF{Ê <s¢ÃFB

oÏy¼ ¿FÃÊ ¿Ê

F{B

ÃFÊÃ sÃ Ê<¼ <<F¼Ê

ÃÊ¿ BB sÃ sÃ
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ÃÊ¿ BB sÃ

ÃÊ¿ BB sÃ sa

¼¿a{Ê sÃ

è^asF

Ê<¼¿F<ç aB sa ÃÊ¿ sÃ ¿FÊ sa

aX sa

¼¿a{Ê Ê<¼¿F<ç X asFB

oÏy¼ ¿FÃÊ ¿Ê

F{B

ÃFÊÃ sÃ Ê<¼¿F<ç

ÃÊ¿ BB sÃ sÃ

¼¿a{Ê sÃ

Ê<¼ÃF{B aB sa ÃÊ¿ sÃ ¿FÊ sa

aX sa

¼¿a{Ê Ê<¼ÃF{B X asFB

oÏy¼ ¿FÃÊ ¿Ê

F{B

ÃFÊÃ sÃ Ê<¼ÃF{B

ÃÊ¿ BB sÃ sÃ

¼¿a{Ê sÃ

F{B

Ê<¼<s¢ÃF aB sa

Ê<¼<s¢ÃF aB sa

15.4	 网络通讯SOCKET客户端示例

Ê<¼

Ê<¼<¢{{F<Ê aB sa a¼ ¼¢¿Ê

aX sa

¼¿a{Ê Ê<¼<¢{{F<Ê X asFB

oÏy¼ ¢çF¿

FsÃF

¼¿a{Ê Ê<¼<¢{{F<Ê ¢q

F{B
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¿F¼F Ê

ÃFÊÃ sÃ

Ê<¼ÃF{B aB sa ÃÊ¿ sÃ ¿FÊ sa

aX sa

¼¿a{Ê Ê<¼ÃF{B X asFB

oÏy¼ ¢çF¿

F{B

ÃFÊÃ sÃ Ê<¼ÃF{B

ÃÊ¿ BB sÃ sÃ

¼¿a{Ê sÃ

Ê<¼¿F<ç aB sa ÃÊ¿ sÃ ¿FÊ sa

aX sa

¼¿a{Ê Ê<¼¿F<ç X asFB

oÏy¼ ¢çF¿

F{B

ÃFÊÃ sÃ Ê<¼¿F<ç

ÃÊ¿ BB sÃ sÃ

¼¿a{Ê sÃ

ÃÊ¿<y¼ sa sÃ

aX sa

¼¿a{Ê Ê<¼¿F<ç ŝŻǉĔųŝķ ƤƬƠŝŻő

F{B

ÃÊ¿Ã¼saÊ sÃ ÃÊ¿ sÃ BFsay ¼¢Ã

ÃÊ¿ {Ïy sa sÃ

ÃÊ¿Ã¼saÊ sÃ ÃÊ¿ sÃ BFsay ¼¢Ã

ÃÊ¿ {Ïy sa sÃ

ÃÊ¿Ã¼saÊ sÃ ÃÊ¿ sÃ BFsay ¼¢Ã

ÃÊ¿ {Ïy sa sÃ

F{B

¢çF¿

Ê<¼<s¢ÃF aB sa
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16.1	 概述.....................................................................................................................................................167

16.2	 操作.....................................................................................................................................................167
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16.1	 概述

FƬřĻƠ< Ê
ųƃő ųƃő

Ĕ a¢

İ

ı ¼¿a{Ê ųƃő

ķ

Ļ è^asF oÏy¼

Ő

ő

ř

16.2	 操作
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17.2	 状态界面.............................................................................................................................................169

17.3	 设置界面.............................................................................................................................................170
17.3.1	 通用............................................................................................................................................................................170

17.3.2	 位置拖拽参数............................................................................................................................................................171

17.3.3	 扭矩拖拽参数............................................................................................................................................................172

17.3.4	 关节............................................................................................................................................................................172

17.3.5	 传感器........................................................................................................................................................................173
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17.1	 概述

Ba

17.2	 状态界面

Ba
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17.3	 设置界面

Ba

17.3.1	 通用

参数名称 说明

Ba Ba ¢{ ¢XX

Ba Ba

B¢ B¢ B¢ ¢{ ¢XX

{

{Ź
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17.3.2	 位置拖拽参数

参数名称 说明

ŹŹ Ƥ ŹŹ Ƥ

ķĻő Ƥ ķĻő Ƥ

ŹŹ Ƥ Ê<¼ ŹŹ Ƥ

ķĻő Ƥ Ê<¼ ķĻő Ƥ
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参数名称 说明

17.3.5	 传感器

参数名称 说明

FƬřĻƠ< Ê FƬřĻƠ< Ê

ío<

ío<

í ŹŹ Ê í

î ŹŹ Ê î

ö ŹŹ Ê ö

ůő

í ŹŹ í

î ŹŹ î

ö ŹŹ ö
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17.3.6	 快捷按键

参数名称 说明

Ba
Ba ¢XX ¢{

Ba Ba ¢XX ¢{

Ba Ba ¢XX ¢{
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18.1.1	 全局变量....................................................................................................................................................................176
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18.1.3	 其他变量....................................................................................................................................................................177

18.1.4	 索引号的变量访问....................................................................................................................................................178
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18.2.1	 基本信息....................................................................................................................................................................179
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18.2.5	 运算命令....................................................................................................................................................................197

18.2.6	 系统命令....................................................................................................................................................................202

18.2.7	 字符串命令................................................................................................................................................................206

18.2.8	 位操作命令................................................................................................................................................................209

18.2.9	 网络SOCKET通讯命令............................................................................................................................................211

18.2.10	串口通讯命令............................................................................................................................................................213
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18.1	 变量和逻辑

18.1.1	 全局变量

ŹƤ Ã çFYB Ê 

数据形式 索引号（个数） 功能

¼ ¼

ŹŹ ķĻő

í î ö ¿í ¿î ¿ö

Ƭƃƃų

ƱƤĻƠ

¼ Ǐ ǐ Ǐ ǐ ǐ

ıƃŻǿő

; ;

a a

B B Ļ

Ã Ã

<s¢<q <s¢<q Ƥ Ļ

18.1.2	 局部变量

 sa ; sa

     sa
 sa

数据形式 索引号（个数） 功能

s¼ s¼
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s; s;

sa sa

sB sB

sÃ sÃ

18.1.3	 其他变量

a¢ ¼s<

名称 符号 功能

¢{ ¢{ ¢{ ¢{

¢XX ¢XX ¢XX

ÏÃF¿ ÏÃF¿

ÏÃF¿ í

ÏÃF¿ î

ÏÃF¿ ö

ÏÃF¿ ¿í

ÏÃF¿ ¿î

ÏÃF¿ ¿ö

Ê¢¢s Ê¢¢s

Ê¢¢s í

Ê¢¢s î

Ê¢¢s ö

Ê¢¢s ¿í

Ê¢¢s ¿î

Ê¢¢s ¿ö

s¢ B s¢ B

¼

o o o o o o F F F F F F ; ; ; ÊÏ o

Ê

Ï

o

o

ķĻő ŹŹ

Ba Ba Ba ¢{ ¢XX

Ya Ya Ba Ba

B¢ B¢ B¢ ¢{ ¢XX

Y¢ Y¢ B¢ B¢
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 a  a  a ç ç

 ¢  ¢  ¢ ç ç

Ã¿ Ã¿
aB

¿ ¿
aB

yƃķİƱƤ

¼s<
Ãy Ãy ¼s< ¢{ ¢XX

¼s<
y y ¼s< ¢{ ¢XX

a

sa

a

sa

a a

a

a a

a

a a

a

a a

a

18.1.4	 索引号的变量访问

a B ¼ a B ¼ ¼
a sa ¿ a a a a sa a ¿

a a a

ÃFÊ sa

ÃFÊ sa sa

sa sa
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ÃFÊ sa

è^asF sa

ÃFÊ a sa

a{< sa

F{B

a a

18.2	 指令

18.2.1	 基本信息

18.2.2	 运动指令

 ;Ão

 ;Ão

¼

¼

s¼

ço

a

B

sa

sB

¿

öo

a

B

sa

sB

¿
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 ;Ão

 <<

a

B

sa

sB

¿

Ï{Êas B¢ÏÊ  ¢ÏÊ

ÃÊayF FÊayF ÃBaÃ FBaÃ

{è aÊ

s¢<qç

Ï{Êas

a¢ B¢ÏÊ

a¢  ¢ÏÊ

ÃÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

ÃBaÃ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FBaÃ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

{è aÊ
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y¢ço

öo

a

B

sa

sB

¿

 <<

a

B

sa

sB

¿

Ï{Êas B¢ÏÊ  ¢ÏÊ

ÃÊayF FÊayF ÃBaÃ FBaÃ

{è aÊ

s¢<qç

Ê¢XXÃFÊ

Ï¢XXÃFÊ

<XYí

Ï{Êas

a¢ B¢ÏÊ

a¢  ¢ÏÊ

ÃÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

ÃBaÃ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FBaÃ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

{è aÊ

s¢<qç

<XYí

y¢ço ¼ ço öo

y¢ço ¼ ço öo  <<

y¢ço ¼ ço öo Ï{Êas Ba ¢{

y¢ço s¼ ço öo B¢ÏÊ B¢ ¢{

y¢ço s¼ ço öo  ¢ÏÊ  ¢
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y¢çs

¼

¼

s¼

ç

a

B

sa

sB

¿

ŹŹ Ƥ

ö

a

B

sa

sB

¿

ŹŹ

 <<

a

B

sa

sB

¿

Ï{Êas B¢ÏÊ  ¢ÏÊ

ÃÊayF FÊayF ÃBaÃ FBaÃ

{è aÊ

s¢<qç

Ê¢XXÃFÊ

Ï¢XXÃFÊ

<XYí

Ï{Êas

a¢ B¢ÏÊ

a¢  ¢ÏÊ

ÃÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

ÃBaÃ ŹŹ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FBaÃ ŹŹ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

{è aÊ

s¢<qç

<XYí
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y¢çs

ç¿

a

B

sa

sB

¿

ķĻő Ƥ

y¢çs ¼ ç ö

y¢çs ¼ ç ö ç¿

y¢çs ¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö Ï{Êas Ba ¢{

y¢çs s¼ ç ö B¢ÏÊ B¢ ¢{

y¢çs s¼ ç ö  ¢ÏÊ  ¢

y¢ç<

¼

¼

s¼

ç

a

B

sa

sB

¿

ŹŹ Ƥ

ö

a

B

sa

sB

¿

ŹŹ

 <<

a

B

sa

sB

¿

X¼Ê
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y¢ç<

Ï{Êas B¢ÏÊ  ¢ÏÊ

ÃÊayF FÊayF ÃBaÃ FBaÃ

{è aÊ

s¢<qç

Ê¢XXÃFÊ

Ï¢XXÃFÊ

<XYí

Ï{Êas

a¢ B¢ÏÊ

a¢  ¢ÏÊ

ÃÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

ÃBaÃ ŹŹ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FBaÃ ŹŹ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

{è aÊ

s¢<qç

<XYí

ç¿

a

B

sa

sB

¿

ķĻő Ƥ

y¢ç< ¼ ç ö

y¢ç< ¼ ç ö X¼Ê

y¢ç< ¼ ç ö

y¢ç< s¼ ç ö Ï{Êas Ba ¢{

y¢ç< s¼ ç ö B¢ÏÊ B¢ ¢{

y¢ç< s¼ ç ö  ¢ÏÊ  ¢

y¢çÃ

{

¼

¼

s¼

{

a

sa

¿

{

ç

a

B

sa

sB

¿

ŹŹ Ƥ
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y¢çÃ

ö

a

B

sa

sB

¿

ŹŹ

 <<

a

B

sa

sB

¿

X¼Ê

Ï{Êas B¢ÏÊ  ¢ÏÊ

ÃÊayF FÊayF ÃBaÃ FBaÃ

{è aÊ

s¢<qç

Ê¢XXÃFÊ

Ï¢XXÃFÊ

Ï{Êas

a¢ B¢ÏÊ

a¢  ¢ÏÊ

ÃÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

ÃBaÃ ŹŹ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FBaÃ ŹŹ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

{è aÊ

s¢<qç

ç¿

a

B

sa

sB

¿

ķĻő Ƥ

¢¼Ê¼

y¢çÃ ¼ ç ö

y¢çÃ ¼ ç ö

y¢çÃ s¼ ç ö Ï{Êas Ba ¢{

y¢çÃ s¼ ç ö B¢ÏÊ B¢ ¢{

y¢çÃ s¼ ç ö  ¢ÏÊ  ¢

y¢çÃ s¼ { ç ¢¼Ê¼
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ay¢ç

¼

¼

s¼

ç

a

B

sa

sB

¿

ŹŹ Ƥ

ö

a

B

sa

sB

ŹŹ

 <<

a

B

sa

sB

¿

Ï{Êas B¢ÏÊ  ¢ÏÊ

ÃÊayF FÊayF ÃBaÃ FBaÃ

{è aÊ

s¢<qç

Ï{Êas

a¢ B¢ÏÊ

a¢  ¢ÏÊ

ÃÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FÊayF ŹƤ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

ÃBaÃ ŹŹ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

FBaÃ ŹŹ B¢ÏÊ

 ¢ÏÊ

{è aÊ

s¢<qç



189

•
	附

录
-编

程
变

量
和

指
令

R

ay¢ç

ç¿

a

B

sa

sB

¿

ķĻő Ƥ

ay¢ç ¼ ç ö

ay¢ç ¼ ç ö

ay¢ç s¼ ç ö Ï{Êas Ba ¢{

ay¢ç s¼ ç ö B¢ÏÊ B¢ ¢{

ay¢ç s¼ ç ö  ¢ÏÊ  ¢

oÏy¼o

Ã< ¿ Ã< ¿ 

¼

¼

s¼

ço

a

B

sa

sB

¿

öo

a

B

sa

sB

¿

sayö

a

B

sa

sB

¿

ö ŹŹ ö

ƤıĔƠĔ ö sayö

 <<

a

B

sa

sB

¿
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oÏy¼o
{è aÊ

<XYí

{è aÊ

<XYí

oÏy¼o s¼ ço öo sayö

Ãî{<o

ço

a

B

sa

sB

¿

Ãî{<o ço

y¢çB¢{F

y¢çB¢{F

y¢çÃÊ¢¼ {è aÊ y¢çÃÊ¢¼

y¢çÃÊ¢¼ {è aÊ

y¢çs¢ B
s¢ B

y¢çs¢ B s¢ B

y¢çÏ{aÊ

¿¢;

¢{

¢XX

¢{

¢XX

FíÊ

¢{

¢XX

¢{

¢XX

; ÃF

¢{

¢XX

¢{

¢XX

y¢çÏ{aÊ ¿¢; ¢{ FíÊ ¢{ ; ÃF ¢XX

y¢ç <<

 <<

a

B

sa

sB

¿

y¢ç <<  <<  <<

y¢ç <<  <<  <<

y¢ç <<  <<  <<
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ÃXÊ¢{

YX

¿X

ÊX

ÏX

í

î

ö

¿í

¿î

¿ö

¿Ê<¼ ¿Ê<¼

ÃXÊ¢{ ÏX í î ö ¿í ¿î ¿ö ¿Ê<¼

ÃXÊ¢XX
ÃXÊ¢XX

yÃ^aXÊ

í

î

ö

¿í

¿î

¿ö

yÃ^aXÊ s¼ s¼ í sa î sa ö sa

<¢sÃÏ¼

¢{ ¢XX
¢{

¢XX

sFçFs

a

sa

¿

<¢sÃÏ¼ ¢{ sFçFs

<¢sÃÏ¼ ¢XX sFçFs
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¢çF¿¿aBF

a

B

sa

sB

¿

¢çF¿¿aBF

¢çF¿¿aBF

ÃFÊÊ¿¾syÊ

a

B

sa

sB

¿

ÃFÊÊ¿¾syÊ

ÃFÊÊ¿¾syÊ

<^ {YFÊX

Ê¢¢s

a

sa

¿

<^ {YFÊX Ê¢¢s

<^ {YFÊX Ê¢¢s

<^ {YFÏX

ÏÃF¿

a

sa

¿

<^ {YFÏX ÏÃF¿

<^ {YFÏX ÏÃF¿
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s¢ B¿F<

aB

a

sa

¿

s¢ B¿F< aB

¼s î¿F<

aB

a

sa

¿

¼s î¿F< aB

y íö¢{F¢{
y íö¢{F¢{

y íö¢{F¢XX
y íö¢{F¢XX

Ysî¼^¼ ¿ÃF

a

sa

Ê¢¢s

ÏÃF¿

ÃÊ¿

ÃƬƠŝŻő

Ã

sÃ

Ysî¼^¼ ¿ÃF sa Ê¢¢s ÏÃF¿ ÃÊ¿ řĻųųƃ ÃaöF

Ysî¼^X¼

¼

s¼

aB

a

sa

Ysî¼^X¼ s¼ aB sa

Ysî¼^y¢ç

aB

a

sa

ç

BƃƱİųĻ

a

sa

Ê¢XXÃFÊ

¼

¼

s¼
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Ysî¼^y¢ç

Ï¢XXÃFÊ

¼

¼

s¼

s¢<qç

Ysî¼^y¢ç aB sa ç Ê¢XXÃFÊ s¼ Ï¢XXÃFÊ s¼ s¢<qç

18.2.3	 输入输出命令

Ba{

a

sa

¿

y

Ba

Ya

B¢

Y¢

Ã¿

¿

Ãy

y

 Ãî{<
 Ãî{<

Ba{ a Ba

Ba{ a Ya

Ba{ sa B¢

Ba{ sa Y¢

Ba{ sa y

B¢ÏÊ

¢{ ¢XX

B¢

Y¢

¿

y

¢{

¢XX

a

sa

¿

 Ãî{<
 Ãî{<

B¢ÏÊ B¢ ¢{

B¢ÏÊ Y¢

B¢ÏÊ y ¢XX

B¢ÏÊ ¿
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 a{

a

sa

¿

 a

 ¢

 Ãî{<
 Ãî{<

 a{ a  a

 a{ sa  ¢

 ¢ÏÊ

 ¢

a

sa

¿ ç ç

 Ãî{<
 Ãî{<

 ¢ÏÊ  ¢

 ¢ÏÊ  ¢ a

 ¢ÏÊ  ¢ sa

è aÊ

aX

Ê

a

sa

¿

ŹƤ

 Ãî{<
 Ãî{<

è aÊ Ba ¢{ Ê

è aÊ Ba ¢{  {B Ba ¢{  {B Ba ¢{ Ê

è aÊ¢¼Ê

è aÊ

F¿¿ ¢{

F¿¿ ¢XX

è aÊ

¢{ ¢XX

Ê

a

s a

¿

è aÊ

ŹƤ

è aÊ¢¼Ê F¿¿ ¢{ Ê
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¼ÏsÃF
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aX

FsÃFaX

FsÃF

aX Ba ¢{

F{B

aX Ba ¢{  {B Ba ¢{

FsÃF

F{B

aX a  {B a ¢¿ a ¢¿ a

FsÃFaX a

FsÃF

F{B

X¢¿

a

sa

¿

a

sa

¿

a

sa

¿

X¢¿ a Ê¢

F{B

ÃFÊ a

ÃFÊ a

X¢¿ a a Ƭƃ a

F{B

X¢¿ a B¢è{Ê¢

F{B

ÃFÊ a

ÃFÊ a

X¢¿ a a B¢è{Ê¢ a

F{B
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è^asF

aX

è^asF a

F{B

è^asF a  {B a ¢¿ a ¢¿ a

F{B

¿F¼F Ê

a

sa

¿

¿F¼F Ê

F{B

F{B aX X¢¿ è^asF ¿F¼F Ê

Ï{Êas

Ba

Ya

Ã¿

Ã¿

¿

¿

Ãy

y

¢{

¢XX

a

sa

¿

¿

y¢ço ¼ ço öo Ï{Êas Ba ¢{

y¢ço ¼ ço öo Ï{Êas Ya a

y¢ço ¼ ço öo Ï{Êas ¿ sa

y¢ço ¼ ço öo Ï{Êas y ¢XX
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18.2.5	 运算命令

 ;

 ;

;

a

B

¼

sa

sB

s¼

¿

ÏÃF¿

 

 {B ¢¿ í¢¿ Baç y¢B

¢{

¢XX Ba Ya B¢ Y¢ a

B ¼ Ǐ ǐ sa sB s¼ Ǐ ǐ Ã¿ Ã¿ Ǐ

ǐ ¿ ¿ Ǐ ǐ Ãy y

;

a

ÃFÊ¼

¼

s¼

¼

s¼

¼

ÃFÊ¼ ¼ ¼

ÃFÊ¼ s¼ s¼

 BB

 BB sa

ÃÏ;

ÃÏ; sa

yÏs

yÏs sa

Baç

Baç sa

y¢B

y¢B sa
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a{<

a

sa

¿

a{< a

BF<

a

sa

¿

BF< a

Ãa{

Ãa{

B

sB

a

B

sa

sB

¿

ķĻő

Ãa{ B B

<¢Ã

<¢Ã

B

sB

a

B

sa

sB

¿

ķĻő

<¢Ã B B

Ê {

Ê {

B

sB

a

B

sa

sB

¿

ķĻő

Ê { B
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 Ãa{

 Ãa{

B

sB
ķĻő

a

B

sa

sB

¿

 Ãa{ B B

 <¢Ã

 <¢Ã

B

sB
ķĻő

a

B

sa

sB

¿

 <¢Ã B B

 Ê {

 Ê {

B

sB
ķĻő

a

B

sa

sB

¿

 Ê { B B

 Ê {

 Ê {

B

sB
ķĻő

a

B

sa

sB

¿

ǐ

a

B

sa

sB

¿

Ǐ

 Ê { B B B
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Ã¾¿Ê

B

sB

a

B

sa

sB

¿

Ã¾¿Ê B B

yX¿ yF

í î

ÏÃF¿

¼

s¼

¼

¼

s¼

¼

í

¼

s¼

¼

î

yX¿ yF ÏÃF¿ ¼ ¼ ¼

< s<a¿<sF

í

î ö

¼

s¼
íîö

¼

s¼

¼

¼

s¼

¼

¼

s¼

¼

< s<a¿<sF ¼ ¼ ¼ ¼

¼ ¼ ¼ íîö ¼

<¢{ç¿

a

B

¼

sa

sB

s¼

¿

y

ÏÃF¿
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<¢{ç¿

¿

Êî¼F

Xs¢ Ê

a{Ê

Ïa{Ê

F{Ba {

sF

;F

sF;Ã

;F;Ã

<¢{ç¿ sa ¿ Êî¼F a{Ê F{Ba { sF

<¢{çB ¿

¿

a

B

¼

sa

sB

s¼

¿

y

ÏÃF¿

F{Ba {

sF

;F

sF;Ã

;F;Ã

<¢{çB ¿ ¿ sa F{Ba { sF

yÏsy Ê

Ƭƃƃų ƱƤĻƠ

Ƭƃƃų ƱƤĻƠ

¼

s¼

¼

s¼

¼

s¼

a{çy Ê ¼ ¼

a{çy Ê

Ƭƃƃų ƱƤĻƠ

Ƭƃƃų ƱƤĻƠ

¼

s¼

¼

s¼

a{çy Ê ¼ ¼
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<^F<q¼¢a{Ê
¼

s¼

¼

s¼

<^F<q¼¢a{Ê sa s¼ ¿FX s¼

  运动指令中用于偏移的可选参数

Ê¢XXÃFÊ

y¢ço y¢çs y¢ç<

¼

s¼

í î ö ¿í ¿î

¿ö

¿í ¿î ¿ö ¿Ê<¼

y¢ço s¼ ço öo Ê¢XXÃFÊ ¼ Ï¢XXÃFÊ ¼

y¢çs s¼ ç ö Ê¢XXÃFÊ ¼ Ï¢XXÃFÊ ¼

y¢ç< s¼ ç ö Ê¢XXÃFÊ ¼ Ï¢XXÃFÊ ¼

Ï¢XXÃFÊ

y¢ço y¢çs y¢ç<

¼

s¼

í î ö ¿í ¿î

¿ö

¿í ¿î ¿ö ¿Ê<¼

y¢ço s¼ ço öo Ê¢XXÃFÊ ¼ Ï¢XXÃFÊ ¼

y¢çs s¼ ç ö Ê¢XXÃFÊ ¼ Ï¢XXÃFÊ ¼

y¢ç< s¼ ç ö Ê¢XXÃFÊ ¼ Ï¢XXÃFÊ ¼

18.2.6	 系统命令

ÊayF¿

Ê

a

sa

¿

ŹƤ

 Ãî{<
 Ãî{<

ÊayF¿ Ê

ÊayF¿ Ê a

ÊayF¿ Ê sa

ÊayF¿ Ê ¿
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<s¢<q

aB <s¢<q

aB

a

sa

¿

aB

¿FÃFÊ

ÃÊ ¿Ê

ÃÊ¢¼

¼¿a{Ê

¿FÃFÊ

ÃÊ ¿Ê

ÃÊ¢¼

¼¿a{Ê

 Ãî{<
 Ãî{<

<s¢<q aB ¿FÃFÊ

<s¢<q aB ÃÊ ¿Ê

<s¢<q aB ÃÊ¢¼

¼ ÏÃF

y a{

 ss

; <q

; <q

; <q

; <q

y a{

 ss

; <q ; <q

aX aX

¼ ÏÃF

¼ ÏÃF aX Ba ¢{

¿FÃÏyF

y a{

 ss

; <q

; <q

; <q

; <q

y a{

 ss

; <q ; <q

aX aX

¿FÃÏyF

¿FÃÏyF  ss

¿FÃÏyF y a{ aX Ba ¢{

 ;¢¿Ê aX aX

 ;¢¿Ê

 ;¢¿Ê aX Ba ¢{
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¼¿a{Ê

¼¿a{Ê

a

B

¼

Ã

sa

sB

s¼

sÃ

Ba

Ya

B¢

Y¢

 a

 ¢

Ã¿

Ã¿

¿

¿

Ãy

y

Ê¢¢s

ÏÃF¿

s¢ B

¼¿a{Ê a

¼¿a{Ê B

¼¿a{Ê ¼

¼¿a{Ê Ã

¼¿a{Ê ƝƠŝŻƬ ƤƃŹĻƬřŝŻő Ƭƃ ƤřƃǊ

¼¿a{ÊÊayF

Ã

¼¿a{ÊÊayF

YFÊX¿ yF
¼

s¼

Ê¢¢s Ƭƃƃų

ÏÃF¿ ƱƤĻƠ

YFÊX¿ yF ¼ Ê¢¢s ÏÃF¿
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YFÊo¢a{Ê
¼

s¼

Ê¢¢s Ƭƃƃų

ÏÃF¿ ƱƤĻƠ

YFÊo¢a{Ê ¼ Ê¢¢s ÏÃF¿

YFÊÊayF

Ã

B

sB

YFÊÊayF B

Ã çFYB Ê 

s¢<qyÏÊFí

aB

aB

a

sa

¿

s¢<qyÏÊFí aB

Ï{s¢<qyÏÊFí

aB

aB

a

sa

¿

Ï{s¢<qyÏÊFí aB

 s ¿y

Êî¼F

yÃY

aX

 s ¿y Êî¼F yÃY aX Ba ¢{

;ÊÃÊ ÊF

¿FÊ

aB

;ÊÃÊ ÊF ¿FÊ a aB

a

ÃÊ ¿Ê

y a{

 ss

; <q

aX

ÃÊ ¿Ê y a{ aX Ba ¢{
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¼¼ y a{

y a{

 ss

; <q

aX

¼¼ y a{ y a{ aX ; ¢{

18.2.7	 字符串命令

ÃFÊÃ

Ã

sÃ

Ã

sÃ

ÃFÊÃ Ã  ;< Ĕİı

ÃÊ¿<y¼

a

sa

¿

Ã

sÃ

Ã

sÃ

a

sa

¿

ÃÊ¿<y¼ a Ã Ã

ÃÊ¿<y¼ a Ã  ;<FBXY

ÃÊ¿<y¼ a Ã  ;<FBXY

ÃÊ¿ BB

Ã

sÃ

a

sa

B

sB

¿

Ã

sÃ

ÃÊ¿ BB Ã Ã

ÃÊ¿ BB Ã  ;<FX

ÃÊ¿ BB Ã

ÃÊ¿ BB Ã
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ÃÊ¿ÃÏ;

Ã

sÃ

ÃÊ¿

Ã

sÃ

¼¢Ã

a

sa

¿

sF{

a

sa

¿

ÃÊ¿ÃÏ; Ã ÃÊ¿ ^Fss¢ ¼¢Ã a

ÃÊ¿ÃÏ; Ã ÃÊ¿ Ã ¼¢Ã a sF{

ÃÊ¿Ã¼saÊ

BFsay

Ã

sÃ

ÃÊ¿

Ã

sÃ

BFsay

Ã

sÃ
Ơ

Ż

¼¢Ã

a

sa

¿

ÃÊ¿Ã¼saÊ sÃ ÃÊ¿ ĔĔ İİ ıı BFsay ¼¢Ã

ÃÊ¿Ã¼saÊ sÃ ÃÊ¿ ĔĔ İİ ıı BFsay ¼¢Ã

ÃÊ¿Ã¼saÊ sÃ ÃÊ¿ ĔĔ İİ ıı BFsay ¼¢Ã

ÃÊ¿sF{

a

sa

¿

Ã

sÃ
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ÃÊ¿ {Ïy

a

sa

B

sB

¿

¼

s¼

a sa ¿

B sB

Ã

sÃ

ÃÊ¿ {Ïy sa

ÃÊ¿ {Ïy sB

ÃÊ¿Xa{B

¿FÊ

B

sB

ÃÊ¿

ÃƬƠŝŻő

Ã

sÃ

Fí¼
Ő ķ

ÃÊ¿Xa{B ¿FÊ sa sB ÃÊ¿ Fí¼ Ő

sa

sB sB sB sB

ÃÊ¿ ¿FY

Ã¿

¿

ÃƬƠŝŻő

Ã

sÃ

ÃÊ¿ ¿FY ¿ Ã

¿FY ÃÊ¿

Ǐ ¿FY ÃÊ¿

Ã

sÃ

Ã¿

¿

¿FY ÃÊ¿ sÃ ¿

ÃÊ¿ ;îÊF

a

sa

ÃÊ¿

ÃƬƠŝŻő

Ã

sÃ

¢XXÃFÊ

a

sa
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ÃÊ¿ ;îÊF

sF{

a

sa

ÃÊ¿ ;îÊF sa ÃÊ¿ sÃ ¢XXÃFÊ sF{

;îÊF ÃÊ¿

Ã

sÃ

¢XXÃFÊ

a

sa

;îÊF

a

sa

sF{

a

sa

;îÊF ÃÊ¿ sÃ ¢XXÃFÊ ;îÊF sa sF{
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;aÊí¢¿

a

sa

¿

a

sa

¿

;aÊí¢¿ a a

;aÊ<^F<q

a

sa

¿

a

sa

¿

;aÊ<^F<q a

;aÊ<sF ¿

a

sa

¿

a

sa

¿

;aÊ<sF ¿ a

;aÊÃFÊ

a

sa

¿

a

sa

¿

;aÊÃFÊ a

;aÊsÃ^

a

sa

¿

a

sa

¿

;aÊsÃ^ a
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;aÊ¿Ã^

a

sa

¿

a

sa

¿

;aÊ¿Ã^ a

18.2.9	 网络SOCKET通讯命令

Ê<¼saÃÊF{

ƤƃıůĻƬ ƤƃıůĻƬ ŝķ

aB

a

sa

¿

ƤƃıůĻƬ aB

a¼

Ã

sÃ ŝƝ

¼¢¿Ê

a

sa

¿

Ê<¼saÃÊF{ aB sa a¼ ¼¢¿Ê

Ê<¼ <<F¼Ê

ƤƃıůĻƬ

aB

a

sa

¿
ƤƃıůĻƬ aB

<aB

a

sa

¿

ƤƃıůĻƬ ƤƃıůĻƬ aB

a¼

Ã

sÃ
ŝƝ

¼¢¿Ê

a

sa

¿

Ê<¼ <<F¼Ê aB sa <aB sa a¼ sÃ ¼¢¿Ê sa



214

•
	附

录
-编

程
变

量
和

指
令

R

Ê<¼<¢{{F<Ê

ƤƃıůĻƬ aB

aB

a

sa

¿

ƤƃıůĻƬ aB

a¼

Ã

sÃ ŝƝ

¼¢¿Ê

a

sa

¿

Ê

a

sa

¿

ŹƤ

Ê<¼<¢{{F<Ê aB sa a¼ ¼¢¿Ê Ê

Ê<¼<s¢ÃF

ƤƃıůĻƬ

aB

a

sa

¿
ƤƃıůĻƬ aB

Ê<¼<s¢ÃF aB sa

Ê<¼ÃF{B

ÃÊ¿

aB

a

sa

¿
ƤƃıůĻƬ aB

ÃÊ¿

Ã

sÃ Ơ

Ż

¿FÊ

a

sa

¿

Ê<¼ÃF{B aB sa ÃÊ¿ sÃ ¿FÊ sa

Ê<¼ÃF{B aB sa ÃÊ¿ ¢q ¿FÊ sa
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Ê<¼¿F<ç

aB

a

sa

¿
ƤƃıůĻƬ aB

ÃÊ¿

Ã

sÃ

¿FÊ

a

sa

¿

Ê

a

sa

¿

ŹƤ

Ê<¼¿F<ç aB sa ÃÊ¿ sÃ ¿FÊ sa Ê

Ê<¼ÃÊ ÊÏÃ

aB

a

sa

¿
ƤƃıůĻƬ aB

¿FÊ

a

sa

¿

ƤƃıůĻƬ

Ê<¼ÃÊ ÊÏÃ aB sa ¿FÊ sa

18.2.10	 串口通讯命令

<¢y¢¼F{

aB

a

sa

¿

aB

ÃF¿a s

a

sa

¿

<¢y¢¼F{ aB sa ÃF¿a s
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<¢y<s¢ÃF

aB

a

sa

¿

aB

<¢y<s¢ÃF aB sa

<¢yÃF{B

ÃÊ¿

aB

a

sa

¿
aB

ÃÊ¿

Ã

sÃ Ơ

Ż

¿FÊ

a

sa

¿

Êî¼F

a

sa

aŻƬ

;

Êî¼F

XF  

sF{

a

sa

aŻƬ

<¢yÃF{B aB sa ÃÊ¿ sÃ ¿FÊ sa

<¢yÃF{B aB sa ÃÊ¿ ¢q ¿FÊ sa

<¢yÃF{B aB sa ÃÊ¿  ¿FÊ sa Êî¼F sF{
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<¢y¿F<ç

aB

a

sa

¿
aB

ÃÊ¿

Ã

sÃ

¿FÊ

a

sa

¿

Ê

a

sa

¿

ŹƤ

<¢y¿F<ç aB sa ÃÊ¿ sÃ ¿FÊ sa Ê
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19.2	 运动指令MOVC

  单个圆弧
¼ ¼

点 插补方式 指令

¼  ;Ão y¢ço y¢çs

¼ y¢çs

¼ y¢ç<

¼ y¢ç<

¼ y¢çs

  整圆圆弧
¼ ¼

点 插补方式 指令

¼  ;Ão y¢ço y¢çs

¼ y¢çs

¼ y¢ç<

¼ y¢ç<

¼ y¢ç<

¼ y¢ç<

¼ y¢çs
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  连续圆弧
y¢ç< X¼Ê

¼

点 插补方式 指令

¼  ;Ão y¢ço y¢çs

¼ y¢çs

¼ y¢ç<

¼ y¢ç< X¼Ê

¼ y¢ç<

¼ y¢ç<

¼ y¢çs

19.3	 运动指令MOVS

  单条抛物线
y¢çÃ ¼ ¼ ¼ ¼ ¼

点 插补方式 指令

¼  ;Ão y¢ço y¢çs

¼ y¢çs

¼ y¢çÃ

¼ y¢çÃ

¼ y¢çs
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  连续抛物线
y¢çÃ ¼ ¼ ¼ ¼ ¼

¼ ¼

注意，此处 P3 点不需要类似 MOVC 指令那样的 FPT 参数。

点 插补方式 指令

¼  ;Ão y¢ço y¢çs

¼ y¢çs

¼ y¢çÃ

¼ y¢çÃ

¼ y¢çÃ

¼ y¢çÃ

¼ y¢çs

19.4	 指令UNTIL

Ï{Êas Ba

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö Ï{Êas Ba ¢{

y¢çs s¼ ç ö
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19.5	 运动指令可选参数DOUT和AOUT

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö B¢ÏÊ B¢ ¢{

y¢çs s¼ ç ö

19.6	 运动指令可选参数S/ETIME和S/EDIS

s¼ s¼ s¼ ŹƤ B¢ ¢{ y¢çs
ŹŹ Ƥ ŹƤ ŹŹ s¼ ŹŹ B¢ ¢{

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö B¢ÏÊ B¢ ¢{ ÃÊayF
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s¼ s¼ s¼ ŹŹ B¢ ¢{

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö B¢ÏÊ B¢ ¢{ ÃBaÃ

s¼ s¼ s¼ ŹƤ B¢ ¢{ y¢çs
ŹŹ Ƥ ŹƤ ŹŹ s¼ ŹŹ B¢ ¢{

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö B¢ÏÊ B¢ ¢{ FÊayF

s¼ s¼ s¼ ŹŹ B¢ ¢{

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö

y¢çs s¼ ç ö B¢ÏÊ B¢ ¢{ FBaÃ
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19.7	 提高运动节拍（优化ZONE参数）

ö¢{F

¼ ¼ ¼ ¼ ¼ ¼ ¼ ¼

ǘƃŻĻ

¼ ¼ ¼ ¼ y¢çs ǘƃŻĻ ŹŹ
ŹŹ

¼ ¼ ǘƃŻĻ

¼ ¼ y¢çs ǘƃŻĻ ¼ ¼ y¢çs ǘƃŻĻ
ŹŹ ǘƃŻĻ ǘƃŻĻ

ǘƃŻĻ
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ÃXÊ¢{ ÃXÊ¢XX y¢ço y¢çs y¢ç<
íîö ¿í ¿î ¿ö

20.1	 XYZ位置平移

íîö

 ;  
ÃXÊ¢{ ;

 s ; Y  

í ŹŹ

20.2	 RX RY RZ姿态旋转

ÃXÊ¢{ ¿Ê<¼

¿Ê<¼

¿Ê<¼ íîö

¿Ê<¼
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¿Ê<¼
íîö

¿Ê<¼ ÃXÊ¢{
¿Ê<¼ ¿ö

20.3	 运动指令内置偏移TOFFSET和UOFFSET

y¢ço y¢çs y¢ç< Ê¢XXÃFÊ Ï¢XXÃFÊ

Ê¢XXÃFÊ

Ï¢XXÃFÊ

ÃXÊ¢{ ¿Ê<¼
íîö

20.4	 示教操作修改点位

ÃXÊ¢{ ÃXÊ¢XX y¢ç y¢ç

y¢ç Ê¢XXÃFÊ Ï¢XXÃFÊ
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