
 

 

FD/CFD 控制装置 

操作说明书 

机器人监视单元 

RMU20-20/RMU20-30 

·在使用机器人之前，请详读本操作说明书，并请遵从所有关于安全事项与

正文的指示。 

 ·关于本机器人的安装、操作、维修，请仅由接受过本公司机器人讲习的人

员进行。 

 ·在使用本机器人的时候，必须遵守各个国家有关工业机器人的法律以及安

全相关的法律条例。 

 ·务必将本操作说明书交付给实际操作的人员。 

 ·有关本操作说明书的不明之处以及有关本机器人的售后服务，请向记载在

封底中的敝社的服务中心查询。 
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1.1 概要 

 

1.1.1 机器人监视单元的特征 

 

机器人监视单元（RMU20）是支持安全类别 4,PLe 的系统，在监视机器人的位置、速度并判断其异常时,能够切断

机器人的动力。  

机器人位置监视系统由包含微型计算机和半导体的安全回路所构成，作为来自机器人控制装置外部的输入输出信

号，连接来自工序盘的输入输出信号以及双重的安全信号等信号。 

而作为内部输入输出信号，通过连接控制装置内的紧急停止按钮,以及各种操作开关、电磁开关的控制信号，还

具有监视其序列及状态的功能。 

机器人监视单元与驱动电机的位置编码器通过电缆相连接，通过该编码器位置监视机器人的动作，当出现异常动

作时，能够安全地停止机器人。 

 

 

1.1.2 机器人监视单元的功能 

机器人监视单元具有以下安全功能。 

 

 

动作范围监视功能 

当机器人手腕、工具、工件、机械臂超出所设定的动作区域时，切断安全输出，使机器人安全停止。  

 

角度监视功能 

通过监视机器人的各轴动作范围的功能，当机器人的任意一轴超出所设定的动作范围时，切断安全输出，使机器人

安全停止。  

 

速度监视功能 

在示教模式下，当工具前端速度超过 250mm/s 时，切断安全输出，使机器人安全停止。 

在再生模式下，当工具前端速度、各轴速度超过设定值时，切断安全输出，使机器人安全停止。 

 

停止监视功能 

将“停止监视信号”的输入置于 OFF 时，监视工具前端位置、各关节角度是否仍在动作的功能。当超出所设定的区

域时，切断安全输出，使机器人安全停止。 

 

机器人控制器通讯 

从机器人控制器处能够设定监视中所必需的参数。 

 

编码器、电机接口 

从编码器以及电机动力线处读取监视机器人的位置、速度所必需的位置信息。 

 

输入输出信号、运转准备序列功能 

始终监视双重的紧急停止、启动开关等的状态，执行接通/切断伺服电源的序列。通过将控制电机驱动电源的电磁

开关的 B接点作为机器人的启动条件，能够对电磁开关的熔敷进行返回检查。 
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1.1.3 规格 

一般规格 

 项目 规格 备注 

1 额定工作电压 
DC24V +10% 

-15% 
 

2 额定电流 
U24V 1.0A 

U24A 0.5A 

根据连接设备的不

同，值也将不同。 

3 安全输入 

共 13 点 

·机器人紧急停止 

·紧急停止 

·安全插头 

·保护停止 

·启动开关 

·外部启动开关(MATSW) 

·机器人 LS 

·子机异常 

·通用安全输入（1～5） 

可作为区域选择信号、停止监视选择 

或再生速度监视选择信号进行选择 

双重安全输入 

4 安全输出 

共 4点 

·机器人动力供给 

·通用安全输出 3点 

附带返回检查 

双重输出 

5 监视器输入 共 16 点  

6 监视器输出 共 9点  

7 监视轴数 最多 8轴  

8 位置检测器 

串行编码器 

 支持松下产 N400 格式 

 支持尼康产 A 格式（并支持总线连接） 

电机磁极位置检测电路 

 

9 参数发送 
来自机器人控制器的传输 

 
 

10 
与机器人控制器的通

讯 
USB  

11 外形尺寸 
54（W）×242（H）×251（D） 

 
包括安装配件 

12 保护结构 
IP20 

 
 

13 使用环境温度 
0～55℃ 

 
 

14 使用环境湿度 
30～85%RH 无结露 

 
 

15 
安全网络 

（仅限 RUM20-30） 
对应 CIP Safety on Ethernet/IP  

 



1.1概要 

1-3 

 

 

安全功能 

 功能 规格 备注 

1 

运转准备序列功能 

位置监视功能（监视动作范围、角度） 

速度监视功能 

停止监视功能 

区域内停止监视功能 

安全网络功能（仅限 RUM20-30） 

安全类别 4、 

PL（性能水平）=e、 

MTTFd： 75.15 

DC： 94.34 

CCF： 75 

SIL3 

 PFD： 4.36E-4 

 PFH： 1.99E-8 

 验证试验时间间隔：5年 

 

 

安全响应时间 

 功能 响应时间 备注 

1 运转准备序列功能 

小于 30ms 

（可通过参数设定更改的

项目除外） 

从安全输入开始输入到安全

输出被切断为止的时间 

2 位置监视功能（监视动作范围、角度） 小于 50ms 

3 速度监视功能 小于 70ms 

4 停止监视功能 小于 50ms 

5 区域内停止监视功能 小于 50ms 

6 安全网络功能 小于 50ms 

从出现异常状态开始到安全

输出被切断为止的时间 

 

动作范围监视 

 项目 规格 备注 

1 
限制范围 1 

安全栅 

将以机器人为中心的任意定义的直线的外侧作为限制区

域。 

限制直线最多可以定义 8条。 

可设定 4组 

输入通过安全网

络的选择信号可

以执行切换。 

2 
限制范围 2 

局部范围 

将限制范围内直线所包围的区域内侧的一部分作为限制区

域。 

限制范围最多可以以 4 条直线定义，最多可以设定 8 个位

置。 

可以设定为 3 条线的三角形或 4 条线的四边形。 

可以在世界坐标系中设定 Z 方向的上限值和下限值。 

可以通过通用安全输入切换局部范围的有效/无效。 

 

3 
限制对象 1 

工具球限制 

为每个工具定义 20个球体或立方体，当超出限制范围时，

进入符合限制方法的状态。 
 

4 
限制对象 2 

机械臂限制 

在机械臂上定义 10 个圆柱体或 10 个球体，当超出限制范

围时，进入符合限制方法的状态。 
 

5 工具 
最多支持 32个工具。 

通过来自机器人控制器的工具编号进行监视。 

监视器输入 4ch 

对应 16个工具 

16个工具以上时，

使用安全网络。 

6 限制坐标 

动作范围监视使用 JIS标准的世界坐标系。 

对于设置在基座上的机器人及壁挂式机器人，必须在“常

数：格式化与初始设定：安装姿势”中进行设定。 

 

7 限制方法 

限制对象超出限制范围时的动作如下。 

《示教模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

《再生模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

按下“LS解除开关”LSSW 按钮期间，可解除异常内容。 

进入限制范围时也可输出信号。 

通过使用逻辑运

算功能进入限制

范围时也可输出

信号。 

此外，还可以分配

安全网络。 

8 限制对象 
仅以操作器为对象。 

但安装在行走轴上的操作器还需考虑行走轴的移动。 
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角度监视 

 项目 规格 备注 

1 基本功能 
监视各轴的动作范围，当超过角度限制时，进入符合限制

方法的状态。 

设定 4 组(8 轴为 1

组) 

输入通过安全网络

的选择信号可以执

行切换。 

2 

限制方法 

 

 

限制对象超出限制范围时的动作如下。 

《示教模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

《再生模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

 

按下“LS解除开关”LSSW 按钮期间，可解除异常内容。 

 

 

速度监视 

 项目 规格 备注 

1 基本功能 

《示教模式》 

监视 TCP 的线速度是否超过 250mm/sec。 

《再生模式》 

监视 TCP 的线速度及各轴速度是否超过设定值。 

设定 4 组(8 轴为 1

组) 

输入通过安全网络

的选择信号可以执

行切换。 

2 

限制方法 

 

 

超过限制速度时的动作如下。 

《示教模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

《再生模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

 

3 限制对象 
以操作器为对象。 

但安装在行走轴上的操作器还需考虑行走轴的移动。 
 

 

 

停止监视功能 

 项目 规格 备注 

进行 TCP 停止监视。  

1 
基本功能 

 
停止监视输入信号置于 OFF 时，如果 TCP 位置以及各轴角

度发生变化，则安全输出置于 OFF。 

（停止类别 0） 

 

 

 

区域内停止监视功能 

 项目 规格 备注 

1 基本功能 
机器人的空走时间与根据动作速度预测的停止距离超出

限制范围时，停止机器人。 
 

2 限制方法 

限制对象超出限制范围时的动作如下。 

《示教模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

《再生模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

通过输入“错误复位”，可解除异常内容。 
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工具编号核对功能 

 项目 规格 备注 

1 基本功能 

对来自机器人控制器的工具编号设定值和工具所输出的

工具编号信号进行比较， 

最多可以对 16个工具的工具编号进行监视。 

工具编号不一致，且移动超过工具核对距离的设定值时发

生异常。 

监视器输入 4ch 

对应 16个工具 

16 个工具以上时，

使用安全网络。 

2 限制方法 

限制对象超出限制范围时的动作如下。 

《示教模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

《再生模式》 

安全输出 OFF。（停止类别 0） 

通过输入“错误复位”，可解除异常内容。 

 

 

 

机器人控制器通讯 

 项目 规格 备注 

1 基本功能 
通过 USB 通讯，与机器人控制器相互传输参数，向其发送

异常内容、监视状态。 
 

2 参数设定 

可以通过机器人控制器设定角度监视、动作范围监视、速

度监视的相关参数，并保存在监视单元内部。 

由于参数保存在 ROM 内，所以即使切断电源也不会丢失。 

 

 

 

编码器、电机接口 

 项目 规格 备注 

1 基本功能 

《编码器》 

可接收发送双向串行通讯编码器的数据。 

可同时读取伺服放大器与编码器通讯中的请求数据、编码

器输出数据。 

《电机》 

能够从电机的动力线处读取电机的位置。 

 

2 连接方法 

《编码器》 

编码器的连接方法可选择 1 轴单独连接或总线连接。 

单独连接、总线连接最多都可连接 8轴。 

连接方法可在参数“编码器型号”中指定。 

 

3 异常检测 

《编码器》 

编码器检测异常 

超时检测（硬件） 

编码器 ID 检查（硬件） 

断线检测（软件） 

《电机》 

通过与编码器的位置进行比较，检测出不一致。 
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输入输出信号、运转准备序列处理 

 项目 规格 备注 

1 安全输入 

读取安全信号。 

关于各信号的详情，请参照“2.3.2 安全输入”。 

对输入期间短路、输入电路故障、2 个输入期间不一致、过电流进

行诊断。 

检测到异常时，将安全输出置于 OFF。 

 

2 安全输出 

输出安全信号。 

关于各信号的详情，请参照“2.3.3 安全输出”。 

对输出期间短路、输出电路异常、返回检查输入电路异常进行诊断。 

检测到异常时，将安全输出置于 OFF。 

 

3 监视器输入 

读取监视器信号。 

关于各信号的详情，请参照“2.3.5 监视器输入”。 

对输入电路故障、过电流进行诊断。 

检测到异常时，将安全输出置于 OFF。 

 

4 监视器输出 

输出监视器信号。 

关于各信号的详情，请参照“2.3.6 监视器输出”。 

检测到异常时，将安全输出置于 OFF。 

 

5 运转准备序列 根据紧急停止、启动开关等的输入条件，控制安全输出的 ON/OFF。  
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环境适应性 

项目 内 容 

过电压类别 过电压类别 Ⅰ 

防护等级 等级Ⅲ（PELV） 

温度 

 

工作温度 0℃～55℃ 

存储温度 -25℃～70℃ 

周围环境 

 

污染程度 2 

湿度 等级 RH1 30～85%RH 无结露 

无腐蚀性气体 

高度：最高 1000m 

振动 10～57Hz   振幅 0.075mm 

57～150Hz  1G 

针对互相垂直的3轴，各轴10扫描循环 

 

 

重要
 

RMU20 在设计时假设为污染程度 2。 

设置在机器人控制器中时，控制器应为密闭结构，并请采取防尘、防水的措施。 

 

污染程度 2的定义如下。 

“环境中一般无导电性尘埃。但根据实际情况会由于尘埃的堆积导致暂时性导电的环境。一般相当于工厂的控制室

及工厂地板上满足 IP54标准的控制盘内的环境。” 

 

 

适用指令 

指令 内 容 内 容 

机械指令 

 

EN ISO 13849-1(2008) 

EN ISO 10218-1(2006) 

IEC 62061(2005) 

EN 60204-1/A1(2009) 

机械的安全性 

工业操作机器人－安全性 

机械类的安全 （功能安全） 

机械类的电气安全 

低电压指令 EN 50178(1997) 电子设备用电子仪器 

EMC指令 IEC 61326-3-1(2008)  测量、控制及试验所用电器-EMC 要求事项- 

第 3-1 部分：安全相关系统及以实施安全相关功能（功

能的安全性）为目的的机器的电磁兼容性要求事项 

功能安全 IEC 61508(2010) 

EN 61800-5-2(2007)  

电气/电子/可编程电子安全相关系统的功能安全 

可变速电力驱动系统- 

第 5-1 部分：安全要求事项-电气、热和能量- 
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1.1.4 关于型号 

 

机器人监视单元的型号以及序列号可以从贴在监视单元上的铭牌中进行确认。 

 

型 号 RMU20-20 或者 RMU20-30 
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1.2 风险评估 

风险评估是指明确机械潜在的危险，评估危险的程度（风险），实施降低风险的措施，直至评估系统为安全为止。 

请遵照 IEC 61508 标准进行风险评估。 

 

流程如下： 

 

１）对系统整体实施评估，包括机器人及周边设备的分析、运转状况，辨别危险源、并预估其风险。 

２）按照 IEC 61508 标准，使用 SIL（安全完整性等级）评估风险。 

３）判断风险评估的结果为不安全时，采取降低风险的措施。 

４）重复以上流程，直到判断机器人系统整体为安全为止。 

 

该流程由 ISO 12100、ISO 14121 所规定。 

 

 

安全完整性等级（SIL）  

SIL 由 IEC 61508 标准所规定。 

是针对某个危险现象，考虑其影响大小、出现频率、避免的可能性、发生概率，将部件的故障频率等级从 1到 4分

为 4个等级进行评估风险的方法。根据 SIL 等级设定目标故障频率，当无法达到该频率时，判断该系统为不安全。 

 

设计 RMU20 在连续运转模式（IEC 61508的高需求运转模式）下，可以达到 SIL3 等级。 

 

详情请参照功能安全标准 IEC 61508。 

 

 

降低风险的措施 

判断风险评估的结果，机器人及周边设备为不安全时，必须采取降低风险的措施。ISO 12100、 ISO 14121 中已规

定降低风险的方案，请通过多个降低风险方案组合的方式，使机器人及周边设备达到安全等级。 
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1.3 连接 

1.3.1 所需组件和安装（FD 控制装置） 

 

使用本单元时，除本单元外还需以下选购产品。 

出货时这些已安装在机器人控制装置，无需由顾客安装。 

 

表 1.3.1 FD 控制装置 所需的选购产品 

部件名称 产品编号 

时序基板 

 
UM367-20 

监视单元安装盘内追加选购 

 
FD11-OP145-A 

支持位置检测的驱动单元 

 
ROX****T 或 ROX****CT 

 

 

 

1.3.2 所需组件和安装（CFD 控制装置） 

 

表 1.3.2 CFD 控制装置 所需的选购产品 

部件名称 产品编号 

监视单元选配件 
CFD-OP145-A 

(包括时序基板 UM367-20) 

 

在使用 CFD 控制装置时，由于监视单元和机器人控制装置分别安装在不同箱内，因此机器人控制装

置时序基板的安装、监视单元的连接等一系列作业，应由顾客执行。 

详情请参照“CFD 控制装置 操作说明书 技术资料 1”[第 21 章 机器人监视单元]。 

 

 

机器人 

监视单元 

CFD 

控制装置 

T/P 

安全插头、紧急停止等 

与安全相关的信号 

一般的输入 

输出信号 

机器人 

 
 

图 1.3.1  CFD控制装置  监视单元的连接示例 
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1.3.3 时序基板 UM367-20 

时序基板 UM367用于控制装置内部及与周边装置间的数码输入输出信号的控制、模式切换的控制。 

 

 
图 1.3.2 时序基板的外观图 

 

表 1.3.3 时序基板的连接接口 

接口名称 功能 连接目标 

CNRWC 未使用  

CNOP2 未使用  

CNRMU2 用于监视单元 连接到监视单元。 

CNOP 用于操作面板 连接到操作面板。 

CNRBS 用于监视单元 连接到监视单元。 

CNSTP 未使用  

CNRMU1 用于监视单元 连接到监视单元。 

CNTP 用于 TP 连接 连接到悬式示教作业操纵按钮台。 

CNSV 用于 IPM 驱动单元 连接到 IPM 驱动单元。 

CNLINE 工序盘 连接到 TBX-1。 

CNARC - 未使用 

CNP24V 24V 电源 连接到扩展板。 

 

【跳线设定】 
时序基板 UM367搭载有 JP1,2,3这 3个跳线。 

紧急停止电路与控制装置独立，连接到工序盘等来自外部的电源进行使用时 JP1，2，3按下表中的外部电源规格进行设

定。 

出厂时设定为标准规格（内部电源规格）。 

表 1.3.4  跳线设定表 

设定位置 标准规格（内部电源规格） 外部电源规格 

JP1 2-3 间短路 1-2 间短路 

JP2 2-3 间短路 1-2 间短路 

JP3 2-3 间短路 1-2 间短路 

 

JP3 

JP1,2 
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1.3.4 安全输入的连接 

 

电气规格 额定 DC26V，5mAmax 

连接到干接点。 

为防止接点不良等，请使用能够开关上述微小负荷的机器。 

 

请通过双重接点输入。双重接点输入的两个独立的信号输入必须进行相同的动作。 

如图 1-2 所示，请各自独立连接 INA+～INA-之间、INB+～INB-端子之间的接点。 

请注意切勿采用如图 1.3.4所示的连接方式。  

 

  【例】 机器人紧急停止输入时 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 1.3.3 安全输入信号的连接图 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 1.3.4 安全输入信号的错误连接实例 

 

监视器输入的连接 

 

电气规格 额定 DC26V，5mA 

连接到干接点。 

为防止接点不良等，请使用能够开关上述微小负荷的机器。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
图 1.3.5 监视器输入信号的连接图 

TBX-1（监视单元输入） TBX-1（监视单元输入）

TBX-1（监视单元输入）

外部输入 

外部输入 

TBX-1（监视单元输入）

外部输入 

外部输入 
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不同出厂时期的端子台，型号（端子编号）有所不同。 

 

①型号为 PM5DW-50V4（制造商：吉田电机）的情况 (FD 控制装置) 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

表 1.3.5 端子台 TBX-1 引脚配置 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

0 IN5A+ SI 外部紧急停止 1+ 1 IN5A- SI 外部紧急停止 1- 

2 IN5B+ SI 外部紧急停止 2+ 3 IN5B- SI 外部紧急停止 2- 

4 IN6A+ SI 安全插头 1+ 5 IN6A- SI 安全插头 1- 

6 IN6B+ SI 安全插头 2+ 7 IN6B- SI 安全插头 2- 

8 IN7A+ SI 保护停止 1+ 9 IN7A- SI 保护停止 1- 

10 IN7B+ SI 保护停止 2+ 11 IN7B- SI 保护停止 2- 

12 IN8A+ SI 外部启动开关 1+ 13 IN8A- SI 外部启动开关 1- 

14 IN8B+ SI 外部启动开关 2+ 15 IN8B- SI 外部启动开关 2- 

16 IN9A+ SI 通用安全输入 11+ 17 IN9A- SI 通用安全输入 11- 

18 IN9B+ SI 通用安全输入 12+ 19 IN9B- SI 通用安全输入 12- 

20 IN10A+ SI 通用安全输入 21+ 21 IN10A- SI 通用安全输入 21- 

22 IN10B+ SI 通用安全输入 22+ 23 IN10B- SI 通用安全输入 22- 

24 IN11A+ SI 通用安全输入 31+ 25 IN11A- SI 通用安全输入 31- 

26 IN11B+ SI 通用安全输入 32+ 27 IN11B- SI 通用安全输入 32- 

28 IN12A+ SI 通用安全输入 41+ 29 IN12A- SI 通用安全输入 41- 

30 IN12B+ SI 通用安全输入 42+ 31 IN12B- SI 通用安全输入 42- 

32 IN13A+ SI 通用安全输入 51+ 33 IN13A- SI 通用安全输入 51- 

34 IN13B+ SI 通用安全输入 52+ 35 IN13B- SI 通用安全输入 52- 

36 GPIN13 I 工具编号 1 37 GPIN14 I 工具编号 2 

38 GPIN15 I 工具编号 3 39 GPIN16 I 工具编号 4 

40 P1 P 24V 41 P1 P 24V 

42 INCOM I 工具编号用输入 COM 43 M1 G 24V 系统的接地 

44 EX_EMG1+ SO 外部紧急停止输出 1+ 45 EX_EMG1- SO 外部紧急停止输出 1- 

46 EX_EMG2+ SO 外部紧急停止输出 2+ 47 EX_EMG2- SO 外部紧急停止输出 2- 

48 X24V P 外部 DC24V 电源 49 X0V P 外部 DC24V GND 

SI：安全输入， I：监视器输入， SO：安全输出 P：电源， G：接地 
 

 

463836343230282624222018161412108642

11 135 217 23159 173 25 27

0 42

29 3119 33 35 37 39 41

40

43 45 47 491

4844

129mm 
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②型号为 PCX-1H50（制造商：东洋技研）的情况 （FD 控制装置、CFD 控制装置） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

表 1.3.6 端子台 TBX-1 引脚配置 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

A1 IN5A+ SI 外部紧急停止 1+ B1 IN5A- SI 外部紧急停止 1- 

A2 IN5B+ SI 外部紧急停止 2+ B2 IN5B- SI 外部紧急停止 2- 

A3 IN6A+ SI 安全插头 1+ B3 IN6A- SI 安全插头 1- 

A4 IN6B+ SI 安全插头 2+ B4 IN6B- SI 安全插头 2- 

A5 IN7A+ SI 保护停止 1+ B5 IN7A- SI 保护停止 1- 

A6 IN7B+ SI 保护停止 2+ B6 IN7B- SI 保护停止 2- 

A7 IN8A+ SI 外部启动开关 1+ B7 IN8A- SI 外部启动开关 1- 

A8 IN8B+ SI 外部启动开关 2+ B8 IN8B- SI 外部启动开关 2- 

A9 IN9A+ SI 通用安全输入 11+ B9 IN9A- SI 通用安全输入 11- 

A10 IN9B+ SI 通用安全输入 12+ B10 IN9B- SI 通用安全输入 12- 

A11 IN10A+ SI 通用安全输入 21+ B11 IN10A- SI 通用安全输入 21- 

A12 IN10B+ SI 通用安全输入 22+ B12 IN10B- SI 通用安全输入 22- 

A13 IN11A+ SI 通用安全输入 31+ B13 IN11A- SI 通用安全输入 31- 

A14 IN11B+ SI 通用安全输入 32+ B14 IN11B- SI 通用安全输入 32- 

A15 IN12A+ SI 通用安全输入 41+ B15 IN12A- SI 通用安全输入 41- 

A16 IN12B+ SI 通用安全输入 42+ B16 IN12B- SI 通用安全输入 42- 

A17 IN13A+ SI 通用安全输入 51+ B17 IN13A- SI 通用安全输入 51- 

A18 IN13B+ SI 通用安全输入 52+ B18 IN13B- SI 通用安全输入 52- 

A19 GPIN13 I 工具编号 1 B19 GPIN14 I 工具编号 2 

A20 GPIN15 I 工具编号 3 B20 GPIN16 I 工具编号 4 

A21 P1 P 24V B21 P1 P 24V 

A22 INCOM I 工具编号用输入 COM B22 M1 G 24V 系统的接地 

A23 EX_EMG1+ SO 外部紧急停止输出 1+ B23 EX_EMG1- SO 外部紧急停止输出 1- 

A24 EX_EMG2+ SO 外部紧急停止输出 2+ B24 EX_EMG2- SO 外部紧急停止输出 2- 

A25 X24V P 外部 DC24V 电源 B25 X0V P 外部 DC24V GND 

SI：安全输入， I：监视器输入， SO：安全输出 P：电源， G：接地 
 

 

 

 

92.5mm 
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连接端子台 TBX-1 的相关注意事项 

 

连接适用的工具：一字螺丝刀（刃宽 2.6mm） 

 

电线规格 

外部 I/O 机器配线用的电线规格请参考下述内容。 

单线 φ1.6 mm 绞线 (Flexible wire) φ1.25mm
2

 

 

直接以电线连接时，电线的剥线长度应为 11mm。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

为使连接时不至于引起周围电线等的短路，强烈建议将电线连接到塑料绝缘棒状端子。此时请选择连

接部位大于 11mm 的棒状端子。 
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1.3.5 安全输出的连接 

 

通用安全输出连接到监视单元连接器 CNGP2。 

电气规格 

各输出 

FET 输出 

DC30V，100mAmax 

连接时请保证全部输出（2chx3 输出）的合计电流小于 600mA。 

 

表 1.3.7 连接器 CNGP2 引脚配置 

引脚编号 
 

电路记号 
 

I/O 备注 
 

引脚编号
 

电路记号 
 

I/O 备注 
 

（A1） OUT2A+ SO 通用安全输出 11+ （B1） OUT2A- SO 通用安全输出 11- 

（A2） OUT2B+ SO 通用安全输出 12+ （B2） OUT2B- SO 通用安全输出 12- 

（A3） BK2+ BI 返回检查 1+ （B3） BK2- BI 返回检查 1- 

（A4） OUT3A+ SO 通用安全输出 21+ （B4） OUT3A- SO 通用安全输出 21- 

（A5） OUT3B+ SO 通用安全输出 22+ （B5） OUT3B- SO 通用安全输出 22+ 

（A6） BK3+ BI 返回检查 2+ （B6） BK3- BI 返回检查 2- 

（A7） OUT4A+ SO 通用安全输出 31+ （B7） OUT4A- SO 通用安全输出 31- 

（A8） OUT4B+ SO 通用安全输出 32+ （B8） OUT4B- SO 通用安全输出 32- 

（A9） BK4+ BI 返回检查 3+ （B9） BK4- BI 返回检查 3- 

（A10）    （B10）    

SO：安全输出，BI：返回检查输入 

 

适用的电缆插座外壳：  
泰科电子产  型号 2-1318118-9， 20针， Y 型 

 

电缆侧连接端子： 
  泰科电子产 型号 1318108-1 （适用电线 AWG#28-24）压接工具型号 91576-1 

   1318107-1 （适用电线 AWG#22-18）压接工具型号 91595-1 

 
请将各输出电路与具有强制引导结构的安全继电器或电磁开关相连接。 

或将 b接点作为检测安全继电器或电磁开关故障的反馈信号配合使用。 

请将安全继电器或电磁开关的 b接点以串联方式连接到返回检查输入中。 

 

※若返回检查输入未输入，当输出 ON 时，将发生返回检查异常。 

 

      连接器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

OUTxA+

OUTxA-

OUTxB+

OUTxB-

BKx+

BKx-

Relay1

Relay2
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1.4 (参照) EC DECLARATION OF CONFORMITY FOR MACHINERY 

 

 

EC DECLARATION OF CONFORMITY FOR MACHINERY 

(Directive 2006/42/EC - Annex II A) 
 
Manufacturer : NACHI-FUJIKOSHI CORP. 

Address : Head office 17F SHIODOME SUMITOMO BLDG. 

   1-9-2, Higashishinbashi, MINATO-KU, TOKYO, 105-0021, JAPAN 

  Manufacture 1-1-1, Fujikoshihonmachi, TOYAMA-CITY, 930-8511, JAPAN 
 

Representative : NACHI EUROPE GmbH 

The person authorized to compile the technical file is Mr. Shinji Kato 

address Bischofstrasse 99, D-47809 KREFELD, GERMANY 
 
 
Herewith declares that: 

Machine Name : Industrial Robot 

Model (Type) : Robot type name is written here 

Serial Number : Manufacturing number is written here 

 

 - does comply with the provisions of the following EC directives: 
Directive 2006/42/EC of the European Parliament and of the Council of 17 May 2006 on Machinery 

and Amending Directive 95/16/EC 
 

Directive 2004/108/EC of the European Parliament and of the Council on the approximation of the 
laws of the Member States relating to electromagnetic compatibility. 
 

Directive 2006/95/EC of the European Parliament and of the Council on the harmonisation of the 
laws of the Member States relating to electrical equipment designed for use 
within certain voltage limits. 

 

And furthermore declares that 
 - The following harmonized standards have been applied: 

EN 12100:2010 Safety of machinery. General principles for design. 
EN ISO 10218-1:2011 Robots for industrial environment - safety requirements - Part 1: Robot 
EN 60204-1:2006 Safety of machinery - Electrical equipment of machines – 

Part 1 :General requirements 
EN 55011:2007 Industrial, scientific and medical (ISM) radio-frequency equipment – 

Electro-magnetic disturbance characteristics - Limits and methods of 
measurement 

EN 61000-6-2:2005 Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 6-2: Generic standards - Immunity  
for industrial environments 

EN ISO 13849-1 
/13849-2:2008 

Safety of machinery -- Safety-related parts of control systems – 
Part 1: General principles for design  Part 2 : Validation 

 
Issued on:  Shipped date is written here 
 
 

 
 

Signature of general manager is written here 

 
General Manager 
Robot Engineering Department 

Robot Manufacturing Div. 
NACHI-FUJIKOSHI CORP. 

 

 

 

 

EN ISO 13849-1 :2008  Safety of machinery 

EN ISO 10218-1 :2011  Manipulating industrial robots – Safety 

IEC 62061 :2005  Safety of machinery 

EN 60204-1/A :12009  Safety of machinery – Electrical equipment of machines 

EN 50178 :1997  Electronic equipment for use in power installations 

IEC61326-3-1 :2008  Electrical equipment for measurement, control and laboratory use - EMC 

  requirements - Part 3-1: Immunity requirements for safety-related systems and 

  for equipment intended to perform safety-related functions (functional safety) -

  General industrial applications 

IEC61508 :2010  Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic 

  safety-related systems 

EN 61800-5-2 :2007  Adjustable speed electrical power drive systems - Part 5-2: Safety 

  requirements - Functional, and how it can benefit machine builders. 

Address : Bischofstrasse 99, D-47809 KREFELD, GERMANY 

Machine Name :  Robot Monitoring Unit 

 

Model (Type) :  RMU20-20, RMU20-30 
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NOTE 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

第2章 监视单元的构成 

 

本章将介绍机器人监视单元的外观及各个部分，同时将详细说明进入监视单元的连

接信号。还将对机器人监视单元所具有的功能进行说明。 

 

2.1 与外部装置的连接............................................... 2-1

2.2 外观、各部分说明............................................... 2-3

2.2.1 外观图 ..................................................... 2-3

2.2.2 LED ........................................................ 2-5

2.2.3 连接器 ..................................................... 2-7

2.3 连接信号...................................................... 2-14

2.3.1 信号的连接图 .............................................. 2-14

2.3.2 安全输入 .................................................. 2-15

2.3.3 安全输出 .................................................. 2-18

2.3.4 返回检查电路 .............................................. 2-19

2.3.5 监视器输入 ................................................ 2-20

2.3.6 监视器输出 ................................................ 2-21

2.3.7 运动控制器接口 ............................................ 2-22

2.3.8 编码器接口 ................................................ 2-22

2.3.9 电机接口 .................................................. 2-22

2.3.10 电源供给 ................................................. 2-22

2.4 装入控制装置时的注意事项...................................... 2-23

2.4.1 低电压指令中的必要事项（符合 EN50178 标准） ................ 2-23

2.4.2 EMC 指令中的必要事项（符合 IEC 61326-3-1 标准）............ 2-23

2.4.3 其他：与 RMU20 连接的电缆的处理 ............................ 2-24

2.5 动作范围/角度/速度监视功能.................................... 2-25

2.5.1 与人的协作运转 ............................................ 2-25

2.5.2 动作范围监视 .............................................. 2-26

2.5.3 角度监视 .................................................. 2-27

2.5.4 动作范围监视/角度监视功能的解除方法 ....................... 2-27
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2.5.8 工具编号监视功能 .......................................... 2-29

2.6 运转准备序列功能.............................................. 2-31

2.6.1 运转准备序列的概要 ........................................ 2-31

2.6.2 运转准备条件 .............................................. 2-32

2.6.3 动力供给 ON 控制 ........................................... 2-32

2.6.4 时序图 .................................................... 2-33

2.7 逻辑运算输出功能（通用安全输出功能）.......................... 2-35
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2.1 与外部装置的连接 

本节将说明机器人监视单元和机器人控制装置以及外部装置之间的连接实例。本连接实例以 1 个悬式示教作业操

纵按钮台操作 2 台机器人的系统为对象，但作为一个实例，实际的设备存在各种类别，所需要的安全对策也将不

同。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 2-1 与外部机器的连接实例 

 

非常停止スイッチ
教示／再生切替スイッチ 等
Emergency stop
Teach/Auto switch

非常停止
安全停止
保護停止

Emergency stop
Safety stop

Protection stop 

非常停止スイッチ
イネーブルスイッチ
Emergency stop
Enable switch

パラメータ設定
Parameter setting

机器人控制装置 电源 

机器人 

电机 

编码器 

驱动单元

悬式示教作业操纵按钮台 

操作面板 

运动控制器 

异常输出 

驱动单元

监视单元 

监视单元

电源

工序盘或 

外部控制机器 

参数设定 

紧急停止开关 
启动开关 

紧急停止开关 

示教/再生切换开关等

紧急停止 
安全停止 
保护停止 

监视输入输出
位置/速度

监视输入输出
位置/速度

相互比较 
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机器的名称 说明 

悬式示教作业操纵按钮

台 

操作员使用 HMI 机器来操作机器人、编制机器人程序、设定参数。能够显示机器

人程序数据、机器人的动作状态等。还能够对机器人安全单元进行初始设定以及

显示机器人安全单元中发生的错误。 

包含与安全相关的信号（以下简称安全信号），例如紧急停止开关、启动开关信号，

并将这些信号连接到机器人监视单元。 

 

外部控制机器或工序盘 为了控制机器人的动作，生产线上的外部控制机器或工序盘通过各种输入输出信

号及通讯线路与机器人控制装置连接。将紧急停止信号及安全停止信号等输入输

出信号连接到机器人监视单元。 

 

机器人控制装置 内部包含以下所说明的操作面板、运动控制器、驱动单元、电磁开关，以及机器

人监视单元，是用于控制机器人的装置。上述悬式示教作业操纵按钮台以及工序

盘的信号线与机器人控制装置连接。 

 

操作面板 在操作人员用于操作机器人的面板中，运转准备序列相关的紧急停止开关作为安

全信号连接到本监视单元。 

 

运动控制器 是决定机器人动作的装置，用于编制机器人程序及保存参数设定，依照机器人程

序创建机器人动作指令，发送到驱动单元，使电机运行。为了进行速度/位置监视，

与监视单元间进行必要参数的设定、确认，通过各种通讯接收发送来自机器人监

视单元的信息，并输出到悬式示教作业操纵按钮台等处。 

 

机器人监视单元 监视输入输出信号、机器人的电机，以及来自编码器的位置信息，当判断发生异

常时，切断机器人的驱动电源。该监视通过内部的 2 台微型计算机进行独立的监

视，并相互进行比较，当结果不同时，也将切断驱动电源。 

 

驱动电源 用于驱动机器人的电源。 

 

电磁开关 能够接通/切断机器人的动力供给的开关，由来自机器人监视单元的双重安全输出

所控制。 

 

驱动系统 用于驱动机器人的电机的装置，根据来自动作控制器的动作指令，驱动各轴的电

机。通过电磁开关可以切断伺服驱动器的驱动电源，停止机器人。 

 

机器人 是本机器人监视单元的监视对象，监视工具前端及各关节的位置/速度，能够在发

生异常时通过切断电磁开关切断动力，使其停止。 

各关节上安装有限制动作范围的限制开关，将其作为安全输入连接到机器人监视

单元，能够在发生如超过动作范围等异常动作时切断驱动电源。 

 

电机· 

编码器 

配备于机器人各轴上，通过编码器将机器人各关节的位置数据发送到伺服驱动器，

使伺服驱动器能够根据此数据提供适当的电机驱动电流。在本监视单元中用于接

收位置信息、监视位置/速度。 
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2.2 外观、各部分说明 

 

2.2.1 外观图 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 2-2 机器人监视单元外观 正面(RMU20-20) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 2-3 机器人监视单元外观 侧面(RMU20-20) 
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图 2-4 机器人监视单元外观 正面(RMU20-30) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 2-5 机器人监视单元外观 侧面(RMU20-30) 
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2.2.2 LED 

 

1）状态显示 LED 

 

显示输入输出信号的状态。 

 

表 2-1 状态显示 LED 的状态 

 分类 名称 内容 

1 电源接通时  显示机器人监视单元的内部软件的版本。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2 正常运行时  正常运行时 LED 如下显示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

例：“V1.1”时。 

 

最初へ戻る  返回至最开始 
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3 运行异常时  显示错误编号。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

例：“错误代码 01、帮助代码 2345H” 

 

最初へ戻る  
 

返回至最开始
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2.2.3 连接器 

 

1）CN1 

 

表 2-2 连接器 CN1引脚配置 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

（A1） U24V PI DC24V 电源 （B1） U0V GI DC24V 电源 GND 

（A2） U24V PI DC24V 电源 （B2） U0V GI DC24V 电源 GND 

（A3） IN1A+  SI 
机器人紧急停止

1+ 
（B3） IN1A-  SI 机器人紧急停止 1-

（A4） IN1B+  SI 
机器人紧急停止

2+ 
（B4） IN1B-  SI 机器人紧急停止 2-

（A5） IN2A+  SI 启动开关 1+ （B5） IN2A-  SI 启动开关 1- 

（A6） IN2B+  SI 启动开关 2+ （B6） IN2B-  SI 启动开关 2- 

（A7） IN3A+ SI 子机异常 1+ （B7） IN3A- SI 子机异常 1- 

（A8） IN3B+ SI 子机异常 2+ （B8） IN3B- SI 子机异常 2- 

（A9） GPIN1 I 未使用 （B9） GPIN2 I 再生模式 

（A10） GPIN3 I 示教模式 （B10） GPIN4 I 切断动力指示 

（A11） GPIN5 I 系统正常 （B11） GPIN6 I 未使用 

（A12） GPIN7 I LS 解除 SW （B12） GPIN8 I 24V输入 

（A13） P1 PO DC24V （B13） P1 PO DC24V 

（A14） OUT1A+ SO 
机器人动力供给

1+ 
（B14） OUT1A-  SO 机器人动力供给 1- 

（A15） OUT1B+  SO 
机器人动力供给

2+ 
（B15） OUT1B-  SO 机器人动力供给 2-

（A16） BK1+ BI 
机器人动力供给 

返回检查 1+ 
（B16） BK1- BI 

机器人动力供给 

返回检查 1- 

（A17） GPOUT1 O ES 异常 （B17） GPOUT2 O 运转准备输入指示灯 

（A18） OUTCOM1 O 
GPOUT1 

输出 COM 
（B18） OUTCOM2 O 

GPOUT2 

输出 COM 

（A19） U24A PI DC24V 电源 （B19） U0A GI DC24V 电源 GND 

（A20） U24A PI DC24V 电源 （B20） U0A GI DC24V 电源 GND 

适用电缆插座外壳：广濑电机 型号 HIF3BA-40D-2.54C，40 针 

SI：安全输入，SO：安全输出，BI：返回检查输入，I：监视器输入，O：监视器输出 PI：电源输入， 

GI：接地输入，PO：电源输出，GO：接地输出 
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2）CNE1 

 

表 2-3 连接器 CNE1引脚配置 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

（A1） S1+ IO 编码器 1  

（差动信号+） 

（B1） S1- IO 编码器 1  

（差动信号-） 

（A2） S2+ IO 编码器 2  

（差动信号+） 

（B2） S2- IO 编码器 2  

（差动信号-） 

（A3） S3+ IO 编码器 3  

（差动信号+） 

（B3） S3- IO 编码器 3  

（差动信号-） 

（A4） S4+ IO 编码器 4  

（差动信号+） 

（B4） S4- IO 编码器 4  

（差动信号-） 

（A5） S5+ IO 编码器 5  

（差动信号+） 

（B5） S5- IO 编码器 5  

（差动信号-） 

（A6） S6+ IO 编码器 6  

（差动信号+） 

（B6） S6- IO 编码器 6  

（差动信号-） 

（A7） S7+ IO 编码器 7  

（差动信号+） 

（B7） S7- IO 编码器 7  

（差动信号-） 

（A8） S8+ IO 编码器 8  

（差动信号+） 

（B8） S8- IO 编码器 8  

（差动信号-） 

（A9） IN4A+ SI 机器人 LS 检测

1+ 

（B9） IN4A- SI 机器人 LS 检测

1- 

（A10） IN4B+ SI 机器人 LS 检测

2+ 

（B10） IN4B- SI 机器人 LS 检测

2- 

适用电缆插座外壳：泰科电子 型号 1-1318118-9，20 针 X 型 

SI：安全输入，IO：串行信号 

 

 

 

3）CNE2 

未使用该连接器。 
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4）CNROT 

 

表 2-4 连接器 CNROT 引脚配置 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

（A1） U1 I U 相（J1 轴） 

 

（B1） V1 I V 相（J1 轴） 

 

（A2） W1 I W 相（J1 轴） 

 

（B2） L1 I L 相（J1 轴） 

 

（A3） U2 I U 相（J2 轴） 

 

（B3） V2 I V 相（J2 轴） 

 

（A4） W2 I W 相（J2 轴） 

 

（B4） L2 I L 相（J2 轴） 

 

（A5） U3 I U 相（J3 轴） 

 

（B5） V3 I V 相（J3 轴） 

 

（A6） W3 I W 相（J3 轴） 

 

（B6） L3 I L 相（J3 轴） 

 

（A7） U4 I U 相（J4 轴） 

 

（B7） V4 I V 相（J4 轴） 

 

（A8） W4 I W 相（J4 轴） 

 

（B8） L4 I L 相（J4 轴） 

 

（A9） U5 I U 相（J5 轴） 

 

（B9） V5 I V 相（J5 轴） 

 

（A10） W5 I W 相（J5 轴） 

 

（B10） L5 I L 相（J5 轴） 

 

（A11） U6 I U 相（J6 轴） 

 

（B11） V6 I V 相（J6 轴） 

 

（A12） W6 I W 相（J6 轴） 

 

（B12） L6 I L 相（J6 轴） 

 

（A13） U7 I U 相（J7 轴） 

 

（B13） V7 I V 相（J7 轴） 

 

（A14） W7 I W 相（J7 轴） 

 

（B14） L7 I L 相（J7 轴） 

 

（A15） U8 I U 相（J8 轴） 

 

（B15） V8 I V 相（J8 轴） 

 

（A16） W8 I W 相（J8 轴） 

 

（B16） L8 I L 相（J8 轴） 

 

（A17） U24A PO DC24V 

 

（B17） U0A GO DC24V GND 

适用电缆插座外壳：广濑电机 型号 HIF3BA-34D-2.54C，34 针 

I：监视器输入，PO：电源输出，GO：接地输出 

 

 

5）CNCOM 

 

表 2-5 连接器 CNCOM引脚配置 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

（A1） D+ IO USB数据+ 

 

（B1） D- IO USB数据- 

 

（A2） M0 GI GND 

 

（B2） M0 GI GND 

（A3） FG FG  

 

（B3）    

适用电缆插座外壳：日压端子 型号 J21DF-06V-KX，6 针，键控 X 

IO：串行信号，GI：接地输入，FG：机架接地 
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6）CNGP1（RMU20-20） 

 

表 2-6 连接器 CNGP1引脚配置 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

（A1） IN5A+ SI 紧急停止 1+ 

 

（B1） IN5A- SI 紧急停止 1- 

（A2） IN5B+ SI 紧急停止 2+ 

 

（B2） IN5B- SI 紧急停止 2- 

（A3） IN6A+ SI 安全插头 1+ 

 

（B3） IN6A- SI 安全插头 1- 

（A4） IN6B+ SI 安全插头 2+ 

 

（B4） IN6B- SI 安全插头 2- 

（A5） GPOUT3 O 未使用 

 

（B5） GPOUT7 O 伺服 ON 

（A6） GPOUT4 O 未使用 

 

（B6） GPOUT8 O 未使用 

（A7） GPOUT5 O 未使用 

 

（B7） GPOUT9 O 未使用 

（A8） GPOUT6 O 未使用 

 

（B8） OUTCOM O 输出 COM 

适用电缆插座外壳：日压端子制造 型号 J21DF-16V-KY，16 针，Y型 

SI：安全输入，O：监视器输出 

 

 

7）CNGP2 

表 2-7 连接器 CNGP2引脚配置 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

（A1） OUT2A+ SO 通用安全输出 11+ （B1） OUT2A- SO 通用安全输出 11-

（A2） OUT2B+ SO 通用安全输出 12+ （B2） OUT2B- SO 通用安全输出 12-

（A3） BK2+ BI 返回检查 1+ （B3） BK2- BI 返回检查 1- 

（A4） OUT3A+ SO 通用安全输出 21+ （B4） OUT3A- SO 通用安全输出 21-

（A5） OUT3B+ SO 通用安全输出 22+ （B5） OUT3B- SO 通用安全输出 22+

（A6） BK3+ BI 返回检查 2+ （B6） BK3- BI 返回检查 2+ 

（A7） OUT4A+ SO 通用安全输出 31+ （B7） OUT4A- SO 通用安全输出 31-

（A8） OUT4B+ SO 通用安全输出 32+ （B8） OUT4B- SO 通用安全输出 32-

（A9） BK4+ BI 返回检查 3+ （B9） BK4- BI 返回检查 3- 

（A10）  

 

  （B10）    

适用电缆插座外壳：泰科电子 型号 2-1318118-9，20 针，Y型 

SO：安全输出，BI：返回检查输入 
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8）CNGP3（RMU20-20） 

表 2-8 连接器 CNGP3 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

（A1） IN12A+ SI 通用 41+ 

※ 

（B1） IN12A- SI 通用 41- 

※ 

（A2） IN12B+ IS 通用 42+ 

※ 

（B2） IN12B- SI 通用 42- 

※ 

（A3） IN13A+ SI 通用 51+ 

※ 

（B3） IN13A- SI 通用 51- 

※ 

（A4） IN13B+ SI 通用 52+ 

※ 

（B4） IN13B- SI 通用 52- 

※ 

（A5） GPIN9 I 未使用 （B5） P1 PO DC24V 

（A6） GPIN10 I 未使用 （B6） GPIN14 I 工具编号 2 

（A7） GPIN11 I 未使用 （B7） GPIN15 I 工具编号 3 

（A8） GPIN12 I 未使用 （B8） GPIN16 I 工具编号 4 

（A9） GPIN13 I 工具编号 1 

 

（B9） P1 PO DC24V 

（A10） INCOM I 输入 COM （B10） INCOM I 输入 COM 

 

适用电缆插座外壳：日压端子制造 型号 J21DF-20V-KX，20 针，X 型 

SI：安全输入，I：监视器输入，PO：电源输出 

※可以作为区域选择信号、停止监视选择或再生速度监视选择信号进行选择。 

 

9）CNGP4（RMU20-20） 

 

表 2-9 连接器 CNGP4 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

（A1） IN7A+ SI 保护停止 1+ 

 

（B1） IN7A- SI 保护停止 1- 

（A2） IN7B+ SI 保护停止 2+ 

 

（B2） IN7B- SI 保护停止 2- 

（A3） IN8A+ SI 外部启动开关

1+ 

（B3） IN8A- SI 外部启动开关

1- 

（A4） IN8B+ SI 外部启动开关

2+ 

（B4） IN8B- SI 外部启动开关

2- 

（A5） IN9A+ SI 通用 11+ 

※ 

（B5） IN9A- SI 通用 11- 

※ 

（A6） IN9B+ SI 通用 12+ 

※ 

（B6） IN9B- SI 通用 12- 

※ 

（A7） IN10A+ SI 通用 21+ 

※ 

（B7） IN10A- SI 通用 21- 

※ 

（A8） IN10B+ SI 通用 22+ 

※ 

（B8） IN10B- SI 通用 22- 

※ 

（A9） IN11A+ SI 通用 31+ 

※ 

（B9） 

 

IN11A- SI 通用 31- 

※ 

（A10） IN11B+ SI 通用 32+ 

※ 

（B10） IN11B- SI 通用 32- 

※ 

适用电缆插座外壳：日压端子制造 型号 J21DF-20V-KY，20 针，Y 型 

SI：安全输入 

※可以作为区域选择信号、停止监视选择或再生速度监视选择信号进行选择。 
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10)CN2(RMU20-20) 

 

表 2-10 连接器 CN2 

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

(A1) IN5A+ SI 紧急停止 1+ 

 

(B1) IN5A- SI 紧急停止 1- 

 

(A2) IN5B+ SI 紧急停止 2+ 

 

(B2) IN5B- SI 紧急停止 2- 

 

(A3) IN6A+ SI 安全插头 1+ 

 

(B3) IN6A- SI 安全插头 1- 

 

(A4) IN6B+ SI 安全插头 2+ 

 

(B4) IN6B- SI 安全插头 2- 

 

(A5) IN7A+ SI 保护停止 1+ 

 

(B5) IN7A- SI 保护停止 1- 

 

(A6) IN7B+ SI 保护停止 2+ 

 

(B6) IN7B- SI 保护停止 2- 

 

(A7) IN8A+ SI 外部启动开关

1+ 

(B7) IN8A- SI 外部启动开关

1- 

(A8) IN8B+ SI 外部启动开关

2+ 

(B8) IN8B- SI 外部启动开关

2- 

适用电缆插座外壳：日压端子制造 型号 J21DF-16V-KY，16 针，Y 型 

SI：安全输入 

 

 

11)CN3(RMU20-30) 

表 2-11 连接器 CN3  

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

(A1) GPOUT7 O 伺服ﾞ ON (B1) OUTCOM O 输出 COM  

(A2) GPIN11 I 未使用 (B2) GPIN12 I 未使用 

(A3) GPIN13 I 工具编号 1 

 

(B3) GPIN14 I 工具编号 2 

 

(A4) GPIN15 I 工具编号 3 

 

(B4) GPIN16 I 工具编号 4 

 

(A5) INCOM I 输入 COM (B5) P1 PO  

适用电缆插座外壳：日压端子制造 型号 J21DF-10V-KX，10 针，X 型 

SI：安全输入，I：监视器输入，PO：电源输出 
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12)CN4(RMU20-30) 

 

表 2-12 连接器 CN4  

引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 引脚编号 电路记号 I/O 信号名称 

(A1) IN9A+ SI 通用 11+ 

※ 

(B1) IN9A- SI 通用 11- 

※ 

(A2) IN9B+ SI 通用 12+ 

※ 

(B2) IN9B- SI 通用 12- 

※ 

(A3) IN10A+ SI 通用 21+ 

※ 

(B3) IN10A- SI 通用 21- 

※ 

(A4) IN10B+ SI 通用 22+ 

※ 

(B4) IN10B- SI 通用 22- 

※ 

(A5) IN11A+ SI 通用 31+ 

※ 

(B5) IN11A- SI 通用 31- 

※ 

(A6) IN11B+ SI 通用 32+ 

※ 

(B6) IN11B- SI 通用 32- 

※ 

(A7) IN12A+ SI 通用 41+ 

※ 

(B7) IN12A- SI 通用 41- 

※ 

(A8) IN12B+ IS 通用 42+ 

※ 

(B8) IN12B- SI 通用 42- 

※ 

(A9) IN13A+ SI 通用 51+ 

※ 

(B9) IN13A- SI 通用 51- 

※ 

(A10) IN13B+ SI 通用 52+ 

※ 

(B10) IN13B- SI 通用 52- 

※ 

适用电缆插座外壳：日压端子制造 型号 J21DF-20V-KY，20 针，Y 型 

SI：安全输入 

※作为区域选择信号、停止监视选择或再生速度监视选择信号进行选择。 

 

 

13)CNEIP(RMU20-30) 

         是 Ethernet通信用 RJ45连接器。 
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2.3 连接信号 

这里将对连接到监视单元的信号进行说明。 

 

2.3.1 信号的连接图 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 2-6 输入输出信号的连接 
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2.3 连接信号 

2-15 

 

2.3.2 安全输入 

 

安全输入是通过机器人的动力供给许可相关的双重接点输入信号，在信号不一致或通过输入信号诊断检测到断线、

短路、接地故障等故障时，切断安全输出，使机器人切实停止的信号。关于各安全输入信号，请参照表 2-13。 

双重接点输入的两个独立的信号输入必须进行相同的动作。连接方法请参照“1.3 连接”。 

 

电气规格 额定 DC26V，5mAmax 

连接到干接点。 

为防止接点不良等，请使用能够开关上述微小负荷的机器。 

 

表 2-13 安全输入  

信号名称 电路记号 说明 电气规格 

机器人紧急停止 1+ 

机器人紧急停止 1- 

机器人紧急停止 2+ 

机器人紧急停止 2- 

IN1A+ 

IN1A- 

IN1B+ 

IN1B- 

输入操作面板和悬式示教作业操纵按钮台的

紧急停止开关串联的信号。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

启动开关 1+ 

启动开关 1- 

启动开关 2+ 

启动开关 2- 

IN2A+ 

IN2A- 

IN2B+ 

IN2B- 

输入来自悬式示教作业操纵按钮台的启动开

关的信号。 

是在示教模式下，用于向电机供给动力的开

关。置于ON时供给动力。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

子机异常 1+ 

子机异常 1- 

子机异常 2+ 

子机异常 2- 

IN3A+ 

IN3A- 

IN3B+ 

IN3B- 

该信号为来自第2台之后的监视单元的异常

输入信号 

仅1台时短接使用。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

机器人 LS检测 1+ 

机器人 LS检测 1- 

机器人 LS检测 2+ 

机器人 LS检测 2- 

 

IN4A+ 

IN4A- 

IN4B+ 

IN4B- 

该信号为机器人中配置的当机器人的轴动作

到末端时可以控制其动作的限位开关信号。 

（是用于切断电机动力的限位开关信号。） 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

紧急停止 1+ 

紧急停止 1- 

紧急停止 2+ 

紧急停止 2- 

IN5A+ 

IN5A- 

IN5B+ 

IN5B- 

该信号为来自外部（工序控制盘）的紧急停

止信号输入。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

安全插头 1+ 

安全插头 1- 

安全插头 2+ 

安全插头 2- 

IN6A+ 

IN6A- 

IN6B+ 

IN6B- 

该信号为安全插头输入。 

示教模式是连接到输入ON的信号。（再生模式

时无效） 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

保护停止 1+ 

保护停止 1- 

保护停止 2+ 

保护停止 2- 

IN7A+ 

IN7A- 

IN7B+ 

IN7B- 

该信号为来自外部（工序控制盘）的停止信

号输入。 

信号OFF时切断动力。 

※在示教中使用时，必须在输入输出信号设

定中设定为有效。 

※在输入输出信号设定中可设定为类别0或

类别1停止。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

外部启动开关 1+ 

外部启动开关 1- 

外部启动开关 2+ 

外部启动开关 2- 

IN8A+ 

IN8A- 

IN8B+ 

IN8B- 

该信号为外部启动开关信号输入。 

是作为启动开关与AND的信号。示教模式时通

过两者同时ON接通动力。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

通用 11+ 

通用 11- 

通用 12+ 

通用 12- 

 

IN9A+ 

IN9A- 

IN9B+ 

IN9B- 

该信号为通用安全输入。 

可以作为区域选择信号、停止监视选择或再

生速度监视选择信号进行选择。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 
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通用 21+ 

通用 21- 

通用 22+ 

通用 22- 

IN10A+ 

IN10A- 

IN10B+ 

IN10B- 

该信号为通用安全输入。 

可以作为区域选择信号、停止监视选择或再

生速度监视选择信号进行选择。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

通用 31+ 

通用 31- 

通用 32+ 

通用 32- 

IN11A+ 

IN11A- 

IN11B+ 

IN11B- 

该信号为通用安全输入。 

可以作为区域选择信号、停止监视选择或再

生速度监视选择信号进行选择。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

通用 41+ 

通用 41- 

通用 42+ 

通用 42- 

IN12A+ 

IN12A- 

IN12B+ 

IN12B- 

该信号为通用安全输入。 

可以作为区域选择信号、停止监视选择或再

生速度监视选择信号进行选择。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

通用 51+ 

通用 51- 

通用 52+ 

通用 52- 

IN13A+ 

IN13A- 

IN13B+ 

IN13B- 

该信号为通用安全输入。 

可以作为区域选择信号、停止监视选择或再

生速度监视选择信号进行选择。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 2-7 安全输入的 IF电路实例 

安全输入信号以图 2-7的电路形式进入机器人监视单元。

内部电路 

过电流检出

诊断电路
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输入信号诊断 

输入信号诊断检测输入元件发生的故障（短路故障、开路、堆栈故障等）。通过内部电路诊断输入电路的故障，能

够切实地检测到输入信号已变为 OFF。 

该输入信号诊断中检测到异常时，将发生“内部异常：输入信号”“内部异常：输入诊断”的异常，切断安全输出。

解除异常必须重启本单元的电源。 

 

 

不一致诊断 

在 CPU 之间相互检查 2个 CPU 内运行的软件所处理的安全输入信号，以检查逻辑是否正确。 

在上述输入信号诊断之后，实施本诊断。判定方法如下：当 2个输入相隔大于 500ms，逻辑上不一致时，判断为“输

入信号不一致异常”（无法复原异常），切断安全输出。 

复位时，在去除异常状态后，通过 TP的“复位”+“复位”使异常复位。 

 

输入信号从 ON变为 OFF时 

500ms内双方（2个系统）的信号未置于 OFF时属于异常。 

输入信号从 OFF 变为 ON 时 

500ms内双方（2个系统）的信号置于 ON 或者未置于 OFF时属于异常。 

 

注）不足 500ms的信号 ON-OFF视为信号的噪声，可以忽略。 

 

通过启动开关（11，12，21，22）信号检测到不一致时，切断安全输出，但不会发生异常。 

通过将启动开关置于 OFF 可复位异常。 

 

 

过电流保护 

通过输入信号的过电流检测电路检测到过电流时，发生“输入信号过电流异常”，切断安全输出。 

复位时，在去除异常状态后，通过 TP的“复位”+“复位”使异常复位。 
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2.3.3 安全输出 

 

电气规格 FET输出 

DC30V,100mAmax 

 

表 2-14 安全输出 

信号名称 电路记号 说明 

机器人动力供给 1+ 

机器人动力供给 1- 

机器人动力供给 2+ 

机器人动力供给 2- 

OUT1A+ 

OUT1A- 

OUT1B+ 

OUT1B- 

该信号为动力供给 ON 信号。 

与动力供给用电磁开关器连接。 

作为从属单元使用时，成为“子机异常” 

输出信号。 

通用安全输出 11+ 

通用安全输出 11- 

通用安全输出 12+ 

通用安全输出 12- 

OUT2A+ 

OUT2A- 

OUT2B+ 

OUT2B- 

该信号为通用安全输出 1。 

可通过逻辑运算功能设定输出。 

通用安全输出 21+ 

通用安全输出 21- 

通用安全输出 22+ 

通用安全输出 22- 

OUT3A+ 

OUT3A- 

OUT3B+ 

OUT3B- 

该信号为通用安全输出 2。 

可通过逻辑运算功能设定输出。 

通用安全输出 31+ 

通用安全输出 31- 

通用安全输出 32+ 

通用安全输出 32- 

OUT4A+ 

OUT4A- 

OUT4B+ 

OUT4B- 

该信号为通用安全输出 3。 

可通过逻辑运算功能设定输出。 

 

请将各输出电路与安全继电器或电磁开关连接。 

请将安全继电器或电磁开关的 b接点以串联方式连接到返回检查输入中。 

（请参照下图的连接实例） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

用于检测输出切断功能故障的反馈电路 

在双重输出中备有监视各种输出状态的电路。能够在输出信号置于 OFF时使用机器人监视单元的软件确认这些信号

的状态，检查安全输出的输出切断能力。当判断 1个输出信号由于某种故障处于无法置于 OFF的状态时，可以通过

将其他输出信号置于 OFF，切断安全输出。 

 

CPU 异常、电源监视导致的输出切断 

机器人监视单元的控制 CPU 运行异常或电源异常时，在硬件上具有可以切断输出的功能，因此即使机器人监视单元

出现故障也可以切实地切断安全输出。 

 

OUTxA+

OUTxA-

OUTxB+

OUTxB-

BKx+

BKx-

Relay1

Relay2
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2.3.4 返回检查电路 

表 2-15 返回检查 

信号名称 电路记号 说明 电气规格 

机器人动力供给返回检查 1+ 

机器人动力供给返回检查 1- 

BK1+ 

BK1- 

与电磁开关的 b接点信号连接。 

该信号为用于检测电磁开关熔敷（返回检查）的信

号。 

作为从属单元使用时，成为“子机异常”输出信号

用熔敷检测（返回检查）信号。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

通用安全输出 1 

返回检查 1+ 

返回检查 1- 

BK2+ 

BK2- 

与连接外部的安全继电器及电磁开关的 b 接点信

号连接。 

该信号为用于检测接点熔敷（返回检查）的信号。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

通用安全输出 2 

返回检查 2+ 

返回检查 2- 

BK3+ 

BK3- 

与连接外部的安全继电器及电磁开关的 b 接点信

号连接。 

该信号为用于检测接点熔敷（返回检查）的信号。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

通用安全输出 3 

返回检查 3+ 

返回检查 3- 

BK4+ 

BK4- 

与连接外部的安全继电器及电磁开关的 b 接点信

号连接。 

该信号为用于检测接点熔敷（返回检查）的信号。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

附带过电流保护 

 

 

附带过电流保护、输入诊断的返回检查电路 

机器人监视单元中存在用于监视基于安全输出运行的安全继电器、电磁开关接点的返回检查电路。在返回检查电路

中，安全输出驱动的安全继电器 b 接点与电磁开关的辅助接点（b 接点）串联，当主接点（a 接点）由于熔敷无法

解除接点时，切断另一方的安全输出，切实地切断驱动电源，使机器人安全地停止。 

 

※若返回检查输入未输入，当输出 ON 时，将发生返回检查异常。 
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2.3.5 监视器输入 

 

电气规格 额定 DC26V，5mA 

连接到干接点。 

为防止接点不良等，请使用能够开关上述微小负荷的机器。 

 

表 2-16 监视器输入 

信号名称 电路记号 说明 电气规格 

切断动力指示 GPIN4 该信号为用于切断电机电源的输入信号。 

ON：供给动力，OFF：切断动力 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

LS解除 SW GPIN7 该信号为超程解除开关输入。  

机器人轴的 LS接点置于 OFF时，或动作范围监

视、角度监视功能运行时，在示教模式下用于

使机器人从该状态开始运行的信号。 

仅可由接受过培训的专职维护人员操作，该信

号为瞬时开关输入。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

系统正常 GPIN5 该信号为来自机器人控制器的连接信号。 

控制器正常运行时始终输入 ON 信号。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

示教模式 GPIN3 该信号为通过悬式示教作业操纵按钮台进行机

器人示教模式的选择信号。 

（与操作面板的选择开关连接。） 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

再生模式 GPIN2 该信号为进行再生运行模式的选择信号。 

（与操作面板的选择开关连接。） 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

工具编号 1 GPIN13 输入工具编号信号。 

使用工具编号监视功能时，必须在参数设定画

面中将工具编号监视设定为“有效”。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

工具编号 2 GPIN14 输入工具编号信号。 

使用工具编号监视功能时，必须在参数设定画

面中将工具编号监视设定为“有效”。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

工具编号 3 GPIN15 输入工具编号信号。 

使用工具编号监视功能时，必须在参数设定画

面中将工具编号监视设定为“有效”。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 

工具编号 4 GPIN16 输入工具编号信号。 

使用工具编号监视功能时，必须在参数设定画

面中将工具编号监视设定为“有效”。 

光电耦合器输入 

额定 DC26V 

输入电流 5mA 
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图 2-8 监视器输入 IF电路实例 

 

输入信号诊断 

为了检测到输入元件发生的故障，实施与安全输入电路相同的输入信号诊断。根据内部电路，定期地诊断内部电路。

该诊断在检测到异常时，将发生“内部异常：输入信号”异常，切断安全输出，不重启电源将无法恢复。 

 

 

 

2.3.6 监视器输出 

 

电气输出规格 PhotoMOS 继电器输出  

DC30V､100mAmax 

连接继电器等的线圈电路时，必须安装浪涌吸收电路。 

 

表 2-17 监视器输出 

信号名称 电路记号 说明 电气规格 

ES异常 

 

GPOUT1 该信号为输入到控制装置的信号。 

该信号在检测到监视单元内部异常时变

为 OFF。 

PhotoMOS 继电器输出  

额定  

小于 DC30V 100mA 

运转准备输入指示灯 GPOUT2 该信号为用于表示运转准备输入的指示

灯输出。 

PhotoMOS 继电器输出  

额定  

小于 DC30V 100mA 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 2-9 监视器输出电路实例 

24V内部回路

P1

GPINx

SW

R

ＲＭＵ２０

診断回路

内部电路 

诊断电路

内部电路 负荷 外部 24V 
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2.3.7 运动控制器接口 

是用于接收位置、速度监视功能所必需参数的通讯线。 

 

表 2-18 运动接口 

信号名称 说明 

D-/D+ 

GND 

FG 

与用于与运动控制器进行通讯的信号连接。 

通讯标准：USB 1.1 

 

 

2.3.8 编码器接口 

是编码器间用于获取位置速度监视功能所需的机器人当前位置的通讯线。 

 

表 2-19 编码器接口 

信号名称 说明 

S1+～S8+ 

S1-～S8- 

与用于与编码器进行通讯的信号连接。 

符合通讯标准：RS485（双线式，半双工，多点串行连接） 

 支持松下产 N400格式通讯 

 支持尼康产 A 格式通讯 

 

 

 

2.3.9 电机接口 

在电机位置检测功能下与伺服驱动器之间的信号连接。 

 

表 2-20 电机位置检测接口 

信号名称 说明 

U1～U8 

V1～V8 

W1～W8 

L1～L8 

输入电机位置检测信号。 

 

 

 

2.3.10 电源供给 

为机器人监视单元进行电源供给。 

 

表 2-21 电源供给 

信号名称 说明 

U24V/U0V 

 

该信号为机器人监视单元的主驱动用电源输入。 

 

U24A/U0A 

 

该信号为监视单元输入输出信号用的电源输入。 
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2.4 装入控制装置时的注意事项 

这里将说明使用本单元时各标准中的必要事项。 

机器人监视单元应装入机器人控制装置内部。 

 

2.4.1 低电压指令中的必要事项（符合 EN50178 标准） 

■ 密闭结构 

 

重要
 

RMU20 在设计时假设为污染程度 2。 

设置在机器人控制器中时，控制器应为密闭结构，并请采取防尘、防水（控制器的门完全紧

闭、并锁上门锁）的措施。 

 

污染程度 2的定义如下。 

“环境中一般无导电性尘埃。但根据实际情况会由于尘埃的堆积导致暂时性导电的环境。一般相当于工厂

的控制室及工厂地板上满足 IP54 标准的控制盘内的环境。” 

 

■ 供给电源 

 

重要
 

RMU20 应设置在机器人控制装置内部使用。 

机器人控制装置的供给电源请使用过电压类别Ⅰ。 

类别Ⅰ指自公共电网经变压器三段以上降压后的电源。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.4.2 EMC 指令中的必要事项（符合 IEC 61326-3-1 标准） 

 

为满足 EMC 指令，请务必进行下述项目。 

无法保证安装本产品的装置整体满足 EMC 指令。 

是否满足 EMC 指令，需要对装置整体实施试验进行判断。 

 

■ 24V电源 

 

重要
 

为机器人监视单元供电的 24V 电源推荐使用下述产品。（使用其他电源时，请使用同等规格

的电源。） 

 

型号 制造商 

LDA75F-24 科索 

ZWS75PF-24/J TDK-Lambda 

S8VS-09024AP 欧姆龙 

カテゴリⅢ カテゴリⅡ カテゴリⅠカテゴリⅣ

绝缘变压器 

类别Ⅳ 类别Ⅲ 类别Ⅱ 类别Ⅰ 
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■ 控制器的设置 

 

重要
 

设置机器人监视单元时，推荐设置在采取抗 EMI措施的控制器内。 

 

遵照 IEC 61326-3-1 标准，将 RMU20 设置到控制器内，并实施下述的试验。 

详情请参照 IEC 61326-3-1 标准。 

内容 

静电放电抗扰度 

辐射、射频、电磁场抗扰度 

电快速瞬变脉冲群抗扰度 

浪涌抗扰度 

传导抗扰度 

电源频率磁场抗扰度 

电压骤降、短时中断、电压渐变的抗扰度 

 

2.4.3 其他：与 RMU20 连接的电缆的处理 

 

为了减少连接到 CNCOM 的电缆的噪声，请安装匝数在 2匝以上的铁氧体磁芯。请将铁氧体磁芯安装在

靠近控制装置一侧（发送源）的位置。如果安装位置不正确，将无法体现安装铁氧体磁芯的效果。 
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2.5 动作范围/角度/速度监视功能 

动作范围、速度监视运行时，从伺服电机处接收电机位置、从编码器处接收机器人的当前值数据，对机器人监视单

元内的常规监视中所设定的区域、速度进行监视。 

动作范围监视功能是监视机器人的各轴角度和机器人的工具前端位置（TCP：tool center point）是否超过所设定

的动作范围，并在超过时切断安全输出，使机器人停止的功能。 

速度监视功能是监视机器人的 TCP的速度是否超过所设定的动作速度，并在超过时切断安全输出，使机器人停止的

功能。 

 

 

2.5.1 与人的协作运转 

使用局部范围限制、速度监视实施与人的协作运转时符合 ISO10218-1 以及-2：2011 标准 

 

机器人仅是最终的协作机器人系统中的组成部分，对于安全的协作运行是不够的。协作运转的用途是动态的，

因此请根据用途系统设计中所实施的风险评估决定监视距离及监视速度的设定值。在使用的信息中应包括执行

速度值显示和隔离距离。 

在计算最小安全间隔距离时需要考虑人与机器人的相对速度。最小距离的计算方法在 ISO 13855 等标准中均有

记载。 

 

请对以下项目进行验证或合理性确认。 

协作运转的用途根据风险评估决定。 ·审查用途特有的计划、电路图及设计资料 

·根据任务进行风险评估的审查 

在使用的信息中应包括执行速度值显示和

隔离距离。 

·审查用途特有的计划、电路图及设计资料 

·根据任务进行风险评估的审查 

使用针对协作运转所设计的 ISO 10218-2

标准。 
·实际试验 
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2.5.2 动作范围监视 

“动作范围监视”是为了能够在“机器人手腕/工具/工件/机械臂”超出所设定的动作区域时切断安全输出、使机

器人停止而进行监视的功能。 

通过设定动作限制区域（直线限制/局部限制）和工具球、机械臂，当工具球/机械臂移动到动作限制区域外时，切

断安全输出使机器人停止。局部限制范围为禁止进入区域。通过将区域选择信号分配到通用安全输入 1～5 的任意

一个，可以允许进入局部限制范围。 

 

尽管机器人操作器的动作已通过机器人控制器的“干涉检查功能（虚拟安全栅功能）”限制其不会超出动作区域，

但可能由于操作失误、控制装置及电机的故障等各种事故而使动作超出限制。因此在机器人监视单元内，对根据“虚

拟安全栅功能”设定的相同动作区域进行监视，当判断动作超出限制时，切断安全输出，使机器人停止。 

 

 
图 2-10 动作范围监视功能的模型 

安全栏栅范围 

机械臂

局部限制范围 

工具球 

机械臂
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2.5.3 角度监视 

通过监视机器人各轴动作范围的功能，当机器人的任意一轴超出所设定的动作范围时，切断安全输出，使机器人安

全停止。 

 

尽管机器人的各轴已通过“软限位功能”限制其不会超出动作范围，但可能由于操作失误、控制装置及电机的故障

等各种事故而使动作超出该限制。因此在机器人监视单元内，当判断动作超出与“软限位功能”的设定相同的动作

范围时，切断安全输出，使机器人停止。 

 

详细的设定操作请参照 FD 控制装置 操作说明书“第 4 章 设定”。 

 

 

2.5.4 动作范围监视/角度监视功能的解除方法 

危险
 

当动作范围监视、角度监视中发生异常，机器人停止时，通过关闭监视功能可以使机器人

重新运行。 

因此，请非常细心地实施操作。 

机器人突然动作，接触或被夹住时，可能造成死亡或重伤事故。 

 

这里将对动作范围监视、角度监视中发生异常，机器人停止时的解除方法进行说明。 

当由于某种原因使机器人超出所设定的动作范围而停止时，必须让机器人重新运行，移动到动作范围内。 

在示教模式下，按下“LS解除开关”，可启动运转准备。 

 

          
 

重点
 

通过“LS解除 SW”信号仅可使机器人监视单元的动作范围、角度监视功能无效。由于 FD 控

制装置中的“虚拟安全栅功能”及“软限位功能”，可能无法启动运转准备。 

FD 控制装置的这些功能，可在常数设定画面中关闭，请在示教模式的常数设定画面中进行操

作。 

 

2.5.5 速度监视 

 

速度监视功能是在示教模式下计算机器人TCP的动作速度，当其超过250mm/s（安全速度）时，切断安全输出，

使机器人安全停止。 

在再生模式下，当TCP速度、各轴速度超过设定值时，切断安全输出，使机器人停止。 

 

2.5.6 停止监视 

 

通用安全输入1～5的任意一个被分配到的停止监视输入信号为OFF时，监视机器人的TCP位置及各关节角度是否

未进行动作。信号OFF期间，对机器人的状态进行监视，当判断机器人进行动作时，切断安全输出，使机器人停

止。 

※电源投入时，请将信号置于ON。 

 

停止监视的方法如下：事先设定TCP停止监视幅度及各轴停止监视幅度的参数，当动作幅度超过设定时，切断安

全输出，使机器人停止。 

LS解除 SW：LSSW 
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2.5.7 区域内停止监视 

根据机器人的动作速度预测机器人紧急停止时的惯性移动距离，在预测的惯性移动距离之前切断安全输出，使

机器人停止，保证机器人不超出安全区域。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

通过以下方式计算惯性移动量。 

 

停止距离＝空走距离＋制动距离 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

TCP速度每10msec计算一次。根据事先作为参数所设定的空走时间及制动减速度，计算空走距离及制动距离，从

而求取停止距离。 

制动距离

切断安全输出 

安全区域 

安全区域内可停止区域 
预测惯性移动量 

在其之前停止 

空走距离 

空走时间 减速时间 

制动减速度

TCP 速度 
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2.5.8 工具编号监视功能 

比较机器人程序中设定的工具编号和工具输出的工具编号，当两者不一致时，切断安全输出，使机器人停止。通

过监视器输入信号，工具编号最多可设定 16 种。 

 

使用工具编号监视功能时， 

必须在<常数>-[3 机械常数]-[34 机器人监视单元]-[1 设定]-[7 输入输出信号参数] 

画面中，将工具编号监视设定为“有效”。 

设定方法请参照 4.2.4 输入输出信号参数 。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

信号处于不一致状态后，当 TCP移动了参数中所设定的距离（工具核对距离）时发生异常。异常发生时切断安全

输出，使机器人停止。 

工具核对距离在<常数>-[3 机械常数]-[34 机器人监视单元]-[1 设定]-[1 机构参数]中设定。 

设定方法请参照 4.2.1 机构参数的设定 。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

机器人控制装置

机器人 

动作控制装置 

工具编号参数 

监视单元 

工具编号信号 工具 
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使用工具编号监视功能时，请准备可输出 4位（二进制输出）的工具编号的工具。 

请将来自工具的信号连接至控制装置内 端子台 TBX-1 的工具编号 1～4。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

与端子台的连接方法请参照 1.3 连接 。 

 

 

工具编号 1 

工具编号 2 

工具编号 3 

工具编号 4 

控制装置 

监视单元 

工具 

客户施工范围
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2.6 运转准备序列功能 

本节将对用于向机器人供给驱动电源、给予动作许可的动作模式及实施其状态过渡的运转准备序列进行说明。 

 

2.6.1 运转准备序列的概要 

运转准备序列实施以下 3个模式的状态过渡，并根据输入的信号控制动力供 ON 输出。 

 

再生模式 

通过工序盘、或通过机器人操作面板的运转准备投入信号启动的可进行自动运转的模式 

示教模式 

通过工序盘、或通过机器人操作面板的运转准备投入信号启动的可进行机器人示教的运转模式 

 

这些模式可以通过监视器输入信号，在再生模式、示教模式中切换。 
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2.6.2 运转准备条件 

表 2-22 运转准备投入条件 

输入信号名称 
再生模式 

ON 条件 

示教模式 

ON 条件 

再生模式 ON OFF

示教模式 OFF ON 

机器人紧急停止 ON ON 

启动开关 - OFF

子机异常 ON ON 

机器人 LS检测 ON ON 

紧急停止 ON ON 

安全插头 ON OFF

保护停止 - - 

外部启动开关(MATSW) - - 

区域选择 - - 

停止监视有效 - - 

系统正常 ON ON 

TP 选择开关 ON OFF

动力供给返回检查 ON ON 

位置监视正常  ※1 ON ON 

各轴速度正常  ※1 ON ON 

TCP速度正常  ※1 ON ON 

电源供给状态正常 ON ON 

无内部错误 ON ON 

运转准备投入 OFF→ON→OFF OFF→ON→OFF 

 

注 1：切换运转模式时，必须再次进行运转准备投入操作。 

注 2：“机器人 LS检测”在示教模式下可通过 LS解除开关进行解除。 

※1：表示在软件监视功能下无异常发生。 

 

2.6.3 动力供给 ON 控制 

 

运转准备投入条件成立后在动力供给 ON可能的条件下，下一个输入信号的状态如果成立，动力供给 ON。 

 

表 2-23 动力供给 ON 条件  

输入信号名称 再生模式 示教模式 

运转准备投入 ON ON 

动力供给返回检查 ON ON 

切断动力指示 ON - 

启动开关 - ON 

外部启动开关 - ON 

保护停止 ON ON※1 

 

※1 设定示教保护停止为有效时。 

 

注意
 

动力供给 ON 条件成立时，机器人动力供给输出变为 ON，将向机器人实施动力供给。 
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2.6.4 时序图 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 2-11 运转准备序列时序图（再生模式） 

 

 

示教模式 

（移动通讯） 

再生模式 

（移动通讯） 

运转准备 

ON 

动力供给

ON 
动力供给

OFF 

动力供给

ON 

动力供给 

ON 

运转准备

OFF 

ES 异常 

机器人 

紧急停止 

紧急停止 

安全插头 

机器人 

LS 检测 

子机异常 

功能转换 

开关 

保护停止 

外部启动开

关(MATSW) 

系统正常 

TP 选择开关 

(模块通讯) 

运转准备投入 

（模块通讯） 

动力遮断 

指示 

机器人 

动力供给 

机器人 

动力供给 

返回检查 
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图 2-12 运转准备序列时序图（示教模式） 
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2.7 逻辑运算输出功能（通用安全输出功能） 

本节将说明通用安全输出中设定为逻辑运算进行输出的功能。 

使用各通用安全输出 3点，可输出动作范围/角度/速度监视功能的结果、安全输入等的安全信息。 

 

通用安全输出在输出时，将对输出诊断脉冲进行输出。 

因此请将各输出电路与具有强制引导结构的安全继电器或电磁开关相连接。 

并请将 b接点作为检测安全继电器或电磁开关故障的反馈信号配合使用。 

危险
 

 

逻辑运算输出功能的设定有误时，有可能使安全功能受损，出现无法预期的机器人动作。

此时，被机器人接触或夹住时，可能造成死亡或重伤事故。 

 

 

功能 

 可对指定的安全信号进行逻辑运算（AND,OR,NOT），输出通用安全输出信号。+ 

逻辑运算最多可设定 3个输入。 

 

逻辑运算的实例 

                             输入 1              输入 2      输入 3 

     通用安全输出 1=   局部范围 1 内 AND NOT 示教模式 AND 再生速度限制内 

  

      运算优先级：NOT → AND → OR → 运算左侧 

 

运算时的限制项目 

 ①由于作为安全输出信号输出，当在紧急停止状态时，安全输出也将 OFF。 

 （紧急停止状态除紧急停止输入以外，还包含所有的监视功能中有异常发生的情况。） 

②在一个运算中已使用过一次的输入继电器无法再次使用。 

 

表 2-24 逻辑运算继电器 

分类 No. 项目 内容 

1 机器人紧急停止 

 

机器人紧急停止输入 ON 时变为 ON。 

2 启动开关 

 

启动开关输入 ON 时变为 ON。 

3 子机异常 

 

子机异常输入 ON 时变为 ON。 

4 机器人 LS检测 

 

机器人 LS输入 ON 时变为 ON。 

5 紧急停止 

 

紧急停止输入 ON 时变为 ON。 

6 安全插头 

 

安全插头输入 ON 时变为 ON。 

7 保护停止 

 

保护停止输入 ON 时变为 ON。 

8 外部功能转换 

 

外部功能转换输入 ON 时变为 ON。 

9 通用安全输入 1 

 

通用安全输入 1 ON 时变为 ON。 

10 通用安全输入 2 

 

通用安全输入 2 ON 时变为 ON。 

11 通用安全输入 3 

 

通用安全输入 3 ON 时变为 ON。 

12 通用安全输入 4 

 

通用安全输入 4 ON 时变为 ON。 

安全输入继电器 

13 通用安全输入 5 

 

通用安全输入 5 ON 时变为 ON。 



2.7 逻辑运算输出功能（通用安全输出功能） 

2-36 

分类 No. 项目 内容 

1 机器人动力供给 

 

机器人动力供给 ON 时变为 ON。 

2 通用安全输出 1 

 

通用安全输出 1 ON 时变为 ON。 

3 通用安全输出 2 

 

通用安全输出 2 ON 时变为 ON。 

安全输出继电器 

4 通用安全输出 3 

 

通用安全输出 3 ON 时变为 ON。 

1 示教模式 

 

示教模式输入 ON 时变为 ON。 

2 再生模式 

 

再生模式输入 ON 时变为 ON。 

3 高速示教模式 高速示教模式输入 ON 时变为 ON。 

4 安全栅内 

5 安全栅内 2 

6 安全栅内 3 

7 安全栅内 4 

机器人位于安全动作区域内时变为 ON。 

8 各轴动作区域内 

 

各轴位于安全范围内时变为 ON。 

9 局部范围 1外 局部范围1设定为有效、机器人不处于局部范围1所设定的区域内时变为ON。

10 局部范围 2外 局部范围2设定为有效、机器人不处于局部范围2所设定的区域内时变为ON。

11 局部范围 3外 局部范围3设定为有效、机器人不处于局部范围3所设定的区域内时变为ON。

12 局部范围 4外 局部范围4设定为有效、机器人不处于局部范围4所设定的区域内时变为ON。

13 局部范围 5外 局部范围5设定为有效、机器人不处于局部范围5所设定的区域内时变为ON。

14 局部范围 6外 局部范围6设定为有效、机器人不处于局部范围6所设定的区域内时变为ON。

15 局部范围 7外 局部范围7设定为有效、机器人不处于局部范围7所设定的区域内时变为ON。

16 局部范围 8外 局部范围8设定为有效、机器人不处于局部范围8所设定的区域内时变为ON。

17 区域内停止中 机器人相对区域内停止监视位于安全动作区域内时变为 ON。 

18 安全停止中 机器人相对停止监视处于安全停止状态时变为 ON。 

19 示教速度限制内 机器人以低于 250mm/sec的速度动作（示教模式）时变为 ON。 

20 再生速度限制内 

21 再生速度限制内 2 

22 再生速度限制内 3 

23 再生速度限制内 4 

机器人低于限制速度进行动作（再生模式）时变为 ON。 

24 各轴速度限制内 

25 各轴速度限制内 2 

26 各轴速度限制内 3 

27 各轴速度限制内 4 

各轴低于限制速度进行动作时变为 ON。 

28 范围限制领域内 1 

29 范围限制领域内 2 

30 范围限制领域内 3 

31 范围限制领域内 4 

机器人位于范围限制领域内时变为 ON。 

32 工具姿势领域内 1 

33 工具姿势领域内 2 

34 工具姿势领域内 3 

35 工具姿势领域内 4 

工具姿势位于设定领域内时变为 ON。 

36 紧急停止未分配 未分配“网络紧急停止信号”时变为 ON。 

37 安全插头未分配 未分配“网络安全插头信号”时变为 ON。 

38 保护停止未分配 未分配“网络保护停止信号”时变为 ON。 

内部继电器 

39 外部启动开关未分

配 

未分配“网络外部启动开关信号”时变为 ON。 

网络安全输入 1 

: 

64 

安全输入 1 

 ： 

安全输入 64 

是安全网络功能的输入信号。 

网络安全输出 1 

: 

64 

安全输出 1 

 ： 

安全输出 64 

是安全网络功能的输出信号。 
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2.8 机器人监视单元异常信号输出(应用信号) 

机器人监视单元检测出的异常若分配给输出信号的话，可以通过外部装置确认机器人监视单元是否处于正常/异常

状态。由于出货时未分配输出信号，因此使用时应进行以下设定。 

 

■ 输出可能的机器人监视单元的异常 

 

   （各异常的详情请参照“6.2 故障排除”） 

编号 异常信息 

1100 机器人监视单元 编码器异常 

1101 机器人监视单元 各轴动作范围异常 

1102 机器人监视单元 动作限制异常 

1103 机器人监视单元 速度异常 

1104 机器人监视单元 过电流 

1105 机器人监视单元 不一致异常 

1106 机器人监视单元 内部异常 

1107 机器人监视单元 未承认 

1108 机器人监视单元 通信停止 

1109 机器人监视单元 停止监视异常 

1110 机器人监视单元 位置监视异常 

1111 机器人监视单元 CPU 间位置异常 

1112 机器人监视单元 CPU 间速度异常 

1113 机器人监视单元 连接异常 

1114 机器人监视单元 工具监视异常 

 

■ 输出信号的分配 

 

打开＜常数设定＞－［6 输出输入信号］－［3 输出信号分配］－［1 基本输出信号］画面,请设定必要的信号编号。

进行该设定需要具备 EXPERT 以上的操作员资格。 

关于信号分配的操作方法，请参照“FD 控制装置 操作说明书 设定篇” [4.6 输入/输出信号的设定]。 
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NOTE 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

第3章 虚拟安全栅功能 

 

 

 

 

本章将对虚拟安全栅功能进行说明。 

 

3.1 虚拟安全栅功能的概要...............................................................................3-1

3.2 操作方法 ....................................................................................................3-2

3.2.1 安装姿势..............................................................................................3-2
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3.2.4 工具限制的设定 .................................................................................3-12
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3.2.7 VSF 接近通知输出信号 .......................................................................3-21
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3.2.9 将数据保存为文件 .............................................................................3-23
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3.3 错误代码一览 ...........................................................................................3-24
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3.1 虚拟安全栅功能的概要 

“虚拟安全栅功能”是为了使由“工具球/工具形状/机械臂形状”所组成的机器人形状不离开动作区域而通过软

件进行监视的系统。通过设定动作限制区域（直线限制/局部限制）和机器人形状，限制机器人主体及工具离开动

作限制区域。 

在示教模式下，当靠近动作限制区域时，悬式示教作业操纵按钮台的蜂鸣器将发出警告。尽管如此，仍将超出动作

限制区域时，将发生异常，在示教模式下，机器人停止，在再生模式下，运转准备 OFF。 

 

虚拟安全栅功能相关数据保存在常数文件及 VSF（Virtual Safety Fence）文件中。执行虚拟安全栅功能时，内部

存储器上必须存在 VSF 文件。 

 

事先请将操作员资格切换到 EXPERT 以上。 

 

 
 

 

重要
 

虚拟安全栅功能中所设定的动作限制区域及机械臂形状/工具形状也将设定在监视单元

（RMU20）中，进行同样的监视。 

更改虚拟安全栅功能的设定时，请进行 RMU20 的确认/认证作业。 

 

危险
 

即使“虚拟安全栅功能”处于“有效”的状态下，也无法完全避免接触及夹住事故。 

机器人突然进行动作，接触或夹住时，可能造成死亡或重伤事故，因此在操作机器人时，请

充分注意。 

 

 

球 

形状（长方体）

安全栅范围

局部范围 

机械臂 
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3.2 操作方法 

 

3.2.1 安装姿势 

根据基准位置设定机器人的设置位置和角度。使用虚拟安全栅功能时，为了明确机器人与限制范围的位

置关系，请进行本设定。 

 

 

 

 

1 打开<常数设定>-[12 格式化与初始设定][5 安装姿势]。 

>> 显示如下设定画面。 

 

 

 

 

2 设定结束后，按下 f键<写入>。 

 

表 3.2.1 安装姿势设定画面项目 

参数 功能 

X 方向安装位置 
根据机构设置场所的参考坐标系指定 X方向的安装位置。 

初始值：0.00 

Y方向安装位置 
根据机构设置场所的参考坐标系指定 Y方向的安装位置。 

初始值：0.00 

Z方向安装位置 
根据机构设置场所的参考坐标系指定 Z方向的安装位置。 

初始值：0.00 

绕 X轴旋转角度 
指定在机构设置场所的参考坐标系中绕 X轴的旋转角度。 

初始值：0.00 

绕 Y轴旋转角度 
指定在机构设置场所的参考坐标系中绕 Y轴的旋转角度。 

初始值：0.00 

绕 Z轴旋转角度 
指定在机构设置场所的参考坐标系中绕 Z轴的旋转角度。 

初始值：0.00 

 

重要
 

请按照绕 Z轴→绕 Y轴→绕 X轴的顺序设定安装姿势的旋转。 

 

重要
 

本体轴及行走轴必须设定安装姿势，但焊枪轴/定位轴/机械手轴等的辅助机构则无需设

定。 

请设定为“0.00”。 
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3.2.2 虚拟安全栅功能的设定 

 

危险
 

显示[33 虚拟安全栅]的下级画面时，虚拟安全栅功能的检查将暂时无效，不会进行动作限制。

机器人突然进行动作，接触或夹住时，可能造成死亡或重伤事故，因此在操作机器人时，请

充分注意。 

 

 

 

 

 

1 打开<常数设定>-[3 机械常数][33 虚拟安全栅]。 

>> 显示如下菜单画面。 

 

 

表 3.2.2 虚拟安全栅功能的设定项目 

菜单 功能 

范围设定 
显示用于指定安全栅范围和局部范围的设定画面。 

可通过图像显示确认各限制范围。 

工具限制的设定 
为每个工具设定球体、圆柱体、长方体。 

可通过图像显示确认所设定的球体、圆柱体、长方体。 

机械臂限制的设定 为每个机械臂设定半径。 

其他设定 设定描画用长度余量及蜂鸣器检测距离。  

 

重点 在示教模式下，通过快捷方式代码（R710）可显示相同的菜单画面。 
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3.2.3 范围设定 

设定范围是设定安全栅和局部范围、设定“机器人手腕/工具/工件/机械臂”的动作限制区域的

功能。 

 

当机器人手腕/工具/工件/机械臂达到限制范围时，将发生异常。 

 

 
 

此处定义用于指定安全栅范围及局部范围的限制直线。 

通过输入 2点的 XY坐标值设定限制直线。 

 

 

 

 

 

1 打开<常数设定>-[3 机械常数][33 虚拟安全栅][1 范围设定]。 

>> 显示如下【安全栅范围】的设定画面。 

 

 

 

局部范围 

安全栅 

安全栅 

安全栅 安全栅 

局部范围 

局部范围 
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2 按下 f键<局部范围>。 

>> 显示如下【局部范围】的设定画面。 

 

 

 

 

3 按下 f键<安全栅范围>。 

>> 显示【安全栅范围】的设定画面。 

每次按下 f键<安全栅范围>、f键<局部范围>时，将交替显示【安全栅范围】设定画

面与【局部范围】设定画面。 

 

 

 

4 按下 f键<局部范围编号>。 

>> 显示如下输入画面。 

 

 

 

 

5 指定局部范围编号。 

>> f键<局部范围编号>所显示的局部范围编号将替换为指定的编号。 

 

 

 

6 按下 f键<图形显示>。 

>> 显示如下图形显示画面（顶部）。 

【安全栅范围】 
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  【局部范围】 

 

 

 

 

8 按下 f键<平面变动>。 

>> 切换[图形显示]画面的视角。 

在[图形显示]画面中每次按下f键<平面变动>时，将按照顶部→侧面→背面→顶部…

的顺序依次切换。 

该操作在【安全栅范围】与【局部范围】中同样有效。 

【顶部显示】 

 

  ↓ 

  【侧面显示】 

 

  ↓ 
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  【背面显示】 

 

 

 

 

9 按下 f键<工具球>。 

>> 显示如下输入画面。 

 

 

 

 

10 指定工具球编号。 

>> f键<工具球>所显示的工具球编号将替换为指定的编号。 

 

 

 

11 按下 f键<结束>。 

>> 关闭图形显示，返回[范围设定]画面。 

 

 

12 设定结束后，按下 f键<写入>。 

 

 

 

图 3.2.1 顶部、侧面、背面的切换 

背面  

侧面  

顶部

X

Z

Y
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表 3.2.3 范围设定画面的项目 

参数 功能 

安全栅范围 

将以机器人为中心任意定义的直线（最多 8条）的外侧作为限制区域。 

也可指定为 Z方向。 

原点补偿    ：设定原点补偿。 

退出许可信号：分配离开范围时的所需输入信号。 

（可利用通用安全输入 1～5 或者安全网络输入信号 101～164。） 

※只有使用 RMU20-30 时才能利用安全网络输入信号。 

局部范围 

将以机器人为中心任意定义的部分（最多 3个）的内侧作为限制区域。 

部分由最多 4条直线定义。也可指定为 Z方向。 

进入许可信号：分配进入范围时的所需输入信号。 

（可利用通用安全输入 1～5 或者安全网络输入信号 101～164。） 

※只有使用 RMU20-30 时才能利用安全网络输入信号。 

图形显示 

可通过图形显示确认设定范围的限制区域及球/形状/机械臂的设定。 

图形显示可按照顶部→侧面→背面的顺序切换。在图形显示中，通过进行手动操作可

实时更新球/形状/机械臂的位置。 

 

重点
关于安全栅范围 

输入 2点的 XY坐标值，指定限制的直线。 

X1/X2/Y1/Y2 的值全部为“0.0”时，不使用该直线进行限制。当 Z方向的上限/下限同

为“0.0”时，不进行 Z方向的限制。 

所输入的 2点坐标相同、通过 2点坐标所得的直线和原点的距离小于 50mm、Z方向设定

的下限值大于上限值等情况时，按下有效的 f键后，将显示弹出窗口通知异常。 

 

重点
关于局部范围 

指定的局部限制范围在限制直线为 3条时为三角形，限制直线为 4条时为四边形。 

当 Z方向的上限/下限同为“0.0”时，不进行 Z方向的限制。 

所输入的 2点坐标相同、指定的坐标值无法形成三角形或四边形、Z方向设定的下限值

大于上限值等情况时，按下有效的 f键后，将显示弹出窗口通知异常。 

 

重点
关于图形显示 

一边的长度将根据机器人各自的动作范围计算求取。 

动作限制区域显示为红色，作为限制对象的球、形状、机械臂形状以不同颜色显示。作

为限制对象的球、形状、机械臂形状进入或即将进入显示为红色的动作限制区域时，发

生异常。 

 

表 3.2.4 图形显示画面中的光标控制 

键 功能 

＋

 

加大图形显示放大倍数。最大可以放大 15倍显示。 

＋

 

减小图形显示放大倍数。 

 

将图像中心位置向各个方向移动。 

 

关闭图形显示画面，返回[范围设定]画面。 
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关于简单设定 

安全栅范围、局部范围的设定中，以限制直线所包围的区域进行设定时，也可以使用下述的方法进

行设定。 

 

 

 

1 设定起始点（4个）。 

>> 可以省略终点的输入。 

 

 

此时的终点与下一个起始点在同一位置。 

在局部范围中也可以仅设定 3点，3点时设定为三角形，4点时设定为四边形。 

 

 

重点
通过以下方法无法进行设定。 

1. 限制直线必须是相连接的。无法中途设定其他的限制直线。 

 

2. 无法将限制直线的终点设定为有或无混合形式。请将 4条直线的终点均设定为 0.0

或均输入值。 
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图 3.2.2 安全栅范围实例（限制直线 1～4） 

 

 

 
 

※ 下限值根据安装位置不同而有所不同。如果设定 A，则下限值为 0[mm]。 

 

图 3.2.3 安全栅范围实例（Z方向 上限值/下限值） 

 

安全栅 1 

安全栅 2 

安全栅 3 

安全栅 4 

AA  

下限值：-800[mm] 

上限值：+3,000[mm] 
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图 3.2.4 局部范围的实例（1～3） 

局部范围 1 

局部范围 2 

局部范围 3 

局部范围 2 

局部范围 3 局部范围 1 
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3.2.4 工具限制的设定 

工具限制以工具为限制对象，为每个工具设定球、形状（长方体）。 

可以对 9个工具分别进行设定，各个工具最多可以设定 20个球、1个长方体。 

当任意一个球、长方体到达限制范围时，发生异常。 

 

 
 

对于处理应用程序中使用的机器人，推荐在仅进行处理操作时和夹持工件动作时切换工具编号进

行使用。 

请根据工件尺寸对夹持工件时和未夹持工件时的球、形状进行设定。 

 

 

 

 

1 打开<常数设定>-[3 机械常数][33 虚拟安全栅][2 工具限制的设定]。 

>> 显示如下设定画面。 

 

※ 各球的“中心 XYZ”表示与安装工具的凸缘的距离。 

 

球 长方体
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2 按下 f键<形状限制>。 

>> 显示如下【形状限制】的设定画面。 

 

※ 各形状的“补偿”表示与安装工具的凸缘的距离。 

 

 

 

3 按下 f键<形状限制>。 

>> 每次按下 f键<球限制>、f键<形状限制>时，将交替显示[球限制]画面与[形状限制]

画面。 

 

 

 

4 按下 f键<工具编号>。 

>> 显示如下输入画面。 

 

 

 

 

5 指定工具编号。 

>> f键<工具编号>所显示的工具编号将替换为指定的编号。 

 

 

 

6 按下 f键<翻页>。（仅在球限制时显示。） 

>> 切换到球限制设定画面。 
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7 按下 f键<图形显示>。 

>> 显示如下图形显示画面（顶部）。 

【球限制】 

 

  【形状限制】 

 

 

 

 

8 按下 f键<平面变动>。 

>> 切换图形显示画面的视角。 

在图形显示画面中每次按下 f 键<平面变动>时，将按照顶部→侧面→背面→顶部…的

顺序依次切换。 

该操作在【球限制】与【形状限制】中同样有效。 

【顶部显示-球限制】 
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  【顶部显示-形状限制】 

 

  ↓ 

  【侧面显示-球限制】 

 

  【侧面显示-形状限制】 

 

  ↓ 
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  【背面显示-球限制】 

 

  【背面显示-形状限制】 

 

 

 

 

9 【球限制】 

按下 f键<工具球>。 

>> 显示如下输入画面。 

 

 

 

 

10 指定工具球编号。 

>> f键<工具球>所显示的工具球编号将替换为指定的编号。 

 

 

 

11 【形状限制】 

按下 f键<工具球>。 

>> 当前选中的球，在每次按下 f键<工具球>时，将以 1→2→1…的顺序切换。 

  

 

→ 

 

→ 

 

…  

 

 

12 按下 f键<结束>。 

>> 关闭图形显示，返回[范围设定]画面。 
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13 设定结束后，按下 f键<写入>。 

 

表 3.2.5 球、形状限制的设定画面的项目 

参数 功能 

半径 

指定球的半径。 

指定半径为“0.0”时，该球无效。 

20个球的半径全部指定为“0.0”时，本功能在该工具中无效。 

初始值：（球 1）50,000/（球 2～球 20）0.0 
球 

中心 
指定与凸缘间的距离。 

初始值：0.0 

旋转 R 

设定长方体相对凸缘面的安装角度。 

在补偿后，将以凸缘的中心为原点进行旋转。 

输入范围：-180.0～180.0 

初始值：0.0 

宽度 W 

指定长方体的宽度。 

宽度、厚度、高度全部指定为“0.0”时，该长方体无效。 

初始值：0.0 

厚度 T 

指定长方体的厚度。 

宽度、厚度、高度全部指定为“0.0”时，该长方体无效。 

初始值：0.0 

高度 H 

指定长方体的高度。 

宽度、厚度、高度全部指定为“0.0”时，该长方体无效。 

初始值：0.0 

形
状
（
长
方
体
）
 

补偿 
指定与凸缘间的距离。 

初始值：0.0 

图形显示 

可以通过图形显示确认球/形状的设定。 

图形显示可以按照顶部→侧面→背面的顺序切换。 

工具形状的图形显示画面是确认如何相对凸缘面设定工具限制的画面，因此即使

让机器人动作，该位置也不会发生变化。 

 

重点
 

关于工具限制的图形显示画面的光标控制 

图形显示画面的光标控制与范围设定的图形显示画面相同。 

 

重点
 

关于形状的设定 

形状的设定有以下限制。 

·定义长方体时：最多可定义 12个球 

·未定义长方体时：最多可定义 20个球 
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图 3.2.5 球的设定 

 

 

 
 

图 3.2.6 形状限制的设定（长方体） 

高度 

厚度 

宽

度

设定与凸缘面的中心 

之间的距离 

半径 

中心

补偿

设定与凸缘面的中心 

之间的距离 
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3.2.5 机械臂限制的设定 

限制指定的机械臂到限制对象之外的动作。 

 

 

 

 

 

1 按下f键<常数>，将光标对准[2 机械常数][33 虚拟安全栅][3 机械臂限制的设定]，

按下[登录]键。 

>> 显示如下设定画面。 

 

※ 最多可设定 10个。 

 

 

 

2 设定结束后，按下 f键<写入>。 

 

表 3.2.6 机械臂限制的设定画面的项目 

参数 功能 

半径 
设定机械臂的半径。 

初始值：0.0 

开始点（X，Y，Z） 
设定机械臂的起始位置。 

初始值：0.0 

结束点（X，Y，Z） 
设定机械臂的结束位置。（和起始点为同一位置时，定义为球。） 

初始值：0.0 

轴 设定机械臂同步的轴。 

 

 

 
 

图 3.2.7 机械臂限制的设定 

JJ11  

JJ22  

JJ33  JJ66  

半径 

半径 半径 半径 
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3.2.6 其他设定 

设定与虚拟安全栅功能的动作范围限制相关的各种条件。 

 

 

 

 

 

1 打开<常数设定>-[3 机械常数][33 虚拟安全栅][4 其他设定]。 

>> 显示如下设定画面。 

 

 

 

 

2 设定结束后，按下 f键<写入>。 

 

表 3.2.7 其他设定画面的项目 

参数 功能 

描画用长度余量 

设定决定限制区域绘制范围的工具长度。 

所设定的限制范围的最大绝对值与该余量相加的值即为限制区域的绘制范围，并

反映在图形显示画面中。 

初始值：0.0 

蜂鸣器检测距离 

设定使蜂鸣器鸣叫的距离。 

在示教模式下，当限制对象靠近限制范围时，悬式示教作业操纵按钮台的蜂鸣器

连续鸣叫。 

初始值：0.0 

 

 

重点
 

关于蜂鸣器检测距离 

从所设定的限制范围到所指定的蜂鸣器检测距离，是蜂鸣器的检测区域，当限制对象的 TCP

位置、机械臂、形状的坐标值位于该区域内时，蜂鸣器将持续鸣叫。 

设定为“0.0”时，蜂鸣器检测无效。 
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3.2.7 VSF 接近通知输出信号 

设定当“虚拟安全栅功能”设为“有效”，机器人进入蜂鸣器检测距离内时输出的信号。 

 

 

 

 

 

1 打开<常数设定>-[6 输入输出信号][3 输出信号分配][1 基本输出信号]。 

>> 显示如下设定画面。 

 

 

 
 

2 将光标对准“VSF 接近通知”输出信号，输入任意的信号编号，按下[登录]键。 

 

 
 

3 设定结束后，按下 f键<写入>。 
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3.2.8 限制直线的设定实例 

这里将举例说明限制直线的设定。 

 

1. 以机器人为中心画圆，设定动作区域 

 
 

 

2. 设定机器人向正面及向侧面动作的限制 

 
 

 

 

3. 对动作区域进一步设定限制区域 

 
 

 
 

 

 

动作区域 

限制区域 
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3.2.9 将数据保存为文件 

虚拟安全栅功能的设定内容保存在 VSF 文件（AC**VSF.CON）中。 

从外部介质向内部存储器复制 VSF 文件（AC**VSF.CON）时，必须重启电源。 

 

※无法通过 FTP 传输文件。 

 

3.2.10 便利的快捷方式 

通过输入快捷方式代码（R710），能够显示虚拟安全栅功能的菜单画面。但仅在示教模式时可使用。 

 

通过输入快捷方式代码（R711），即使在再生中也可显示图形显示。由此可以实时确认动作限制区

域内机器人的动作。 

但是无法设定数据及确认设定值。 

 

 



3.3 错误代码一览 

 3-24 

3.3 错误代码一览 

虚拟安全栅功能的错误一览表如下所示。 

 

编号 1170 

信息 指令值将超出动作限制直线。 

发生时机 球/形状/机械臂中的任意一个接近动作限制区域时。 

原因 球/形状/机械臂中的任意一个接近动作限制区域时发生。 

对策 请通过手动操作将对象从限制线处移开。 

 

 

编号 1171 

信息 当前值即将超出动作限制直线。 

发生时机 球/形状/机械臂中的任意一个即将超出动作限制区域时。 

原因 
球/形状/机械臂中的任意一个将要超出动作限制区域时， 

或无视接近动作限制区域的警告即将超出动作限制区域时发生。 

对策 
显示安全栅菜单内的画面，进入未进行 VSF 限制的状态。 

之后请通过手动操作将对象从限制线处移开。 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

第4章 监视单元的设定 

 

本章将对机器人监视单元的设定方法进行说明。 
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重点
 

进行本章的设定需要具备 EXPERT 以上或者 SPECIALIST以上的操作员资格。 

关于操作员资格请参照操作说明书“设定篇”“第 4章 设定”。 
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4.1 机器人监视单元设定的流程 

本节将对机器人监视单元的基本设定的流程进行说明。 

为了正常运行动作范围监视、角度监视、速度监视等功能，必须将机器人控制装置中所设定的各参数也设定在

机器人监视单元中。 

 

机器人监视单元在出厂时已设定必要的初始参数。 

 

重要
 

安全栅的范围设定已设定在机器人规格的动作范围之外的范围中。 

在设置机器人后，请根据机器人的动作状况设定正确的参数。 

 

重点
 

进行本章的设定需要具备 EXPERT 以上或者 SPECIALIST以上的操作员资格。 

关于操作员资格请参照操作说明书“设定篇”“第 4章 设定”。 

 

必须进行机器人监视单元的设定大致分为以下 4种情况。 

 

① 更换机器人监视单元时 

② 格式化及恢复备份、将常数文件复制到内部存储器上时 

  更换 CPU 基板及系统 CF 时（为了恢复备份）也包括在内。 

③ 更改工具常数、动作范围等与机器人监视单元相关的设定时 

④ 更换编码器（电机）时 

 

实施上述作业时，请实施以下的任意一个步骤。 

1.机器人监视单元相关参数的设定（写入）与确认、认证作业 

2.机器人监视单元相关参数的确认与认证作业 

 

必须进行机器人监视单元设定的作业实例 ○：需实施作业 －：无需作业 

作业内容 作业实例 设定 确认 认证

①更换监视单元 ·更换监视单元 ○ ○ ○ 

②格式化及恢复备份 

 复制常数文件 

·更换 CPU 基板 

·更换系统 CF 

·存储器格式化 

·恢复备份 

·复制 VSF 文件 

○ ○ ○ 

③-变更机器人监视单元相关设定 ·变更工具常数 

·变更软限位 

·编码器修正 

·变更虚拟安全栅功能参数 

- ○ ○ 

④更换编码器（电机） ·编码器复位 - ○ ○ 
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 更换机器人监视单元及数据初始化时 

更换监视单元及恢复备份时，请按照以下步骤进行设定。 

 

接通电源时出现“E1107 机器人监视单元未认证”，该现象并非异常。 

 

此时请按照以下步骤实施至认证作业。 

 

 1 参数的设定  

4.2 

“4.2参数的设定” 
 设定机器人监视单元的参数。 

 2 参数的确认 

 

4.3 

“4.3参数的确认” 
 

确认所设定的常数的内容。 

危险
 

请务必在参数的确认画面中确认参数值是否正确更改。未正确设

定时，机器人将不会以预定的功能进行动作，甚至会造成死亡/

重伤事故。 

 

 3 认证 ※ 
 

4.4 

“4.4 认证” 
 

确认机器人监视单元与控制装置的参数一致。未进行认证作业，将无法使机器人运

行。 

重启电源  4 切断⇒接通电源。 

 

 

※在“4.3 参数的确认”画面中确认机器人监视单元与控制装置的参数设定一致后，输入设定正确的认证。认

证未完成时，无法使机器人动作。 
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 在控制装置上变更机器人监视单元相关设定时 

在控制装置上进行“表 4-1机器人监视单元相关设定”的写入操作时，这些参数也被设定到机器人监视单元中。 

 

表 4-1 机器人监视单元相关设定 

编号 -机器人监视单元相关设定 

1 <常数>“3 机械常数”“1 工具常数” 

2 <常数>“3 机械常数”“3 轴恒定” 

3 <常数>“3 机械常数”“4 编码器修正” 

4 <常数>“3 机械常数”“5 动作范围” 

5 <常数>“3 机械常数”“11 电机&编码器” 

6 <常数>“3 机械常数”“15 操作器” 

7 <常数>“3 机械常数”“33 虚拟安全栅”以下的所有设定 

8 <常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设定”以下的所有设定 

 

变更上述机器人监视单元相关设定时，将显示以下的信息，并非发生异常。 

 

 

 
 

变更上述机器人监视单元相关设定时，请按照以下步骤进行认证作业。 

 

 1 参数的确认 

 

4.3 

“4.3参数的确认” 
 

确认所设定的常数的内容。 

危险
 

请务必在参数的确认画面中确认参数值是否正确更改。未正确设

定时，机器人将不会以预定的功能进行动作，甚至会造成死亡/

重伤事故。 

 

 2 认证  ※ 
 

4.4 

“4.4 认证” 
 

确认机器人监视单元与控制装置的参数一致。未进行认证作业，将无法使机器人运

行。 

重启电源  3 切断⇒接通电源。 

 

※在“4.3 参数的确认”画面中进行确认后，输入设定正确的认证。认证未完成时，无法使机器人动作。 
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4.2 参数的设定 

更换机器人监视单元及恢复备份时，必须打开下表所示的参数的设定画面，进行写入操作。 

 

重要
 

更换时及恢复备份时，即使没有变更的项目，也请进行写入操作。 

 

表 4-2 更换机器人监视单元时必须进行写入操作的设定 

编号 机器人监视单元相关设定 

1 <常数>“3 机械常数”“1 工具常数” 

2 <常数>“3 机械常数”“33 虚拟安全栅”以下的所有设定 

3 <常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设定”以下的所有设定 

 

关于工具常数的设定请参照操作说明书“设定篇”“第 4章 设定”。 

关于虚拟安全栅的设定请参照监视单元操作说明书“第 3章 虚拟安全栅”。 

 

实施写入操作后将显示以下的信息，并非发生异常。 

 

 
 

在信息显示后，请进行参数的确认、认证的作业步骤。 

 

本节将对机器人监视单元的参数设定方法进行说明。 

 

 

注意
 

写入常数后，在“写入中”的信息显示期间，请勿切断控制装置的电源。否则将损坏机器人监

视单元内的数据。 
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4.2.1 机构参数的设定 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [1 设定] - [1 机构参数]。

>> 显示如下画面。 

 

 
 

 2 参照下表，设定必要的参数。 

 

重要
 

更换时及恢复备份时，即使没有变更的项目，也请进行写入操作。

   

 

3 设定完成后，按下<写入>。 

>> 正常设定时将显示以下信息，并非发生异常。请按 R 键关闭信息，进行下一个画

面的确认作业。 

 

 
 

表 4-3 机构参数的设定 

参数 功能说明 初始值 

TCP 停止监视幅度 设定停止监视输入时的 TCP 位置变化异常检测幅度（mm）。 10 

TCP 速度监视幅度 1 5000 

TCP 速度监视幅度 2 0 

TCP 速度监视幅度 3 0 

TCP 速度监视幅度 4 

设定高速时的 TCP 速度异常检测幅度（mm/sec）。 

0 

工具核对距离 设定工具核对时的 TCP 位置变化异常检测距离（mm）。 50 

进行该设定需要具备 SPECIALIST以上的操作员资格。 
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4.2.2 轴参数的设定 

 1 打开<设定> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [1 设定] - [2 轴参数]。

>> 显示如下画面。 

※轴参数以驱动单元的轴编号顺序排列。自左上开始依次为 J1，J2，J3、中间行自左

开始依次为 J4，J5，J6、最下行自左开始依次为 J7，J8。 

 

 
 

 2 参照下表，设定必要的参数。 

 

 

重要
 

更换时及恢复备份时，即使没有变更的项目，也请进行写入操作。

   

 

3 设定完成后，按下<写入>。 

>> 正常设定时将显示以下信息，并非发生异常。请按 R 键关闭信息，进行下一个画面

的确认作业。 
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表 4-4 轴参数的设定 

参数 功能说明 初始值

监视单元连接 设定是否连接监视单元（0=连接）。 

本参数是使用“轴断开功能”等功能时所必需的参数。 

详情请参照“4.5.1断开设定”。 

— 

停止监视幅度 设定停止监视输入时的位置变化异常检测幅度（pulse）。 

是出厂时已设定的参数。 

— 

各轴速度幅度 

１～４ 

设定高速时的异常速度（rpm）的比例。 

是出厂时已设定的参数。 

— 

范围限制（上限） 

１～４ 

设定范围限制的上限值（度、mm）。 

按下“基准获取”键将设定当前位置。 

 

范围限制（下限） 

１～４ 

设定范围限制的下限值（度、mm）。 

按下“基准获取”键将设定当前位置。 

 

—：各机器人的初始值不同。 

进行该设定必须具备 SPECIALIST 以上的操作员资格。 
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4.2.3 工具参数 

 

 １ 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [1 设定] - [3 工具参数]。

>> 显示如下画面。 

 
 

 ２ 参照下表，设定必要的参数。 

 

 

重要
 

更换时及恢复备份时，即使没有变更的项目，也请进行写入操作。

   

 

３ 设定完成后，按下<写入>。 

>> 正常设定时将显示以下信息，并非发生异常。请按 R 键关闭信息，进行下一个画面

的确认作业。 

 
 

 

 

表 4-5 工具参数的设定 

参数 功能说明 初始值

工具姿势监视 

１～４ 

设定以工具姿势监视为基准的姿势和允许幅度（θ）。 

单位：[deg]。 

按下[基准获取]将设定当前工具姿势。 

进行该设定必须具备 SPECIALIST 以上的操作员资格。 

0.0 
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4.2.4 区域内停止参数 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [1 设定] - [6 区域内停止

参数]。 

>> 显示如下画面。 

 
 

 2 参照下表，设定必要的参数。 

 

重要
 

更换时及恢复备份时，即使没有变更的项目，也请进行写入操作。

   

 

3 设定完成后，按下<写入>。 

>> 正常设定时将显示以下信息，并非发生异常。请按 R 键关闭信息，进行下一个画面

的确认作业。 

 
 

表 4-6 区域内停止参数的设定 

参数 功能说明 初始值 

空走时间 设定机器人到停止为止的空走时间（sec）。 

是出厂时已设定的参数。 

进行该设定必须具备 SPECIALIST以上的操作员资格。 

该值根据机器人的种类不同而不同。 

— 

制动减速度 设定用于制动机器人的各轴的减速度（pulse/ms
2

）。 

是出厂时已设定的参数。 

进行该设定必须具备 SPECIALIST 以上的操作员资格。 

该值根据机器人的种类不同而不同。 

— 

—：各机器人的初始值不同。 

注意
 

空走时间、制动减速度两者的值均设定为“0.00”时，区域内停止监视功能无效。 
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4.2.5 输入输出信号参数 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [1 设定] - [7 输入输出信

号参数]。 

>> 显示如下画面。 

 

 

 

 
 

 2 参照下表，设定必要的参数。 

 

 

重要
 

更换时及恢复备份时，即使没有变更的项目，也请进行写入操作。

   

 

3 设定完成后，按下<写入>。 

>> 正常设定时将显示以下信息，并非发生异常。请按 R 键关闭信息，进行下一个画面

的确认作业。 
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表 4-7 输入输出信号参数的设定 

参数 功能说明 初始值 

工具编号监视 设定工具编号监视功能的有效/无效。 有效 

示教保护停止 设定示教时的保护停止功能的有效/无效。 无效 

高速示教 

（安全插头） 
设定高速示教的安全插头条件的有效/无效。 有效 

逻辑运算条件 设定逻辑演算功能的运转准备 ON条件的有效/无效。 有效 

工具编号监视信号 设定工具编号监视信号编号。 101 

停止监视信号 设定停止监视输入信号编号。 0 

机器人选择信号 设定机器人选择信号编号。 0 

再生 TCP 速度监视信号１～４ 设定再生时的 TCP 速度监视输入信号编号。 0 

各轴速度监视信号１～４ 设定各轴速度监视信号编号。 0 

范围限制选择信号１～４ 设定范围限制选择信号编号。 0 

工具姿势监视信号１～４ 设定工具姿势监视信号编号。 0 

工具编号输入信号１～５ 设定工具编号输入信号编号。 1,2,3,4,5

网络逻辑演算条件 有效 

网络紧急停止信号 0 

网络安全插头信号 0 

网络保护停止信号 0 

网络外部启动开关信号 0 

网络远程模式信号 0 

网络外部示教信号 0 

网络外部再生信号 0 

网络外部高速示教信号 

只有使用 RMU20-30时才能被显示。 

参照“5.2.2 网络输入信号分配”。  

0 

（补充） 

·进行“工具编号监视”设定必须具备 EXPERT以上的操作员资格，其他项目需要具备 SPECIALIST以上的

操作员资格。 

·作为信号编号使用“通用安全输入”（1-5）以及“网络安全输入”（101-164）。只有使用 RMU20-30 时，可利

用“网络安全输入”。 
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4.2.6 逻辑运算参数的设定 

 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [1 设定] - [8 逻辑运算参

数]。 

>> 显示如下画面。 

 
 

 2 从逻辑运算继电器中选择需设定的项目，设定各安全输出的逻辑运算。（需要

SPECIALIST以上的操作员资格） 

 

 
 

上述所设定的实例中为以下内容。 

 通用安全输出 1 = 内部继电器[示教模式] AND 内部继电器[局部范围 2内]  

                   OR  安全停止中 

 

 通用安全输出 2 = 安全输入继电器[机器人紧急停止] 

 

 通用安全输出 3 = 安全输入继电器[机器人紧急停止] 

 

 

重要
 

更换时及恢复备份时，即使没有变更的项目，也请进行写入操作。

   

可选择空栏或

NOT。  

可选择分类。 

 安全输入继电器 

 安全输出继电器 

  内部继电器 

可选择项目。 

可选择 AND，OR。 

通用安全输出 1设定项目 

通用安全输出 2设定项目 

通用安全输出 3设定项目 
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3 设定完成后，按下<写入>。 

>> 正常设定时将显示以下信息，并非发生异常。请按 R 键关闭信息，进行下一个画面

的确认作业。 

 

 

 
 

 

关于逻辑演算继电器的详情请参照“2.7 逻辑演算输出功能（通用安全输出功能）”。 

 

（补充） 

使用 RUM20-30 时，可以设定网络安全输出 1～64。 
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4.2.7 安全网络参数的设定 

※只有使用 RMU20-30时才能显示此画面。 

 １ 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [1 设定] - [9 安全网络参

数]。 

>> 显示如下画面。 

 

 
 

 ２ 参照表 4-8，设定必要的参数。 

 

 

重要
 

更换时及恢复备份时，即使没有变更的项目，也请进行写入操作。

   

 

３ 设定完成后，按下<写入>。 

>> 正常设定时将显示以下信息。 

 

 
 

 

表 4-8 安全网络参数的设定 

参数 功能说明 初始值 

安全输入输出 设定安全网络的有效/无效。 

使用该功能时，设为“有效”。  

无效 

IP 地址 设定在 EtherNet/IP Safety中使用的 IP地址。 0.0.0.0 

子网掩码 设定在 EtherNet/IP Safety中使用的子网掩码。 0.0.0.0 

Default gateway 设定在 EtherNet/IP Safety中使用的 Default gateway。 0.0.0.0 

输入字节数 设定 IO的输入大小。 0 

输出字节数 设定 IO的输出大小。 0 

 

进行该设定必须具备 SPECIALIST 以上的操作员资格。 
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4.3 参数的确认 

必须使用悬式示教作业操纵按钮台对机器人监视单元中所设定的参数是否正常进行一次确认。 

 

 

注意
 

重要
 

在进入确认作业前，请事先将更改的常数值通过做笔记、打印等方式备份，从而能够确认

常数。 

 

监视单元参数可通过<维修>“5打印”，作为文本数据输出。 

 

本节将说明监视单元内各参数的确认方法。 

 

 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认]。 

>> 设定未完成时将显示如下画面，列出未设定的项目。 

此时在弹出信息所指定的画面中执行【写入】操作后，进行确认。 

 
 

 

 

重点
 

 

在下述操作后，在未进行参数设定作业的情况下进行参数确认作业时，将显示弹出信息。 

·格式化 

·恢复备份 

·将常数文件复制到内部存储器 

·更换监视单元 
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4.3.1 机构参数的确认 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [1 机构参数]。

>> 显示如下画面。 

 

 
 

 

2 按下<翻页>。 

>> 依次显示参数。当存在多个机构时，将连续显示。 

 

 

3 确认机构参数的设定无误。 

已设定时，按下<OK>。 

 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。
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表 4-9 机构参数 

参数 概要 

TCP 停止监视幅度 停止监视输入时的 TCP 位置变化异常检测幅度（mm） 

TCP 速度监视幅度 

１～４ 

高速时的 TCP 速度异常检测幅度（mm/sec） 

工具核对距离 工具核对时的 TCP 位置变化异常检测距离（mm） 

机械臂长 机构的结构参数之一。规定机械臂长度的参数 

安装角度 机构的结构参数之一。机械臂的安装角度参数 

补偿长度 机构的结构参数之一。规定机械臂长度的参数 

补偿角度 机构的结构参数之一。机械臂的安装角度参数 

机械类型 1 用于区分机构的构造的参数 

手腕类型 设定手腕的类型的参数 

总轴数 显示机构的轴数的参数 

安装角度 显示机构的安装角度的参数 

放大器编号 机构所安装的放大器的编号 

起始轴 机构所连接的放大器的起始轴编号 

主机构 机构所连接的主机构编号 

工具负载 工具的重量 

控制类型 监视单元的模式参数 

放大器设定方法  

放大器分配  
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4.3.2 轴参数的确认 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [2 轴参数]。 

>> 显示如下画面。 

 

 
 

 

2 按下<翻页>。 

>> 依次显示参数。当存在多个机构时，将会连续显示。 

 

 

3 确认轴参数的设定无误。 

已设定时，按下<OK>。 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。
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表 4-10 轴参数 

参数 概要 

链接修正 1 机器人固有的参数 

链接修正 2 机器人固有的参数 

链接修正 3 机器人固有的参数 

链接修正 4 机器人固有的参数 

链接修正 5 机器人固有的参数 

链接修正 6 机器人固有的参数 

脉冲常数 各轴进行基准量的动作所需要的编码器脉冲数的参数  

轴构成 指定轴的运动形态的参数 

轴恒定 各轴的基准位置参数 

编码器补偿 编码器补偿参数 

软限位（下限） 软限位的上限值参数 

软限位（上限） 软限位的下限值参数 

编码器类型 编码器（位置检测器）类型的设定参数 

脉冲分解能等级 编码器旋转 1次时的脉冲数的设定参数 

基本姿势编码器 标准姿势的编码器值 

基本姿势角度 设定标准姿势的各轴角度的参数 

监视单元连接 显示是否连接监视单元（0=连接） 

电机极数 电机的极数参数 

电气角度补偿 电气角度补偿设定参数 

停止监视幅度 停止监视输入时的位置变化异常检测幅度（pulse） 

各轴速度幅度 

１～４ 

高速时的异常速度（rpm）比率 

范围限制（上限）１～４ 范围限制的上限值（度、mm） 

范围限制（下限）１～４ 范围限制的下限值（度、mm） 
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4.3.3 工具参数的确认 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [3 工具参数]。

>> 显示如下画面。 

 
 

 

 

2 确认“工具长度”“工具姿势监视”的设定是否无误。 

已设定时，按下<OK>。 

 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。

 

表 4-11 工具长度 

参数 概要 

工具长度 xyz 

１～３２ 

工具的前端位置（mm） 

工具姿势监视 rpyθ 

１～4 

工具姿势监视用参数（deg） 
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4.3.4 动作区域的确认 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [4 动作区域]。

>> 显示如下画面。 

 

 
 

 

2 按下<区域切换>。 

>> 依次显示参数。 

 

 3 确认安全栅的动作区域的设定无误。 

 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。

 

4 按下<区域切换>。 

>> 依次显示参数。 
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5 确认局部范围 动作区域的设定无误。 

※ 请进行区域切换至设定的局部范围，并确认设定。 

 

已设定时，按下<OK>。 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。

 

表 4-12 动作区域 

参数 概要 

安全栅范围 

直线 1～8 

将以机器人为中心任意定义的直线（最多 8条）的外侧作为限制区域。 

安全栅范围 

Z方向 上限 

表示安全栅高度方向的参数。作为上方向的限制高度。 

安全栅范围 

Z方向 下限 

表示安全栅高度方向的参数。作为下方向的限制高度。 

退出允许信号 退出安全栅范围时所需的输入信号。 

局部范围 

直线 1～4 

将以机器人为中心任意定义的直线（最多 4条）的内侧作为限制区域。 

最多可以设定 8个局部范围。 

局部范围 

Z方向 上限 

表示局部范围高度方向的参数。作为上方向的限制高度。 

局部范围 

Z方向 下限 

表示局部范围高度方向的参数。作为下方向的限制高度。 

进入允许信号 进入局部范围时所需的输入信号。 
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4.3.5 限制数据的确认 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [5 限制数据]。

>> 显示如下画面。 

 

 
 

 

2 按下<工具>。 

>> 依次显示参数。 

 

 3 确认工具的限制数据的设定无误。 

※ 请切换至设定的工具，并确认设定。 

 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。

 

4 按下<限制切换>，切换至机械臂限制。 

>> 显示如下画面。 
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5 确认机械臂限制数据的设定无误。 

 

已设定时，按下<OK>。 

 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。

 

表 4-13 限制数据 

参数 概要 

球 1～20 半径 决定表示工具区域的球的大小的参数 

球 1～20 中心 决定表示工具区域的球的中心位置的参数 

关节 机械臂同步的轴 

机械臂限制圆柱 

1～10 半径 

决定表示机械臂区域的圆柱体的大小的参数 

机械臂限制圆柱 

1～10 起始点 xyz 

决定表示机械臂区域的圆柱体的起始位置的参数 

机械臂限制圆柱 

1～10 终点 xyz 

决定表示机械臂区域的圆柱体的结束位置的参数 
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4.3.6 区域内停止参数的确认 

 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [6 区域内停止参

数]。 

>> 显示如下画面。 

 
 

 

 

2 确认区域内停止参数的设定无误。 

 

已设定时，按下<OK>。 

 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。

 

 

表 4-14 区域内停止参数 

参数 概要 

空走时间 机器人到停止为止的空走时间（msec） 

 

制动减速度 用于制动机器人的减速度（pulse/ms
2

） 
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4.3.7 输入输出参数的确认 

 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [6 输入输出参数]。

>> 显示如下画面。 

 

 

 
 

 

2 确认输入输出参数的设定无误。 

 

已设定时，按下<OK>。 

 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。
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表 4-15 输入输出信号参数 

参数 功能说明 

工具编号监视 工具编号监视功能的有效/无效 

示教保护停止 示教时的保护停止功能的有效/无效 

高速示教 

（安全插头） 
高速示教的安全插头条件的有效/无效 

逻辑运算条件 逻辑演算功能的运转准备 ON条件的有效/无效 

工具编号监视信号 工具编号监视信号编号 

停止监视信号 停止监视输入信号编号 

机器人选择信号 机器人选择信号编号 

再生 TCP 速度监视信号１～４ 再生时的 TCP 速度监视输入信号编号 

各轴速度监视信号１～４ 各轴速度监视信号编号 

范围限制选择信号１～４ 范围限制选择信号编号 

工具姿势监视信号１～４ 工具姿势监视信号编号 

工具编号输入信号１～５ 工具编号输入信号编号 

网络逻辑演算条件 

网络紧急停止信号 

网络安全插头信号 

网络保护停止信号 

网络外部启动开关信号 

网络远程模式信号 

网络外部示教信号 

网络外部再生信号 

网络外部高速示教信号 

只有 RMU20-30 时才能被显示。 

参照“5.2.2 网络输入信号分配”。 
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4.3.8 逻辑运算参数的确认 

 1 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [8 逻辑运算参数]。

>> 显示如下画面。 

 
 

 

2 确认逻辑运算参数的设定无误。 

 

已设定时，按下<OK>。 

 

显示异常值时，请再次实施参数的写入操作。 

 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。
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4.3.9 安全网络参数的确认 

※只有使用 RMU20-30时才能显示此画面。 

 

 １ 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [9 安全网络参数]。

>> 显示如下画面。 

 

 
 

 

２ 确认安全网络参数的设定是否无误。 

 

已设定时，按下<OK>。 

 

显示异常(与网络设定不同)参数时，请再次实施参数的写入操作。 

 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。
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4.4 认证 

所谓认证，就是在确认控制装置内的设定参数，与机器人监视单元的设定参数一致后，读取机器人监视单元及控

制装置的 ID，启用机器人监视单元功能的处理。 

 

认证未完成的监视单元，无法使机器人动作。 

本节将对认证的方法进行说明。 

 

4.4.1 认证方法 

 1 选择<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [3 认证]。 

>> 所有的参数设定确认已完成后，将显示以下的画面。 

 
 

监视单元 ID全部为 0时，处于尚未被认证（未认证）的状态。 

 

>> 确认未完成时显示如下画面，列出未确认的项目。 

此时，再次在“2确认”内确认所指出的项目的参数后，方可再次进行认证。 
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2 

 

按下<执行>。 

>> 画面左下角显示输入密码的信息。 

 
 

 

 3 输入密码“710”，按下[Enter]键。 

>> 显示以下的确认信息。 

 
 

>> 显示以下的画面，控制装置 ID编号与监视单元 ID编号一致时，完成认证。 

 
 

 

 4 按下 TP上的“R”键退出画面后，进行异常复位。 

异常复位需按 2次 TP 上的“R”键。 

>> TP 画面显示“E1107：未认证错误”消失，显示“OK”后，复位作业完成。 
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4.5 断开设定 

需关闭追加轴等电机的动作不会影响 TCP 的轴的监视，及未安装电机时需通过“轴分离功能”等的功能断开特定

的轴进行动作时，可通过以下所示的断开设定关闭监视。 

 

危险
 

对于将监视单元连接设定置于“1”（无效）的轴，所有的监视功能均无效。 

因此，请非常细心地实施操作。 

所设定的轴意外动作，接触或夹住时，会导致死亡或重伤事故。 

 

4.5.1 断开设定 

 1 将用户等级设定为 SPECIALIST以上。 

 2 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [1 设定] - [2 轴参数]。 

>> 显示如下画面。 

※轴参数以驱动单元的轴编号顺序排列。自左上开始依次为 J1，J2，J3、中间行自左

开始依次为 J4，J5，J6、最下行自左开始依次为 J7，J8。 

 
  

 3 将光标对准使用“监视单元连接”的轴分离功能的轴，输入“1”。同时，应确认除此

之外的轴均为“0”。 
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4 设定完成后，按下<写入>。 

>> 显示以下的确认信息。 

 

 
 

断开轴设定无问题时选择<OK>，执行写入处理。 

 

>> 正常设定时将显示以下信息，并非发生异常。 

 

 
 

请确认变更，进行认证作业。 

 

 5 变更断开设定时，请重启电源。 
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4.6 各功能菜单列表 

本节中列出了参数设定画面中以各功能分类的设定菜单的列表。 

 

4.6.1 动作范围监视 

 

表 4-16 动作范围监视的设定 

设定菜单 说明 备注 

<常数>“3 机械常数”“1 工具常数” 设定工具长度、工具角度 — 

<常数>“3 机械常数”“33 虚拟安全栅”“1 范围设

定” 

设定安全栅、局部范围、以及区域选

择信号 

— 

<常数>“3 机械常数”“33 虚拟安全栅”“2 工具限

制的设定” 

设定工具球/工具形状 — 

<常数>“3 机械常数”“33 虚拟安全栅”“3 机械臂

限制的设定” 

设定机械臂形状 — 

<常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设

定”“6 区域内停止参数” 

设定区域内停止参数 — 

 

 

4.6.2 角度监视 

表 4-17 角度监视的设定 

设定菜单 说明 备注 

<常数>“3 机械常数”“5 动作范围” 设定软限位 — 

 

 

 

4.6.3 速度监视 

表 4-18 速度监视的设定 

设定菜单 说明 备注 

<常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设

定”“1 机构参数”“TCP 速度监视幅度” 

设定 TCP 速度监视幅度 — 

<常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设

定”“2 轴参数”“各轴速度幅度” 

设定各轴速度幅度 — 

 

 

 

4.6.4 停止监视 

表 4-19 停止监视的设定 

设定菜单 说明 备注 

<常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设

定”“1 机构参数”“TCP 停止监视幅度” 

设定在 TCP 位置的停止监视的监视幅

度 

— 

<常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设

定”“2 轴参数”“停止监视幅度” 

设定各轴角度的停止监视的监视幅度 — 

<常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设

定”“7 输入输出信号参数”“停止监视信号” 

设定切换停止监视的 ON/OFF的停止监

视输入信号编号 

— 

 

 

 

 

 

 

 



4.5 各功能菜单列表 

 4-35

4.6.5 工具编号监视 

表 4-20 工具编号监视的设定 

设定菜单 说明 备注 

<常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设

定”“1 机构参数”“工具核对距离” 

工具编号监视从工具编号不一致开

始，当移动工具核对距离时发生异常。

设定该距离 

— 

<常数>“3 机械常数”“34 机器人监视单元”“1 设

定”“7 输入输出信号参数”“工具编号监视” 

设定工具编号监视的有效/无效 — 
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NOTE 
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第5章 安全网络功能 

 

 

 

本章将对安全网络功能进行说明。 
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5.1 安全网络功能的概要 

本章将对仅使用 RMU20-30 时的安全网络设定进行说明。 

通过使用 RMU 可以利用 EtherNet/IP Safety 的安全网络。 

 

需要双重化配线及安全继电器等的紧急停止等信号将通过安全网络进行输入实现配线的简单化。 

 

 

RMU 作为适应器将对 Rockwell GuardLogix 等安全 PLC 进行动作。 
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5.2 RUM 侧的设定 

5.2.1 安全网络参数 

通过悬式示教作业操纵按钮台设定 RMU 通信参数。使用 RSLogix5000 等安全网络设定工具，将无法设定 RMU 通

信参数。 

 

以＜常数设定＞－［3 机械常数］－［34 机器人监视单元］－［1 设定］－［9 安全网络参数］设定安全网络

参数。 

 
 

设定的详情请参照“4.2.7 安全网络参数的设定”。  

 

5.2.2 网络输入输出信号分配 

通过设定输入输出信号，可以网络信号上分配功能。 

 

以＜常数设定＞－［3 机械常数］－［34 机器人监视单元］－［1 设定］－［7 输入输出信号参数］设定输入

输出信号参数。 

设定的详情请参照“4.2.5 输入输出信号参数”。  

 

这里将对网络信号的特殊功能进行说明。 

通过以下画面执行网络信号的特殊功能。 

 
 

网络逻辑演算条件 

设定安全网络输出信号的逻辑演算是否包括“运转准备 ON 条件”。设定为“有效”并“运转准备 ON 条件”为 OFF

时，安全网络输出信号将置为 OFF。 

 

网络紧急停止信号 

分配网络紧急停止信号时，如果所分配网络输入置为 OFF，将变为紧急停止状态。 

因此，如果需要解除机器人控制装置的紧急停止状态，应满足以下所有条件。 

 

1. 解除机器人控制装置的紧急停止按钮。 

2. 解除悬式示教作业操纵按钮台的紧急停止按钮。 

3. 解除外部紧急停止输入信号（或者跳线） 

4. 网络紧急停止信号置为 ON。 

 

设定为“0”时，该功能将无效。 
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网络安全插头信号 

通过安全网络输入安全插头输入时，将执行分配。 

设定网络安全插头信号时，如果本信号未置为 ON，将无法执行机器人程序的再生作业。 

设定为“0”时，该功能将无效。 

 

网络保护停止信号 

通过安全网络输入保护停止信号时，将执行分配。 

网络保护停止信号未置为 ON 时，动力供应将不能置于 ON。但，示教模式时，以“示教保护停止”项目设定保护

停止信号的有效/无效。 

（关于设定方法，请参照“4.2.5 输入输出信号参数”） 

设定为“0”时，该功能将无效。 

网络外部启动开关信号 

通过安全网络输入外部启动开关(MATSW)信号时，将执行分配。 

该信号未置为 ON 时，动力供应将不能置于 ON(示教模式下)。 

设定为“0”时，该功能将无效。 

 

网络远程模式信号 

通过安全网络信号切换控制装置模式。 

通过以下信号的组合可以切换模式。 

 

[网络远程模式信号] 

[网络外部示教信号] 

[网络外部再生信号] 

[网络高速示教信号] 

 

“网络远程模式信号”置为 OFF 时，控制装置主体的模式切换开关变为有效；“网络远程模式信号”置为 ON 时，

安全网络分配信号变为有效。 

 

关于各模式选择时信号组合，请参照表 5.2.1。 

  

表 5.2.1 网络远程模式组合 

 网络远程模式 网络外部示教模式 网络外部再生模式 网络高速示教模式 

示教模式 ON ON OFF OFF 

再生模式 ON OFF ON OFF 

高速示教模式 ON ON OFF ON 

 

 

注意
 

通过网络远程模式信号执行模式切换时，如果与悬式示教作业操纵按钮台的模式切换开关不

一致，将无法使运转准备置为 ON。 
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5.3 安全 PLC 设定 

以 Rockwell Compact GuardLogix L43S 追加 RMU 设定的步骤为例进行说明安全 PLC 设定。使用其他 PLC 时，请

参照此示例进行设定。 

 

注意
 

这里主要将对变更设定的步骤进行记述，因此未充分考虑安全方面。 

设定结束之后，请确认设定是否正确。 

 

 

5.3.1 设定步骤 

 

 １ 启动 RSLogix5000。 

 

 ２ 选择追加 RMU 的网络 Controller project。 

 

・首次设定时，请选择[File]菜单的[New]。 

・[I/O Configuration]的 Bus 中未安装通信模块式时，请追加[1768 ENBT]等通信模块。 

 ３ 右击[Contoroller Organizer]的[Tasks]→[SafetyTask]，选择[Properties]。 

>>显示以下画面。 

 
 ４ 选择[Configuration]，输入 Period 值。 

 
・Period 中输入[50ms]以上的值。 

・设定结束之后，按下[OK]。 

 ５ 在[Controller Organizer]画面右击通信模块，选择[New Module]。 

>> 显示[Select Module Type]画面。 
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 ６ [Select Module Type]中选择[Generic EtherNet/IP Safety Module]。 

 
 ７ 设定 Module。 

 
・[Name]设定简单的名称。 

・[Description]可以用户任意记述。 

・[IP Address]和 RMU中应设定同一 IP地址。 

 ８ 设定网络参数。按下[Change...]键。 

 
・请设定以下值。 

项目 值 

Vendor 441 

Product Type 140 

Product Code 1 

Major revision 1 

Minor revision 1 

Electric Keying Exact Match 

Input Data Safety 

Output Data Safety 

Data Format Integer-SINT  
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 ９ 设定[IO Connection]。按下[Connection]。 

 
・请设定以下值。 

项目 设定值 

Input Assembly Instance 请设定 768 + （[Safety Input → Size]

中所设定的值）。 

例： Size 为 8 Bytes时，设定 776。 

Output Assemble Instance 1024 

Safety Input 

Size 设定输入数据的大小。  

由于是对 PLC 输入的设定，因此设定值应和

RMU“输出字节数”的设定值相同。 

Input Assembly Instance 1024 

Output Assemble Instance 请设定 896 + （[Safety Output → Size]

中所设定的值）。 

Safety Output 

Size 设定输出数据的尺寸。 

由于是对 PLC 输出的设定，因此设定值应和

RMU“输入字节数”的设定值相同。 

Configuration Assembly Instance 1024 

 

・按下[OK]键。 

 １０ 选择[Safety]。 

>> 显示以下画面。 

 
・[Safety Input → Requested Packet Interval (RPI)(ms)]设定 50ms以上的值。 

・取消[Configuration Signature]选择框的[⋁]标记。 

・最后按下[OK]键。 
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 １１ 在[Select Module Type]画面中，按下[Close]键。 

>>将显示如下所示[Controller Organizer]追加模块。 

 

 １２ 连接安全 PLC。[Communications]菜单中，选择[Who Active]。 

>>显示以下画面。选择 PLC 并按下[Go Online]。 

 
 

重点
 

显示“RSLogix5000和安全 PLC内项目不一致”信息时应从安全 PLC 下载项目。

 
 １３ 设定安全网络编号 (SNN) 。右击[Controller Organizer]追加的[ETHERNET-SAFETYMODULE ＜名称

＞]，选择[Properties]。 
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 １４ 选择[General]，按下[Safety Network Number]右边的[...]键。

 
 １５ 按下[Set]键。 

 
正确结束设定的话，安全网络编号将被自动设定并开始通信。 

重点
 

不能按[Set]键时，请确认 RMU 是否连接于网络。 

此外，安全网络编号已被设定时，也无法执行设定。此时，根据需要执行网络编

号的复位操作。使用[Safety]的[Reset Ownership]键进行复位。  
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5.4 排除故障 

5.4.1 通过 LED 排除故障 

在安全网络中，通过 UM374 上的４个 LED (LED4, LED5, LED6, LED7)显示网络的状态。 

LED 为 2个 1 组来显示状态。用 LED4和 LED5显示 Module status，用 LED5和 LED6 显示 Network status。 

 

 

表 5.4.1 LED显示 

通信状态 Module LED Network LED 备注 

未初始化 熄灯 熄灯 未投入电源或者未结束网络初始化。 

变更 RUM 设定时变为该状态的话，应切断控制装

置的电源之后，重新投入电源。 

SNN 等待设定 LED4, LED5 交

替闪灭（红灯绿

灯闪灭） 

※参照表 5.4.2 等待 SNN 设定。安全 PLC中未设定 SNN。 

SNN 等待认证 LED4, LED5交替

闪灭（红灯绿灯

闪灭） 

LED6, LED7 以

短周期闪灭 

（以短周期红灯

绿灯闪灭） 

等待已设定 SNN 的认证。当安全 PLC 设定 SNN 时

发生。 

等待连接 LED4 闪灭 

（绿灯闪灭） 

※参照表 5.4.2 正等待自安全 PLC 的连接。 

通信中 LED4 亮灯 

（绿灯亮） 

LED6 亮灯 

（绿灯亮） 

连接安全 PLC 执行通信。 

异常 LED5 闪灭、或者

亮灯 

（红灯闪灭、或

者红灯亮） 

※参照表 5.4.2 当安全 PLC连接上设定有误的 SNN 等时发生。 

自安全 PLC 设定 SNN。 

 

 

 

表 5.4.2 Network LED 显示 

通信状态 LED 备注 

离线 熄灯 未投入电源或者离线状态。 

在线 

（未连接） 

LED6 闪灭 

（绿灯闪灭） 

连接于网络。但，未连接于安全 PLC 的状态。 

在线 LED6 亮灯 

（绿灯亮） 

连接于安全 PLC。 

通信暂停 LED 7 闪灭 

（红灯闪灭） 

暂停和安全 PLC 的连接。检查通信线路状态。 

 

 

5.4.2 错误代码 

 

号码 1116 

信息 检测安全网络通信异常。 

原因 安全网络通行中检测异常。 

解决措施 确认网络及主节点装置是否异常。 
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NOTE 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

第6章 维护/检查 

 

 

 

本章将对机器人监视单元的维护/检查进行说明。 

 

6.1 定期检查 ....................................................................................................6-1

6.1.1 定期检查日程表 ...................................................................................6-2

6.1.2 日常检查项目.......................................................................................6-2

6.1.3 定期检查项目.......................................................................................6-3

6.1.4 机器人监视单元的更换 ........................................................................6-4

6.2 故障排除 ....................................................................................................6-5

6.2.1 故障排除案例.....................................................................................6-16

6.2.2 编码器更换作业时的复原方法............................................................6-16

6.2.3 输入信号不一致异常的复原方法 ........................................................6-19
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6.1 定期检查 

检查、更换零件时，请遵守以下注意事项，安全地进行作业。 

 

危险
 

 

为防止触电，请在切断控制装置的一次电源 5分钟后,进行更换。 

即使已切断控制装置的电源，也有来自工序盘的电源供给的情况。请确认机器人监视

单元的电源 LED 并确认所有的 LED 均已熄灭。 

为防止触电，请勿使用湿手进行作业。 

触电将导致人员重伤或死亡。 

 

 

警告
 

更换作业必须由接受过本公司举办的机器人学校（维护课程）培训的人员进行。 

触电或被意外动作的机器人夹住，将会导致重伤或死亡。 

 

警告
 

请对作业人员的身体（手）和控制装置的“G端子”使用接地带，实现电气短路，在相

同电位下进行作业。 

触电将导致人员重伤或死亡。 

 

警告
 

机器人监视单元中连接大量的连接器。更换时应保持谨慎，以免插错或漏插。 

如果引起触电、起火,将会导致人员重伤或死亡。 

 

警告
 

 

更换时请注意切勿损坏配线。 

进行机器人及机器人控制装置内部的更换时,请勿触摸印刷基板的电子部件及线路、接

口的触点部分。请握住印刷基板的边缘部位。 

如不慎触摸，可能发生触电，导致人员重伤或死亡。 

 

 

注意
 

 

即使在维护作业中，也请勿拆解本单元。拆解本单元时，将无法维持其安全功能。 

在拆解后使用，可能导致人员死亡或重伤。 
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为了防患于未然、确保安全以及保持性能，请进行必要的日常检查、定期检查。这里将对定期检查作业时的注意事

项以及作业内容进行说明。 

 

6.1.1 定期检查日程表 

请依照基本的机器人监视单元检查日程表（下图）实施检查。 

日常点検 ３ヶ月点検から繰り返し

0H 750H 1500H 5000H3000H

3ヶ月点検 3ヶ月点検 3ヶ月点検

6ヶ月点検

1年点検

6ヶ月点検

1年点検

3ヶ月点検

6ヶ月点検

 
 

 

 

6.1.2 日常检查项目 

作为日常的确认项目，请确认机器人监视单元内无累积灰尘。 

 

 

警告
 

 

机器人监视单元中如果有灰尘累积，将引起电路短路等，导致发生故障。 

清扫时切勿触碰接口的触点部分。 

如不慎触摸，可能发生触电，导致人员重伤或死亡。 

清扫时请勿损坏配线。 

 

 

 

日常检查 从 3个月一次的检查开始重复进行 

3 个月检查 3 个月检查

6个月检查

3个月检查 3个月检查

6个月检查 6个月检查

1年检查 1年检查
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6.1.3 定期检查项目 

 

1）安全输入的检查 

在关闭安全输入的 2个信号的状态下持续使用时，机器人监视单元将无法实施使用 2 个信号的输入电路的诊断。

因此必须定期打开安全输入的 2个接点，实施检查。 

 

检查部位 检查内容 异常时的处理内容 

机器人紧急停止 

安全插头 

紧急停止 

将机器人紧急停止信号、安全插头信

号、紧急停止信号全部置于 ON，确认紧

急停止、安全停止可正常发挥作用。 

未发挥作用时，请确认监视单元的电

缆连接。连接正常时，请更换监视单

元。 

机器人 LS 将机器人 LS 信号置于 OFF，确认悬式示

教作业操纵按钮台上的 LS信号灭灯。 

未灭灯时，请确认监视单元的电缆连

接。连接正常时，请更换监视单元。

 

2）显示 

 

检查部位 检查内容 异常时的处理内容 

RUN LED 

（7 段） 

确认亮灯显示“8”字。 显示错误时，请实施故障排除。 

 

3）设置、连接状态 

 

检查部位 检查内容 异常时的处理内容 

主体的安装 确认已正确安装。 正确的安装。 

 

螺丝 请确认固定支架未松动，接地端子未松

动。 

请拧紧螺丝。 

连接器 请确认连接器未松动。 正确插入连接器。 

请参照“第 2 章 监视单元的构

成”。 

 

 

周期 

No. 日 

常 

3 

个

月

6 

个 

月 

1 

年 

检查项目 检查/维护的内容 方法 

1  ○ ○ ○ 
电缆类 • 确认有无破损、碎裂 

• 接头松脱 

目视 

2   ○ ○ 基板接口 • 连接器松脱 使用手按压 

3 ○ ○ ○ ○ 单元整体 • 有无灰尘 目视和清扫 

4   ○ ○ 安全输入 • 6.1.3参照 1）安全输入的检查 目视 

5   ○ ○ 
测量电压 • 确认 U24V-U0V,U24A-U0A 之间的电压 

处于 DC24V±10%之间 

万用表、电压表 
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6.1.4 机器人监视单元的更换 

由于某些异常使机器人监视单元发生故障时，请拆下单元进行更换。 

 

警告
 

更换作业必须由接受过本公司举办的机器人学校（维护课程）培训的人员进行。 

触电或被意外动作的机器人夹住，将会导致重伤或死亡。 

 

使用工具：十字螺丝刀 

 

拆除机器人监视单元 

①切断控制装置的电源。 

↓ 

②拔下所有连接到监视单元的连接器。 

↓ 

③卸下监视单元固定板上的螺丝。 

 

安装机器人监视单元 

①拧紧监视单元固定板上的螺丝。 

↓ 

②连接所有连接到监视单元的连接器。 

↓ 

③更换后，接通控制装置的电源，进行监视单元的初始设定。 

（请参照“4.1 机器人监视单元设定的流程”） 
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6.2 故障排除 

 

这里将说明与机器人监视单元相关的错误发生及其处理方法。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

控制装置上显示错误时,除错误代码外，其他信息后均显示帮助代码。 

通过帮助代码，能够获取异常发生的场所等信息。 

 

表 5-1列出了故障代码、帮助代码的一览表。 

根据故障代码，帮助代码将显示随机的数字，因此帮助代码栏中标为“-”。 

 

 

 

表 6-1 错误及其处理方法 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3 
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

0～7 

轴编号 

- - 传输至机器人监视单元的

编码器数据 

发生异常时发生。 

16～23 故障代码 - 

 

编码器内部发生异常时发

生。 

64 

未连接 

 

- 

 

- 

 

在有未确立编码器通讯的

轴的状态下投入运转准备

时发生。 

编码器异常 E1100 

E01 

   该异常发生时，动力供给

输出变为 OFF。紧急停止

输出依赖于紧急停止信号

的状态。 

确认是否同时发生编码

器传输异常。 

同时发生时，应考虑编码

器的断线、驱动单元的不

良。 

请确认机器人机体内的

配线、电缆线束的连接。

或更换驱动单元。 

 

未同时发生时，请确认控

制装置内与监视单元的

配线连接。 

同时,请确认常数的“编

码器类型”。 

 

在消除异常后，必须重启

电源。 

 

帮助代码 

SUB1 
内容 

帮助代码 

SUB1 
内容 

0 第 1轴编码器异常  16 第 1轴编码器内部异常 

1 第 2轴编码器异常  17 第 2轴编码器内部异常 

2 第 3轴编码器异常  18 第 3轴编码器内部异常 

3 第 4轴编码器异常  19 第 4轴编码器内部异常 

4 第 5轴编码器异常  20 第 5轴编码器内部异常 

5 第 6轴编码器异常  21 第 6轴编码器内部异常 

6 第 7轴编码器异常  22 第 7轴编码器内部异常 

7 第 8轴编码器异常  23 第 8轴编码器内部异常 

64 未连接编码器    

 

帮助代码 

（#单元编号:SUB1:SUB2:SUB3） 
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帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3 
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

各轴角度异常 

 

E1101 

E02 

0～7 

轴编号 

- - 各轴角度超过指定范围时

发生异常。 

该异常发生时，动力供给

输出变为 OFF。紧急停止

输出依赖于紧急停止信号

的状态。 

打开常数模式的“机

械常数”“软限位”

画面，在使控制装置内

的 “LS 解 除 开 关

（LSSW）”置于 ON 的

同时，输入运转准备

ON。 

请将机器人移动到动

作范围内。 

在将机器人移动到动

作范围内之前，“LS

解除开关（LSSW）”必

须保持 ON。 

无需重启电源。 

LS 解除开关的位置请

参照控制装置维护说

明书。 

 

帮助代码 

SUB1 
内容 

0 第 1轴角度异常 

1 第 2轴角度异常 

2 第 3轴角度异常 

3 第 4轴角度异常 

4 第 5轴角度异常 

5 第 6轴角度异常 

6 第 7轴角度异常 

7 第 8轴角度异常 

 



6.2故障排除 

 6-7

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3 
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

0 限制线 

编号 

球编号 

0 16～25 

机械臂编

号 

75～76 

机械臂球

编号 

局部范围

编号 

限制线 

编号 

球编号 

局部范围

编号 

限制线 

编号 

50～61 

形状顶点

编号 

动作限制异常 

 

E1102 

E03 

局部范围

编号 

限制线 

编号 

75～84 

机械臂编

号 

根据机器人监视单元的

编码器数据计算的工

具、工具球、后方位置

超过所设定的限制区域

时发生异常。 

在再生运行时，通过

“区域内停止监视功

能”，即将超过所设定

的限制区域时也可能发

生。 

 

 

该异常发生时，动力供

给输出变为 OFF。紧急停

止输出依赖于紧急停止

信号的状态。 

请打开常数模式的

“机械常数”“干涉

检查功能”的画面，按

住“LS解除开关

（LSSW）”，同时输入

运转准备ON，将机器人

移动至动作范围内。 

在移动至动作范围内

之前，“LS解除开关

（LSSW）”必须保持按

下。 

无需重启电源。 

LS 解除开关的位置请

参照“2.5.4 动作范围

监视/角度监视功能的

解除方法”。 

在再生运行时，无论是

否位于限制区域内，当

发生异常时，请进行程

序修正。 

·使记录位置向限制

区域内侧靠近 

·降低记录速度 

·扩大限制区域（虚拟

安全栅）的范围 

 

 

帮助代码 

SUB1 

帮助代码 

SUB2 

帮助代码 

SUB3 

内容 

0 1～8 

限制线编号 

1～20 

工具球编号 

显示发生错误的限制线编号与工具球编号（工具限制）的组合。

 SUB2：限制线编号(1-8) 

 SUB3：工具球编号(1-20) 

 16～25 

机械臂编号 

75～76 

机械臂球编号 

显示发生错误的机械臂编号与机械臂球编号（机械臂限制）的组

合。 

 SUB2：机械臂编号(16-25) 

   （16 为第 1根机械臂） 

 SUB3：机械臂球编号(75-76) 

   （75 为第 1个机械臂球、76 为第 2个机械臂球） 

局部范围编号 1～4 

限制线编号 

1～20 

球编号 

显示发生错误的局部范围编号、限制线编号、工具球编号的组合。

 SUB1：局部范围编号(1-8) 

 SUB2：限制线编号(1-4) 

 SUB3：工具球编号(1-20) 

 1～4 

限制线编号 

50～57 

形状顶点编号 

 

显示发生错误的局部范围编号、限制线编号、形状顶点编号的组

合。 

 SUB1：局部范围编号(1-8) 

 SUB2：限制线编号(1-4) 

 SUB3：形状顶点编号(50-57) 

    （50 为第 1个形状顶点） 

 1～4 

限制线编号 

75～84 

机械臂编号 

显示发生错误的局部范围编号、限制线编号、机械臂编号的组合。

 SUB1：局部范围编号(1-8) 

 SUB2：限制线编号(1-4) 

 SUB3：机械臂编号(75-84) 

    （75 为第 1根机械臂的编号） 
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帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3 
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

1 

示 教 TCP

速度 

- - 

2 

各速度 

- - 

3 

再 生 TCP

速度 

- - 

速度异常 

  

E1103 

E04 

   

根据机器人监视单元的

编码器数据计算的速

度，超过规定值时发生

异常。 

 

该异常发生时，动力供

给输出变为 OFF。紧急停

止输出依赖于紧急停止

信号的状态。 

排除异常原因后，将不

再发生错误。 

通过再次启动运转准

备 ON，可使机器人动

作。 

通 过 TP 输 入 “ 复

位”+“复位”，可复

位异常。 

无需重启电源。 

 

帮助代码 

SUB1 

帮助代码 

SUB2 

帮助代码 

SUB3 
内容 

1 — — 示教 TCP 速度超过 250mm/s。 

2 — — 各轴速度超过设定值。 

3 — — 再生 TCP 速度超过设定值。 

 

 

异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 

帮助代码 异常的内容 
异常发生时的 

处理 

1 

未认证 

- - 

2 

参数异常 

- - 

未认证 

 

E1107 

E05 

3 

安全栅数

据异常 

- - 

改写参数后，在未认证

的状态下，实施运转准

备 ON 时发生异常。 

 

该异常发生时，动力供

给输出变为 OFF。紧急停

止输出依赖于紧急停止

信号的状态。 

通 过 在 常 数 模 式 的

“机械常数”“机器

人监视单元”中实施

认证作业，可启动运转

准备。 

请参照“4.4 认证”。

通 过 TP 输 入 “ 复

位”+“复位”，可复

位异常。 

无需重启电源。 

 

帮助代码 

SUB1 

帮助代码 

SUB2 

帮助代码 

SUB3 
内容 

1 — — 未认证。 

2 — — 在参数诊断发生异常时发生。 

3 — — 在安全栅参数设定异常时发生。 

请正确地设定参数。 
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帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

16 1：安全输入 1 

2：安全输入 2 

4：安全输入 3 

8：安全输入 4 

16：安全输入 5

32：安全输入 6

64：安全输入 7

128：安全输入 8

32 1：安全输入 9 

2：安全输入 10

4：安全输入 11

8：安全输入 12

16：安全输入 13

输入信号过电流 E1104 

E06 

48 1：返回检查 1 

2：返回检查 2 

4：返回检查 3 

8：返回检查 4 

- 机器人监视单元的输入

信号中检测到过电流时

发生异常。 

 

 

检测到机器人紧急停止

的过电流时，紧急停止

输出变成 OFF。检测到其

他过电流时，动力供给

输出变为 OFF。 

通过排除过电流的异

常原因（配线短路、配

线接地故障）进行复

原。 

 

必须重启电源。 

 

帮助代码 

SUB1 

帮助代码 

SUB2 

信号 内容 

16 1 安全输入 1 机器人紧急停止信号出现过电流。 

 2 安全输入 2 启动开关信号出现过电流。 

 4 安全输入 3 子机异常信号出现过电流。 

 8 安全输入 4 机器人 LS检测信号出现过电流。 

 16 安全输入 5 紧急停止信号出现过电流。 

 32 安全输入 6 安全插头信号出现过电流。 

 64 安全输入 7 保护停止信号出现过电流。 

 128 安全输入 8 外部启动开关(MATSW)信号出现过电流。 

32 1 安全输入 9 通用安全输入 1出现过电流。 

 2 安全输入 10 通用安全输入 2出现过电流。 

 4 安全输入 11 通用安全输入 3出现过电流。 

 8 安全输入 12 通用安全输入 4出现过电流。 

 16 安全输入 13 通用安全输入 5出现过电流。 

48 1 返回检查 1 机器人动力供给返回检查出现过电流。 

 2 返回检查 2 通用安全输出 1返回检查出现过电流。 

 4 返回检查 3 通用安全输出 2返回检查出现过电流。 

 8 返回检查 4 通用安全输出 3返回检查出现过电流。 

    ※帮助代码 SUB1 内同时发生异常时，帮助代码 SUB2 的值为各数值的总和。 
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帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

16 1：安全输入 1 

2：安全输入 2 

4：安全输入 3 

8：安全输入 4 

16：安全输入 5 

32：安全输入 6 

64：安全输入 7 

128：安全输入 8

输入信号不一致 E1105 

E07 

48 1：安全输入 9 

2：安全输入 10 

4：安全输入 11 

8：安全输入 12 

16：安全输入 13

- 输入到机器人监视单元

的双重安全信号，各自

检测到不同的逻辑时发

生异常。 

检测到机器人紧急停止

的不一致时，紧急停止

输出变成 OFF。检测到其

他不一致时，动力供给

输出变为 OFF。 

 

除去异常原因，双重信

号双方都置于OFF后，

通过TP输入“复

位”+“复位”，可复

位异常。 

关于双重安全输入信

号请参照“2.3.2 安

全输入”表2-10。 

 

 

帮助代码 

SUB1 

帮助代码 

SUB2 
信号 内容 

16 1 安全输入 1 机器人紧急停止不一致。 

 2 安全输入 2 启动开关不一致。 

 4 安全输入 3 子机异常不一致。 

 8 安全输入 4 机器人 LS检测不一致。 

 16 安全输入 5 紧急停止不一致。 

 32 安全输入 6 安全插头不一致。 

 64 安全输入 7 保护停止不一致。 

 128 安全输入 8 外部启动开关不一致。 

48 1 安全输入 9 通用安全输入 1不一致。 

 2 安全输入 10 通用安全输入 2不一致。 

 4 安全输入 11 通用安全输入 3不一致。 

 8 安全输入 12 通用安全输入 4不一致。 

 16 安全输入 13 通用安全输入 5不一致。 

    ※帮助代码 SUB1 内同时发生异常时，帮助代码 SUB2 的值为各数值的总和。 
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帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

16～23 

编码器值

动作轴编

号 

- - 

32～39 

磁极位置

动作轴编

号 

- - 

停止监视异常 E1109 

E08 

48 

TCP 位 置

动作 

- - 

停止监视输入 OFF、机器

人仍进行动作时发生异

常。 

未进行停止监视时，请将

信号置于 ON。 

电源投入时，请将信号置

于 ON。 

在左述条件下不进行动

作时，应考虑监视单元

的故障。 

 

 

帮助代码 

SUB1 
项目 内容 

16～23 

 

编码器值动作轴编号 

（从 16 开始为第 1轴） 

编码器值动作超过“停止监视幅度”。 

SUB1：显示动作的轴。 

32～39 磁极位置动作轴编号 

（从 32 开始为第 1轴） 

磁极位置动作超过规定值。 

SUB1：显示动作的轴。 

48 TCP位置动作 TCP动作超过“TCP 停止监视幅度”。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

工具监视异常 E1114 

E12 

工具 1 

程序工具

编号 

工具 2 

来自工具

的信号 

- 程序工具编号与来自工具

的工具编号不一致后，移

动超过工具核对距离设定

时，发生该异常。 

请安装与程序工具编号

相符的工具。 

 

在退避动作等机器人需

要大幅移动的情况时，

请增大工具核对距离的

设定。 

 

帮助代码 

SUB1 

帮助代码 

SUB2 
内容 

程序的工具编号 来自工具的信号 程序的工具编号和来自工具的信号不一致。 

请安装相一致的工具或修正程序的工具编号。 
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帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

16～23 

磁极位置

差异 

- - 

32～39 

磁极配线

断线 

- - 

48～55 

仅磁极动

作 

- - 

位置监视异常 E1110 

E09 

64～71 

检测电路

异常 

- - 

电机磁极位置的监视中发

生异常时发生该异常。 

请确认电机或编码器的

连接。 

 

请确认驱动单元与机器

人监视单元间的磁极位

置信号电缆。 

 

 

帮助代码 

SUB1 

帮助代码 

SUB2 
内容 

16～23 - 电机动作中编码器位置与电机磁极位置差异过大时发生该异常。 

16：第 1根轴、23：第 8根轴 

32～39 - 电机磁极位置检测用的配线断线时发生该异常。 

32：第 1根轴、39：第 8根轴 

48～55 - 编码器位置未变化的状态下仅电机磁极位置变化时发生该异常。 

48：第 1根轴、55：第 8根轴 

64～71 - 磁极位置检测电路中发生异常时发生该异常。 

64：第 1根轴、71：第 8根轴 

 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

位置不一致异常 E1111 

E10 

- - - 通过2个CPU核对位置时，

CPU 的演算结果间相差较

大时发生异常。 

一般通过使机器人停止

可以消除差距，从而可

以再次启动运转准备。

如果仍未解除，应考虑

是机器人监视单元的故

障。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 SUB1 SUB2 SUB3
异常的内容 

异常发生时的 

处理 

速度不一致异常 E1112 

E11 

- - - 通过2个CPU核对速度时，

CPU 的演算结果间相差较

大时发生异常。 

 

一般通过使机器人停止

可以消除差距，从而可

以再次启动运转准备。

如果仍未解除，应考虑

是机器人监视单元的故

障。 
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帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

20 - - 安全输出 1 的返回检查信

号未正常输入时发生该异

常。 

内部异常 

安全输出 1 

E1106 

E20～E22 

21～22 - - 安全输出 1 的输出诊断未

正常结束时发生该异常。 

请确认安全输出1的配

线是否已正确连接。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

5 - 安全输出 2 的返回检查信

号未正常输入时发生该异

常。 

21 - 安全输出 3 的返回检查信

号未正常输入时发生该异

常。 

24 

37 - 安全输出 4 的返回检查信

号未正常输入时发生该异

常。 

1～4, 

6～9 

- 安全输出 2 的输出诊断未

正常结束时发生该异常。 

17～20,

22～25 

- 安全输出 3 的输出诊断未

正常结束时发生该异常。 

内部异常 

安全输出 2～4 

E1106 

E23～25 

23,25 

 

33～36,

38～41 

- 安全输出 4 的输出诊断未

正常结束时发生该异常。 

请确认安全输出2～4的

配线是否已正确连接。

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

内部异常 

电源电压 

E1106 

E26 

26 - - 监视单元内的电源电压发

生异常时发生该异常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

1～26 - 安全输入信号的诊断中发

生异常时发生该异常。 

内部异常 

输入信号 

E1106 

E27 

27 

32～39 - 监视器输入信号的诊断中

发生异常时发生该异常。 

请确认输入信号的配线

是否已正确连接。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 
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帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

1～2 - 输出信号的诊断电路中发

生异常时发生该异常。 

内部异常 

诊断电路 

E1106 

E28 

28 

3 - 电源电压诊断电路中发生

异常时发生该异常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

内部异常 

监视器输出 

E1106 

E29 

29 - - 监视器输出信号未正常输

出时发生该异常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

内部异常 

参数存储器 

E1106 

E30～32 

30～32 - - 保存参数的存储器未正常

工作时发生该异常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

内部异常 

串行通讯 

E1106 

E33～35 

33～35 - - 监视单元内串行通讯未正

常工作时发生该异常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

内部异常 

ADC 

E1106 

E36 

36 - - 电源电压监视用 AD 转换

器未正常工作时发生该异

常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

内部异常 

USB 通讯 

E1106 

E37 

37 - - 与主 CPU 的 USB 通讯未正

常工作时发生该异常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 
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帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

内部异常 

内部存储器 

E1106 

E38 

38 - - 监视单元内部存储器的诊

断中发生异常时发生该异

常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

内部异常 

程序存储器 

E1106 

E39 

39 - - 监视单元内部的程序存储

器的诊断中发生异常时发

生该异常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

内部异常 

CPU 

E1106 

E40 

40 - - 监视单元的 CPU 诊断中发

生异常时发生该异常。 

请重启电源。 

请更换监视单元。 

 

帮助代码 
异 常 

故障代码 

上段：控制装置 

下段：监视单元 
SUB1 SUB2 SUB3

异常的内容 
异常发生时的 

处理 

通讯停止 E1108 

- 

- - - CPU 基板与监视单元间的

通讯停止时，发生该异常。 

请确认是否已正确连接

监视单元的连接器

（CNCOM）。 

请确认监视单元的电源

已供电。 

请更换监视单元。 

连接异常 E1113 

- 

- - - 机器人监视单元未正确连

接时发生异常。 

请确认“伺服放大器单

元设定”菜单中监视单

元连接的设定。 

请确认监视单元的通讯

线。 

请确认监视单元的电源

电压。 
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6.2.1 故障排除案例 

 

6.2.2 编码器更换作业时的复原方法 

进行编码器更换、编码器复位作业时，有时会无法正确计算机器人的位置，发生“E1102：超出动作范围限制”。 

本章将对编码器更换、编码器复位作业后的复原步骤进行说明。 

关于编码器更换、复位作业的方法，请参照机器人本体操作说明书、以及控制器操作说明书 设置篇。  

 

 

 1 实施编码器更换作业后，实施编码器复位。 

>> 编码器复位作业时，有时会发生“E1112：CPU 速度监视异常”，请直接进入下一步

骤。 

 

 

2 实施编码器修正作业。 

>> RMU以机器人各轴的基准位置（原点位置）为基准，计算机器人的位置，进行监视。

未在基准位置进行编码器修正时，有时会发生“E1102：超出动作范围限制”异常。

请在实施编码器修正作业后，使机器人进行动作。 

 

>> 编码器修正作业完成后将显示以下的信息，并非发生异常。请直接进入监视单元确

认作业。 

 
 

 3 打开<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [2 确认] - [2 轴参数]。 

>> 显示如下画面。 

 
 

 

4 按下<翻页>。 

>> 依次显示参数。当存在多个机构时，将连续显示。 

 

 

5 确认轴参数的设定无误。 

已设定时，按下<OK>。 

 

显示异常的值时，请再次实施参数的写入操作。 

如果参数仍有异常，应考虑是机器人监视单元的故障。请联系本公司的售后服务部门。
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 6 选择<常数> - [3 机械常数] - [34 机器人监视单元] - [3 认证]。 

>> 确认已完成所有参数的设定后，显示以下的画面。 

 
 

 

监视单元 ID 全部为 0时，处于尚未被认证（未认证）的状态。 

 

 

7 

 

按下<执行>。 

>> 画面左下角显示输入密码的信息。 
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 8 输入密码“710”，按下[Enter]键。 

>> 显示以下的确认信息。 

 
 

 

>> 显示以下的画面，控制装置 ID 编号与监视单元 ID 编号一致时，完成认证。 

 
 

 

9 按下 TP上的“R”键退出画面后，进行异常复位。 

异常复位需按 2次 TP 上的“R”键。 

>> TP 画面显示“E1107：未认证错误”消失，显示“OK”后，复位作业完成。 

 

 10 请将控制装置的主电源从 OFF→ON。 

 

重点
 

 

未在基准位置进行编码器修正时，及发生“E1102：超出动作范围限制”异常时，请按以下步

骤变更机器人的姿势，将机器人移动至基准位置。 

 

 

1.打开<常数>-“3 机械常数”-“33 干涉检查功能”-“1 范围设定”的画面。 

按住控制装置内的“LS解除开关（LSSW）”，启动运转准备ON。（LSSW的位置请参照“2.5.4 

动作范围监视/角度监视功能的解除方法”） 

 

2.请将机器人移动至动作范围内。 

可在“1 范围设定”-<图形显示>画面中确认机器人及工具是否处于动作范围内。 

 

在将机器人移动至动作范围内之前，必须按住“LS解除开关（LSSW）”。 
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6.2.3 输入信号不一致异常的复原方法 

 

输入到机器人监视单元的双重安全信号，各自检测到不同的逻辑时，发生“E1105：安全输入不一致”异常。 

发生不一致异常时，通过 TP所显示的错误帮助代码，确认哪一个安全双重输入发生不一致状态。 

 

【错误帮助代码的查看方法】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

帮助代码 

SUB1 

帮助代码 

SUB2 
信号 内容 

16 1 安全输入 1 机器人紧急停止不一致。 

 2 安全输入 2 启动开关不一致。 

 4 安全输入 3 子机异常不一致。 

 8 安全输入 4 机器人 LS检测不一致。 

 16 安全输入 5 紧急停止不一致。 

 32 安全输入 6 安全插头不一致。 

 64 安全输入 7 保护停止不一致。 

 128 安全输入 8 外部启动开关不一致。 

48 1 安全输入 9 通用安全输入 1不一致。 

 2 安全输入 10 通用安全输入 2不一致。 

 4 安全输入 11 通用安全输入 3不一致。 

 8 安全输入 12 通用安全输入 4不一致。 

 16 安全输入 13 通用安全输入 5不一致。 

    ※帮助代码 SUB1 内同时发生异常时，帮助代码 SUB2 的值为各数值的总和。 

 

 

本章将对机器人紧急停止输入中发生不一致时的复原方法进行说明。 

信号名称 帮助代码 SUB1:SUB2 备注 

机器人紧

急停止 
16:1 操作面板、悬式示教作业操纵按钮台的紧急停止按钮输入不一致 

 

 

 

E1105 ( #1: 16:  1:  0)

发生错误的机器人编号 
（本例表示机器人 1中发生错误） 

帮助代码 SUB1 帮助代码 SUB2 

帮助代码 SUB3 
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[发生机器人紧急停止输入信号不一致时的故障排除] 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

通过 TP 按 2 次“R”复位 

复位错误 

按下/解除操作面板、TP中任意一个的紧急

停止按钮，通过 TP 按 2 次“R”复位对错误

进行复位 

按下/解除操作面板、TP中任意一个的紧急停止按钮， 

确认 UM367基板的 LED PD4,5 的亮灯/灭灯状态 

错误解除 

更换 I/O基板（UM367-10）

  

错误解除 

NO 

NO 

亮灯/灭灯状态一致 

YES 

错误解除 

更换 TP/操作面板 

  

NO 

错误解除 

更换监视单元、 

进行设定/确认/认证 

NO 

错误解除 

推测为控制器内配线断线。 

请联系本公司的服务中心。 

NO 

处理完成 

YES

YES

NO

YES

YES

YES
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