
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。 

警告 



Cube 干扰防止功能 

Hyundai 机器人  Hi5CU120801FMCN1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Hi5 控制器功能说明书 



本手册内的信息为 HHI 所有。 

未经 HHI 书面授权、不得复制全部或部分内容。 

本手册不得提供给第三方、不得用于其它用途。 

 

HHI 保留不经过事先通知而修改本手册的权利。 

 

韩国语印刷 – 2012 年 8 月、第 1 版 

Hyundai Heavy Industries Co.、Ltd. 版权所有ⓒ 2012  

 

地址:北京市丰台区卢沟桥南里 2 号 

电话:010-83212588 

传真:010-83212188 

电子邮箱:robot_as@yahoo.com.cn 

主页: http://www.hyundai-bj.com 

http://www.hyundai-bj.com/




 
 
 
 
 
 
 
 

i 

 

1. 概要 .................................................................................................................................................. 1-1 

1.1. 关于防 Cube 干扰功能 .......................................................................................................... 1-2 

1.1.1. 功能的目的 .................................................................................................................. 1-2 

1.1.2. 功能的范围 .................................................................................................................. 1-2 

1.1.3. 功能的限制事项 ........................................................................................................... 1-3 

1.1.4. 相关功能 ...................................................................................................................... 1-3 

2. 相关功能........................................................................................................................................... 2-1 

2.1. 设置方法 ................................................................................................................................ 2-2 

2.1.1. 功能的有效、无效及通信方式设置 .............................................................................. 2-2 

2.1.2. Cube 领域设置 ............................................................................................................ 2-3 

2.1.3. 设置公用 Cube 领域的 Cube 输出入信号 .................................................................... 2-7 

2.1.4. 作业程序制作及运行例示 ............................................................................................. 2-8 

2.2. 故障感应 .............................................................................................................................. 2-15 
 

目 录 

 
 

1. 概要 

2. 相关功能 





 
 
 
 

1. 概要 

 
 
 

1-1 

 
 
 
 
 
 

1. 概要 
 

1  
概要 



 
 
 
 

Cube 干扰防止功能 
 
 
 

1-2 

 

1.1. 关于防 Cube 干扰功能 
 

标准组件并不包括该功能、运行功能需要获得 License Key。 

 

1.1.1. 功能的目的 
 

– 运行中防止多个机器人同时进入同一个 Cube 领域。  

– 机器人的工具末端位置(TCP)进入到已设置好的 Cube 领域时、通过输出信号令用户利用该信号

做其他各种作业。 

 
 
 

1.1.2. 功能的范围 
 

Frame 1

TCP

S1

S2

S3
S4

Velocity =v

公用Cube领域

Cube禁止输入

信号感应

等待

DO输出信号

HiNet

Cube进入输出

信号被打开

 
 

(1) 正在启用机器人程序时  

 

- 机器人的 TCP 进入到已设置的 Cube 领域内时、分配的信号输出被启用、如处在外部、则

关闭信号输出。  

- 某一机器人的TCP(工具末端位置)进入到Cube领域或其机器人在执行 Step时 Step目标位

置进入 Cube 领域时、会保障该领域的作业优先权、并输出 Cube 进入输出信号(上图中的

左侧机器人)。 

- Cube进入输出信号对于其他机器人(上图中的右侧机器人)而言输入为Cube禁止输入信号、

接收输入信号的机器人在预测到 Cube 干扰时将自动停止。 

- 首先进入 Cube 领域的机器人完成作业后、等待中的机器人被重新启动。  

 

1. 概要 
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(2) 机器人处在 JOG 或停止状态时 

 

- 起到在手动模式(JOG)下检测 TCP 位置后输出 Cube 进入输出信号的作用。    

- JOG 动作时即使输入了 Cube 禁止输入信号也不会自动停止、应多加注意。   

 

(3) 其他事项 

 

- 本功能支持 Hi5 控制器 MV31.07-32 以上的版本。 

- Cube 感应信号的输出入有 DIO 方式和 HiNet 方式。 

 
 
 

1.1.3. 功能的限制事项  
 

本功能在预测到有一个以上的机器人同时进入 Cube 时会自动停止、待 Cube 的进入禁止输入信号解除后

自动重启。   

 

但即使感应到 Cube 进入禁止输入信号且尽量减速停止、但仍无法避免同时进入到 Cube 领域、这种情况

叫 Dead-Lock。  

 

与公用 Cube有关的 Cube 进入输出信号和 Cube 禁止输入信号连接错误或两个机器人之间的通信延迟都

有可能造成 Dead-Lock。此时两个机器人有可能同时进入 Cube 领域并发出故障信息。(E0222 禁止同时

进入同一 Cube) 

 

- 本功能有可能发生两个机器人同时进入公用 Cube 领域的 Dead-Lock 现象。 

- 不支持自动避免 Dead-lock 状态后复位到原点的功能。 

不能与 Arm 干扰感应功能联动使用。 

 
 
 

1.1.4. 相关功能 
 

- 协控功能、HiNet 

- Arm 干扰防止功能 
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2.1. 设置方法 
 

2.1.1. 功能的有效、无效及通信方式设置 
 

设置 Cube 干扰防止功能的使用与否。  

选择『[F2]: 系统』 → 『4: 应用参数』 → 『7: 防止干扰』→ 『1: 防止 Cube 干扰』→ 『1: 条件设

置』后、如下所示、设置是否启用该功能和通信方式。 

 

 
 

(1) Cube 干扰防止功能的<有效、无效>: 设置本功能的有效/无效。 

为进行 Cube 领域相关设置和启用干扰防止功能、设置为‘有效’。 

设置为‘无效’时、无法进行干扰领域的设置、也不进行信号输出入处理。   

 

(2) 通信方式 <DIO、HiNet>: 选择 Cube 干扰感应信号输出入用的通信方式。 

设置为 DIO 时、应设置泛用输出入信号、设置为 HiNet 时、应连接协控网络。 

2. 相关功能 
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2.1.2. Cube 领域设置 
 

选择『[F2]: 系统』 → 『4: 应用参数』 → 『7: 防止干扰』 → 『1: Cube 干扰防止』 → 『2: Cube

领域设置』。 
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(1) Cube 置方法 

Cube 的设置方法有 2 种。  

 

A. 对角点设置方法 

 

 对六面体的两个对角位置点进行设置。如下图所示、直接输入对角的开始位置和结束

位置。  

 如要记录为当前机器人的 TCP 位置、把光标滚动到<开始位置>或<结束位置>后按

'ENTER’键即可。 

 

设置例示) 

 

 
 

X轴

Y轴

Z轴

原点
{0,0,0}

开始位置(Ps)

结束位置(Pt)

{500,500,500}
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B. 中心点设置方法 

 

 中心点设置方法采用对 Cube 的中心点和 X 方向、Y 方向、Z 方向的距离进行设置的方

式。 

 如要把中心点记录为当前机器人的 TCP 位置  、把光标滚动到<中心位置>后按

'ENTER’键即可。   

 

设置例示) 

 

 
 

X轴

Y轴

Z轴

原点

中心位置(Ps)

X dist

Z dist
Y dist
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C. 在用户坐标系设置 Cube 

  

 Cube 领域是直六面体、如要在空间上设置各种姿态的 Cube 领域、通过用户坐标系设

置 Cube 即可。 

 如下图、Cube 1 以基座坐标系设置、Cube 2 以用户坐标系设置、Cube 3 以用户坐标

系 2 设置。 

 

TCP

Cube 1

基座坐标系

用
户
坐
标
系

 1
Cube 2

Cube 3
用
户
坐
标
系
 2

基
座
坐
标
系
 1

Cube 2

基座坐标系原点{0,0,0}

X

Y

Z

开始点{a,b,c}

结束点

a

b
c

 
 

 以用户坐标系进行设置时、必须要在用户坐标系上设置对角位置和中心位置。 

 
 

(2) Cube 输出入信号设置 

 

- Cube 进入输出信号: 感应机器人是否进入相应 Cube 领域后输出信号的功能。 给 Cube 进入输

出信号设置信号编号。 

- Cube 禁止输入信号: 其他机器人进入相应 Cube 领域时为接收相关信号而设置信号编号。  

 

两个机器人的公用 Cube 领域是机器人 1 的 2 号 Cube 和机器人 2 的 1 号 Cube。这种情况下、连接机

器人 1 的 Cube2 号‘Cube 进入输出信号’和机器人 2 的 Cube 1 号‘Cube 禁止输入信号’、连接机器人 2 的

Cube 1 号‘Cube进入输出信号’和机器人 1 的 Cube 2 号‘Cube禁止输入信号’。 
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2.1.3. 设置公用 Cube 领域的 Cube 输出入信号 
 

Frame 1

TCP

公用Cube领域

机器人1的2号Cube

=

机器人2的1号Cube
机器人1 机器人 2

Cube 2 Cube 1

Cube进入

输出信号

Cube禁止

输入信号

Cube进入

输出信号

Cube禁止

输入信号

 
 

公用 Cube 领域是各机器人在空间上的同一个领域。因此在设置时首先要准确设置两个机器人的 TCP 位

置、把机器人 TCP 移动到空间上的同一个位置后设置 Cube 的位置(参照对角线设置方法、中心点设置方

法)以及相同的 Cube 大小。 

 

公用 Cube 领域的自动互锁功能 

如上图所示、机器人 1 的 Cube 进入输出信号与机器人 2 的 Cube 禁止输入信号相连接时、机器人 1 比

机器人 2 先进入公用 Cube 领域、机器人 2 会停止等待。  

同样、机器人 2 的 Cube 进入输出信号与机器人 1 的 Cube 禁止输入信号相连接时、机器人 2 比机器人 1

先进入公用 Cube 领域、机器人 1 会停止等待。 
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2.1.4. 作业程序制作及运行例示 
 

 

机器人1的

Cube1

同一位置因各机器人的基座坐标系不同，其坐标值也有可能不同，
同一Cube应设置成相同的空间位置

机器人1&2 

公用Cube领域

机器人1 Cube 1的设置

同一大小

同一位置

机器人2 Cube 1的设置

机器人1的

Cube2 机器人2的

Cube1

机器人2的

Cube2

 
 



 
 
 
 

2. 相关功能 

 
 
 

2-9 

 

(1) 机器人 1 

 

A. 机器人 1 在进入公用 Cube 领域(Cube2)之前 

 

 机器人 1 的 Cube 进入输出信号在 OFF 状态、相对应(机器人 2) 的 Cube 禁止输入信号在 OFF 状态 

 

 

机器人1的Cube领域设置

TCP位置

1. Cube进入之前步骤必须要设置为非连续（A=0）

2. Cube进入之前步骤需插入非连续动作指令（必要时）

  （WAIT/DEALAY..）

3. Cube进入之前，处在‘Cube进入禁止输出’OFF状态

4. Cube禁止信号被关闭，变成可进入S8的状态

 Cube进入之前步骤

 Cube进入步骤

机器人1的程序

机器人1的Cube2

机器人2的Cube1

机器人2机器人1
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B. 机器人 1 进入公用 Cube 领域(Cube2)后 

 

 机器人 1 的 Cube 进入输出信号被打开 

 

TCP位置

1. 进入Cube后，‘Cube进入禁止输出’信号被打开

2. Cube进入禁止信号因为机器人2未进入而变成OFF状态

 Cube进入步骤

 当前步骤

机器人1的Cube2

机器人2的Cube1

机器人1的程序

机器人1 机器人2
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C. 机器人 1 走出公用 Cube 领域(Cube2)、机器人 2 进入领域 

 

 机器人 1 的 Cube 进入输出信号被 OFF 

 

TCP位置

1. 走出Cube后‘Cube进入禁止输出’从ON-->OFF

2. Cube进入禁止信号因为机器人2进入该领域而变成ON状态

TCP位置

机器人1的Cube2

机器人2的Cube1

机器人1

机器人1的程序

机器人1的Cube2

机器人2的Cube1

机器人2 机器人1 机器人2
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(2) 机器人 2 

 

A. 机器人 2 进入到公用 Cube 领域(Cube1)之前 

 

 机器人 1 先进入后正在作业、因此自动等待 ("正在等待进入 Cube") 

 

 

TCP位置
TCP位置

1. Cube进入之前步骤必须要设置为非连续（A=0）

2. Cube进入之前步骤需插入非连续动作指令（必要时）

  （WAIT/DEALAY..）

3. Cube进入之前，‘Cube进入禁止输出’处在OFF状态

4. Cube禁止信号被打开，正在等待进入到S3

 Cube进入

     之前步骤

 Cube进入步骤

机器人2的程序

机器人1

机器人2的Cube1领域设置

机器人1的Cube2

机器人2的Cube1

机器人1的Cube2

机器人2的Cube1

机器人2 机器人1 机器人2
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B. 机器人 2 进入到机器人 1 走出的公用 Cube 领域(Cube1) 

 

 机器人 2 的 Cube 进入输出信号被打开 

 

TCP位置

1. 进入Cube后 ‘Cube进入禁止输出’被打开

2. Cube进入禁止信号因为机器人1走出该领域而变更为OFF状态

 Cube进入步骤
 当前步骤

机器人2的程序

机器人1

机器人1的Cube2

机器人2的Cube1

机器人2

 



 
 
 
 

Cube 干扰防止功能 
 
 
 

2-14 

 

C. 机器人 2 走出作业领域 

 

 机器人 2 的 Cube 进入输出信号被关闭清零 

 

TCP位置

1. 走出Cube后‘Cube进入禁止输出’被OFF

2. Cube进入禁止信号因为机器人1未进入而变成OFF状态

机器人2的程序

机器人1

机器人1的Cube2

机器人2的Cube1

机器人2
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2.2. 故障感应
 

故障原因 机器人在进入 Cube 领域的状态下输入 Cube 进入禁止信号的情况。 

提示信息 E0222 检测到同意 Cube 同时进入 

排除方法 

1) 把机器人移动到 Cube 领域外后重新启动。 

2) 修改程序以防止再次出现类似故障。 

  - 把 Cube 进入领域之前的步骤指定为非连续步骤。 

  - 利用 WAIT 命令在进入 Cube 之前执行追加的 Interlock。 
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