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 1   主界面说明

1.1. 状态显示说明

速度显示：显示当前机器人运行速度，如下图当前速度为11%

急停状态：显示当前机器人是否为急停状态，只有在非急停状态下才可以

运行机器人，急停状态下无法运行机器人，非急停状态背景颜色为白色，急停

状态背景颜色为红色，如下图显示为非急停。

使能状态：显示当前机器人是否为使能状态，只有在使能状态下才可以运

行机器人，非使能状态下无法运行机器人，非使能状态背景颜色为白色，使能

状态背景颜色为绿色，如下图显示为非使能。

运行状态：显示当前机器人的运行状态，分为三种状态运行、暂停和停止

连接状态：处于已连接状态时才可以操作机器人运行，已连接状态背景颜

色为白色，断开连接状态背景颜色为红色，如下图显示已连接。

时间：显示当前系统时间，如下图显示时间为PM 05：43：54

报警显示：显示当前报警，如果是可清除的报警点击清除按钮可以清除报

警。

单次完成动作时间：显示机器人单次完成时间，从抓取箱子到垛盘上放置

箱子过程的时间。

码垛完成时间：显示机器人码垛的总完成时间，从码放第一箱到最后一箱

过程的时间。

速度加减：可以通过V+、V-来调节速度调节大小为1%

速度写入：可以直接写入速度范围为0.1%~100%。
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图 1-1 状态显示

1.2. 左右码垛说明

码垛使用：如果使用码垛机器人可以使用此码垛进行码垛，如下图左侧码

垛未使用状态显示框为灰色已关闭，点击打开可以开启左侧码垛的使用状态。

如下图右侧码垛使用状态显示框为灰色已打开，点击关闭可以关闭右侧码垛的

使用状态。

使用配方：当前使用配方的名称。

配方选择：点击下拉列表显示所有的配方，选择需要使用的配方点击确定

，可以切换配方。

总个数：配方里面箱子的总个数。

已码个数：前面显示为当前已经码了多少个箱子，后面可以写入已码箱子

的个数，如已码个数输入5，则会从第6箱开始。
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图 1-2 左右码垛说明

1.3. 其他界面

报警界面：点击进入报警界面查看报警信息。

系统界面：点击后进入系统界面。

码垛设置：默认密码为m，输入密码进入码垛设置界面。

配方设置：默认密码为m，输入密码进入配方管理界面。

图 1-3 其他界面
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 2  报警界面

进入报警界面，显示当前所有的报警信息。

显示：可以根据严重错误、一般错误、警告和信息进行筛选对应的报警信

息。

删除：点击对应的报警信息，点击删除删除报警信息。

全部删除：点击全部删除删除所有报警信息。

报警日志：显示历史报警信息。

关闭：点击关闭关闭报警界面。

图 2-1 报警界面
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 3  系统设置

点击系统设置，机器人在停止工作后，点击关机或重启机器人系统。

图 3-1 关机

更新系统，如果当系统出现问题，或者需要更新系统，点击更新系统，提

示更新前是否备份当前系统到优盘，点击是会把当前系统备份到优盘内，点击

否当前系统则不会被保存到优盘内，选择完成后，选择你优盘内系统安装包进

行更新。
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图 3-2 更新系统

注册，当初始化的系统需要进行授权才能使用，此时就需要识别码，验证

码，把识别码和验证码给到授权人员，授权人员会给你授权码进行授权，当把

授权码输入到授权框内点击设置可以成功授权，第二种方法是将优盘插在需要

授权的设备上点击导出识别码和验证码给到授权人员进行授权，在把授权文件

导入即可授权。点击设置会提示重新设置密钥可能会导致使用期限变化，是否

继续，点击是，会提示授权成功，此时点击关机中的重启系统，重启后系统就

可以正常使用。
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图 3-3 注册

恢复文件，当系统文件受损点击恢复文件可把受损文件恢复，重启系统恢

复正常。

图 3-4 恢复文件

语言，可切换英文和中文，切换完后点击重启系统，可切换成自己需要的
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语言。

图 3-5 切换语言

自动登录，勾选启用后点击设置，重启系统就可以免密进入系统操作。

图 3-6 设置自动登录

密码修改，可对码垛设置、配方管理、后台管理进行更改密码。
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图 3-7 密码修改

导入导出与备份，将优盘插在需要导出用户文件的设备上，点击导出用户

文件及日志，可以根据实际情况导出，也可以将用户文件导入到设备内，可备

份整个系统文件。

图 3-8 导入导出与备份
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数据与物体，点击保存会把操作日志和运行日志保存下来，清空是将系统

日志全部清空，勾选报警自动保存运行日志，当设备遇到报警就会把当前日志

保存下来。

图 3-9 数据与物体

通讯ip设置，点击连接是与下位机进行连接，点击断开是与下位机断开，

此功能每次开机都会自动连接，无需手动操作。
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图 3-10 通讯IP设置

后台界面，点击后可以进入管理员操作界面。

图 3-11 进入后台界面
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 4  码垛设置

码垛设置界面说明密码默认为m，可以通过系统设置里面的密码修改功能

修改密码。

4.1. 工具设置

工具设置:工具在抓取物体的姿态时，与传送带运动方向平行的边为长（x

）。输入工具长、宽和高点击保存。

注：工具重量、工具中心高度、工具绕z轴转动惯量与碰撞检测有关系，更

换工具后需要重新设置

保存：保存输入的数据。

恢复：恢复初始的数据。

关闭：关闭码垛设置界面。

图 4-1 工具设置

4.2. 来线设置

根据现场的需求选择单线或者双线，选择单线来料时代表只有一条来料线

，选择双线来料时代表右两条来料线。
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图 4-2 来线设置

4.2.1. 传送带方向

点击传送带方向后面的设置会弹出一个传送带角度为0°、90°、-90°的图示

，根据现场实际情况选择对应的传送带角度进行设置，设置完成后码垛机器人

和传送带的示意图中的传送带方向会根据选择的传送带角度而变化。

图 4-3 传送带方向

4.2.2. 来线方向

点击贴边类型后面的设置会弹出一个有关于左侧贴边或者右侧贴边的图示

，根据现场实际情况选择对应的贴边类型进行设置，设置完成后码垛机器人和

传送带的示意图中传送带的贴边类型会根据选择的是左侧贴边或者右侧贴边而

变化。
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图 4-4 来线方向

4.2.3. 示教

选择正确的传送带方向和贴边类型后的图示进行示教，有两种示教方式如

下。

 1 示教箱子表面：将箱子放在传送带的左侧，根据图示点动机器人用

工具的左侧边缘贴住箱子的左侧边缘后点击示教，在z发现减去一个箱

子的高度。

 2 示教传送带表面：根据图示点动机器人用工具的左侧边缘贴住传送

带的左侧边缘后点击示教。

注：如果不更换工具，只更换箱子的大小不需要重新示教，只有更换了工

具需要重新示教。如果传送带方向选择的是90°示教出来的a值一定是要在9

0°左右，如果传送带方向选择的是-90°示教出来的a值一定是要在-90°左右

。
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图 4-5 示教

4.3. 等待点示教

主界面点击码垛设置输入密码m切换到等待点示教界面，移动到抓取输送

线上方一定安全高度，设置合理的等待点，点击保存。完成等待点的设置。注

：更换工具后需要注意等待点位置是否合理，不合理需要重新示教等待点。如

果是升降版本一定要在升降轴未升起时示教等待点

图 4-6 等待点示教

4.4. 垛盘设置

左侧码垛点：左侧码垛示教需要先确定工具的长宽高是否正确，确定无误

后根据图示进行示教，左码垛示教右上角点。

右侧码垛点：右侧码垛示教需要先确定工具的长宽高是否正确，确定无误
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后根据图示进行示教，右码垛示教左上角点。

如果发现码垛整体偏移可以微调码垛点的x、y、z、a值进行整个码垛位置

的调整，微调成功后点击保存生效。

垛盘到位信号：是否开启垛盘检测功能，检测垛盘检测，如果硬件支持托

盘到位检测可以开启此功能。

注：需要注意更改工具后不需要重新示教左右码垛点

图 4-7 码垛点矫正

4.5. 位置补偿

4.5.1. 左右侧抓取参数

左侧和右侧抓取参数分为抓取延时时间，抓取前点高度，抓取后点高度。

左侧则是来线设置里面的左侧来线，右侧则是来线设置里面的左侧来线。如果

为单线时，只需要修改左侧抓取参数。如果为双线时，需要根据实际情况修改

左右侧抓取参数。

抓取延时时间：工具到达抓取最低点时需要延时多长时间抬起，抓取不稳

时可以调整此参数。

抓取前点高度：抓取前设置一个安全高度保证工具垂直接触到箱子表面。

抓取后点高度：抓取成功后需要抬升一个安全高度。为了避开来料线的边

缘防止碰撞到来料线的边缘。
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图 4-8 抓取参数

4.5.2. 左右侧放置参数

左侧和右侧放置参数分为放置延时时间和放置高度补偿。左侧则是来线设

置里面的左侧来线，右侧则是来线设置里面的左侧来线。如果为单线时，只需

要修改左侧抓取参数。如果为双线时，需要根据实际情况修改左右侧抓取参数

。

放置延时时间：工具到达放置最低点时需要延时多长时间抬起，放置不稳

时可以调整此参数。

放置点高度补偿：微调码垛整体的放置高度，防止压垛盘。

图 4-9 左侧放置点参数

4.5.3. 左右侧入口点参数

左侧入口点参数：需要先示教好垛盘位置里面的左侧垛盘点才可以示教左
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侧入口点，因为入口点的x，y与左侧垛盘点有关系是根据垛盘点偏移得来的。

入口点示教方式通过点动移动到左侧合理的位置点击示教得出x和y的值，z值需

要手动设置。当抓取后高点高于左侧码垛的放置前点高度，入口点的高度等于

抓取后点高度加z方法补偿的高度。当抓取后高点低于左侧码垛的放置前点高度

，入口点的高度等于放置前点高度加z方法补偿的高度。

右侧入口点参数：需要先示教好垛盘位置里面的右侧垛盘点才可以示教右

侧入口点，因为入口点的x，y与右侧垛盘点有关系是根据垛盘点偏移得来的。

入口点示教方式通过点动移动到右侧合理的位置点击示教得出x和y的值，z值需

要手动设置。当抓取后高点高于右侧码垛的放置前点高度，入口点的高度等于

抓取后点高度加z方法补偿的高度。当抓取后高点低于右侧码垛的放置前点高度

，入口点的高度等于放置前点高度加z方法补偿的高度。

图 4-10 右侧放置点参数

4.6. 零点设置

机器人关节设零点：可以点击对应的轴单独设置零点，例对J1设置零点，

需要将1轴通过点动移动到零点位置然后点击J1会弹窗是否将 J1 的当前位置设

为零点点击是完成零点设置。也可以全部设零点击全部设置零点将所有轴通过

点动移动到零点位置点击全部设零弹窗后点击是，所有机器人轴会被从重新设

置零点。

注：无特殊情况不要设置零点
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图 4-11 零点设置

4.7. 升降轴

是否启用升降轴：如果设备是升降版本，需要启用才能开启升降功能。

升降轴设零：设置升降轴的零点无异常情况不要设置升降轴的零点。

高度设置：出厂时会设置好范围在0~500，禁止随意更改。

保存：保存修改后的参数。

恢复：恢复初始的参数。

关闭：关闭码垛设置界面。
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图 4-12 升降轴

4.8. 碰撞

碰撞检测密码为atom，输入密码后进入碰撞检测界面。

碰撞检测状态：是否启用碰撞检测，在方框中勾选启用，启用后可以对参

数进行调整。

参数设置：需要结合碰撞检测手册对参数进行调整。

状态检测：可以采集转矩的波形来调节碰撞检测，具体调整需要结合碰撞

检测手册。

高级：高级碰撞参数调整，需要结合碰撞检测手册对参数进行调整。

保存：保存修改后的参数。

恢复：恢复初始的参数。

关闭：关闭码垛设置界面。
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图 4-13 碰撞

4.9. IO监控

监控实际输入、实际输出、虚拟输入、虚拟输出的状态。

图 4-14 IO监控

4.10. 机器点动

主界面点击码垛设置输入密码m切换到点动界面，点击使能当状态栏使能

亮起时可以进行点动，V+，V-进行速度调整。点动模式分为：关节点动、基坐

标系点动、轴点动，点动完毕后再次点击使能下掉使能，状态栏显示非使能。

（轴点动/关节点动一般用来移动机器人设置零点，基坐标系点动一般用来移动

机器人示教点位。）
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图 4-15 点动
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 5  按钮介绍

启动按钮：启动机器人工作；

停止按钮：停止机器人，启动后复位所有操作，码垛清零重新开始；

暂停按钮：暂停机器人，启动后继续当前操作；

复位按钮：用来清除错误；

急停按钮：紧急停止。

图 5-1 操作按钮

左码垛按钮：左侧垛盘到位后按下左码垛按钮认为左垛盘到位，左侧灯变

绿。

右码垛按钮：右侧垛盘到位后按下右码垛按钮认为右垛盘到位，右侧灯变

绿。

图 5-2 操作按钮
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 6  配方管理

6.1. 非模板方式新建配方

如下图所示，在配方管理界面点击新建，弹出新建配方窗口及键盘，取消

勾选采用模板方式，在配方名输入框内键入名称（输入名称后确认按钮亮起）

，进而点击确认配方即可新建成功。

图 6-1 新建配方

6.2. 垛盘大小

如下图所示，在垛盘长度、垛盘宽度及垛盘高度与其对应的输入框内键入

数据，输入完成后点击下一步。
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图 6-2 垛盘大小

6.3. 箱子大小

如下图所示，在箱子长（x）、箱子宽（y）及箱子高（z）与其对应的输入

框内键入数据，输入完成后点击下一步。

注：箱子重量、重心高度及绕Z轴转动惯量与碰撞检测有关，使用时请配

合碰撞检测手册填写数据。
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图 6-3 设置箱子大小

6.4. 层型编辑

6.4.1. 工具最大抓取个数

在新建层时可根据实际需求切换选项；在对已有配方进行编辑时也可对工

具最大抓取个数进行更改，此时进行更改后系统会对工具最大抓取个数与层类

型中最大抓取个数进行校验，例如配方中使用了三抓，工具最大抓取个数设置

为2，则会弹窗提示用户修改抓取方式。

注：工具最大抓取个数目前最大只支持到3。
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图 6-4 修改工具最大抓取个数

6.4.2. 新建

新建层时分为按数量生成和按行列生成。

按数量生成：配置单抓、双抓及三抓的个数。（单抓、双抓及三抓的显示

根据如5.4.1所述的工具最大抓取个数显示；例如工具最大抓取数量为2时，按数

量生成会显示单抓数量和双抓数量，三抓数量隐藏，如下图所示）

图 6-5 按数量生成

按行列生成：配置行数、列数及间隔。（按行列生成的层型中物体均为单

抓）
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图 6-6 按行列生成

使用时根据实际需求按照上述两种方式新建层，在名称输入框内键入名称

后，配置完单抓、双抓及三抓或配置完行数、列数及间隔点击确认即可新建层

成功。

6.4.3. 删除

删除选中的层（可多选）。

如下图所示，未选中层点击删除，弹窗提示。（点击确认弹窗关闭）

图 6-7 弹窗提示

如下图所示，选中层点击删除，弹窗提示。（点击是，成功删除所选层；

点击否，弹窗关闭）

图 6-8 弹窗提示

6.4.4. 复制

复制选中的层（只可选中一层）。

如下图所示，未选中层点击复制，弹窗提示。（点击确认弹窗关闭）
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图 6-9 弹窗提示

如下图所示，选中层点击复制，弹出“请输入复制后层的名称”窗口。（键

入名称后点击确认，成功复制所选层；点击取消，弹窗关闭）

图 6-10 弹窗提示

6.4.5. 编辑

选中一个层型，点击编辑进入如下图所示界面。

操作、布局、多抓、目标点、前点、后点为小页面按钮，点击后下面对应

的功能也会随之切换。

操作：

多选：可选中多个箱子

全选：选中所有箱子

取消全选：所有箱子取消选中状态

添加：当前有选中箱子时，复制最后一组选中的箱子；没有选中时，添

加一个单抓箱子。添加完成后，箱子会重新编号。

删除：删除选中的箱子，箱子重新编号。（可多选）

复制：复制选中的箱子，复制出来的箱子从最大序号顺延编号。（可多

选）

拖动：可将选中的箱子拖动到指定位置。（可多选）

调整编号：选中两组或两组以上箱子，点击调整编号按钮，会按照箱子

的顺序对选中的箱子重新编号。

交换：选中两组箱子，点击交换按钮，会交换选中两个箱子的编号。

逆时针旋转：选中箱子后，对选中箱子按照输入的旋转角度逆时针旋转

。

顺时针旋转：选中箱子后，对选中箱子按照输入的旋转角度顺时针旋转

。

上移：对选中的箱子按照输入的移动距离上移。

下移：对选中的箱子按照输入的移动距离下移。
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左移：对选中的箱子按照输入的移动距离左移。

右移：对选中的箱子按照输入的移动距离右移。

图 6-11 操作界面

布局：

多选：可选中多个箱子

全选：选中所有箱子

取消全选：所有箱子取消选中状态

左对齐：选中两组以上的箱子，点击左对齐按钮，以选中箱子最左侧为

基准向左对齐。

右对齐：选中两组以上的箱子，点击右对齐按钮，以选中箱子最右侧为

基准向右对齐。

上对齐：选中两组以上的箱子，点击上对齐按钮，以选中箱子最上侧为

基准向上对齐。

下对齐：选中两组以上的箱子，点击下对齐按钮，以选中箱子最下侧为

基准向下对齐。

水平对齐：选中两组以上的箱子，点击水平对齐按钮，以选中箱子水平

方向坐标最大值和最小值的平均值为基准水平对齐。

垂直对齐：选中两组以上的箱子，点击垂直对齐按钮，以选中箱子垂直

方向坐标最大值和最小值的平均值为基准垂直对齐。

水平均布：选中三组以上的箱子，点击水平均布按钮，在选中箱子的水

平方向坐标最大值和最小值范围内以相同间隔水平排列箱子。

垂直均布：选中三组以上的箱子，点击垂直均布按钮，在选中箱子的垂
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直方向坐标最大值和最小值范围内以相同间隔垂直排列箱子。

整体居中：所有箱子整体在垛盘中横向和竖向都居中。

整体旋转：所有箱子整体在垛盘中逆时针旋转90°。

水平翻转：所有箱子整体在垛盘中水平镜像。

垂直翻转：所有箱子整体在垛盘中垂直镜像。

左上自动排序：编辑的层型内所有箱子按照距离入口点远近的顺序，自

垛盘右下角至左上角的顺序进行排序。

右上自动排序：编辑的层型内所有箱子按照距离入口点远近的顺序，自

垛盘左下角至右上角的顺序进行排序。

智能对齐：勾选上显示对齐辅助线，否则不显示。

对齐间隔：对齐辅助线与箱子的距离。

图 6-12 布局界面

多抓：

多选：可选中多个箱子

全选：选中所有箱子

取消全选：所有箱子取消选中状态

工具外框：勾选后点击图形部分，显示工具轮廓。

外侧标志：勾选后点击图形部分，显示对箱子外侧的标记。

合并：选中要合并的箱子，点击合并按钮，合并选中的箱子。（如果合

并的箱子个数大于工具最大抓取数量，会如下图弹窗提示）
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图 6-13 弹窗提示

拆分：选中要拆分的箱子，点击拆分按钮，会将选中的箱子拆分为单抓

箱子。

增加：选中要增加的一组箱子，点击增加按钮，该组会增加一个箱子，

如果选中的一组箱子已经是最大抓取数量，再次点击增加按钮，选中的一

组箱子数量不会改变。

减少：选中要减少的一组箱子，点击减少按钮，该组会减少一个箱子，

如果选中的抓放已经只有一个箱子，再次点击减少按钮，选中的一组箱子

数量不会改变。

自动调整位置：配合工具外框使用（工具外框勾选后才可生效），勾选

/取消勾选自动调整位置，会弹窗提示“如果改变自动调整位置将会应用到配

方的所有层，是否修改？”，点击是生效/不生效，点击否弹窗关闭。勾选后

，自动切换使用工具的吸盘。

手动调整位置：配合工具外框使用（工具外框勾选后才可生效），点击

手动调整位置按钮，可手动切换使用工具的吸盘。

图 6-14 多抓界面
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目标点：

选中的一组箱子在世界坐标系下的中心点坐标

x：选中一组箱子后可编辑

y：选中一组箱子后可编辑

z：选中一组箱子后可编辑

a：选中一组箱子后可编辑

图 6-15 目标点界面

前点：

选中的一组箱子在世界坐标系下的前点偏移

x：选中至少一组箱子后可编辑

y：选中至少一组箱子后可编辑

z：选中至少一组箱子后可编辑

a：选中至少一组箱子后可编辑
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图 6-16 前点界面

后点：

选中的一组箱子在世界坐标系下的后点偏移

x：选中至少一组箱子后可编辑

y：选中至少一组箱子后可编辑

z：选中至少一组箱子后可编辑

a：选中至少一组箱子后可编辑
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图 6-17 后点界面

6.5. 层序列配置

图 6-18 层序列配置界面



37

层型编辑结束后点击下一步进入层序列配置界面，最左侧的列表显示配方

中的实际使用的层序列，新建层时序列为空，编辑时显示配方中实际配置的层

序列。

层名称：

点击下拉列表，可改变该层使用的层型。

层位置：

x：选中的层在水平方向上的位置（可编辑）

y：选中的层在垂直方向上的位置（可编辑）

z：选中的层在竖直方向上的位置（不可编辑，数据来源为层索引*箱子

高度）

层操作：

全选：选中所有层

取消选择：取消选中的层

添加层：如果有选中的层，按照用户选择的添加方式、添加类型、添加

数量添加层；如果没有选中的层，弹窗提示。

图 6-19 添加层
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图 6-20 弹窗提示

删除层：删除选中的层（可多选）。选中/未选中层后点击删除均弹窗

提示。

图 6-21 弹窗提示

重置：恢复层序列初始内容。（层序列配置未保存时可恢复且弹窗提示

“是否重置？”点击是弹窗提示“重置成功！”；保存后则会弹窗提示“配置相

同，不需要重置！”）

图 6-22 弹窗提示

图 6-23 弹窗提示

图 6-24 弹窗提示

6.6. 模板方式新建配方

点击配方管理，新建配方勾选采用模板方式新建配方。
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图 6-25新建配方

新建完成后，用尺子量出你使用的托盘长宽高输入托盘大小内，点击下一

步。

图 6-26 垛盘大小

用尺子量出你产品箱子的大小，输入到箱子的长宽高内，点击下一步。

注：箱子重量、重心高度及绕2轴转动惯量与碰撞检测有关，用时请配合碰
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撞检测手册填写数据。

图 6-27 箱子大小

根据自己需要的垛型模板进行选择，点击下一步。

注：模板的图标大小取决于垛盘的大小和箱子的大小，当托盘箱子特别大

后特别小时模板随着变化。

图 6-28 模板选择

根据自己需要的垛型调整是否采用奇偶层，层数写入自己需要的层数，间

隔是每个箱子的中间需要预留的空间，点击恢复可恢复到初始值，镜像可调整
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箱子的位置，旋转也是可以调整箱子的位置。

图 6-29 垛形调整

前点设置，会使整体垛型以世界坐标系下的前点偏移X/Y/Z/A可根据现场

实际情况写入。

后点设置，会使整体垛型以世界坐标系下的后点偏移X/Y/Z/A可根据现场

实际情况写入。

注：出厂会有默认值，勾选上方可使用默认值。

图 6-30 前后点设置
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 7  单线来料操作流程

7.1. 来线设置和位置补偿

根据工具实际的大小设置工具的长宽高，设置成功后点击保存。

图 7-1 设置工具

设置来线：码垛类型选择单线。

图 7-2 设置来线

设置等待点：升降轴处于未升起状态下将机器人点动到抓取出传送带

上方示教等待点点击保存。
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图 7-3 等待点示教

7.2. 测试运行

首先速度先降低，点击启动按钮，如果左垛盘到位按下左垛盘按钮，灯变

成绿色说明允许放置，灯闪烁说明正在进行放置。如果右垛盘到位按下右垛盘

按钮，灯变成绿色说明允许放置，灯闪烁说明正在进行放置。箱子到位后开始

抓取，慢速确认设置无误后可以提速运行。
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 8  双线来料使用相同箱子操作流程

8.1. 来线设置和位置补偿

码垛类型选择：双线。设置左侧来线信息：根据箱子在来料线的位置选择

左下角或者右下角，根据来线方向选择0°或者90°。设置右侧来线信息：根据箱

子在来料线的位置选择左下角或者右下角，根据来线方向选择0°或者90°根据4.2

.3中的位置示教说明进行抓取点的示教。

图 8-1 来线设置

位置补偿的设置，为了保证安全，请设置合理的点位防止撞机。
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图 8-2 位置补偿

8.2. 测试运行

首先速度先降低，点击启动按钮，如果左垛盘到位按下左垛盘按钮，灯变

成绿色说明允许放置，灯闪烁说明正在进行放置。如果右垛盘到位按下右垛盘

按钮，灯变成绿色说明允许放置，灯闪烁说明正在进行放置。箱子到位后开始

抓取，慢速确认设置无误后可以提速允许。
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 9  双线来料使用不同箱子操作流程

9.1. 来线设置和位置补偿

码垛类型选择：双线。设置左侧来线信息：根据箱子在来料线的位置选择

左下角或者右下角，根据来线方向选择0°或者90°。设置右侧来线信息：根据箱

子在来料线的位置选择左下角或者右下角，根据来线方向选择0°或者90°根据4.2

.3中的位置示教说明进行抓取点的示教。

图 9-1 来线设置

位置补偿：根据4.5进行位置补偿的设置。保证安全，设置合理的点位防止

撞机。
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图 9-2 位置补偿

9.2. 测试运行

首先速度先降低，点击启动按钮，如果左垛盘到位按下左垛盘按钮，灯变

成绿色说明允许放置，灯闪烁说明正在进行放置。如果右垛盘到位按下右垛盘

按钮，灯变成绿色说明允许放置，灯闪烁说明正在进行放置。箱子到位后开始

抓取，慢速确认设置无误后可以提速允许。




