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Rz

NOP
/1R 7 AT I 48

SET 1090 1

//RE T Z0Y ar $AT H A A1
PALLET PF#(0)

/I HATHEZK T Z

MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//EATE T Z0odE K
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//EAT B B A K

MOVL P91 V=100MM/S

/13 AT B R

DOUT OT#(1) OFF

// X WA F ;M

TIMER T=0.5

// % #0.5%

MOVL P92 V=100MM/S PL=6
//EAT B B A

MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//EATE T 202 & &

END

/1R 7 AT 4

© 00 N O O b W N -

N NN R B R R R Rl ) s s
N », O © 00 N O 0o & W N —» O

29 FEHIM

I BT Z2HAAERAUNITEYEIRENAR &) a7, RitERERrE

REY, NWARBIRE/ENS, XAFITE LR RO EETTIEIER

2. BMHFN THLIMEYRUSE R NEE, BALEMBERT 2 mBEHN 0;
3. IRE THARMERA “ICREMME" BIEN, EREUIERSFURET Rx. Ry FIAE

BS5ZERRE

21

XSRS T202109016




NOP 
//程序行开始
SET I090 1 
//设置工艺0当前执行垛数为1 
PALLET PF#(0) 
//执行码垛工艺
MOVJ P100 VJ=100% PL=6 
//运行到工艺0过渡点
MOVJ P90 VJ=100% PL=6 
//运行到准备点 
MOVL P91 V=100MM/S 
//运行到放件点 
DOUT OT#(1) OFF 
//关闭手抓 
TIMER T=0.5 
//延时0.5秒 
MOVL P92 V=100MM/S PL=6 
//运行到离开点
MOVJ P100 VJ=100% PL=6 
//运行到工艺0过渡点
END 
//程序行结束
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NOP ﬁg:]
AR T Y

/%4 BHHANEE, EE: MESARERACHEAERE A WERDS
//X5: KN (T &)

//%6: kR A N

/X7 Sk E AW (T )

//X8: A FF AW (T %)

//Y8: F B &

//Y9: BB TR E TN (&)

/P RFZHMBFBFIREREBAAWERS

/IR RFZAE TR FRLAT R T IEENIZ ECRA N FTENNSE

LABEL =*HEAD

/1% %R 5 AKX
WAIT IN#(4)=1

/7K WA S R 38 T KT
DOUT OT#(9) OFF

N

LABEL *AGAIN
/1% 3 B B & R

/I FREERFT&BNEFA K
WAIT IN#(6)=1
/1% 3 E LR f IR

TIMER T=0.1

/1 )8 B kB

DOUT OT#(8) ON

/I RATHEFET 205

PALLET PF#(0)

/5 FEXAEXEREESE M, WA ARERMNE S (T %)
WAIT IN#(7)=1
//EERBEF R, LB M T 47" & 2 Ly
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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
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37
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64

A3 K AR
WAIT IN#(5)=1
//ETE LT HOM I E &

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

[/ BATE RSB R, AT RXUELRFE AT E

MOVJ P90 VJ=100% PL=6

//3E 4T B A A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

IENEE:"

DOUT OT#(8) OFF

/I E—ANTHEZE B m—

INC I090

//EREAEXRERMNE FTH & (T %)

WAIT IN#(7)=0

[/ EFRENFRNE T AR (T %)

WAIT IN#(8)=1

//EATE B I A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

//EATE| T 408 i B &

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/1B R EBRE AL, TOONTITH R ZERF L4 SEAT
JUMP *AGAIN IF I090<17

/7w R AR TR %

DOUT OT#(9) ON

// T EOF & BE A4 oA

SET I090 1

TIMER T=5

JUMP xHEAD

END

N
ped

(7 )

ST

3.2.2 BLEWIE

RN RINRT S AM—BE RUE, KBIAGRRIEEETRE 1 it 2 £, i3
BOEE 1, & 1 RREERERR 2. ROIREFPIRERDERED Pl RIESS RS LT
o
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NOP ﬁE:]
/1B &R Bl AR 7

//X%4: BEHBHAGFEE, EE: AETARERNEHFREERE A WERS
//%5: LA (7T %)

//X6: KK

//XT: k%AW (T #)

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

//%9: FEoA M (7 #%)

//Y8: K B

//Y9: FEEIE Y E R TN

//Y10: F#28 P E R RN
IIFTRFZH AT IR EEBHAWERS

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

LABEL *HEAD

/1% RF R E5AK

WAIT IN#(4)=1

/AR EFEIBE T KASE (OF 6 #HB)
MOUT M#(600) OFF

/I B E2BR TR EL (K@M ®R)
MOUT M#(601) OFF

VRN Ei TSR B i A

DOUT OT#(9) OFF

/xR FEE2E T RGN

DOUT OT#(10) OFF

LABEL *xAGAIN
/1% 3 B B AR

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

TIMER T=0.1

/18 B kB

DOUT OT#(8) ON

/5 FRAEFEEFESRML, WA ARERLMNE T (T #)
WAIT IN#(7)=1
/I/EERBEFH . LEUNRE T > & B LA %E
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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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I/ RELIEBERERFESE AR EERAE2EFH L (5

JUMP *STACK2 IF M#(600)=1

LABEL *STACK1

/I HATEET 05

PALLET PF#(0)

/R ELE SR (T %)

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

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/BRI EEREE, BHFTAUNERERT E
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

/I E—ANTHEZEH m—

INC I090

/I FERAEXERNESH L (T &)
WAIT IN#(7)=0

/IS FEREMNFRNGESA K (T &)
WAIT IN#(8)=1

//EATE B I A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

//EATE LSO E A

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/1R R BB R N6, T90/ T I7H Bk # £ & 7 ok 4k &

JUMP *AGAIN IF I090<17

/I EIE R E R AR E S (R &M KR)
MOUT M#(600) ON
//FELE ST R AT IT R X

DOUT OT#(9) ON

/I TEOF ® it AW AL

SET I090 1

TIMER T=2

JUMP *AGAIN

LABEL *STACK2

27
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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

/I HRE2BEERAILAKZE R EEZRTF L (K&
JUMP *HEAD IF M#(601)=1

/I RATHHFET E1E

PALLET PF#(1)

/A 2R TR (%)

WAIT IN#(9)=1

//EATE LTI E A

MOVJ P101 VJ=100% PL=6
//ETEEEREER, BHFTRANELZEHERT
MOVJ P90 VJ=100% PL=6
//3EAT B kB A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

//x W *&E

DOUT OT#(8) OFF

/IR E—NIHZEHEM—

INC I091

/%5 FRAEEERMNETH L (T )
WAIT IN#(7)=0

/S FREMRFARNE TA K (T #)
WAIT IN#(8)=1

//EATE B A

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

MOVJ P101 VJ=100% PL=6

N
ped

JUMP *AGAIN IF I091<17
[/FE 2 B E R AR A (8 M%)
MOUT M#(601) ON

/R E 2B R R A K

DOUT OT#(10) ON

[/ T ZAF d v BCE AT AR AL

SET 1091 1

TIMER T=2

JUMP *HEAD

END

B )

/1B R R EB R N6, TOL/N TITH Bk # £ 8 7 3k 4k 55 17 LR
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NOP ﬁg:]
R B 1

//X%4: BEHBAGEE, EE: AEFTARERNEHEREEKRE AWHERDS
//X5: FEAMN (T &)

//%6: Z{K1K K 0

//XT: B AW (T #)

//X8: M F AW (&)

//%X10: £ K2% £ & 0l

//Y8: & B ¥

//Y9: BT R AT (T %)

I/ BTRFZABFBTFHREREB A AMERS

I/ RATRFZHAEFF IR B YA R AT IBENITEC R AT ENSHE

LABEL *HEAD

VE XN R

WAIT IN#(4)=1

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

/15 R 2BUR AR A OF M %)
MOUT M#(621) OFF

E AR E W A

DOUT OT#(9) OFF

LABEL *AGAIN
/1% 3 B & 46

LABEL *JUDGE

/1S5 AR LR B B S fR2 K 8 Bk % £ LINEL

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

/! & K2 B B & K1 % B Bk #% £ LINE2

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

/15 AR, 23 R B Al — R IUE & (R 28k % £ LINEL
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1
/&R, 23 F R H B AT — R 0B & R 1Bk % £ LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1
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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

/] FER/FEKREELFE BANGE TR K
WAIT IN#(6)=1
75X ER XSVl KIS

TIMER T=0.1

/1 )8 B 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 B AR (OF M %)
MOUT M#(621) OFF
/&I AR (R M%)
MOUT M#(620) ON

JUMP *STACK

LABEL *LINE2
/1% 3 B & R2B A R

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

<o
a
Q:

TIMER T=0.1

R EE

DOUT OT#(8) ON

/I FATE R T 205

PALLET PF#(0)

/I ERFEEZEEEE L, WAARERLNES (T &
WAIT IN#(7)=1
/IEEREFR, BN mT ™ & 2 %

30
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75
76
7
78
79
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

MOUT M#(621) ON
JUMP *STACK

LABEL *STACK

/IR 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
//3E AT B A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

EN R

DOUT OT#(8) OFF

/I E—ANTHEZE B m—

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

/] FER/FERERTFRINGE 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
/] BRI K h16 1,
JUMP *xAGAIN IF I090<17
/] TR AR R TR K
DOUT OT#(9) ON
//ITEOFE R H BB N AL
SET I090 1

TIMER T=5

JUMP *xHEAD

END

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

A DL B IR UL

(7 %)

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

I
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ELITE ROBOT
THREMEA

3.2 345

3.2.4 FNEEWIK (JHII)

WEME (R3L) 7 WK AR MERIEE, BETHNUER SR ——3
Rz, BOM 1 HERHAERL, THEBME | 75, M2 fHRHRER, THEKRE 2 &, Rl
R FRARE R ERYER ) Tﬁﬁ%ﬁﬁﬂLﬁ%ﬂo

1
2

© 00 N O o 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

NOP

<=

JIRXE W —— B rplEF (B RLIRpE S 41, &Rk BT u 2

)
//X4: BEHARE S, EE: WEFSABRERNCHEREKE A WHERAS
//%5: LA (7 %)
//X6: Z K1 K
J/XT: BRI T &)
//7X8: M F AW (T #)
//X9: A2 (T #%)
//%X10: £ K2% £ R 0l
//Y8: F E &
//Y9: FAEIBFE T RETT (T %)
//Y10: HE2HE T RE T (T k)
I/ RATRFZHBFBTHRREB A AMERS
I/ RATRFZHEFT IR EH YA R AT IHENITEC R AT EN S A

LABEL =HEAD

/1 FREHREEAK
WAIT IN#(4)=1

/B REIBE T RAEZE (F &8 %)
MOUT M#(600) OFF

/AL 2EGEE KRR (F & #H %)
MOUT M#(601) OFF

/AR EAERIB AR (F M%)
MOUT M#(620) OFF

/B AR AR (KM ®%)
MOUT M#(621) OFF

/XA FLIEFE TR TN

DOUT OT#(9) OFF

/[l kA E2E ST R TN

DOUT OT#(10) OFF

LABEL *AGAIN
/1% 3 B & 46

XSRS T202109016
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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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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
61
62
63
64
65
66
67
68
69
70
71
72

LABEL *JUDGE

/B ARLE R, & K2K kB B 4841k % Bk % ELINEL
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

JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(600)=0&M#(621)=1

JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(601)=0&M#(620)=1

// & AR LA R 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

/¥ EL, 2 HEREEREF L

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

/15K, 2H TR ERAEL. 2P AR FEHNRFABREZZE LA AR S
JUMP +RESET IF M#(600)=1|M#(601)=1

JUMP *JUDGE

LABEL *LINE1

/1% 3 Bl &R LB & R

/I HEFEELIFEAENE T A XK
WAIT IN#(6)=1
/1% ELERLF &R R

TIMER T=0.1

/1 )8 B kB

DOUT OT#(8) ON

/I HATE ST 205

PALLET PF#(0)
//FRFXEXEZEEEE M, T ARELNES (&)
WAIT IN#(7)=1
//ELSRBFR,LENTZw T 47> &2 A E

/1B &R 2B R A (OF 66l )
MOUT M#(621) OFF
[/ ERLIBR AR R (F (M %)

33

/1 E&RLA R, ZER2F KB, a1 RHHA — K IMBE L K28k % £LINEL

/1 & RLA R, K2 K, HHE2KH H A — KA & Rk 1Bk % £ LINE2
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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 (%)

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

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

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

/735 AT B kA

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

ESEE:

DOUT OT#(8) OFF

/IR E—NITHZE B MW—

INC I090

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

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

//EATE BT A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EATE I H0om I E R

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/1B PR BB R K A 16, 190N TL7H Bk # & F Sk 4k 435 4T LB
JUMP *AGAIN IF I090<17
[/FEFEABFEE AR (R M ®R)
MOUT M#(600) ON

/I FELE SR R ST A K

DOUT OT#(9) ON

/I ZTHEOFE R R EMEN AL

SET I090 1

TIMER T=2

JUMP *AGAIN

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

ET T TVEES EEE
WAIT IN#(10)=1

S
ped
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112 | //#B 3 £ & K27 & B &
113
114 | TIMER T=0.1

115 |// B & & £

116 DOUT OT#(8) ON

nr |/ AaTERI 215

118 PALLET PF#(1)

119 | /4 F R E X EE5EM, AT ARERLNES (T #H)
120 WAIT IN#(7)=1

121 | //ELREFE . LEUNLE T & 2 N5

122
123 |// A AKIB BRI (KM ©%)

124 MOUT M#(620) OFF

125 | // & R2Bm B A (OF # Ml %)

126 MOUT M#(621) ON

127 LABEL *STACK2

128 | // #2665 AR (T %)

129 WAIT IN#(9)=1

130 |//EBATH T EIH T E A

131 MOVJ P101 VJ=100% PL=6

132 | //ZATE LA HER, BAFTAULHFERTE

133 MOVJ P90 VJ=100% PL=6

134 | // 54T 3 B A&

135 MOVL P91 V=300MM/S

136 | TIMER T=0.1

137 | // %k W & B

138 DOUT OT#(8) OFF

139 | // B —NMNITHzEHEm—

140 | INC 1091

141 | /%R BEXERMNEFTHE (T#H)

142 WAIT IN#(7)=0

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

144 WAIT IN#(8)=1

145 |// AT E B A &

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

147 |//EAE T H16 o A

148 MOVJ P101 VJ=100% PL=6

149 | // & FF R B ERBRKZE A6, T91/N T 178 Bk 4% F & J7 Sk 4k 42 35 47 B
150 | JUMP *AGAIN IF I091<17
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151
152
1563
154
155
156
157
158
159
160
161
162
163
164
165
166
167
168
169
170
171
172
173
174
175
176
177
178
179
180
181
182
183
184
185
186
187
188
189

I/ E2E G R AL (F fH &)
MOUT M#(601) ON

/] 28 B KA T TR K

DOUT OT#(10) ON

/I T L A e AL

SET 1091 1

TIMER T=2

JUMP *AGAIN

/I BHETRTEELEF

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

JUMP *4 IF IN#(4)=1

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

JUMP *xJUDGE

LABEL *4

/B HFEIGE TR AAEL (KM &%)
MOUT M#(600) OFF

/B E2BFEE R ERML (K@M %)
MOUT M#(601) OFF

/] B AL B ARLECR AR R AT
EL R N
DOUT OT#(9) OFF

/R A AR HE2 Y R KA

T f M%)
X

‘}“/—\

36
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190
191
192

DOUT OT#(10) OFF
JUMP *JUDGE
END

3.2.5 WEWIE GRS

WBF (Riz) 7 BRI AN MR EE, HE THI A ER S BRI ——3
Rz, BOA 1 HERHCENRE, TSR |6, M2 ftelbEs, THEME 2 118, =hiE
5 BT A RI R ER 3 R ARIE SR S AT Rl

© 00 N O O > W N =

W N N N DN DN NN NDDNDDN P 2B B 2R s s s s
O © 00 N O 0o b W N = O ©O© 00 N O 0 W N = O

NOP @

/IRERFREBHBAET (WEAKEHH TR, THEXZR)
//%4: B HAEE, EE: AESARERACHFEERKEANWERS
//X5: AL (T &)

//%6: % {K1K K 0

//XT: kB AN T #)

//X8: WA KM (T &)

//%9: oA (7 %)

//X10: % K23 B A&

//Y8: K EEH

//Y9: WP E R A AT (7 #)

//Y10: FHE2E B TR E R (T %)

/P RFZHBATFIREREBHAAWERS

/IR RFZHEFF IR EH YA R AT IBENITEC R AT ENSHE

LABEL =*HEAD

E X VR K-

WAIT IN#(4)=1

/A EIEE T KRS (F 6 B)
MOUT M#(600) OFF

/AL HE2E S AR (R ®R)
MOUT M#(601) OFF

/AL ERIBBAFEL (F M%)
MOUT M#(620) OFF
/1B R2B B ARRL (F M%)
MOUT M#(621) OFF

IR Ei TSR B A

DOUT OT#(9) OFF

/IR AFEE2E YT RSN

DOUT OT#(10) OFF
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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



ELITE ROBOT
THREMEA

3.2 ALEEAR

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
61
62
63
64
65
66
67
68
69

LABEL *AGAIN
/1% 5 B| & 46

LABEL *JUDGE

// &K1 A B H & K2 % # Bk % £ LINEL

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

/] & AR2F K B & K1 R Bk % Z LINE2

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

/15 AR, 23 F B B Al — R SN & R 28k % £ LINEL
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1
/&AL, 23 F B H B BT — Wk MU & fK 1Bk # £ LINE2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1
JUMP *xJUDGE

LABEL *LINE1

/1% 3 Bl &R LB PR & R

/I EFEERLIFEAENE T A XK
WAIT IN#(6)=1
5 X EX XSVl KIS

TIMER T=0.1

/1 )8 B kB

DOUT OT#(8) ON
//EFRFXEXEEEE M, T ARERLMNES (&)
WAIT IN#(7)=1
//ESRBFR,MLENT W T 7> &2 K E

/1 EZ AR AR R (OF M &)
MOUT M#(621) OFF

[/ ERLIBUR A E A (B
MOUT M#(620) ON

JUMP *STACK1

LABEL *LINE2

/1% 3 Bl &R 2B & R

/] F AR LR R 5 A K
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ELITE ROBOT
THREMEA

3.2 ALEEAR

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
o7
98
99
100
101
102
103
104
105
106
107
108

WAIT IN#(10)=1
/1% B B & AR2F & LB R

TIMER T=0.1

AEES!

DOUT OT#(8) ON
IIEEXREXREL SR, UTARERNE S (T k)
WAIT IN#(7)=1
JIEAREF R RENRYHTHF S0 A%

/A AL AR A (OF M%)
MOUT M#(620) OFF

/1 ER2B AR R (OF 8 # %)
MOUT M#(621) ON

JUMP *STACK1

LABEL *STACK1

[/ FFEIBR TR EL AR ERXRHE2RFH S (F
JUMP *STACK2 IF M#(600)=1

/RN EELE S AR (&)

WAIT IN#(5)=1

/I HATHE KT 205

PALLET PF#(0)
//EATE T 20 T R

MOVJ P100 VJ=100% PL=6
/IETEEEHREL, T T AUNEZRERATE
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/7B AT Bl KB A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

ENE R

DOUT OT#(8) OFF

/IR E—NTHZEEI—

INC 1090

/I EFEREEERNEEHE (TH)
WAIT IN#(7)=0

/I EREEMRFRNGE T A (T &)
WAIT IN#(8)=1

//EAT B B A

39
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e ELITE ROBOT
THREMEA 39 Eﬂygﬁﬁiﬁ”ﬂ

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

110 | //EATE T Z08 2 & &

111 MOVJ P100 VJ=100% PL=6

12 |/ @G F B HERE A164, 190N T17H Bk 4 £ & 5 L 4 4 35 47 L E
113 | JUMP *AGAIN IF I090<17

114 | //HE1BHFE T RAFEFL OF M %)

115 MOUT M#(600) ON

116 | //# 3 5T 3 & KA &

117 DOUT OT#(9) ON

118 |// T 20 R HE W A1

119 | SET 1090 1

120 | TIMER T=2

121 | JUMP *AGAIN

122
123 LABEL *STACK2

124 |// ML H2%F T H K (T #)

125 |WAIT IN#(9)=1

126 | //HATH KT E1E

127 PALLET PF#(1)

128 |//EATE T ¥ 18 1 JE A

129 MOVJ P101 VJ=100% PL=6

130 | //BATH LA HER, BAFAUNLHFHERTE
131 MOVJ P90 VJ=100% PL=6

132 | //EBAT B Kt A

133 |MOVL P91 V=300MM/S

134 | TIMER T=0.1

135 | // % W & £

136 DOUT OT#(8) OFF

137 | //BE— NI ZFEH Mm—

138 | INC 1091

139 |/ & A XERNEFTH L (F#)

140 |WAIT IN#(7)=0

141 |/ 4R ERFRAUE T AXK (T #H)

142 WAIT IN#(8)=1

143 | //EBATE B T &

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

145 |//EATE T L1 LB K

146 |MOVJ P101 VJ=100% PL=6

147 |// B F R R EBR R V164, T91 /N T17H Bk 4 28 7 K 4 4 5 7 H
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e ELITE ROBAOT
TRBNLEA 3.3 /K ALF

148
149
150
151
152
1563
154
155
156
157

JUMP *AGAIN IF I091<17

/12 G R A A (M R
MOUT M#(601) ON

/77 B R R AR KT R K

DOUT OT#(10) ON

/T ELFE Rt AL AL

SET 1091 1

TIMER T=2

JUMP *HEAD

END

3.3 IFIRER
3.3.1 fAlREALE

‘BB RIKRTVS AN —FTELUIFHRE RN, BTARER—BERN. ~FiERF

© 00 N O O W N -

[ I S I e N T e e e
=, O ©OW 00 N O O b W N = O

R RZERYER 70 PIARIE SE RIS AT A

NOP

/] Y B &R Bl AR T

//X4: BEHBIANET, EE: AEEAMERACZHAREAWERS
//X5: AR M (7 &%)

//X6: A ¥ AR

//XT: kB AW (T )

//%8: M F AW (&)

//Y8: 3k H ¥ 4l

//Y9: FHHFEARE AL (%)

/I PATRFZAEFIRELEB R AMERS

/IR RFZHEF IR FH YA R AT IBENITEC R AT ENWSHE

LABEL *HEAD
/1 FFRBFE T AR
WAIT IN#(4)=1

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

/1% 5 B A SR e &R

NS
e

LABEL =*AGAIN

<=
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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 ROBOT
THREMEA

3

3.3 /AT

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

/M EEEE AR (T #)
WAIT IN#(5)=1

/I RATHET E0E

PALLET PF#(0)

//EATE LT 208 it &

MOVJ P100 VJ=100% PL=6
/I EATEESERE L, BT
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/735 4T B B A

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

DOUT OT#(8) ON

/ERXAXEREFTEM, &
WAIT IN#(7)=1

//IBZE— NI HZEEm—
INC I090

//EATE B A
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

//EATE T 20 3 HE R

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

I/ EREKRLFRMESTAK
WAIT IN#(6)=1

/1% 3 Bl R AR A R

R Y &

TIMER T=0.1
IR

DOUT OT#(8) OFF

/1% fFRAEFRERNE
WAIT IN#(7)=0

A - i
WAIT IN#(8)=1

// B & $# R

/73T R B R L6,
JUMP *AGAIN IF I090<17
/] BT R AR KR K

A DA B UL T

% )

AR &SN EF (4

190 /N T 17 Bk % = 2 7 3k 4%

42
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3

ELITE ROBAOT
TRBNLEA 3.3 /K ALF

61
62
63
64
65
66

© 00 N O O > W N =

NN NN N NDNDNR B B B R R sl s
~N OO 00D W N, O VW 00N OO O WwWN -, O

END

DOUT OT#(9) ON

[/ T 207 dh i SE AT 48 AL
SET I090 1

TIMER T=5

JUMP *xHEAD

3.3.2 Wiggpsk

“TRIEEB L R ETRABEAMFNERE F LU REE, B THRER—BEan, Bt
ENFEAT | B0 T, HE8 1 BE, MR 2 BNEl, AR AR a] e 4 AT AR I SL IR s
ST

NOP

<=

PRS2 X SRV
//X4:
//X5:
//X6:
//XT:
//X8:
//X9:
//Y8:
//Y9:
//Y10: F G2/ K X RAETT (&)

I/ RATRFZIHNFFARXEB R AN BERS

I/ RTRF I EFTFHAR AR LUTRATIHEANIZEB R AT EN S E

BRHHAEST, FE: BEFTAZERANDZREREAWBERA
LR (&)

o ¥R

FEAMCT &)

I (%)

e (&%)

* B

RELIF K RE T (T &)

LABEL *HEAD
IIEREBHEFTAK

WAIT IN#(4)=1

/AR EIFR R EAEFE (F & H &)
MOUT M#(600) OFF

/A EF R R AT (F fH &)
MOUT M#(601) OFF

/IR AFEELIFE R T RETN

DOUT OT#(9) OFF

/R B2 B R K TN

DOUT OT#(10) OFF

/1% 5 B A5 Bk R A8 &R

5 XSRS T202109016




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



ELITE ROBOT
THREMEA

3.3 /AT

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
61
62
63
64
65
66

LABEL *AGAIN

/I HRBIFETRNILAZRREEZRA2EFH S (FREMB)
JUMP *STACK2 IF M#(600)=1

LABEL *STACK1

/I ELRE TR (%)

WAIT IN#(5)=1

/I RATHHFET 205

PALLET PF#(0)

//EATE LT HOM T E A

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

[/ EATEEEBRER, WA TRIUNELR K AT E
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/73 AT B Bt &

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

R EE"

DOUT OT#(8) ON

/% FERAEXEREEZEfM, WA ARELMNE ST (T k)
WAIT IN#(7)=1

/IBE—ANTHZEHE m—

INC I090

[/ EATE B A

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

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/BT R B ERKZ 164, 190N T17H Bk %% £ 2 7 3k 4 42 15 47 ST
JUMP *LINE1 IF I090<17
//FEELFR R E AR (R M%)

MOUT M#(600) ON

//FEELIR R R R KR &

DOUT OT#(9) ON

/I T EO0F dhit HAE A A1

SET I090 1

JUMP *LINE1

LABEL *xSTACK2
/BN E2E5H
WAIT IN#(9)=1

}

% (7 %)

NS
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ELITE ROBOT
THREMEA

3

3.3 /AT

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
98
99
100
101
102
103
104
105

/I HATHE KT 215

PALLET PF#(1)

[/ EATE T 218 E &
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
[/ AT B S B R, AN
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

//EAT B B A
MOVL P91 V=300MM/S
TIMER T=0.1

/BB KA
DOUT OT#(8) ON

/I EREXEKEREF
WAIT IN#(7)=1
/IBE— NI HzZE
INC 1091
//EATE B FA
MOVL P92 V=1000MM/S PL=6
//EFRE T EIH A E R
MOVJ P101 VJ=100% PL=6
/3B OB E R K A 16 1,
JUMP *LINE1 IF I091<17
[/ FE 29 B B KT &
MOUT M#(601) ON
/T B2/ BT R E TN A K
DOUT OT#(10) ON

/I TELFE B A AL
SET 1091 1

JUMP *LINE1

2, A

B —

LABEL *LINE1

I/ ERERLFHRMEE A
WAIT IN#(6)=1

/1% 3 Bl A R

/1% 3 MR
TIMER T=0.1

YENE T
DOUT OT#(8) OFF

AW EFFIAT R

AR EENE ST (&)

INNNTFITHBREZRF L 4 &

fr (OF &M %)

45

rin

T ILE
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e ELITE ROBAOT
TRBNLEA 3.3 /K ALF

106 |//Ff/EeERERMNEFTH K (7#%)
107 WAIT IN#(7)=0

108 |//F e BEMFARMEFH M (74%)
109 WAIT IN#(8)=1

110 | // HE 4 # &

111
112 | JUMP *AGAIN IF M#(600)=0|M#(601)=0
113 | JUMP *HEAD

114 | END

3.3.3 BRI

CRENE” RAERT S AM—IEE LR IER, Brmi &R EELE. ~HiE
o FRATRoE PR ER 73 PIARIE SR PR B S A TR

NOP @
/1B R & BT

//X4: BB BAES, B8 REEAXEBRACZHEEREANBRA
//X5: FEAMN (T &)

//X6: ZAK1 A KR

//XT: k%A (%)

//X8: WA KM (T &)

//X10: % k2 4 % R

//Y8: 3k B 4% 4

//Y9: HHERE RN (T i#)

/BT RFZAETFIRELEBG R A MERS

IIHARF LU AT HEFRINRT T RN IZEB A AT EN TS M

© 00 N O O > W N =

R e e
S W N O

LABEL *HEAD
/I EFRSEEA
WAIT IN#(4)=1
/I E &R R ELS (F & M%)
MOUT M#(620) OFF

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

E N W A

DOUT OT#(9) OFF

/1% 5 Bl KR R R

|

[EY
a

%

N N N NN P, B =
S W N B O © 0o N O
32

N
o
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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



ELITE ROBOT
THREMEA

3.3 /AT

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
61
62
63
64

LABEL *AGAIN
/RN EEER
WAIT IN#(5)=1
/I HATHEHK T 205

PALLET PF#(0)

//EATE T Z0H T B &

MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//ETEEEREL, T FTAUNZHEEATE
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/735 4T B B A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

//)g 7 *& B

DOUT OT#(8) ON

/I EFREEXEREEE L, T ARERMNET (T#H)
WAIT IN#(7)=1

/B — NI HZEHIm—

INC 1090

//EAT B B A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

//EATE T Z0H T E &

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

% (7T %)

N

LABEL *JUDGE1

/7R OB B & R22E Ok BOR, Bk #E &tk

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

/& AR2 R OB B & R LAk OB, BB E A& R2

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

//EARL 28 A BOR B B ROROB F &R2, Bk E &KL
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 EATRE S H, & E LKL
JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=0&M#(621)=0
JUMP *JUDGE1

LABEL *LINE1
/1% 3 Bl R R E R

47
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e ELITE ROBAOT
THBENEA 3.3 /K ALF

65 |// % 3 & &KL A
66
67 |TIMER T=0.1

68 |// Xk Ml & B

69 DOUT OT#(8) OFF

0|/ HEREEERNETH . (T k)
71 WAIT IN#(7)=0

T2\ //EHERERNFRUNE T AR (T#)
73 |WAIT IN#(8)=1

4| //EERRE

75
76 |// A A K2 BAARME (R M%)
77 MOUT M#(621) OFF

78 | // &KL B R AT (KM KR)

79 MOUT M#(620) ON

80 | JUMP *JUDGE2

81
82 |LABEL *LINE2

83 |// M o) Bl KRBt & A
84
85 |// B3 B &K2M M &
86
87 |TIMER T=0.1

88 |//x W k& B

89 DOUT OT#(8) OFF

|/ EFREEEERNEFEEH X (&)
91 WAIT IN#(7)=0

02 |/ EFEXENFHNGE S AR (THk)
93 WAIT IN#(8)=1

94 |// AKX R R

95
96 |// B ARIBE A AREL (OF 6 M%)
97 MOUT M#(620) OFF

98 |// &2 R AR R (F &M B

99 MOUT M#(621) ON

100 | JUMP *JUDGE2

101
102 LABEL *JUDGE2

103 | //HHF R B EMRK AH164, 190/ T17H Bk 4 £ & 5 L 4 4 35 47 L E
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e ELITE ROBAOT
TRBNLEA 3.3 /K ALF

104 | JUMP *AGAIN IF I090<17

105 |// ¥ T KA T A K

106 DOUT OT#(9) ON

107 |// T %07 & it AW A1
108 |SET I090 1

109 | TIMER T=5

110 | JUMP *HEAD

111 | END

3.3.4 FIRINEE JHIT)

WIERE (JR31)” RILRTAEE AMR DR DR ZUER, B THRW N X RRE R
TEIEMNE, BIMFERE 1 BRIV ITHREEZNE 1, MR 2 BREINITHREENE 2.0 =
A2 AT E P e BV ER 70 PIARYE SE PR IB e A TR

1 | NOP {j

2 [ //IMHERE - —HFArslRF (WHRELFERT B HE S LKL, HHE2HFHRT R
kBB & 1K2)

//X4: BEHARES, BE: WEFTABRERINCZRERKE AW HRA

//X5: A L&A (T #%)

//%6: ZHARL A HFE R

/X7 Sk E AW (T )

//X8: M F A (&)

//%9: FaE2A M (7 %)

//X10: ZAK2 R ¥ KR

10 |//Y8: 3 E % 4|

11 //Y9: HEIFFTRETT (T #)

12 |//Y10: H#E2HFF TR EFT (T %)

B/ AT RFZHEFIREEBEIATERS

14 |/ P RF2HEFI R ERI NI T IGENIZTECAATEN WA

15

16 LABEL *HEAD

17 |/ EFES 5 AEXK

18 |WAIT IN#(4)=1

19 |/ ENEHEIFHETAGTIL (KM KR)

20 |MOUT M#(600) OFF

21 |[// A HE2HFHETRAEZML (F &M %)

22 |MOUT M#(601) OFF

23 |//E M FEELIBR AR (F & M &)

24 'MOUT M#(620) OFF

© 00 N O O b w
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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



ELITE ROBOT
THREMEA

3.3 A5

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
61
62
63

/B FEHE 2B FEM (F & M%)
MOUT M#(621) OFF

/X AAEELIF R T KT

DOUT OT#(9) OFF

/I RAFEHE2TFE R ERE TN

DOUT OT#(10) OFF

/1% o B I A A E R

LABEL *AGAIN

LABEL =*JUDGE

/&R A, AR LA EEELA R, BEELITH

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

/&R H A, A1 LR EEE2F R, B LE2RH

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

/&KL, 2 A E R, HELAHNE ERANEE2BH, B EE1HH
JUMP *STACK1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(600)=0&M#(621) =1
/I&ARL. 2/ A ER, HEAAE R ANFEHELIBE, BEHE20H
JUMP *STACK2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(601)=0&M#(620) =1

VAT TR X W & i

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

//FE2H R B AoR2 A B Bl AR 2B R

JUMP *STACK2 IF M#(601)=0&IN#(10)=1
//FEEL. 2K R, BREERF L

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

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

JUMP *xJUDGE

LABEL *STACK1

/N FEELE T A K (%)
WAIT IN#(5)=1

/I HATHE KT 205

PALLET PF#(0)
//EATE T Z0H T B &

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

[/ EATE SR R, AT RULE K ITE
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/735 AT B B A

MOVL P91 V=300MM/S

XSRS T202109016
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ELITE ROBOT
THREMEA

3.3 /AT

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
98
99
100
101
102

TIMER T=0.1
R
DOUT OT#(8) ON
/5 FEXRAEXEREEZE M, WA ARERNE ST (T %)
WAIT IN#(7)=1
/IBE—ANTHZEHm—
INC I090

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

//ETE T EOM A E R

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

/I B FEE2BA AL (K& M%)
MOUT M#(621) OFF

//FEEIBRBAAAEL OF &8 B®)
MOUT M#(620) ON

LABEL *LINE1

/I EFREERLAF BB ESAXK
WAIT IN#(6)=1
R XY &

/1% 3 E LKL R

TIMER T=0.1
E ¥

DOUT OT#(8) OFF

/I EFREERERNEEH X (&)
WAIT IN#(7)=0

/S BFREMRFRNE TA K (T #)
WAIT IN#(8)=1

/] H %R A

JIFHEFTE R B BB R A6, T90/NFT17H B4 £ 4 7 % 4 5 35 4
JUMP *AGAIN IF I090<17

/IFEEIFHERAFEZL (F M%)

MOUT M#(600) ON

/IFREIF R TR E T T A K

DOUT OT#(9) ON

// T EOF & H AT 4 A1

SET I090 1

51
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e ELITE ROBAOT
TRBNLEA 3.3 /K ALF

103 | TIMER T=2
104 JUMP *AGAIN
105
106 LABEL *STACK2
107 |//BRAFEHE2EFTAH
108 WAIT IN#(9)=1
109 |\ //HATH KT 215
110 PALLET PF#(1)

111 | //EBATH T L1 A

112 MOVJ P101 VJ=100% PL=6

13 |/ ZEA B EEBHEEA, HHFTRAUNLRHEAT

114 MOVJ P90 VJ=100% PL=6

115 | // 5 1T 3 B &

116 MOVL P91 V=300MM/S

117 |TIMER T=0.1

118 | // B 3 & B

119 DOUT OT#(8) ON

120 | /4R EXEE5EM, AT ANRERLNES (T #H)
121 WAIT IN#(7)=1

122 | /B —ANIHZEHm—

123 INC I091

124 | //BATE B F A

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

126 |//EBATE T E1th it A

127 MOVJ P101 VJ=100% PL=6

128 |// B HELIBMAFIL (KM B)

129 MOUT M#(620) OFF

130 |//F 2B B AR (K@M KBR)

131 MOUT M#(621) ON

132 LABEL *LINE2

133 | //ERE& KA F A5 A XK

134 WAIT IN#(10)=1

135 | // % 3 Bl K2t E & &

136
137 | // B3 B &Kt &
138
139 |TIMER T=0.1

140 |// % W £ B

141 DOUT OT#(8) OFF

NS %
ped

(7

(‘Sﬁ{-
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e ELITE ROBAOT
THBENEA 3.3 /K ALF

142 |// %R BEXERMNEFTHE (T #%)
143 |WAIT IN#(7)=0

144 |//F R EMFRMNE ST A (74%)
145 WAIT IN#(8)=1

146 | // A & # &

147
148 |//HHEF B EB R A6, To1 /N TI7TH BL 4 £ 8 /7 X 4 & 5 T H
149 | JUMP *AGAIN IF I091<17

150 |// 2B T RAFEML (F @M KBR)

151 | MOUT M#(601) ON

152 | //HH2F K T RE T T A K

153 | DOUT OT#(10) ON

154 |// T 1= R it BAEAWHE M AL

155 |SET 1091 1

156 |TIMER T=2

157 | JUMP *AGAIN

158
159 |//FFx T EEMLEF

160 LABEL *RESET

161 SET BO 0

162 |LABEL *1

163 | JUMP *2 IF M#(600)=0

164 | TIMER T=0.2

165 DOUT OT#(9) OFF

166 |TIMER T=0.2

167 DOUT OT#(9) ON

168 |LABEL x2

169 JUMP *3 IF M#(601)=0

170 | TIMER T=0.2

171 | DOUT OT#(10) OFF

172 | TIMER T=0.2

173 | DOUT OT#(10) ON

174 LABEL *3

175 INC BO

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

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

179 | JUMP *JUDGE

180 LABEL #4
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ELITE ROBOT
THREMEA

181
182
183
184
185
186
187
188
189
190

WHERLL CBR)” WK AMR DR LIFHRE I OREE, FIHRERIRDEE
IE, BIEMITE 1 BUR, & 1 B2/ MITE 2 Bkl RAER AR E LRI S o el iR

/A ELIF R L (F 6 H &)
MOUT M#(600) OFF

/A EF R R KA F ML (F & # &)
MOUT M#(601) OFF

/1R AL SRR K E TN

DOUT OT#(9) OFF

/1R B2 B R K TN

DOUT OT#(10) OFF

JUMP *JUDGE

END

3.3 /AT

3.3.5 WFENL& GRE

YRS IRIE A TR

1
2

© 00 N O O b W

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22

NOP

T, TR XF)
//X4: BEHHAGFEE, EE: AEFTARERNEZHEREAMWERS
//X5: FELA A (&)
//X6: HARL A KR
//XT: BN (H %)
//%8: M F AW (&)
//%9: F#Eod M (7 #%)
//X10: ZAK2 f ¥F wop
//Y8: & B ¥ 4|
//Y9: HEIFFE KT AT (T #)
//Y10: F 2/ K X RE T T (7 %)
IIFTRFZHMBABFIREREBHAAWHERS
I/ BT RFZHAEFF IR FB YA R AT IBENIZEC R AT ENSHE

LABEL *HEAD

/& REF S AKX

WAIT IN#(4)=1

/B EIF TR AAEL (K@M %)
MOUT M#(600) OFF
/B E AR (R %)
MOUT M#(601) OFF
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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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/A EIBRBHAREL (F M%)
MOUT M#(620) OFF

/B E2R B AARL (K@M ®R)
MOUT M#(621) OFF

/XA BEIRFETRE TN

DOUT OT#(9) OFF

/IR AFEHE2FE R ERE TN

DOUT OT#(10) OFF

/1% 5 B3 SR A K

LABEL *AGAIN

//FEL 2HFEHR TR ERTF L

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

/I HRBIFEEZRGIL AR EEZRA2EFH L (FEMB)
JUMP *STACK2 IF M#(600)=1

LABEL *STACK1

/AL TR (] %)

WAIT IN#(5)=1

/IR ATEHHFE T E0E

PALLET PF#(0)

//EATE T L O0M I K

MOVJ P100 VJ=100% PL=6
//BEATEEEBHE R, AT RIUNLHF K AT E

MOVJ P90 VJ=100% PL=6

//3EAT B BB A

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

-EEE"

DOUT OT#(8) ON

/% FRAEFEEREZEM, WA ARELMNE ST (T k)
WAIT IN#(7)=1

/BT —NIHzEHEMm—

INC I090

[/ EATE BT A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

//EATE T H0oM T E A

MOVJ P100 VJ=100% PL=6

[/ HFFEFE B ER R L6, 190/ FL7H Bk % £ 8 7 - 4k 4 35 47 L B
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65
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67
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JUMP *xJUDGE IF I090<17
//FEEIF R ERAEL (K &M ®B)
MOUT M#(600) ON
//FELIFFEE R T ITA XK

DOUT OT#(9) ON

// T ZOF i o B A 46 A1

SET I090 1

JUMP *xJUDGE

LABEL *STACK2

/2R T A (%)

WAIT IN#(9)=1

/I RATHHFET 215

PALLET PF#(1)

//EATE LTI T E A

MOVJ P101 VJ=100% PL=6

[/ EATEEEBRE R, WA TRIUNELR K AT E
MOVJ P90 VJ=100% PL=6

/73 AT B Bt &

MOVL P91 V=300MM/S

TIMER T=0.1

R EE"

DOUT OT#(8) ON

/% FERAEXEREZEM, WA ARERLMNE ST (T k)
WAIT IN#(7)=1

/IBE—ANTHZEH m—

INC I091

[/ EATE BT A

MOVL P92 V=1000MM/S PL=6

//EATE LTI E A

MOVJ P101 VJ=100% PL=6

I HT R B ERKZ 164, 191N TI7TH Bk %% £ 8 57 3k 4 4235 47 U
JUMP *JUDGE IF I091<17

/R E2 R E AR (R M ®)

MOUT M#(601) ON

//FEF R E RS TNT A K

DOUT OT#(10) ON

/I T ELFE R R E A oA

SET I091 1
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103
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105
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107
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110
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112
113
114
115
116
117
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119
120
121
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130
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134
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JUMP *JUDGE

LABEL *JUDGE
/IR RV OB B R 24 0k R, B R E &R

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

/1 R2 VO R R O OB, Bk E SR

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

/7SR 23 RV ROH B B R BB A &tk2, Bk E &KL
JUMP #LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(621)=1

//ERL. 23 AR B E R BB A &R, Bk E & K2
JUMP *LINE2 IF IN#(6)=1&IN#(10)=1&M#(620)=1

/&L 2 A F M B AR B SR, Bk E &KL

JUMP *LINE1 IF IN#(6)=1&IN#(9)=1&M#(620)=0&M#(621)=0
JUMP *JUDGE

LABEL *LINE1

/] F &KL FRHE 5 A K
WAIT IN#(6)=1

/1% 5 B &R LR AR A R

/1% 3 E LKL R

TIMER T=0.1
//x W & E

DOUT OT#(8) OFF

/ISR EREEERMNEFTH X (F#H)
WAIT IN#(7)=0

/S BFREMRFRNE TA K (T #)
WAIT IN#(8)=1

/] H %R A

/A E2R AR (KM ®%)
MOUT M#(621) OFF
//FEEIBRAAAZAL OF 8 # ®)
MOUT M#(620) ON

JUMP *AGAIN

LABEL *LINE2
/1% R K2R F M5 A&
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140
141
142
143
144
145
146
147
148
149
150
151
152
1563
154
155
156
157
158
159

WAIT IN#(10)=1
/1% & B &R A R

/1% % E & R2K B R

TIMER T=0.1
B

DOUT OT#(8) OFF
//FREEXERMNEFTH A (7 &)
WAIT IN#(7)=0

/I EFRXEMTFRNEFTHK (T%H)
WAIT IN#(8)=1

/] H &R AR

/IEFEHEIBRBAERL (F M%)
MOUT M#(620) OFF

/BB BAAEML (OF 8 B)
MOUT M#(621) ON

JUMP *xAGAIN

END
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