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B) DMEE, ERRBAVRE, EXHREFRAXXMAR, [T TER “EaiEHRER",
PR R RIEILAY), EREFYIRTRIEE,

IR AR D BIx L. BURPL. BHRNE. DR (Ri). W% (BRE) &
MR, ERFERLE, AXHZEFRAXMAS, [ROE NA “EiFRERT, FrE
BURBIRE R B2 ILANL), EIEFYIRFRIES,
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3.2 IBIRERF

3.2.1 BELREalR

“RABR” RARTISEAM—BEENSAER, BIARRE—MRE L. ~REFDR
A PR ER 0 PIARHE SR BRI i TR
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NOP @
XS T LY

/%4 BHENG S, HE: KESAAEBRACHEAEKEL A NHBRA
/x5 KRR (T k)

//%6: F A+

J/XT: F B A (T %)

/X8 T RA (T k)

//Y8: % B ¥ 4

JIYS: A E B AR (T )
JIBARFZ A E TSR BB ATBRE

IR EF 2N AT AR RSN RA TR RN IZE R AN T BN b

LABEL *HEAD

/I ERFRBHEFTAK
WAIT IN#(4)=1

/] K B SRR AR R KT
DOUT OT#(9) OFF

LABEL *xAGAIN
/1% 5 B B AR

/I EHFEEFRENE S A K
WAIT IN#(6)=1

/1% 3 B &R TR B R
TIMER T=0.1

/1) 3 kB

DOUT OT#(8) ON

/I HATHEZK T 205

PALLET PF#(0)

/I EREEXEREER L, UTARERMNET (T #H)
WAIT IN#(7)=1

XS EC
24




NOP
//单线单垛示例程序
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已满托盘恢复为初始状态
//X5：托盘检测（可选）
//X6：来料检测
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//Y8：夹具控制
//Y9：码垛完成指示灯（可选）
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//关闭码垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF

LABEL *AGAIN
//移动到取件准备点

//等待线体产品检测信号有效
WAIT IN#(6)=1
//移动至线体产品抓取点

TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//直线提起产品,位置以不影响下件产品到位为准

//检测托盘信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备放件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到放件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//放完一个工件之后自加一
INC I090
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//码垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I090<17
//码垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
TIMER T=5
JUMP *HEAD
END



ELITE ROBOTS
ZHBEMBEA

3.2 HRAL T

B|/ELBREFHE  LENLAEm T HF &AL AE
34
/B |/ RAEREET AR (T #H)

36 WAIT IN#(5)=1

37 | // AT E T Zom R

38 MOVJ P100 VJ=100% PL=6

39 |//EATE EEHBHE R, A F XU ELFF I E
40 MOVJ P90 VJ=100% PL=6

41 | // AT B R

42 |MOVL P91 V=300MM/S

43 TIMER T=0.1

44 |// Kk A kB

45 ' DOUT O0OT#(8) OFF

46 |// T —NIHZE B M —

47 |INC I090

48 |//E kAR ERNEFTH & (T &)

49 |\WAIT IN#(7)=0

5O |/ & FEEMFRAMUESTHK (T #)

51 WAIT IN#(8)=1

52 |//ZAT B & I A

53 MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

54 |//EATE L 40 i B &

55 |MOVJ P100 VJ=100% PL=6

56 |// B R K ERR L1664, I90/N TITH B E B 5 k4 &3 7 IMH
57 | JUMP *AGAIN IF I090<17

68 | // 4 ¥k T kI T MR K

59 | DOUT OT#(9) ON

60 |// T 20 &t BEAH AL

61 SET I090 1

62 TIMER T=b

63 | JUMP *xHEAD

64 END

3.2.2 EALEINIE

“RENIET RARTI S AM—EE RE, KB IAGREEIELE 1 a2 £, i3

BOLE 1, & 1 RREERERE 2. ROIRRFPIRErPIERED B IRIESS fRE it

o

T

XS EC
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NOP ﬁE:]
VRN R

//X%4: BEHAGFEE, EE: AEFTARERNCHFREERE A WERDS
//%5: LA (7T %)

//X6: KB

//XT: kB AW (T #)

//X8: M F W (M H)

//%9: F#EA M (7 #%)

//Y8: K B

//Y9: FEEIE Y E R TN

//Y10: #2208 P E R RN

I/ RATRFZHMBFBFAREEB A AMBERS

I/ RATRFZHEFT IR EH YA R AT IHENITEC R AT EN S A

LABEL *HEAD

/1% RF R E5AK

WAIT IN#(4)=1

/A EFIBE T KAASE (OF #HB)
MOUT M#(600) OFF

/I B E2BREE R EL (K@M ®R)
MOUT M#(601) OFF

RN Ei TSR B A

DOUT OT#(9) OFF

// xR FEE2E T RGN

DOUT OT#(10) OFF

LABEL *xAGAIN
/1% 5 B B AR

/I EFEERFERNE S A X
WAIT IN#(6)=1
/1% & B &R UEL R

TIMER T=0.1

-EEE:

DOUT OT#(8) ON

/S FRAEFEEFESEML, WA ARELMNE ST (T )
WAIT IN#(7)=1
/I/EERBEFH . LEUNRE M T > & B A%

NS EC
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NOP
//单线双垛示例程序
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已满托盘恢复为初始状态
//X5：托盘1检测（可选）
//X6：来料检测
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//X9：托盘2检测（可选）
//Y8：夹具控制
//Y9：托盘1码垛完成指示灯
//Y10：托盘2码垛完成指示灯
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//复位托盘1码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) OFF
//复位托盘2码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) OFF
//关闭托盘1码垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//关闭托盘2码垛完成指示灯
DOUT OT#(10) OFF

LABEL *AGAIN
//移动到取件准备点

//等待线体产品检测信号有效
WAIT IN#(6)=1
//移动至线体产品抓取点

TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//直线提起产品,位置以不影响下件产品到位为准


//托盘1码垛完成标志位有效时跳转至托盘2程序部分（不能删除）
JUMP *STACK2 IF M#(600)=1
LABEL *STACK1
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//检测托盘1信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备放件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到放件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//放完一个工件之后自加一
INC I090
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//码垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I090<17
//托盘1码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) ON
//托盘1码垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
TIMER T=2
JUMP *AGAIN

LABEL *STACK2
//托盘2码垛完成标志位有效时跳转至程序头（不能删除）
JUMP *HEAD IF M#(601)=1
//执行码垛工艺1号
PALLET PF#(1)
//检测托盘2信号有效（可选）
WAIT IN#(9)=1
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//运行到准备放件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到放件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//放完一个工件之后自加一
INC I091
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//码垛产品数量假设为16件，I91小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I091<17
//托盘2码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) ON
//托盘2码垛完成指示灯有效
DOUT OT#(10) ON
//工艺1产品计数值初始化为1
SET I091 1
TIMER T=2
JUMP *HEAD
END
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43
44
45
46
47
48
49
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JUMP *STACK2 IF M#(600)=1

LABEL *STACK1

/I HATEETLT 05

PALLET PF#(0)

/R ELE SR (T %)

WAIT IN#(5)=1
//EATE T ot &

MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//EBERBEEREE, BHFTAUNERERTE
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

//3E AT B KB A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

//x W 3k E

DOUT OT#(8) OFF

/IR E—ANTHEZEH m—

INC I090

/1% FERAEXERNEEH L (T &)
WAIT IN#(7)=0

I/ FEREMNFRNESTA K (T %)
WAIT IN#(8)=1

//EATE B I A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE T HOoM T E A

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/1SR B ER R L6, IO/ TITH L& E8 7 L 4 4

JUMP *AGAIN IF I090<17

/I EIE R E R ARE S (R M ®R)
MOUT M#(600) ON

/7 EIE IR AT IT R &

DOUT OT#(9) ON

/I TEOF St HEmWHE AL

SET I090 1

TIMER T=2

JUMP *AGAIN

LABEL *STACK2
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80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91
92
93
94
95
96
o7
98
99
100
101
102
103
104
105
106
107
108
109
110
111
112
113
114
115

[/ E2BFE R R AHEREER T L (FEMB)
JUMP *HEAD IF M#(601)=1

/I HPATEHFE T L1 5

PALLET PF#(1)

/A 2R TR (%)

WAIT IN#(9)=1
//EATE T AL B K

MOVJ P101 VJ=100% PL=6

[/ EATE RSB R, AT RIUNELR KA E
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//3EAT B kA

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

VESEE:

DOUT OT#(8) OFF

/IR E—ANTHZRE B m—

INC I091

[/ EFEREEERNETH & (T %)
WAIT IN#(7)=0

[/ EFRENFRNE ST AR (TH)
WAIT IN#(8)=1

[/ EATE B A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE T LM B K

MOVJ P101 VJ=100% PL=6

/1B B ERE y16 4, T91 /)N T17TH Bk # £ & F 3k 4 4 15 7 LB
JUMP *AGAIN IF I091<17
[/FEE2BE T AR (KM ®R)
MOUT M#(601) ON

VLR VEE B i BT

DOUT OT#(10) ON

/I T EAF Bt RE AN AL

SET 1091 1

TIMER T=2

JUMP *HEAD

END

N,
ped
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3.2.3 MMLkEHR

WP RART G AN MR RUDEITER, B @B E— e L. =~FERF
CRATOE RIS B ER 0 PIARYE SR BRI S A TR
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NOP
/1R & BB Bl AR R

<5

/¥4 B HRAE T, EE: MG ARERACHERERE AT BRI

//X5: EHEM (T &)
//X6: 2 AR1K B W

J/XT kB A #%)

//%8: M F AW (T &)
//X10: % K23k B £ 0l

//Y8: 3k B

//Y9: AT RE T (&)

/I BPATRFZANEFIRELEB R AW E RS

NPT EFZNFEF IR FTRLAT AT I AN I EGRAFTFEN NS

LABEL =*HEAD

/1% R ESAK

WAIT IN#(4)=1

/A EERIB AR EM (4 @0 %)
MOUT M#(620) OFF

/I E R 2B B AR A (M%)
MOUT M#(621) OFF

/1K WA S E R T8 T KT

DOUT OT#(9) OFF

LABEL *AGAIN
/1% 5 B| & 48

LABEL *JUDGE

/] & ARLE B B & K2 8 Bk 4% % LINE1

JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0

/1 %R 24 F B &K1 B Bk % £ LINE2

JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1

/&KL, 238 A B BT — R IBL & K28k %% Z LINEL
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1
/&R, 23 8 8 H H AT — R IUBL & K18k % £ LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1

29
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NOP
//双线单垛示例程序
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已满托盘恢复为初始状态
//X5：托盘检测（可选）
//X6：线体1来料检测
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//X10：线体2来料检测
//Y8：夹具控制
//Y9：码垛完成指示灯（可选）
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//复位线体1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//复位线体2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//关闭码垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF

LABEL *AGAIN
//移动到起始位

LABEL *JUDGE
//线体1有料且线体2无料跳转至LINE1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0
//线体2有料且线体1无料跳转至LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1
//线体1、2均有料且前一次抓取线体2跳转至LINE1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1
//线体1、2均有料且且前一次抓取线体1跳转至LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1
JUMP *JUDGE

LABEL *LINE1
//移动到线体1取件准备点

//等待线体线体1产品检测信号有效
WAIT IN#(6)=1
//移动至线体1产品抓取点

TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//直线提起产品,位置以不影响下件产品到位为准

//复位线体2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//线体1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) ON
JUMP *STACK

LABEL *LINE2
//移动到线体2取件准备点

//等待线体线体2产品检测信号有效
WAIT IN#(10)=1
//移动至线体2产品抓取点

TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//直线提起产品,位置以不影响下件产品到位为准

//复位线体1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//线体2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) ON
JUMP *STACK

LABEL *STACK
//检测托盘信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备放件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到放件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//放完一个工件之后自加一
INC I090
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//码垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I090<17
//码垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
TIMER T=5
JUMP *HEAD
END
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JUMP *JUDGE

LABEL *LINE1

/1% 3 Bl &R LB & R

/I EFEEREERLIFGRN G5 A XK
WAIT IN#(6)=1
/1B E &KL &I &

TIMER T=0.1

/1 )8 3 kK

DOUT OT#(8) ON

/I HATE ST 205

PALLET PF#(0)
//EFRREXEEEE M, T ARAERMNES (T H
WAIT IN#(7)=1
//EERBFR,LENT W T 47> & 2 A E

/A A R2B AR A (OF M %)
MOUT M#(621) OFF
/&I R AR (R &M &%)
MOUT M#(620) ON

JUMP *STACK

LABEL *LINE2
/1% 3 B & R2BU A R

/1%t BR S k2 &Rl R
WAIT IN#(10)=1
/1% & B & AR2F & B R

o
a
Q:

TIMER T=0.1

y-EEE

DOUT OT#(8) ON

/I FATE R T 205

PALLET PF#(0)

/1 ERFEEEEEEE L, WA ARERLNES (T &
WAIT IN#(7)=1
/IEERBEFR,LBIULSEm T ™ & %
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MOUT M#(621) ON
JUMP *STACK

LABEL *STACK

//RW A E R A& (T #®)
WAIT IN#(5)=1
//EATE T H0M T B K
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
/I EATE E S B R, WA F
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//3EAT B A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

EN R

DOUT OT#(8) OFF

/I E—ANTHEZE B m—

INC 1090
/IERFRXEXZRINE FH X
WAIT IN#(7)=0

/] FERHFEREBTFRNGE S A K
WAIT IN#(8)=1

//EATE B T R

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE T HOM T E A
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
/] BB R K 16 1,
JUMP *AGAIN IF I090<17
/7 TR AR & TR %
DOUT OT#(9) ON
//ITEOFE R H BB N AL
SET I090 1

TIMER T=5

JUMP *xHEAD

END

/I EMEEIBOR AR R (OF & M %)
MOUT M#(620) OFF
/& R2BUR A E A (B

AW LRI R

(7 %)

190N F 17 B Bk 36 & A2 5 3L 4k 4 3% 4

I E
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ZHBEMBEA

3.2 kAL 5

3.2.4 FNEEWIK (JHII)

WEME (RL) " WK AMEMERGEE, BETANUER SR ——3

Rz, BDM 1 HERHAERRL, THEHRE 1 &

7 AR E PRI ER ) T@E}MEELEMHO

1
2

© 00 N O 0o b W

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33

}‘A 2 'fﬁ*’ty\HY*’h I'ft{:ﬁt.llﬁy:t 2 ?%JIELO /T\WJE

NOP

JIRXE NG —— B rplEF (B A& RLIk X £ 41, &Rk BT u &2

)

/X4 BHHAES, EE: REFARERACDHEREKREATHRS
# )

//%5: FaELA A (72

//X6: AR 1K B W

//XT: kAW (T #)
//%8: WA AW (T &)
//X9: A2 M (M #)
//%10: £ K2% £ R 0l
//Y8: e B ¥ 4

//Y9: HELE YT RAE TN

(7 %)

//Y10: #F A2 Y E KA T (T &)

BT EFINEFHIRRAEGAATWE RS

NPT ERF I FF IR TRLEA AT IR IZEGRAFTEN NS E

LABEL *HEAD

/I EERB SR EAK

WAIT IN#(4)=1

/1AL AR LA P E K AR AL
MOUT M#(600) OFF

/] B AL 2 P E K AT R AL
MOUT M#(601) OFF

/I EEEERIBHFERE (F
MOUT M#(620) OFF

/I ERLEE2BBAFZL (F
MOUT M#(621) OFF

EN K AT N & b
DOUT OT#(9) OFF

/IR FHE2BH T RE TN
DOUT OT#(10) OFF

LABEL *AGAIN
/1% 3 B & 46
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NOP
//双线双垛一对一码放示例程序（即线体1来料对应托盘1，线体2来料对应托盘2）
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已满托盘恢复为初始状态
//X5：托盘1检测（可选）
//X6：线体1来料检测
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//X9：托盘2检测（可选）
//X10：线体2来料检测
//Y8：夹具控制
//Y9：托盘1码垛完成指示灯（可选）
//Y10：托盘2码垛完成指示灯（可选）
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//复位托盘1码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) OFF
//复位托盘2码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) OFF
//复位线体1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//复位线体2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//关闭托盘1码垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//关闭托盘2码垛完成指示灯
DOUT OT#(10) OFF

LABEL *AGAIN
//移动到起始位

LABEL *JUDGE
//线体1有料，线体2无料且托盘1未满跳转至LINE1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0&M#(600)=0
//线体2有料，线体1无料且托盘2未满跳转至LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1&M#(601)=0
//线体1有料，线体2有料，托盘1未满且前一次抓取线体2跳转至LINE1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(600)=0&M#(621)=1
//线体1有料，线体2有料，托盘2未满且前一次抓取线体1跳转至LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(601)=0&M#(620)=1
//线体1有料且托盘1未满跳转至LINE1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&M#(600)=0
//线体2有料且托盘2未满跳转至LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(10)=1&M#(601)=0
//托盘1、2均满跳转至程序头
JUMP *HEAD IF M#(600)=1&M#(601)=1
//线体1、2均无料且托盘1、2中有装满的情况跳转至复位确认部分
JUMP *RESET IF M#(600)=1|M#(601)=1
JUMP *JUDGE

LABEL *LINE1
//移动到线体1取件准备点

//等待线体1产品检测信号有效
WAIT IN#(6)=1
//移动至线体1产品抓取点

TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//直线提起产品,位置以不影响下件产品到位为准

//复位线体2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//线体1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) ON
LABEL *STACK1
//检测托盘1信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备放件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到放件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//放完一个工件之后自加一
INC I090
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//码垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I090<17
//托盘1码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) ON
//托盘1码垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
TIMER T=2
JUMP *AGAIN

LABEL *LINE2
//移动到线体2取件准备点

//等待线体2产品检测信号有效
WAIT IN#(10)=1
//移动至线体2产品抓取点

TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//执行码垛工艺1号
PALLET PF#(1)
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//直线提起产品,位置以不影响下件产品到位为准

//复位线体1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//线体2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) ON
LABEL *STACK2
//检测托盘2信号有效（可选）
WAIT IN#(9)=1
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//运行到准备放件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到放件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//放完一个工件之后自加一
INC I091
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//码垛产品数量假设为16件，I91小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I091<17
//托盘2码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) ON
//托盘2码垛完成指示灯有效
DOUT OT#(10) ON
//工艺1产品计数值初始化为1
SET I091 1
TIMER T=2
JUMP *AGAIN

//码垛完成标志复位程序
LABEL *RESET
SET B0 0
LABEL *1
JUMP *2 IF M#(600)=0
TIMER T=0.2
DOUT OT#(9) OFF
TIMER T=0.2
DOUT OT#(9) ON
LABEL *2
JUMP *3 IF M#(601)=0
TIMER T=0.2
DOUT OT#(10) OFF
TIMER T=0.2
DOUT OT#(10) ON
LABEL *3
INC B0
JUMP *4 IF IN#(4)=1
JUMP *JUDGE IF IN#(6)=1|IN#(10)=1
JUMP *1 IF B0<10
JUMP *JUDGE
LABEL *4
//复位托盘1码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) OFF
//复位托盘2码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) OFF
//复位线体1取料标志位（不能删除）
//关闭托盘1码垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//关闭托盘2码垛完成指示灯
DOUT OT#(10) OFF
JUMP *JUDGE
END
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LABEL *JUDGE

/& RLA R, & R2K F B £ &1k % Bk #% £LINEL

JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0&M#(600)=0

/1 & AR2F B, A& RLL R B4R 2Kk 0% Bk % ZLINE2

JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1&M#(601)=0

/I EKRLE R, dR2Am R, EELKRHBHE A — R IUBR & K28k # £ LINEL
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(600)=0&M#(621)=1

/&L A R, AER2m A, FAE2RK LA — K IMH K K13k %% £ LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(601)=0&M#(620)=1

/7 & AR LA B B4R £ 1k % Bk % £ LINEL

JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&M#(600)=0

/1% K2 B B 4 # 2% i Bk # Z LINE2

JUMP *LINE2 IF IN#(10)=1&M#(601)=0

/AL, 2K HEREER )T L

JUMP *HEAD IF M#(600)=1&M#(601)=1

/1L, 2H TR ERAEL. 2P AR FEHNRFABREZZE LA LKL
JUMP +RESET IF M#(600)=1|M#(601)=1

JUMP *JUDGE

LABEL *LINE1

/1% 3 Bl &R LB & R

/I EFEELIFREENE 5 A XK
WAIT IN#(6)=1
/1% E LKL &R R

TIMER T=0.1

/18 B kK

DOUT OT#(8) ON

/I HATE ST 205

PALLET PF#(0)
//FRXEXEESE M, T ARELNES (&)
WAIT IN#(7)=1
//ELSRBEBFR,LENT W T 7> &2 A E

/1 E R R2BUR AR A (F fE Bl )

MOUT M#(621) OFF
/I ERLIBUR R A (M%)

33

XS EC




ELITE ROBOTS
ZHBEMBEA

3.2 ALEEAR

73
74
75
76
7
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91
92
93
94
95
96
97
98
99
100
101
102
103
104
105
106
107
108
109
110
111

MOUT M#(620) ON

LABEL *STACK1

/IR EELRE TR (F#%)

WAIT IN#(5)=1
//EATE T HOoM T E A

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/BT EEREER, BHFTRANEIREERT
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/735 AT B iR A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

ESEE:

DOUT OT#(8) OFF

/IR E— NI ZREE W—

INC I090

/% FRAEEERMNE T H L (T #)
WAIT IN#(7)=0

/S FRERFRNE T A K (T #)
WAIT IN#(8)=1

//EATE B A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE I oM E R

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/1B FE R BB K A 16, 190N TLTH Bk # & F Sk 4k 435 47 LB
JUMP *AGAIN IF I090<17

[/ FABFEE AR (R M ®R)
MOUT M#(600) ON

/I FELE SR R ST A K

DOUT OT#(9) ON

/I ZTHEOFE R HEMEN AL

SET I090 1

TIMER T=2

JUMP *AGAIN

LABEL *LINE2
/1% 3 B & AR2B A R

LT T T TV RS FEE
WAIT IN#(10)=1

S
ped
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112 | // 3 £ A R2F & B &
113
114 | TIMER T=0.1

115 |// B & & £

116 DOUT OT#(8) ON

ur |/ AaTERI 215

118 PALLET PF#(1)

119 | /4 F R EXEF5EM, AT ARERLNES (T #H)
120 WAIT IN#(7)=1

121 | //ELBREFR . LEUNLEHTH- & B A

122
123 |// A& BRI ARARL OF M %)

124 MOUT M#(620) OFF

125 | // & R2B B A (OF # Ml %)

126 MOUT M#(621) ON

127 LABEL *STACK2

128 |// WA B A% (T %)

129 WAIT IN#(9)=1

130 | //EA AT H1h o K

131 MOVJ P101 VJ=100% PL=6

132 | //ZATE LA HER, BAFTAULHFHERTE

133 MOVJ P90 VJ=100% PL=6

134 | //BAT B Kt &

135 MOVL P91 V=300MM/S

136 | TIMER T=0.1

137 | // %k W & B

138 DOUT OT#(8) OFF

139 |/ —NITHzZEEIm—

140 INC I091

141 | /%R BEXERMNEFTHE (T#H)

142 WAIT IN#(7)=0

143 |// SR AR FRMNE T AKX (T#H)

144 WAIT IN#(8)=1

145 |//BATE B A &

146 MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

147 |//EAE T H16 B &

148 MOVJ P101 VJ=100% PL=6

149 |//B G F R B ER R AI64, ToO1 N TI7TH B E Z8 7 L 4 45 T H
150 | JUMP *AGAIN IF I091<17

XS EC
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151 | //HE2BH TR AAFL (4 M%)
152 MOUT M#(601) ON

163 | //#H F 2B K T R I T T A XK

154 DOUT OT#(10) ON

155 | // T 21 S HE WA A1

156 SET I091 1

157 | TIMER T=2

158 | JUMP *AGAIN

159
160 |// B T RAF & AL E T

161 LABEL *RESET

162 SET BO 0

163 LABEL *1

164 JUMP *2 IF M#(600)=0

165 TIMER T=0.2

166 DOUT OT#(9) OFF

167 | TIMER T=0.2

168 DOUT OT#(9) ON

169 LABEL *2

170 | JUMP *3 IF M#(601)=0

171 | TIMER T=0.2

172 DOUT OT#(10) OFF

173 |TIMER T=0.2

174 |DOUT OT#(10) ON

175 LABEL *3

176 INC BO

177 | JUMP *4 IF IN#(4)=1

178 JUMP *JUDGE IF IN#(6)=1|IN#(10)=1
179 | JUMP *1 IF B0<10

180 JUMP *JUDGE

181 LABEL *4

182 |// A HE 1T TR AAEL (F &M K)
183 MOUT M#(600) OFF

184 |// AL FE2E B E AL (F & M%)
185 MOUT M#(601) OFF

186 | // & L & K 1BUH AT & L
187 | // X W #& £ 178 3 T i 48
188 DOUT OT#(9) OFF

189 |// X W L 28 % T 3 = A

M%)
X

‘}“/—\

XS EC
36




e ELITE ROBOTS
THBENREA .
3.2 kAL 5

190
191
192
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DOUT OT#(10) OFF
JUMP *JUDGE
END ‘

3.2.5 WEWIE CRE

WM (ES)” BRI AMA. B MERBLER, ZHiaME{E—
R EREMES G, Vs AFBMPER, HMLEFEIHBEREISIER,
FISHEREHGE, BRE2STIERE, WIRRHET. R~EIERPINENRTIER
25y, AIRIESS RS TR
NOP ﬁg:]
[IRERGR B TARTF (HEREKERBWTINR, B4 EXR)

//X4: BHBHAGET, EE: WESARERACHEREEREATWERS
//X5: LR (T %)

//X6: % AK1E R

PYEEES ¥ % NG

//X8: AF W (&)

//%9: F#E2A N (7 %)

//%X10: £ K25k A A

//Y8: & B ¥4

//Y9: BB ERAE AT (7T #)

//Y10: HE2HFE TR T (T #k)

/I BPATRFZAEFIRLEEB R AMBERS

I BPATRFZAETF IR TR LA AT I ENIZ EC R AT EN WS M

LABEL =HEAD

/1 ZRENESTHK
WAIT IN#(4)=1

/AT EIBE T RAAEL (F M%)
MOUT M#(600) OFF
/AR 2E G E KA R (K M%)
MOUT M#(601) OFF

/A EERLIB R A (OF M%)
MOUT M#(620) OFF

/B R R2B B AR A (OF M %)
MOUT M#(621) OFF

/IR A FEELE ST RE TN

DOUT OT#(9) OFF

/X PR 28 B TR e T

NS EC
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NOP
//双线双垛混合取料示例程序（即线体来料即可抓取，无对应关系）
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已满托盘恢复为初始状态
//X5：托盘1检测（可选）
//X6：线体1来料检测
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//X9：托盘2检测（可选）
//X10：线体2来料检测
//Y8：夹具控制
//Y9：码垛完成指示灯（可选）
//Y10：托盘2码垛完成指示灯（可选）
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//复位托盘1码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) OFF
//复位托盘2码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) OFF
//复位线体1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//复位线体2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//关闭托盘1码垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//关闭托盘2码垛完成指示灯
DOUT OT#(10) OFF

LABEL *AGAIN
//移动到起始位

LABEL *JUDGE
//线体1有料且线体2无料跳转至LINE1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0
//线体2有料且线体1无料跳转至LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1
//线体1、2均有料且前一次抓取线体2跳转至LINE1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1
//线体1、2均有料且且前一次抓取线体1跳转至LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1
JUMP *JUDGE

LABEL *LINE1
//移动到线体1取件准备点

//等待线体1产品检测信号有效
WAIT IN#(6)=1
//移动至线体1产品抓取点

TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//直线提起产品,位置以不影响下件产品到位为准

//复位线体2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//线体1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) ON
JUMP *STACK1

LABEL *LINE2
//移动到线体2取件准备点

//等待线体2产品检测信号有效
WAIT IN#(10)=1
//移动至线体2产品抓取点

TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//直线提起产品,位置以不影响下件产品到位为准

//复位线体1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//线体2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) ON
JUMP *STACK1

LABEL *STACK1
//托盘1码垛完成标志位有效时跳转至托盘2程序部分（不能删除）
JUMP *STACK2 IF M#(600)=1
//检测托盘1信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备放件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到放件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//放完一个工件之后自加一
INC I090
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//码垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I090<17
//托盘1码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) ON
//码垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
TIMER T=2
JUMP *AGAIN

LABEL *STACK2
//检测托盘2信号有效（可选）
WAIT IN#(9)=1
//执行码垛工艺1号
PALLET PF#(1)
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//运行到准备放件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到放件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//放完一个工件之后自加一
INC I091
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//码垛产品数量假设为16件，I91小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I091<17
//托盘2码垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) ON
//码垛完成指示灯有效
DOUT OT#(10) ON
//工艺1产品计数值初始化为1
SET I091 1
TIMER T=2
JUMP *HEAD
END
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30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
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42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
61
62
63
64
65
66
67
68

DOUT OT#(10) OFF

LABEL *AGAIN
/1% 3 B & 46 A

LABEL =*JUDGE

/1% ARLAE B B & K2 K Bk #% £ LINEL

JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0

/& K2H B B & K1E H Bk #% £ LINE2

JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1

[/ &R, 23 A R H Al — Rk LB & R 28k % E LINEL
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1

/1 & AR, 23 A R H B R — K AUBL & (R 13k 3 £ LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1
JUMP *xJUDGE

LABEL *LINE1
/1% 3 B & ARLEUE A R

/I ERFEELTRAENE 5 A2
WAIT IN#(6)=1
/1% E LKL & AU R

S
ped

TIMER T=0.1

- EE"

DOUT OT#(8) ON

/5 FEXRAEXEREEZE L, WA ARERMNE ST (T %)
WAIT IN#(7)=1
//EEARBEFR,LEUNLEm T 47~ &2 A%

/B R2B B ARRL (F M%)
MOUT M#(621) OFF

/I EBAIBR AR R (F 8 # %)
MOUT M#(620) ON

JUMP *STACK1

LABEL *LINE2
/1% 3 B & R2E A R
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69 |//FfR&EK2FE BN E 5 H K
70 |WAIT IN#(10)=1

71 // B E ARSI R

72
73 |TIMER T=0.1

74 |// B B kB

75 | DOUT OT#(8) ON

6 | //ERFEREXREEEEM, T ARERANES (T #H)
77 |WAIT IN#(7)=1

T8/ ELARBRFE . LENAE M THEZ R B LA

79
80 |// A M A&KIBUR AR (F &M %)
81 MOUT M#(620) OFF

82 |// & 2B R M (FEM®B)

83 MOUT M#(621) ON

84 JUMP *STACK1

85
86 LABEL *STACK1

87 |//HEIBFE TR NI L AZHIEER 2R FH L (FEMB)
88 | JUMP *STACK2 IF M#(600)=1

89 |//MMILHLIE T H K (T #)

90 WAIT IN#(5)=1

N | //HATEKITZ0F

92 PALLET PF#(0)

93 |//EATE T ¥ o8 iT E &

94 MOVJ P100 VJ=100% PL=6

95 |//EBATEEEHKER, FHAFTANEHRHFATE

96 MOVJ P90 VJ=100% PL=6

97 |// B AT Bl M &

98 ' MOVL P91 V=300MM/S

99 | TIMER T=0.1

100 | // %k W & &

101 DOUT OT#(8) OFF

102 |\ /BT —NITHZEHBI—

103 INC I090

104 | /%R BEXERMNEFTHE (T4%)

105 WAIT IN#(7)=0

106 |/ %k BERFRANEFTAH
107 WAIT IN#(8)=1

}

% (7T %)

NS

XS EC
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108
109
110
111
112
113
114
115
116
117
118
119
120
121
122
123
124
125
126
127
128
129
130
131
132
133
134
135
136
137
138
139
140
141
142
143
144
145
146

//EATE B A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE T 208 it &
MOVJ P100 VJ=100% PL=6

JUMP *AGAIN IF I090<17

/1AL G R A A (M R
MOUT M#(600) ON

/17 B R R AR R KT R K

DOUT OT#(9) ON

/1 TZO0F d 3 BAE A 48 L AL

SET 1090 1

TIMER T=2

JUMP *AGAIN

LABEL *STACK2
/A E2E T AKX (%)

WAIT IN#(9)=1

/I AT T 215

PALLET PF#(1)

//IEFE T EIH R E &

MOVJ P101 VJ=100% PL=6

//BAT B & R R, AN AU E
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/735 4T B % &

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

//x Wk E

DOUT 0T#(8) OFF

/IR —NTHZEHE MWm—

INC 1091

WAIT IN#(7)=0

WAIT IN#(8)=1

/1 EATEE T A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE T L1 B R
MOVJ P101 VJ=100% PL=6

I/ FRXBEXERMNEFTH & (&)

/1EFEEEMTRNGE SR K (T %)

/1Y RREMBRE 164, 190/ T17H Bk % E & 5 kL 4k 4235 17

FrIF LT &

40
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147
148
149
150
151
1562
1563
154
155
156
157

/1B B ERE F164F, I91 /N T17H Bk 4 £ & 5 3k 4 4 35 47 L E
JUMP *AGAIN IF I091<17

[/ 2 B E R AR AL (M%)
MOUT M#(601) ON
/1Y TR AR TR K

DOUT OT#(10) ON

[/ T AT dh o BE AT AR AL

SET I091 1

TIMER T=2

JUMP *HEAD

END

3.3 IFIRER

3.3.1 Rijas

‘L RARTISEAM—TTELIFAT IR, BIARER—BERL. RFERF

© 00 N O O W N

e e e e e e T = S =
© 00 N oo 0P W NN =, O

CRATOE P) 2B ER 70 PIARYE SR BRB SUE A TR

NOP

VEE'3% %KY

/[/X4: BHH ARG T, EE: WESARERACEZREREATHERS
//X5: KN (T &)

//X6: A ¥ OB

//XT: kAR (T #%)

//%8: M F AW (7 &)

//Y8: kB ¥ H

//Y9: FHR TR A (%)

I/ BT RFZHABFBTFHREREB A AMERS

I/ RATRFZHET IR YR T I ENIZTEC R AT ENASHE

LABEL *HEAD
/5 RFRBHEFTAK
WAIT IN#(4)=1

/7K B R R AR R KT
DOUT OT#(9) OFF

/1% 5 B AF SR 48 &R

<5

NS EC
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NOP
//单垛单线示例程序
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已空托盘恢复为初始状态
//X5：托盘检测（可选）
//X6：允许放料
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//Y8：夹具控制
//Y9：拆垛完成指示灯（可选）
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//关闭拆垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//移动到拆垛起始准备点


LABEL *AGAIN
//检测托盘信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备取件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到取件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//取完一个工件之后自加一
INC I090
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//等待线体允许放料信号有效
WAIT IN#(6)=1
//移动到放件准备点

//移动至放件点

TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//直线提起

//拆垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I090<17
//拆垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
TIMER T=5
JUMP *HEAD
END



ELITE ROBOTS
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3.3 /AT

20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58

LABEL *AGAIN
/IR E SR &K (%)
WAIT IN#(5)=1

/I RATEFET 205

PALLET PF#(0)
//EATE LT HOM L E A
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//ETEEEREER, BHFTANELEHERT
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/73 AT B Bt A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

/1) 3 kB

DOUT OT#(8) ON

/% FEREFEEEZE ML, WA ARERLMNE ST (T k)
WAIT IN#(7)=1
/IBE—ANTHZE B m—
INC I090

//EATE B A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE T H0M L E A
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
/1% BFEEAFRBMETAXK
WAIT IN#(6)=1

/1% 3 B Kk & R

/1% % E R R

TIMER T=0.1

[/ X A FE

DOUT OT#(8) OFF
//FRFXEXEZERNEFTH X (&)
WAIT IN#(7)=0

/I FRXERTFRNE ST HHK (T%H)
WAIT IN#(8)=1

/] H &R A

JIHEETFT B ER K AL164, T90/N T 178 Bk % = 4 7 L 4k 4 35 47 LB
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59
60
61
62
63
64
65
66

JUMP *AGAIN IF I090<17
/74 B R R AR R KT R K

DOUT OT#(9) ON

/I TZ0F @t BB AL
SET 1090 1

TIMER T=5

JUMP *HEAD

END

3.3.2 YiREEL

WEEBL” WK EAMR DR ELURIFE IR, BFITHRER—BERL, Bk
BRE 1IH, & 18R, NTE 2 Bk ROER TR LR ERE D rIRIESS PR B
SUEATI R

© 0 N O O b W N

NN N NN R B R R R R s s s s
s WO RO O 0N O O W N+ O

NOP @j
/71X B B & o Bl AR R

//X4: BHHARES, BE: WEFABRERINCZRERKE AW HRA
//X5: A LM (T #%)

//X6: A ¥ R

/X7 kB AN (T )

//X8: M F M (&)

//%9: Fa2A N (7 #%)

//Y8: & B ¥ 4

//Y9: FEIFF XK AT (T #)

//Y10: FE2F F E RAEF T (T %)

/P RFZHNFATFHIRREBHAAWERS

I/ RATRFZHEF IR EH YA R AT IBENIZEC R AT ENSHE

LABEL =*HEAD

EE VR K-

WAIT IN#(4)=1

/A EIFRE TS RAFERL (CF M%)
MOUT M#(600) OFF

/AL E2EH R ATIE (M ®)
MOUT M#(601) OFF

/I RAFEIF R ERE TN

DOUT OT#(9) OFF

/XA FE 29 B oA RN

XS EC
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NOP
//双垛单线示例程序
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已空托盘恢复为初始状态
//X5：托盘1检测（可选）
//X6：允许放料
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//X9：托盘2检测（可选）
//Y8：夹具控制
//Y9：托盘1拆垛完成指示灯（可选）
//Y10：托盘2拆垛完成指示灯（可选）
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//复位托盘1拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) OFF
//复位托盘2拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) OFF
//关闭托盘1拆垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//关闭托盘2拆垛完成指示灯
DOUT OT#(10) OFF
//移动到拆垛起始准备点


LABEL *AGAIN
//托盘1拆垛完成标志位有效时跳转至托盘2程序部分（不能删除）
JUMP *STACK2 IF M#(600)=1
LABEL *STACK1
//检测托盘1信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备取件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到取件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//取完一个工件之后自加一
INC I090
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//拆垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *LINE1 IF I090<17
//托盘1拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) ON
//托盘1拆垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
JUMP *LINE1

LABEL *STACK2
//检测托盘2信号有效（可选）
WAIT IN#(9)=1
//执行码垛工艺1号
PALLET PF#(1)
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//运行到准备取件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到取件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//取完一个工件之后自加一
INC I091
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//拆垛产品数量假设为16件，I91小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *LINE1 IF I091<17
//托盘2拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) ON
//托盘2拆垛完成指示灯有效
DOUT OT#(10) ON
//工艺1产品计数值初始化为1
SET I091 1
JUMP *LINE1

LABEL *LINE1
//等待线体允许放料信号有效
WAIT IN#(6)=1
//移动到放件准备点

//移动至放件点

TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//直线提起

JUMP *AGAIN IF M#(600)=0|M#(601)=0
JUMP *HEAD
END
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26
27
28
29
30
31
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34
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44
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DOUT OT#(10) OFF
/1% B B A kR e A R

LABEL *AGAIN
[/ RBIF R TR RIL AR REZRE2RFH 2 (F M B)
JUMP *STACK2 IF M#(600)=1
LABEL *STACK1
/M ELRE T A (%)
WAIT IN#(5)=1
/AT EETLL0T
PALLET PF#(0)
//EFE T L0t E &
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//ETEREEBRELR, BHTANLFERATE
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
// 3% AT B BB
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
/B F kA
DOUT OT#(8) ON
/S BFEE AKX ERSTEM, WTARERNES (T k)
WAIT IN#(7)=1
/IBRE—ANTHZEH m—
INC I090
//EATE B I A
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EFE T YoM &
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
J/FFTE BRI N 164, I90/ T A7 Bk 4 £ £ 7 Sk 4k 4 33 AT U H
JUMP *xLINE1 IF I090<17
/R ELIFRFEE R (R M%)
MOUT M#(600) ON
/I FEIF R TR T ITH K
DOUT OT#(9) ON
/I TEOF Bt KA A1
SET I090 1
JUMP *LINE1
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64 LABEL *STACK2
65 |// MM T AE21F 5 FH % (&%)

66 WAIT IN#(9)=1

67 |//HATE KT Z15

68 PALLET PF#(1)

69 |//EATE L # 18yt B &

70 |MOVJ P101 VJ=100% PL=6

L/ BT EERER, BAFTAULHEHFERTE

72 MOVJ P90 VJ=100% PL=6

73 |//EBATE B A

74 MOVL P91 V=300MM/S

75 TIMER T=0.1

76 |// B B kB

77 DOUT OT#(8) ON

8 | //EFREXRERFEEHM, T ARELAUE S (T #&)

79 WAIT IN#(7)=1

80 |//BLE—NITHZFEHIM—

81 INC I091

82 |//ZBATE & FF &

83 |MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

84 |//EBEATE T L1 F &

85 |MOVJ P101 VJ=100% PL=6

86 |//H/H T RBEEMKLA164F, T91 /N T17H Bk 4 = 2 F 3k 4k 4 15 17T LB
87 | JUMP *LINE1 IF I091<17

88 |// o2 T RAFZ M (F M &)

89 |MOUT M#(601) ON

90 |//FBE2PF R T R TN A K

91 DOUT OT#(10) ON

92 |// T EL1F G K E 4 A1

93 |SET 1091 1

94 | JUMP *LINE1

95
96 LABEL *LINE1

T |/ EREBAFHEHEFTAK
98 WAIT IN#(6)=1

99 | // % o B & R

100

101 |// %3 & KR
102

XS EC
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103
104
105
106
107
108
109
110
111
112
113
114

TIMER T=0.1

EX S

DOUT OT#(8) OFF

/1K ERERAEEHE (T #)
WAIT IN#(7)=0

/IS FERERFRAE AR (T%)
WAIT IN#(8)=1

/I E&RR

JUMP *AGAIN IF M#(600)=0|M#(601)=0
JUMP *HEAD
END

3.3.3 BRI

CERENE” RIS AM— ﬁ*uﬁkﬁﬁﬂﬂ,H#mmﬁlﬁAlmﬁﬁorﬂﬁ
F FRARE PR R ER 7 RIARHESEBRG SE 1 T M o

© 0 N O O b W N

I S R e T e e T = e
=, O O 00 N O O b W N = O

NOP ﬁE:]
/B R E BT

//X4: BEHARES, EE: WEFTABRERNCEZREKE AW HERAS
//%5: FEAMN (7T &)

//X6: ZHAR1AF R

//XT: e B A W (T 3% )

//7X8: M F A (T #)

//X10: & R2 4 F AR

//Y8: F B I 4

//Y9: FHE TR AT (T #)
IIFTRFZHNAFATFHIREREBHAWERS

/PR F 2N AFI R FHL AT IBENIT EC R AT EN WS E

LABEL *HEAD
/1 FREHEEAK
WAIT IN#(4)=1

/B EERIEA AR EAL (F M%)
MOUT M#(620) OFF

/B &R AR (R M ®)
MOUT M#(621) OFF
R N %

XS EC
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NOP
//单垛双线示例程序
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已空托盘恢复为初始状态
//X5：托盘检测（可选）
//X6：线体1允许放料
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//X10：线体2允许放料
//Y8：夹具控制
//Y9：拆垛完成指示灯（可选）
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//复位线体1放料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//复位线体2放料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//关闭拆垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//移动到拆垛起始准备点


LABEL *AGAIN
//检测托盘信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备取件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到取件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//取完一个工件之后自加一
INC I090
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6

LABEL *JUDGE1
//线体1允许放料且线体2禁止放料，跳转至线体1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0
//线体2允许放料且线体1禁止放料，跳转至线体2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1
//线体1、2均允许放料且上次放料为线体2，跳转至线体1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1
//线体1、2均允许放料且上次放料为线体1，跳转至线体2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1
//线体1、2均允许放料且为首次启动时，跳转至线体1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=0&M#(621)=0
JUMP *JUDGE1

LABEL *LINE1
//移动到线体1放件准备点

//移动至线体1放件点

TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//直线提起

//复位线体2放料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//线体1放料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) ON
JUMP *JUDGE2

LABEL *LINE2
//移动到线体2放件准备点

//移动至线体2放件点

TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//直线提起

//复位线体1放料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//线体2放料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) ON
JUMP *JUDGE2

LABEL *JUDGE2
//拆垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I090<17
//拆垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
TIMER T=5
JUMP *HEAD
END
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22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60

DOUT OT#(9) OFF
/1% B Bl AF B R 48 & R

LABEL *AGAIN
/AR E SR K (T#)
WAIT IN#(5)=1

/I RATHFET 205

PALLET PF#(0)
//EATE T HOoM T E A
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
[/ EATEEEBRER, WA TRIUNELRE K AT E
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//3EAT B Bt A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

R EE"

DOUT OT#(8) ON

/5 FERAEXEREEZE L, WA ARERLMNE ST (T k)
WAIT IN#(7)=1
/IBE—ANTHZEHE Mm—
INC I090

/1 EATE B A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE T HOoM L E A
MOVJ P100 VJ=100% PL=6

LABEL *JUDGE1
/1 &R LRV ROR B & R248 E BOR, Bk E &L

JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0

/& AR2 RV OB B S kLA Ok BB, Bk B E &R 2

JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1

/1SR 23 RV R B EWROBROR A &ik2, B E &KL
JUMP *LINE1l IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1

/1B ARL. 23 A OB B B ROBROR F R, Bk E A fk2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1

/&KL 2H AR B E AT RE S, B E &KL

JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=0&M#(621)=0
JUMP *JUDGE1
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61
62
63
64
65
66
67
68
69
70
71
72
73
74
75
76
77
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91
92
93
94
95
96
97
98
99

LABEL *LINE1
/1% 3 B &R LR A R

/1% 3 E &KL R

TIMER T=0.1

[/ X A FE

DOUT OT#(8) OFF

I/ FRFRXEXEZERNE ST H X (&)
WAIT IN#(7)=0

I/ FRXERTFRNE ST HHK (T%H)
WAIT IN#(8)=1

/] H &R A

/B AR AR (R M%)
MOUT M#(621) OFF

/I EERIBE AR RA (OF 8 H ®)
MOUT M#(620) ON

JUMP *xJUDGE2

LABEL *LINE2
/1% 3 B & R20 A R

/1% 3 E S R2H M K

TIMER T=0.1
[/ % A & E

DOUT OT#(8) OFF
//EFREEXERMNE ST H A (&)
WAIT IN#(7)=0

/I FREEMTFRNE S H K (7 &)
WAIT IN#(8)=1

/] H &R A

/I B E BRI AR R (F &M %)
MOUT M#(620) OFF
/&2 B AR AL (O M%)
MOUT M#(621) ON
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100 | JUMP *JUDGE2
101
102 |LABEL *xJUDGE2

103 |//HHF R B ERZ 164, 190N T17H Bk 4 £ & F L 4 4 35 47 L E
104 | JUMP *AGAIN IF I090<17

105 | //#F % 7T 3 = M A %

106 DOUT OT#(9) ON

107 |// T 207 & it A A% L A1

108 |SET I090 1

109 | TIMER T=5

110 | JUMP =xHEAD

111 END

3.3.4 WIREWLE JhIL)

WIER L (JR31)” RILERTHEE AMPR DR DR TN, 8 TN X RME R
PEIEMLE, BIMFER 1 BRIV ITHREZNE 1, MR 2 BRENITHREZNE 2.0 7
12 T E P e BV ER 0PI ARYE SE PR IB e A TR

1 | NOP @

2 [ //IMHERE - —HFAsARF (WFEELFERT B HE LKL, HE2HFHRT R
kB B & 1K2)

//X4: B HAES, BE: WEFABRERNCZHERE AW HERA

//X5: AL (&)

//X6: Z AR F KR

//XT: kB AW (T )

//X8: MF A (T %)

//%9: #FAE24 M (T &)

//X10: £ AR2 2 ¥ R

10 |//Y8: 3 E % 4|

11 1//Y9: HEIHFFTRETRT (T #)

12 |//Y10: HF2HFFE TR EBE R (T &)

B/ HATBEFZAFRFHIREREC R AWERAS

14 |/ BT RF 2R BEFIREHLI AT IBENITECAANTEN WS E

15

16 LABEL *HEAD

17 |/ E /RS AE K

18 WAIT IN#(4)=1

19 |/ ENEHEIFHETATIE (KM KR)

© 00 N O O b W

XS EC
49




NOP
//双垛双线一对一拆垛示例程序（即托盘1拆垛产品放置到线体1，托盘2拆垛产品放置到线体2）
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已空托盘恢复为初始状态
//X5：托盘1检测（可选）
//X6：线体1允许放料
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//X9：托盘2检测（可选）
//X10：线体2允许放料
//Y8：夹具控制
//Y9：托盘1拆垛完成指示灯（可选）
//Y10：托盘2拆垛完成指示灯（可选）
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//复位托盘1拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) OFF
//复位托盘2拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) OFF
//复位托盘1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//复位托盘2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//关闭托盘1拆垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//关闭托盘2拆垛完成指示灯
DOUT OT#(10) OFF
//移动到拆垛起始准备点


LABEL *AGAIN
LABEL *JUDGE
//线体1允许放料，线体2禁止放料且托盘1有料，到托盘1取料
JUMP *STACK1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0&M#(600)=0
//线体2允许放料，线体1禁止放料且托盘2有料，到托盘2取料
JUMP *STACK2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1&M#(601)=0
//线体1、2均允许放料，托盘1有料且上次从托盘2取料，到托盘1取料
JUMP *STACK1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(600)=0&M#(621)=1
//线体1、2均允许放料，托盘2有料且上次从托盘1取料，到托盘2取料
JUMP *STACK2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(601)=0&M#(620)=1
//托盘1有料且线体1允许放料到托盘1取料
JUMP *STACK1 IF M#(600)=0&IN#(6)=1
//托盘2有料且线体2允许取料到托盘2取料
JUMP *STACK2 IF M#(601)=0&IN#(10)=1
//托盘1、2均无料，跳转至程序头
JUMP *HEAD IF M#(600)=1&M#(601)=1
JUMP *RESET IF M#(600)=1|M#(601)=1
JUMP *JUDGE

LABEL *STACK1
//检测托盘1信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备取件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到取件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//取完一个工件之后自加一
INC I090
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//复位托盘2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//托盘1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) ON
LABEL *LINE1
//等待线体1允许放料信号有效
WAIT IN#(6)=1
//移动到线体1放件准备点

//移动至线体1放件点

TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//直线提起

//拆垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I090<17
//托盘1拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) ON
//托盘1拆垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
TIMER T=2
JUMP *AGAIN

LABEL *STACK2
//检测托盘2信号有效（可选）
WAIT IN#(9)=1
//执行码垛工艺1号
PALLET PF#(1)
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//运行到准备取件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到取件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//取完一个工件之后自加一
INC I091
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//复位托盘1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//托盘2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) ON
LABEL *LINE2
//等待线体2允许放料信号有效
WAIT IN#(10)=1
//移动到线体2放件准备点

//移动至线体2放件点

TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//直线提起

//拆垛产品数量假设为16件，I91小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *AGAIN IF I091<17
//托盘2拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) ON
//托盘2拆垛完成指示灯有效
DOUT OT#(10) ON
//工艺1产品计数值初始化为1
SET I091 1
TIMER T=2
JUMP *AGAIN

//拆垛完成标志复位程序
LABEL *RESET
SET B0 0
LABEL *1
JUMP *2 IF M#(600)=0
TIMER T=0.2
DOUT OT#(9) OFF
TIMER T=0.2
DOUT OT#(9) ON
LABEL *2
JUMP *3 IF M#(601)=0
TIMER T=0.2
DOUT OT#(10) OFF
TIMER T=0.2
DOUT OT#(10) ON
LABEL *3
INC B0
JUMP *4 IF IN#(4)=1
JUMP *JUDGE IF IN#(6)=1|IN#(10)=1
JUMP *1 IF B0<10
JUMP *JUDGE
LABEL *4
//复位托盘1拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) OFF
//复位托盘2拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) OFF
//关闭托盘1拆垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//关闭托盘2拆垛完成指示灯
DOUT OT#(10) OFF
JUMP *JUDGE
END
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20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58

MOUT M#(600) OFF
/AR HR RN (M%)
MOUT M#(601) OFF

/B FEHEIBAFEL (F & M%)
MOUT M#(620) OFF

[/ EFEE2BRA AL (4 @M R)
MOUT M#(621) OFF

/R AFEELIF R T KT TN

DOUT OT#(9) OFF

/R AFERE2HF KT KT TN

DOUT OT#(10) OFF

/1% B Bl B R e A A

LABEL *AGAIN
LABEL #*JUDGE

/I EELAF R, ZE2& R EEELAR, BEE1RH

JUMP *STACK1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0&M#(600)=0

/IR RORE, SR1E B B f2a B, B A28

JUMP *STACK2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1&M#(601)=0

/&KL, 2/ A F ER, HELAAE ERANFEE2EB R, B AEAE1IH
JUMP *STACK1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(600)=0&M# (621)=1

/1% ARL, 2/ A E R, HEA B FRANFEHELIBE, BEHE20H
JUMP *STACK2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(601)=0&M# (620)=1

//FE LR R B SR AT RO B A LERR

JUMP *STACK1 IF M#(600)=0&IN#(6)=1

//FE 2K B B & R2 A UK B A 2ECR

JUMP *STACK2 IF M#(601)=0&IN#(10)=1
//FAEL. 2B TR, R ERF L

JUMP +HEAD IF M#(600)=1&M#(601)=1

JUMP *RESET IF M#(600)=1|M#(601)=1

JUMP *JUDGE

LABEL *STACK1
/1M AELE 5 A% (&%)
WAIT IN#(5)=1

/I HATHE KT 205

PALLET PF#(0)
//EATE T 208 1 E &

NS
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59
60
61
62
63
64
65
66
67
68
69
70
71
72
73
74
75
76
7
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91
92
93
94
95
96
97

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

//EATE B E B R, A7 DL ST

MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//3E 4T B B A
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1

N
DOUT OT#(8) ON

1R RAXREFESHGE, RTARERNES (T

WAIT IN#(7)=1
//IBE— NI HZEEm—
INC I090

/1 EATEE T A
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

//EATE T 208 o E K
MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/I H2B AR (F M%)
MOUT M#(621) OFF

//FEEIBRBAAEA OF &0 B®)
MOUT M#(620) ON

LABEL *LINE1

/IS FREERLAF BB EEAXK
WAIT IN#(6)=1

/1% 3 B R AR LK k& K

/1% 5 E &KL R

TIMER T=0.1
//x Wk H

DOUT OT#(8) OFF
//EFREEERNEFTH L (F#%)
WAIT IN#(7)=0

/I EREERFRNE S HH (TH
WAIT IN#(8)=1

//HE &R A

[IFHEF BB ERK AL164, 190N TLI7TH ki E A& 7 L 4 5

JUMP *AGAIN IF I090<17
/IR R EAAEL (K RH %)

3.3 /AT

235 AT PLB
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98 MOUT M#(600) ON

99 |//FEHLIIF B B K IE TN A K
100 DOUT OT#(9) ON

101 |// T 20 & HKEWHE A A1
102 | SET 1090 1

103 | TIMER T=2

104 | JUMP *AGAIN

105
106 LABEL *STACK2

107 | // RN FEHE2F 5 H
108 | WAIT IN#(9)=1

109 |//HATHEK(RIT 215
110 PALLET PF#(1)

11 | // BT T EIH T E A

112 MOVJ P101 VJ=100% PL=6

13 |/ BT ELERER, BAFTAUNLFERLT

114 MOVJ P90 VJ=100Y% PL=6

115 | // 5 4T 3| B &

116 MOVL P91 V=300MM/S

117 |TIMER T=0.1

118 | // B 3 & B

119 DOUT OT#(8) ON

120 | // SR EEXREFEFRML, T ABRERANES (T &)
121 WAIT IN#(7)=1

122 |/ B —NIHzEHEIm—

123 | INC 1091

124 | //BATE B A

125 | MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

126 |//EBATE T E1th it A

127 MOVJ P101 VJ=100% PL=6

128 |// A ML HITRAITML OCF % # %)

129 MOUT M#(620) OFF

130 | //f 2B B AR (OF Ml %)

131 MOUT M#(621) ON

132 LABEL *LINE2

133 |/ REahen BT AAK

134 WAIT IN#(10)=1

135 | // % 3 Bl & K2k B & &

136

+

% (7 %)

NSt
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137
138
139
140
141
142
143
144
145
146
147
148
149
150
151
1562
1563
154
1565
156
157
158
159
160
161
162
163
164
165
166
167
168
169
170
171
172
173
174
175

/1% E & K2 A

TIMER T=0.1

//x W & E

DOUT OT#(8) OFF

/% FERAEEERNE T H L (T#)
WAIT IN#(7)=0

/%S FEREMNFRNE T A K (T #)
WAIT IN#(8)=1

/A& RR

I HHETE BB ERE NLI6, T91/N F A7 Bk 4 F 8 )7 3k 4k 4 33 17 U
JUMP *AGAIN IF I091<17
//FEE2 R E AR (R M%)
MOUT M#(601) ON
//FEF R TR T A K

DOUT OT#(10) ON

/I TEIFE R A K EWHE N AL

SET I091 1

TIMER T=2

JUMP *xAGAIN

/I FFERATEEMRET

LABEL =*RESET

SET BO O

LABEL *1

JUMP *2 IF M#(600)=0

TIMER T=0.2

DOUT OT#(9) OFF

TIMER T=0.2

DOUT OT#(9) ON

LABEL *2

JUMP *3 IF M#(601)=0

TIMER T=0.2

DOUT OT#(10) OFF

TIMER T=0.2

DOUT OT#(10) ON

LABEL *3

INC BO

53
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176 | JUMP *4 IF IN#(4)=1

177 | JUMP *JUDGE IF IN#(6)=1|IN#(10)=1
178 | JUMP *1 IF BO<10

179 | JUMP =*JUDGE

180 | LABEL x4

181 | // AL EIFHREARAAZML (FEMBR)
182 |MOUT M#(600) OFF

183 |// A2 H T AL (F &M K)
184 |MOUT M#(601) OFF

185 | // X W FE f14F % 5 K 38 & KT

186 DOUT 0OT#(9) OFF

187 | // X AL E2F T I TN

188 |DOUT OT#(10) OFF

189 | JUMP *JUDGE

190 | END

3.3.5 RN CRA

WM CRA)” WRTAH B AMRMEE IR UOREEL, B IARERR N EE
UE, BIEMITA 1 B, & 1 BT ZaMFEE 2 Bkl RAIER AT rIERIER D PR
HESRPRIB S TR

1 NOP

2 | // W HERXREBREABETARE (HRKRKAIEEL, 20 BB, &K 2 F BB #
T, B EXZR)

//X4: BHBH ARG T, EE: WESARERANCEZREREATWHERS

//X5: AL (T &)

//X6: HARL AR R

J/XT B AN (%)

//%8: MAFFARW (T %)

//X9: 28 (7T #)

//X10: & AK2 7 ¥ R

10 [//Y8: 3k A & 4l

11 [//Y9: HEIFFTRETT (T %)

12 | //Y10: HHA2FEHERFE AT (T #)

B/ HATRFZINFFHRREB R AWHRAS

B |/ PRI AT IR AR AN ATIHENIZECRA AT EN NS A

15

16 LABEL *HEAD

© 00 N O O b w

XS EC
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NOP
//双垛双线混合放料示例程序（即依次从托盘1、2中取料，线体允许放料即执行，无对应关系）
//X4：启动确认信号，注意：此信号有效后默认已空托盘恢复为初始状态
//X5：托盘1检测（可选）
//X6：线体1允许放料
//X7：夹紧检测(可选）
//X8：松开检测（可选）
//X9：托盘2检测（可选）
//X10：线体2允许放料
//Y8：夹具控制
//Y9：托盘1拆垛完成指示灯（可选）
//Y10：托盘2拆垛完成指示灯（可选）
//执行程序之前请手动将夹具修改为初始状态
//执行程序之前请手动将存储当前执行工件数的I变量修改为需要的初始值

LABEL *HEAD
//等待启动信号有效
WAIT IN#(4)=1
//复位托盘1拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) OFF
//复位托盘2拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) OFF
//复位托盘1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//复位托盘2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//关闭托盘1拆垛完成指示灯
DOUT OT#(9) OFF
//关闭托盘2拆垛完成指示灯
DOUT OT#(10) OFF
//移动到拆垛起始准备点


LABEL *AGAIN
//托盘1、2均拆垛完成时跳转至程序头
JUMP *HEAD IF M#(600)=1&M#(601)=1
//托盘1拆垛完成标志位有效时跳转至托盘2程序部分（不能删除）
JUMP *STACK2 IF M#(600)=1
LABEL *STACK1
//检测托盘1信号有效（可选）
WAIT IN#(5)=1
//执行码垛工艺0号
PALLET PF#(0)
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//运行到准备取件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到取件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//取完一个工件之后自加一
INC I090
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺0的过渡点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//拆垛产品数量假设为16件，I90小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *JUDGE IF I090<17
//托盘1拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(600) ON
//托盘1拆垛完成指示灯有效
DOUT OT#(9) ON
//工艺0产品计数值初始化为1
SET I090 1
JUMP *JUDGE

LABEL *STACK2
//检测托盘2信号有效（可选）
WAIT IN#(9)=1
//执行码垛工艺1号
PALLET PF#(1)
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//运行到准备取件点，插补方式以实际情况而定
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//运行到取件点
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1
//启动夹具
DOUT OT#(8) ON
//等待夹具夹紧信号到位，也可为吸盘检测信号（可选）
WAIT IN#(7)=1
//取完一个工件之后自加一
INC I091
//运行到离开点
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//运行到工艺1的过渡点
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//拆垛产品数量假设为16件，I91小于17时跳转至程序头继续运行抓取
JUMP *JUDGE IF I091<17
//托盘2拆垛完成标志位（不能删除）
MOUT M#(601) ON
//托盘2拆垛完成指示灯有效
DOUT OT#(10) ON
//工艺1产品计数值初始化为1
SET I091 1
JUMP *JUDGE

LABEL *JUDGE
//线体1允许放料且线体2禁止放料，跳转至线体1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0
//线体2允许放料且线体1禁止放料，跳转至线体2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1
//线体1、2均允许放料且上次放料为线体2，跳转至线体1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1
//线体1、2均允许放料且上次放料为线体1，跳转至线体2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1
//线体1、2均允许放料且为首次启动时，跳转至线体1
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(9)=1&M#(620)=0&M#(621)=0
JUMP *JUDGE

LABEL *LINE1
//等待线体1允许放料信号有效
WAIT IN#(6)=1
//移动到线体1放件准备点

//移动至线体1放件点

TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//直线提起

//复位托盘2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) OFF
//托盘1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) ON
JUMP *AGAIN

LABEL *LINE2
//等待线体2允许放料信号有效
WAIT IN#(10)=1
//移动到线体2放件准备点

//移动至线体2放件点

TIMER T=0.1
//关闭夹具
DOUT OT#(8) OFF
//等待夹具夹紧检测信号消失（可选）
WAIT IN#(7)=0
//等待夹具松开检测信号有效（可选）
WAIT IN#(8)=1
//直线提起

//复位托盘1取料标志位（不能删除）
MOUT M#(620) OFF
//托盘2取料标志位（不能删除）
MOUT M#(621) ON
JUMP *AGAIN
END
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/I FF B GRETAK
WAIT IN#(4)=1

/A EHLIF R T RASE (OF &M &%)

MOUT M#(600) OFF

/A EH2F T RAAZIA (F &M %)

MOUT M#(601) OFF

/A FELIBBAAE S (F#M®BR)
MOUT M#(620) OFF

/A E2R AR (FEM®%)
MOUT M#(621) OFF

/I RAFEEIFE T RE TN

DOUT OT#(9) OFF

/X FEEFHFE TR TN

DOUT OT#(10) OFF

/1% 3 Bl I KR EE A

LABEL *AGAIN
/AL 23 R E K BBk E 7 K
JUMP +HEAD IF M#(600)=1&M#(601)=1

/I ERBELIF R EZTRFRESLAZR R EERA2EFH L2 (X

JUMP *STACK2 IF M#(600)=1
LABEL *STACK1
/M ELRE TR (%)
WAIT IN#(5)=1

/AT EETLTL0T

PALLET PF#(0)
//ZATE T L0 LB &

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

//ETEEERE R, HATANELR R A

MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//EAT B B K

MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1

/1 )8 B & A

DOUT OT#(8) ON

[IERKERARERESAE, LT ARELNE

WAIT IN#(7)=1
//IBZE— NI HZEEWm—

3.3 /AT

NS EC



ELITE ROBOTS
ZHBEMBEA

e

3.3 /AT
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89
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92
93
94

INC 1090

/1 EATE BT A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE T L0 T &
MOVJ P100 VJ=100% PL=6
[/ FTE R B R 16,
JUMP *JUDGE IF I090<17

MOUT M#(600) ON

VA BT N DA
DOUT OT#(9) ON

[/ T 207 dh it FE AT A AL
SET I090 1

JUMP =*=JUDGE

LABEL *STACK2
/N FEE2EEREK (T
WAIT IN#(9)=1

/I AT T 215
PALLET PF#(1)

//EATE T H18h it &
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//BAT B S B R, WA
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/7B AT B B R
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1

/BB KA
DOUT OT#(8) ON
EEEE TS E-E
WAIT IN#(7)=1

/IR —NITHZEEm—
INC 1091

//EAT B B A
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//BEATE T 210 T E A
MOVJ P101 VJ=100% PL=6

/7% F BB A 16 1,
JUMP *xJUDGE IF I091<17

#)

2, 4

//EEIFFE TR ER (F§

I90/N F 170 Bk # £ & 5 K 4 & & 47

E M )

A DL B IR ST

AR N

IOL/NTITH B EER)F XS EEAT
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96

97

98

99
100
101
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103
104
105
106
107
108
109
110
111
112
113
114
115
116
117
118
119
120
121
122
123
124
125
126
127
128
129
130
131
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133

/R ETF R E AR A (M%)
MOUT M#(601) ON

//HE 2R KRN A &K

DOUT OT#(10) ON

/I T A7 o BB AT AR AL

SET I091 1

JUMP *xJUDGE

LABEL JUDGE
/1R T OB B R 24 0k OB, B R E &KL

JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=0

/1 R2 R OB B & R LAk BB, Bk B E A& R2

JUMP *LINE2 IF IN#(6)=0&IN#(10)=1

/1R L. 28 AR B ERBROR A & R2, %R E XKL
JUMP *LINE1l IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1

/1SR L. 23 AV OB B B R OBORE A ik, Bk # E & R2
JUMP #LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1

/&KL 2H AR R E AT RE S H, B E LKL

JUMP *LINE1l IF IN#(6)=1&IN#(9)=1&M#(620)=0&M#(621)=0
JUMP % JUDGE

LABEL =*LINE1
ET TSIV R S SRR
WAIT IN#(6)=1

/1% 5 Bl &KLkt & R

S
ped

/1% % E & RLR B R

TIMER T=0.1
/] kA kB

DOUT OT#(8) OFF
//FREEXERNE T H A (7 &)
WAIT IN#(7)=0
//FRXEMTFRNESTHK (T%H)
WAIT IN#(8)=1

/] &R AR

/I Z AR AR (OF M %)
MOUT M#(621) OFF
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138
139
140
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151
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153
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159

[/ FELIBHARZAE (FM©%R)
MOUT M#(620) ON
JUMP *AGAIN

LABEL *LINE2

/] F AL ER2AF KM FE 5 A K
WAIT IN#(10)=1

/1% 3 B & AR20R A R

/1% 3 E &R R

TIMER T=0.1

/1 X Ak E

DOUT OT#(8) OFF
//FRFXEXEZERNEFTH X (&)
WAIT IN#(7)=0

/I FRXERTFRNE ST HK (T%H)
WAIT IN#(8)=1

/] EH &R A

//EEEIR AR (FEM®R)
MOUT M#(620) OFF
//FEEBR AR (OF 8 ®)
MOUT M#(621) ON

JUMP *AGAIN

END
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