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【项目引入】

在我们了解了机器人的基本知识，熟悉了基本操作后，师傅则开

始介绍编程的基础知识。

王工：“大家请看，这是一条迷你版的流水线。今天的任务非常

简单，就是把一块物料从双层的料架上搬运投放到后面的料井中。小

李，要是由你来做，你打算怎么去实现它？”

小李：“师傅，这很简单，首先用 TP 点动机器人到物料的

位置，抓取物料，然后移到料井上方，最后松开夹爪放下物料。”

王工：“不错，你这个方法很直观，适合锻炼操作机器人的

能力，但要是用在生产中恐怕是不合理的。”

小李：“师傅，机器人肯定是可以用程序来控制的，我觉得掌

项目三
搬运工作站操作编程（基础示教）
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【知识图谱】

任务一　典型搬运系统的认知

【任务描述】

“马上就要进行机器人的应用实战了，”王工说道：“你们做好准备了吗？心里有没有

具体的实施规划？”

无人应答。

“小明！我看你平常话最多，你来说说还有什么疑问和需要了解的。”

“那我就直说了。”小明回应道：“其实前面主要简单学习了机器人的一些知识，但是机

器人不可能单独工作吧，我们对机器人工作站的系统不是很了解，还请师傅指教一二。”

“说得不错，我先带你们去了解一下机器人搬运系统的大致情况。”

【任务学习】

搬运机器人是可以进行自动化搬运作业的工业机器人。1960 年，美国的 Versatran 和

Unimate 2 种机器人首次用于搬运作业，这是最早出现的搬运机器人。搬运作业是指利用一

握编程的方法才是用好机器人的关键。”

王工：“没错，下面我就通过这个实例，让你们了解如何使用程序控制机器人。”
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种设备握持工件，从一个加工位置移动到另一个加工位置的过程。如果采用

工业机器人来完成这个任务，整个搬运系统则构成了工业机器人搬运工作站。

为搬运机器人安装不同类型的末端执行器，可以搬运不同形态和状态的工件。

在串联机器人方面，搬运机器人已广泛应用于汽车零部件制造、汽

车生产组装、机械加工、电子电气、橡胶及塑料、木材与家具制造等行

业中，同时也应用在医药、食品、饮料、化工等行业的输送、包装、装箱、

搬运、码垛等工序中。搬运机器人的轴数一般为 6 轴和 4 轴。其中，六

轴机器人主要用于各行业的重物搬运作业，尤其是重型夹具、车身的转动，发动机的起吊等，

如图 3-1 所示；四轴搬运机器人由于轴数少，运动轨迹近似于直线，所以速度明显提高，特

别适合高速包装、码垛等工序。除了以上所述结构外，还有一种名为 SCARA 的机器人，该

机器人具有 4 个轴，可用于高速轻载的工作场合。

并联机器人（见图 3-2）一般以 2 ～ 4 个自由度居多，其中以 Delta 机械手为代表。1987 年，

瑞士 Demaurex 公司首先购买了 Delta 机械手的专利权并将其产业化，先后开发了 Pack-Placer、
Line-Placer、Top-placer 和 Presto 等系列产品，主要用于巧克力、饼干、面包等食品的包装。

　　              　

　　　　  图 �-1　六轴搬运机器人　　　　　　           图 �-2　具有 2 个平动自由度的高速并联机器人

机器人搬运工作站是一种集成化的系统，它包括工业机器人、控制器、PLC、机器人夹

爪、托盘等，并与生产控制系统相连接，形成一个完整的集成化的搬运系统。图 3-3 所示为

FANUC 机器人进行工件的搬运工作。

 

图 �-�　搬运工作站

总体来说，机器人搬运工作站具有以下几个特点。

（1）应有物品的传送装置，其形式要根据物品的特点来选用或设计。

微课

典型搬运系统介绍
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（2）可使物品准确地定位，以便于机器人抓取。

（3）多数情况下设有物品托板，托板可手动或自动地进行交换。

（4）有些物品在传送过程中还要经过整型，以保证码垛质量。

（5）要根据被搬运物品设计专用的末端执行器。

（6）应选用适合搬运作业的机器人。

【思考与练习】

1. 日常生产中的搬运工具有哪些？

2. 在串联机器人和并联机器人中，哪种适合高速作业？为什么？

任务二　机器人程序的认知

【任务描述】

“小明，你知道吗？工业机器人的任务实施是建立在程序的基础

之上的，机器人程序是最小的功能单元。在外围设备布置完毕后，要

使用机器人工作站进行搬运作业，我们首先要了解机器人的程序，包

括如何去建立、如何去使用等。”师傅说道。

“明白，师傅！其实我早有涉及，不信我创建一个程序给您看看。”

我信手拈来一个程序文件就开始了高谈阔论。

【任务学习】

一、程序的创建

机器人应用程序由为使机器人作业而记述的指

令以及其他附带信息构成。在 FANUC 机器人中，程

序所包含的指令不仅可以移动机器人、设置输出、

读取输入，还能实现决策、重复其他指令、

构造程序、与系统操作员交流等功能。程

序中包含了一连串控制机器人的指令，执

行这些指令可以实现对机器人的控制操作。

机器人程序的创建过程如下所述。

（1）确认 TP 的有效开关处于“ON”的

状态。按下 TP 上的“SELECT”（程序选择）

键，显示程序一览界面，如图 3-4 所示。

（2）按下“F2”键选择界面下方的“创

建”菜单，出现创建程序界面。通过“↑”

“↓”键选择程序名称的输入方法，并输入

程序名称。 图 �-�　程序一览界面

微课

认识程序

微课

TP 程序的管理

微课

TP 程序的创建
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程序命名方式有下面 4 种，如图 3-5 所示。

① 单词：在单词方式下，功能键“F1”～“F5”分别对应 RSR、PNS、STYLE、JOB 和

TEST（机器人编程常用的程序名称）。

② 大写：在大写模式下，功能键“F1”～“F5”分别对应 26 个英文大写字母。

③ 小写：在小写模式下，功能键“F1”～“F5”分别对应 26 个英文小写字母。

④ 其他 / 键盘。

 

图 �-�　程序命名字符输入选择

（3）按下“ENTER”（回车）键确认，此时的界面如图 3-6 所示。功能键“F2”对应的

功能是“详细”菜单，“F3”对应的功能是“编辑”菜单。

（4）选择“详细”菜单，可以查看或者编辑程序详细信息。选择“编辑”菜单或者按

“ENTER”（回车）键，可以进入程序编辑界面，如图 3-7 所示。

   

                  图 �-�　程序创建确定界面                                            图 �-�　程序编辑界面
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项目三　搬运工作站操作编程（基础示教）

��

二、程序的详细信息

程序除了记述机器人如何进行作业的程序的信息

外，还记述了对程序属性进行定义的程序的详细信息，

如图 3-8 所示。

程序的详细信息由以下信息构成。

（1）创建日期、修改日期、复制源、位置数据、程

序数据大小等与属性相关的信息。

（2）程序名、子类型、注释、组掩码、写保护、

忽略暂停、堆栈大小等与执行环境相关的信息。

1. 程序名
程序名用来区别存储在控制装置存储器中的程

序。在相同控制装置内不能创建 2 个或 2 个以上相同名称的程序。程序

名的长度为 1 ～ 8 个字符，程序名相对程序必须是独一无二的。程序名

可以使用的字符有英文字母、数字及其他符号。其中，英文字母仅限大

写字母，第一位不可使用数字，符号仅限下画线“_”。
2. 子类型
子类型用来设定程序的种类。其中，“Job”（工作程序）指定作为

主程序，是从 TP 等装置启动的程序，这种程序可以呼叫并执行处理程序。“Process”（处理 
程序）指定作为子程序，是从工作程序中呼叫并执行特定作业的程序。“Macro”（宏程序）

是指定用来执行宏指令的程序。在宏设定界面上登录的程序，其属性自动地被设定为“MR”。
“State”（状态）可以使用监视功能，在创建条件程序时指定。

3. 注释
创建新的程序时，还可以在程序名上添加注释，用来记述希望在选择界面上与程序名一

起显示的附加信息。

4. 组掩码
组掩码表示使用于各自独立的机器人、定位工作台、其他夹具等的不同的轴（电机）组。

机器人控制装置可以将多个轴分割为多个动作组进行控制（多动作功能）。它可以将最多

56 个轴（插入附加轴板时）分割为最多 8 个动作组后同时进行控制，每一群组最多可控制 9
个轴（多运动功能）。

在系统中只有一个动作组的情况下，标准的动作组为群组 1（1，*，*，*，*，*，*，*）。在

程序中没有动作组（即不伴随机器人动作的程序）的情况下，动作组为（*，*，*，*，*，*，*，*）。
5. 写保护
可以通过写保护来指定是否可以改变程序。

标准设定下已将写保护设定为“OFF”，此时可以创建、追加或修改程序。若将写保护设

定为“ON”，则不能追加或修改程序。在结束程序的创建，并确认其动作后，为避免自己或

其他人员改写程序，可以将写保护设定为“ON”。

【思考与练习】

1. 程序文件的后缀名是什么？

图 �-�　程序的详细信息

微课

TP 程序属性的修改
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