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1.变位机程序功能及说明
变位机运动编程主要作用：控制变位机回原点动作、运动参数赋值、

变位机的启动以及变位运动的反馈。

变位机的所有运动参数存储在机器人端数组NumServopara{6}中。

工业机器人向PLC发送关于变位机运动的具体参数，可实现工业机器人对

变位机绝对定位、绝对速度的间接控制。

变位机伺服运动参数NumServopara
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1.变位机程序功能及说明

变位机的启动参数需要由0至1的状态变化才能触发，变位机伺服运动

参数（NumServopara）说明如下表所示。
变位机伺服运动参数（NumServopara）说明

位数 代表数/单位 功能 取值范围（num）及具体说明
第1位 b1 变位机启动 变位机开始转动，0→1即可触发该动作

第2位 b2（±） 转动方向 0：正向转动
1：负向转动

第3位 b3（°） 转动角度 0-90：对应变位机的绝对位置（角度）
第4位 b4（°/s） 转动速度 0-30：对应变位机的实际转速

第5位 b5 寻找伺服原点 0：当前未触发回原点动作
0→1：触发回原点动作

第6位 b6 夹具动作 0：夹具松开
1：夹具夹紧
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2.变位机回原点程序编写
运行变位机回原点程序（FPosHome），变位机可以执行回原点操作。

程序编写步骤如下：

注意：在执行回原点操作之前，需要通过HMI将变位机手动控制，调

整到原点正方向的某一位置。

（ 1 ） 新 建 变 位 机 回 原 点 程 序 F Po s H o m e ， 该 程 序 所 在 模 块 为

Program。
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2.变位机回原点程序编写

（2）将伺服运动参数数组NumServopara的第5位（回原点功能）

先赋值为0，并传输至PLC；然后再将该位赋值为1，并传输至PLC。如此

可实现启动位0→1的变化以触发回原点功能。
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2.变位机回原点程序编写

（3）添加0.5s延时，用于保证启动的时间。然后添加WHILE逻辑指

令，保证工业机器人每间隔0.5s（可自定义）接收一次PLC的反馈数据，

当反馈数组NumFeedback的第2位状态变化时，停止数据刷新。
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2.变位机回原点程序编写

（4）确认反馈数组NumFeedback的第2位数值为1，即变位机运动

以到位，然后赋值NumServopara的第5位为0，复位回原点功能。完整程

序整理如下：

PROC FPosHome()

NumServopara{5} := 0;

CSendPospara;

NumServopara{5} := 1;

CSendPospara;

WaitTime 0.5;
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2.变位机回原点程序编写

WHILE NumFeedback{2} = 0 DO

CReceiveBackpara;

WaitTime 0.5;

ENDWHILE

WaitUntil NumFeedback{2} = 1\MaxTime:=20;

NumServopara{5} := 0;

CSendPospara;

ENDPROC
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3.变位机运动程序编写

（1）新建带参例行程序

FPosMove，形参一共包括3

个，分别为：转动方向形参

dir、转动角度形参angle、转

动速度形参speed。

为提高变位机运行编程的灵活性及简易性，我们可以将变位机三个运

动参数：转动方向（dir）、转动角度（angle）和转动速度（speed），

进行模块式组合，编写变位机运动程序（FPosMove），使变位机可以执

行定位、定速运动
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3.变位机运动程序编写

（3）将各形参的值赋值

给 伺 服 运 动 参 数

NumServopara对应的各个位，

其中启动位（第1位）赋值为1。

（2）将变位机启动位赋

值为0，并传输至PLC。
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3.变位机运动程序编写

（ 5 ） 将 伺 服 运 动 参 数

NumServopara的第1位数据

赋值为0，复位启动功能。

（4）参考前面的步骤，

变位机运动后，保持刷新PLC

的反馈数据，直至变位机到位

为止。
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3.变位机运动程序编写

完整程序整理如下：

PROC FPosMove(num dir,num angle,num speed)

NumServopara{1} := 0;

CSendPospara;

WaitTime 0.5;

NumServopara{1} := 1;

NumServopara{2} := dir;

NumServopara{3} := angle;

NumServopara{4} := speed;
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3.变位机运动程序编写

CSendPospara;

WHILE NumFeedback{2} = 0 DO

CReceiveBackpara;

WaitTime 0.5;

ENDWHILE

WaitUntil NumFeedback{2} = 1\MaxTime:=20;

NumServopara{1} := 0;

CSendPospara;

ENDPROC
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