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1.1. 序论 
 

中断功能是程序呼叫的一种。机器人在中断监视区间进行作业时、满足已定义的中断条件、即呼叫已定

义程序后运行。已呼叫程序运行完毕后重新回到之前运行的程序位置后继续进行作业。 

 

 

INTDEF ON

INTDEF OFF

 ROBOT:HS165

 END

运行中的程序 中断程序

中断

 
 

图 1.1 中断处理 

 
 
 

1.2. 功能简述 
 

 仅在中断监视区间动作。 

 中断条件的公式支持所有计算公式。 

 中断程序运行过程中也允许其他中断处理(多中断)。 
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2.1. 简述 
 

在使用中断功能时使用 INTDEF 命令。用户输入中断号和中断条件公式、发生中断时呼叫的程序、如启

用该功能、使用 INTDEF ON、屏蔽该功能时使用 INTDEF OFF。 

 
 
 

2.2. 中断命令(INTDEF) 
 

说明 定义新的中断或删除已定义的中断。 

语法 INTDEF <定义/删除>,NO=<中断号>,<中断条件>,PN=<呼叫程序>,[仅允许 1 次] 

参数 

定义/删除 
重新定义中断或删除已定义的中断。删除时第 3 个以后的参数

被忽略。 
ON/OFF 

中断号 输入定义或删除的中断号。 1~8 

中断条件 
输入发生中断的条件。 

(EX. DI1=1、AI4=3.5、P*.X=P1.X) 
 

呼叫程序 满足中断条件时输入呼叫的程序号。 1 ~9999 

仅允许 1 次 
中断监视区间内、即便发生数次中断、也都不进行处理、仅处

理第一次发生的中断。 
SINGLE 

应用举例 
INTDEF ON,NO=1,DI5=1,PN=991,SINGLE 
INTDEF OFF,NO=1 
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2.3. 中断变量(_INT.) 
 

2.3.1. 中断号(_INT.NO) 
 

说明 

管理已发生中断号。 

例如、满足中断条件的状态下、所呼叫的程序也有可能是相同的、有必要确认所呼叫的程

序发生何种中断条件时可使用。 

语法 _INT.NO=2 

应用举例 IF _INT.NO=2 THEN 
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2.3.2. 中断号(_INT.TARGET) 
 

说明 

管理目标位置的到达状态。  

例如、机器人在移动中满足中断条件时、呼叫程序运行完毕后返回到之前运行的程序位置

时、可调整该位置。  

语法 _INT.TARGET=1  (-1, 0, 1)  

应用举例 

_INT.TARGET=-1 ‘ 未到达目标位置 

_INT.TARGET=0 ‘ 和目标位置一致 

_INT.TARGET=1 ‘ 过了目标位置 

 

例) _INT.TARGET=-1 

 

 

INTDEF ON

S3 MOVE L,S=

S4 MOVE L,S=

S5 MOVE L,S=

INTDEF OFF

 ROBOT:HS165

 MOVE P, S=60%

 DO102=1

 _INT.TARGET=-1 

 END

运行中的程序 中断程序

中断
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例) _INT.TARGET=1 or 0 

 

 

INTDEF ON

S3 MOVE L,S=

S4 MOVE L,S=

S5 MOVE L,S=

INTDEF OFF

 ROBOT:HS165

 MOVE P, S=60%

 DO102=1

 _INT.TARGET=-1 

 END

运行中的程序 中断程序

中断
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3.1. 中断删除时点 
 

[进行下面操作时、自动删除所有已定义的中断。 

 

(1) 输入[R..]+[ENTER]后 START 

(2) 程序 Cycle START 

(3) 变更步进或功能后 START 

 
 
 

3.2. [Quick Open] 
 

中断定义命令在(INTDEF ON,NO=1,DI1=1,PN=10)下点击[Quick Open]键时、在发生中断时可对呼叫的

程序(0102.JOB)进行编辑。 

点击[SHIFT]+[Quick Open]键撤回到之前状态。 

 

 
 
 
 

3.3. 异常处理 
 

[E1351: 由于编号相同、定义了相同的中断。] 

未删除已定义的中断号的情况下再定义时发生 

 
 

[Quick Open] 

[SHIFT] + 

[Quick Open] 

3. 其他 
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