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通过变位机同步功能、机器人追踪安装在外部的 JIG 或运行 JIG 和与 JIG 有关的线形或弧形装置。外部

JIG 装置适用于位置同步功能、此时称为变位机(Positioner)或变更站(Station)。 

 

利用该功能、可以补充在机器人作业领域难以做到的作业。即、把作业物固定到变位机后移动该变位机

机器人即可随着该变位机的移动对作业物实施线形或弧形作业。 

 

主要功能说明如下。 

主要功能说明 特点 

变位机组 支持 1~4 个组 

变位机轴数 支持 1 个和 2 个(旋转轴)轴的变位机 

使用差值法 支持线性和圆弧插值法 

外部输入独立 JOG(SELSTN) 
自动模式下选择的变位机在不受机器人限制的情况下支持 JOG

运行功能。 

外部输入独立 MOVE(AXISCTRL) 
自动模式下选择的变位机在不受机器人限制的情况下支持独立

MOVE 功能。 

 
 

  
 

    单轴变位机        双轴变位机 

1. 序论 



 
 
 
 

1. 序论 
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1.1. 功能特点 
 

 多数变位机组 

 

可以把附加轴的 JIG 轴设置为变位机组以进行控制。总共可登记三个变位机组、各组可设置双

轴变位机。     

 

 变位机校准 

 

为了设置变位机校准坐标、单轴变位机应有三个 Teaching 点、双轴变位机应有 5 个 Teaching

点。  

 
 

 变位机独立 JOG 运行功能 

 

是启用自动模式时、能够个别启动登记为变位机组轴的功能。通过该功能、可以不通过外部输

入信号为基础的 JOG 动作来进行位置移动。 

 
 

 Teach  
 

可切换运行机器人笛卡尔坐标、位置同步 JOG 及附加轴、以补偿轴键(key)为基础对变位机独立

运行功能进行 Teaching、因此更便于变位机同步启动指令(SMOV)的 Teaching。   

 
 

 MOVE 
 

变位机同步功能均支持线形和弧形插值法。运行一个同步启动命令(SMOV)时、插值法在其位置

被执行和运行。位置独立作业是除了所选变位机(SELSTN S#)之外的轴使用的功能。 

 
 

 附加轴独立 MOVE 功能 

 

通过该功能、用户利用自动模式外部信号执行独立记录的 MOVE 指令。该功能可以并行 MOVE

指令来启动机器人及独立运行。为了使用该功能、必须设置 unit 和 Mechanism 且要记录独立执

行指令。该功能不能与变位机独立 JOG 功能一同使用。 
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1.2. 运行顺序 
 

初始化
通过附加轴常数设置把相应的附加轴设置为变位机、通过Mechanism设置进行变
位机组的设置。

变位机校准
机器人校准完成后为进行变位机校准使用校准工具。

机器人校准
实施工具末端的固定动作。如不匹配通过自动常数设置功能进行机器人的校准。

运行确认
以手动模式的Step前后功能确认程序。
连续运行

在自动模式下运行
此时、完成所选变位机的记录时、虽然相应变位机不会被启动、但独立JOG会被

外部信号所 启动。AXISCTRL OFF状态的附加轴也不会被启动。

Teach
利用Mechanism键选择组单位后启动同步JOG。如被设置为Step所选的位置组、

将被记录为变位机同步Step(SMOV S#)。
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2.1. 系统初始化 
 

(1) 首次设置控制器时必须初始化系统。打开『[F2]: 系统』→『5: 初始化』→『1: 系统 格式化』

时出现如下菜单。选择系统初始化后点击“是(YES)”键。 

 

 
 

 
 

(2) 初始化系统后选择机器人类型。选择机器人类型时出现如下画面、此时输入拟要使用的追加轴

总数后设置机器人安装面。设置完毕后点击『[F7]: 完成』键。 
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(3) 出现“是否设置附加轴常数?”的信息时点击“是”键、则会出现如下画面。通过这一画面相应

附加轴的规格被设置为变位机、设置相关参数。对于不是本公司提供的变位机、设置为‘任一

(Any)’后再设置剩余参数。附加轴参数的设置方法请参考附加轴功能说明。 

 

 
 
 

(4) 使用本公司提供的变位机时、请从轴结构清单进行选择。此时无需对其他参数进行设置。 
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(5) 变位机组按照『[F2]: 系统』→『5: 初始化』→『6: Mechanism 设置』菜单进行设置。如下截

图所示、T1 和 T2 是双轴变位机将其设置到组 1、T3 轴是单轴变位机将其设置到组 2、最后 T4

轴是单轴变位机将其设置到组 3。一般来讲、采用与位置组相同的方法设置 Mechanism。 

 

 
 
 

(6) 重新接通电源即可正常适用 Mechanism 和变位机组。
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2.2. 机器人校准 
 

参考 Hi5 运用说明书的『7.6 自动常数设置』内容。 
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2.3. 变位机校准 
 

2.3.1. 单轴变位机校准程序的 Teaching 
 

(1) 选择拟要进行 Teaching 的程序。 

(2) 边观察单轴变位机、边固定变位机尖锐的 Teaching 点。此时为了校准的准确性、Teaching 点的

定位要远离旋转中心。  

(3) 以一个方向把变位机旋转 30 度以准确 Teaching 到 3 个点并记录其程序。下图即 Teaching 方法。 

(4) 进行 Teaching 时应保持相同的机器人位置。 

 

 

 

S1

S2

 

S3
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2.3.2. 双轴变位机校准程序的 Teaching 
 

(1) 选择拟要 Teaching 的程序。 

(2) 尽可能让尖锐的 Teaching 点远离旋转中心。  

(3) 边观察双轴变位机、像单轴变位机一样、只移动第二个轴先 Teaching3 个点。然后在第三个

Teaching 点(S3)移动第一个轴设置第四个(S4)和第五个(S5)Teaching 点。  

(4) 为了达到准确的校准度、进行 Teaching 时应保持相同的机器人位置。 

 

 

 

S1

S2

S4

 

S3

 

S4

 

S5
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2.3.3. 实施变位机校准 
 

(1) 选择『[F2]: 系统』→『6: 自动常数设置』→『2: 变位机校准』。 

 

(2) 选择拟要进行校准的变位机组和该作业程序后点击『[F1]: 执行』键。 

 

 
 
 

(3) 画面上显示校准结果。点击『[F7]: 完成』键把相关数据保存到常数文件(ROBOT.MCH)并完成

设置。 

 

(4) 用户如果确切地知道 CAD 数据上的变位机位置、手动设置其位置和变位机 DH 参数后点击『[F7]:

完成』键来反映到常数文件中。 
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3.1. 变位机独立 JOG 模式 
 

变位机 JOG 方法有两种。一种是‘独立 JOG 方法'、仅对变位机进行 JOG。另一个方法是‘同步化 JOG

方法’、变位机完成 JOG 后机器人也同时移动。首先、看一下独立 JOG 方法、点击 Teaching pendant

的‘Mechanism’键后利用转换键来选择相应 Mechanism。在以下条件下变位机可进行独立 JOG。 

 

 

选择变位机 Mechanism 后坐标如果是轴坐标即进行独立 JOG 

记录条件一般为 MOVE 指令 

3. 手动运行 
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3.2. 变位机同步 JOG 模式 
 

在变位机独立 JOG 状态下点击 Teaching pendant的‘坐标系’键完成变位机的校准时出现如下‘同步 

S1’画面。在此状态下移动变位机、机器人也随着变位机的移动执行 JOG 动作。 

 

 
 

 

Sync S1 

选择变位机 Mechanism 、坐标为同步 S1 时进行同步 JOG 动作 

同步 JOG 时的记录条件在 SMOV 进行设置 
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4.1. 记录 Step 
 

在进行变位机独立 JOG 时、在 MOVE 指令和变位机同步作业下设置程序记录条件。为支持变位机同步

命令、设置为 SMOV 指令。 

 
 
 

4.2. SMOV 
 

SMOV {站(Station)号}、{插值方法}、{速度}、{准确性}、{工具号} 

 

① 站(Station)号: 指变位机组号(S1~S4)。 

② 插值方法: 可把线形(L)或弧形(C)插值法适用于作业物。 

③ 速度: 给作业物设置机器人移动的速度 TCP。 

④ 准确性: 给作业物设置线形或弧形差值法的准确性。 

⑤ 工具编号: 为执行作业、设置机器人工具号。  

 

SMOV 指令通过位置坐标系进行设置。例如、随着变位机的移动把两个点移动到一条线上时即设置变位

机上的 TCP 移动速度。 
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4.3. 变位机线形插值方法例示 
 

(1) 指定作业物的开始和结束点。 

 

 
 

(2) 利用 Mechanism 键和坐标来选择和移动变位机。再利用 Mechanism 键选择机器人后把出发点

排列到机器人工具末端的出发点。在这一状态下点击记录键来记录‘MOVE’指令。(必要时共

同记录 SMOV) 

 

(3) 利用Mechanism键和坐标键设置变位机同步JOG模式。如果当前位置是组1则选择‘同步S1’

坐标系。 

 

 
 

(4) 选择 Master 装置来移动位置。根据变位机上的作业出发点机器人保持相应位置和姿势。  

 
 

参考) 

在上述状态下、变位机和工具的一个点发生的故障是机器人和变位机校准的故障。且在 MOVE 状态下不

会出现追踪故障。即不论有何种水平的故障、机器人重新移动到目标位置并同步记录“SMOV”时、

MOVE 状态下 Step 追踪故障就不会引发任何故障申报。 

目标点 
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(5) 重新选择机器人 Mechanism 后利用 JOG 键重新把机器人移动、排列到‘目标点’(S2)。 

 

 
 

(6) 如需记录同步 Step(SMOV)必须重新设置变位机同步 JOG 模式。选择‘同步 S1’坐标后点击 

[记录]键来记录“同步 Step”。  

 

(7) 为完成下列 Step 执行 ③→④→⑤ 过程。 

 

 

 
 

 

目标点 

S1: 目标点 
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(8) 运行记录程序时变位机利用线性插值法来移动变位机上的作业物。 

 
 

 
 

 

◆【注意】◆ 

 

① 无需始终通过该方法记录变位机同步 Step(SMOV)。单独启动机器人和变位机来决定位置和姿

势并记录为 SMOV Step。机器人通过给变位机作业物指定的插值法移动。 

  
 

② 如果两个 Step 的插值法记录成“线形”时、像 MOVE 指令实施圆弧形动作。  

 
 

③ 与 SMOV 一同记录的 Step 速度就是作业速度。随之、记录的 Step 之间的作业距离过短其变位

机的作业速度几乎达到无穷大(∞)、即使变位机移动了很长距离也会以最大速度移动。如要限制

变位机速度、可用“秒(SEC)”单位指定速度。把 Step 移动单位设置为时间而非速度、即使作

业物的作业距离为 0 时也会指定移动时间。 

 

(Ex) 程序例示  

S1   MOVE  L、S=60%、A=1、T=0  → 开始位置接近 Step 

S2   SMOV  S1、L、S=100mm/s、A=1、T=0    → 变位机同步线形插值法 

S3   SMOV  S1、L、S=100mm/s、 A=1、T=0 

S4   SMOV  S1、L、S=100mm/s、 A=1、T=0 

S5   MOVE  P、S=10%、A=1、T=0  → 取消 Step(变位机和非同步) 

S6   MOVE  L、S=200mm/s 、A=1、T=0 

END 
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变位机的独立运行功能适用于变位机多数 Step 的控制系统。在多数变位机系统中、特定变位机在与机器

人执行作业的阶段内机器人和未执行特定作业的变位机执行设置作业。因此要手动控制变位机。 

 

变位机独立运行功能利用机器人语言指令(SELSTN)选择运行的变位机。用户启动程序时只运行特定的变

位机、以外部输入信号为基础独立运行未经选择的其他变位机时使用该功能。   

 

该功能通过程序间隔切换运行变位机来启用程序、通过独立运行分类和利用变位机。 

 

5.1. 变位机独立运行设置 
 

该功能利用几个变位机组成系统。一个变位机和机器人在执行作业时、支持变位机通过外部输入信号进

行 JOG 动作。随之、需对外部输入信号编号进行设置。  

 

(1) 选择『[F2]: 系统』→『4: 应用参数』→『6: 变位机独立运行』。 

 

(2) 以此设置各变位机(站(Station))。 
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(3) 下表是有关信号设置的说明。 

 

输出入信号 内容 备注 

容许独立运行 独立运行禁止(0)/容许(1) 
容许压力设置完毕后才能进

行独立运行 

选择高速 选择速度(0=低 1=高) 
在运行速度范围内选择速度 

选择运行速度: 最低速度%  

第一个轴前进旋转 变位机第一个轴前进(+)旋转 可同时运行 1、2 轴 

第一个轴逆转 变位机第一个轴反方向(-)旋转 可同时运行 1、2 轴 

第二个轴前进旋转 变位机第二个轴前进(+)旋转전 可同时运行 1、2 轴 

第二个轴逆转 变位机第二个轴反方向(-)旋转 可同时运行 1、2 轴 

设置移动位置 以设置位置为目标移动 
移动到第 1、2 轴目标点、 

但不能使用轴运行信号。 

排列输出信号 第一、第二个轴达到设置位置范围时发出确认信号 分配信号输出[DO#信号] 

 
 

◆【注意】◆ 

 

① 已分配到输出入信号的信号不可复制成分配用信号。 

 

② 为执行位置独立运行功能、首先要设置变位机组。 

 

③ 同时使用附加轴MOVE独立执行功能(AXISCTRL)和变位机独立运行功能(SELSTN)有可能发生

非正常故障。因此不可并用这两种功能。 
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5.2. SELSTN 指令 
 

该指令在变位机同步功能下设置特定变位机和 take。指令设置完毕后所选变位机之外的轴则无法通过作

业(JOB)程序来运行。 

 

SELSTN、站(Station)号、独立运行完成待机时间、取消位置 

站(Station)号 全部(ALL) 
选择所有变位机 

所有变位机无法独立运行 

 SELSTN S# 取消 

所有变位机移动 

站(Station)号 S0 可独立运行所有变位机  

站(Station)号 S1～S3 选择 MOVE 位置号 只移动所选变位机 

待机时间 0~60 直到完成所选站的独立运行等待的时间 0 = 无限等待 

取消位置 分配位置 
在等待时间内未能完成独立运行时 

指定取消 Step 
STEP、LABEL、列号 

 
 

◆【注意】◆ 

变位机独立运行功能在自动模式下才有效。 



 
 
 
 

5. 独立运行变位机 
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5.3. 利用 SELSTN 的程序 Teaching 方法 
 

(1) 通过变位机组号与 SELSTN S#指令形成同步化。所选站(Station)以作业程序记录为基础运行、

其他站(Station)通过外部信号(SELSTN S1)设置为独立运行。  

 

(2) 启用 SELSTN 指令后、在基准位置上记录同步基准 Step 来运行变位机(S1)。 

 

(3) 通过运行所选变位机(S2、S3、S4、S5)来记录 Step。此时、尽量不要运行未选择的变位机(组

2 和组 3)。 

 

(4) 程序例示 

SELSTN S1 

S1  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S2  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S3  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S4  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S5  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

 
 

◆【注意】◆ 

 

① 通过 SMOV 设置的站号和 SELSTN 的编号不同时会发出错误(E0219)信息。 

 

② 设置到 SELSTN S0 时、所有站的设置不会通过程序来运行(S1~S3)。此时所有站可独立运

行。 

 

(5) 移动时如果变更运行的变位机组号、必须重新指定站(Station)号(SELSTN S2)。 

 

(6) 记录原 Step 以 MOVE 指令开始机器人和变位机同步运行(S6)。 

 

(7) 运行所选变位机后记录 Step(S7、S8、S9)。此时不要运行剩余变位机(1、3 站)而要记录具体事

项。 

 

(8) 程序例示 

SELSTN S1 

S1  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S2  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S3  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S4  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S5  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

SELSTN S2   →变更站、在 Step6 移动变位机组 2 

S6  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S7  SMOV S2、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S8  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S9  SMOV S2、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

 



 
 
 
 

变位机同步 
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◆【注意】◆ 

 

如果在 SELSTN 指令变更了站号(S1~S3)、所选变位机组被取消转换到独立运行的功能状态。 

 

(9) 在选择组时取消的变位机无法进行独立运行。如果想把 JIG 轴的所有轴置于 Step 记录的位置、

可使用 SELSTN ALL 指令取消所选的站(SELSTN ALL)。   

 

(10) 使用 SELSTN ALL 指令后、所有变位机以移动指令为基础运行到 Step 位置。即使接到独立运

行输入信号、变位机也无法进行独立运行动作(S10、S11、S12)。 

 
 

(11) 程序例示 

SELSTN S1 

S1  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S2  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S3  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S4  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S5  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

    SELSTN S2 

S6  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S7  SMOV S2、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S8  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S9  SMOV S2、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

    SELSTN ALL    → 取消选择站(Station) 

S10 MOVE P、S=100%、A=0、T=0 

S11 MOVE L、S=1200mm/s、A=0、T=0 

S12 MOVE L、S=200mm/s、A=0、T=0 

 
 

◆【注意】◆ 

 

包括 Step、程序及外部重新设置变化等在内、输入运行信号时、会自动取消站(Station)的选择、停

止独立运行中的变位机。 



 
 
 
 

5. 独立运行变位机 
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5.4. 播放变位机独立运行 
 

如下独立运行变位机时、使用 SELSTN 时不能选择相应轴、不能通过作业程序运行。   

 

播放时、变位机必须完成独立运行后进入下一 Step、通过 SELSTN S#和 SELSTN ALL 指令来变更站

(Station)。可参考下列例示。  

 

SELSTN S1、5.0、S12  → 完成 1 站(Station)独立运行后进行(待机 5 秒) 

S1  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S2  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S3  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S4  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S5  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

 

SELSTN S2、10.0、S12  → 完成 2 站(Station)独立运行后进行 

S6  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S7  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S8  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S9  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

 

SELSTN ALL   → 完成 3 站(Station)独立运行后进行 

S10 MOVE P、S=100%、A=0、T=0 

S11 MOVE L、S=1200mm/s、A=0、T=0 

S12 MOVE L、S=200mm/s、A=0、T=0 

 

  
 
 



 
 
 
 

变位机同步 
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◆【注意】◆ 

所选变位机的<允许>信号输入进来时、机器人在 SELSTN 位置进入等候状态。所选变位机的独立运

行完成后机器人开始移动。 

  
 

◆【注意】◆ 

① 运行程序时随着变位机组选择条件、机器人在待机状态一直等到独立运行信号变成<禁止>。这

一动作是为用户的安全着想、考虑到独立运行信号在<允许>状态时的作业人员。 

 

② Step、程序及外部重设的变更会取消变更站(Station)的选择(SELSTN ALL)、因此在重设时直到

所有变位机的独立运行信号转变成<禁止>、机器人保持待机状态。 

 

③ 运行如下功能时、无法进行变位机的独立运行。 

- 无限(endless)Step 的自动重设功能、执行无限(endless)重设。 

- 共同控制时 

- 变更焊枪时



 
 
 
 

6. 附加轴 MOVE 独立执行功能 
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6. 附加轴 MOVE 独立执行功能 
 

6 
附加轴 MOVE

独立执行功能 



 
 
 
 

变位机同步 
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附加轴 MOVE 独立执行功能与变位机独立运行功能相似。但变位机通过外部输入信号实施的独立启动功

能、属于 JOG 功能、而附加轴 MOVE 独立执行功能是通过外部信号独立执行 MOVE 指令。用户可以应

用和利用的便利性为基准在两种功能中选择其一。 

 

6.1. 系统设置 
 

(1) 通过『[F2]: 系统』→『5: 初始化』→『7: Unit 设置』把 Unit 号分配到相应位置后设置附加轴

的 MOVE 独立功能。以下画面是显示 Mechanism 1 在 Unit 1、Mechanism 2 在

Unit2、Mechanism 3 在 Unit 3 设置的情况。 

 

 
 

(2) Unit 设置完成后重启电源。 

 

6. 附加轴 MOVE 独立执行功能 

  (适用于 V30.54-00 以上版本) 
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(3) 打开[F2]: 系统』→『4: 应用参数』→『10: 独立执行指令』把 MOVE 指令记录到命令指令上。 

 

 
 

输入信号:  

接收相应信号后输入信号、在设置成开启(ON)状态时执行命令。 

目标位置: 无相关事项。没必要进行设置。  

执行输出信号:  

根据追加转移 MOVE 指令移动时发出外部输出信号编号。   

输出信号完毕: 执行完毕后输出信号。  

 
 

(4) 选择 MOVE 指令后按『打开下一窗口(Quick Open)』键来编辑位置。此时选择 Unit 号来启动

和记录移动位置。 

 

 
 

(5) 对轴进行设置后利用 AXISCTRL OFF 指令执行附加轴的 MOVE 独立运行。通过外部输入信号

进行的 MOVE 独立运行仅在 AXISCTRL OFF~AXISCTRL ON 范围内有效。 



 
 
 
 

变位机同步 
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(6) 程序例示 

AXISCTRL OFF、T7、T8  → 1 站(Station)完成独立运行后进行(等候 5 秒) 

S1  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S2  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S3  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S4  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S5  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

AXISCTRL ON、T7、T8  → 2 站(Station)完成独立运行后进行 

AXISCTRL OFF、T9 

S6  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S7  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

S8  MOVE L、S=300mm/s、A=0、T=0 

S9  SMOV S1、L、S=100mm/s、A=0、T=0 

AXISCTRL ON、T9  → 所有站(Station)完成独立运行后进行 

S10 MOVE P、S=100%、A=0、T=0 

S11 MOVE L、S=1200mm/s、A=0、T=0 

S12 MOVE L、S=200mm/s、A=0、T=0 



 
 
 
 

6. 附加轴 MOVE 独立执行功能 
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6.2. AXISCTRL 
 
 

AXISCTRL {OFF/ON}、 {T1、T2、T3、T4} 

 

AXISCTRL 指令通过作业程序选择是否控制附加轴。运行程序时 AXISCTRL OFF 轴不会移动到作业程

序记录的位置、无法独立移动。AXISCTRL ON 轴移动到作业程序记录的位置。 

 

通过该命令关闭附加轴控制、通过『[F2]: 系统』→『4: 应用参数』→『10: 独立执行命令』接收到指定

信号时即执行相应指令。该指令如果是 MOVE 指令则与作业程序无关执行 MOVE 指令。  

AXISCTRL OFF 轴如 J7 所示、在画面右上角显示。   

 

 
 

在手动模式下利用 R362 代码进行 AXISCTRL OFF/ON 设置。  

 
 

◆【注意】◆ 

 

① 但记录的 MOVE 单位信息必须由 AXISCTRL OFF 轴组成。 

② 在执行 AXISCTRL ON 指令时、如不完成独立运行就会出现‘无法完成 E1455 T#)轴的独立运

行。’的信息。此时、独立运行轴就会移动到相应位置。这一故障信息在作业程序执行时间比

独立 MOVE 指令快时发生。因此可通过调整程序或利用 AXISCTRL ON 指令的变更 WATT 指令

来检查是否发生 MOVE 独立执行完成信号。 

③ 如同时使用附加轴 MOVE 独立执行功能(AXISCTRL)和变位机独立运行功能(SELSTN)、控制器

就会发出不正常信息、因此无法并行使用这些功能。

각도 좌표값 
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