
应该由合格的安装人员进行安装、并且安

装要符合所有国家法规和地方法规。 
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1.1. 序论 
 

机器人在运行时如果发生冲突、检测冲突功能在机器人运行过程中会对正常的扭力和当前扭力进行比较。

检测到扭力异常时则会进行错误处理以把冲突引起的损害降到最低。 

机器人在非正常条件下启动或运行异常时作为安全装置 Hi5 控制器将采用过电流、过负荷、过速、维持

偏差错误功能和检测冲突功能来改善机器的安全性。 

检测冲突功能会监控机器人各轴上产生的干扰力矩及其变化率、超过测定值和允许值则发出下一个错误

提示。 

 

 干扰力矩超过允许值时发出“E0160 ?检测轴冲突”信息 

 干扰力矩变化率超过允许值时发出“E0161 ?检测冲击”信息 
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按照『[F2]: 系统』→『3: 机器参数』→『8: 冲突检测』顺序激活窗口将会出现如下菜单。 

 

 
 
 

2.1. 直列端口使用设置 
 

请选择突检测功能的同意(enable)/禁止(disable)。冲突检测功能仅适用于机器的中央电脑、不适用于附加

轴上。而且不能使用冲突检测功能的机器人无法设置同意项。 

各检测水准应能够根据场所或环境进行调整。STEP 要求高灵敏度的冲突检测功能、因此冲突检测水准

务必要调整正确。即使能够启动冲突检测功能、在焊枪(GUN)压充电期间不能启动。 

 
 
 

2.2. 设置 
 

在“干扰力矩”或“干扰力矩率”中选择一项。 

 
 
 

2.3. 测定值 
 

请显示控制器接入电源后产生的“干扰力矩”或“干扰力矩率”的最大值。用户使用该值将“干扰力矩”

和“干扰力矩率”设定水准输入到位于测定值右侧的各个窗口。按『[F3]: 比例设置』键可设置测定值的

百分比(%)。『[F1]: 重新测定』键用来重新测定“干扰力矩”和“干扰力矩率”的最大值。 
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2.4. 水准 J 
 

此项错误检测水准在手动模式下适用。 

且在手动模式下用于 teaching 或 step 的前后动作。 

 
 
 

2.5. 水准 1 ~ 水准 4 
 

此项错误检测水准在自动模式下适用。可运行冲突检测功能时、一般采用“水准 4”。用户在程序水准菜

单上可以指定该检测水准、并适用以下命令。 

 
COLDET   level 

 

水准在 0-4 区间中指定。冲突检测功能在水准为 0 的状态下不会启动。同时也不会对冲突检测水准值为

0.0 的轴执行该功能。直到执行以下冲突检测命令、其被选的水准有效。 

 

(例) 冲突检测功能被设定为同意(enable)、作业程序如下时、 

 

S1   MOVE  L、S=60%、A=1、T=0 

S2   MOVE  L、S=300mm/s、A=1、T=0 

COLDET 1  

S3   MOVE  L、S=80%、A=1、T=0 

COLDET 0 

S4   MOVE  L、S=100%、A=1、T=0 

S5   MOVE  L、S=50%、A=1、T=0 

S6   MOVE  L、S=100%、A=1、T=0 

END 
 

STEP S1 和 S2 执行水准 4、STEP S3 则执行水准 1 的检测功能。STEP S4、5 和 6 不执行冲突检测功

能。 

 
 





 
 
 
 

3.监控干扰力矩和其变化率 
 
 
 

3-1 

 

3. 监控干扰力矩和其变化率 
 
 

3 
监控干扰力矩和

其变化率 



 
 
 
 

冲突检测 
 
 
 

3-2 

 

“干扰力矩”和“干扰力矩变化率”在机器人运行时可起到监控作用。为了观测“干扰力矩”和“干扰

力矩变化率”测定值、请按如下顺序进行选择、『[F1]: 服务』→『1: 监视』→『16:系统特性数据』。 

 

 
 
 

而且在运行中按『[F5]: 清除』→『干扰力矩及干扰力矩变化率』键、则会启动重新测定功能、因此利用

该功能可将冲突检测功能适用到程序的各个部分。 

 

3. 监控干扰力矩和其变化率 
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