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基于可编程控制器的工业机器人
运动控制规范

1 范围

本标准规定了基于可编程控制器的工业机器人运动控制功能块的参数、表达形式、功能覆盖的要求

及功能块的证实方法。
本标准适用于基于可编程控制器的工业机器人实现运动控制的功能块和运动控制软件的设计。

2 规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件,其最新版本(包括所有的修改单)适用于本文件。

GB/T12643 机器人与机器人装备 词汇

GB/T15969.1—2007 可编程序控制器 第1部分:通用信息

GB/T15969.3 可编程序控制器 第3部分:编程语言

3 术语和定义

GB/T15969.1—2007、GB/T12643界定的以及下列术语和定义适用于本文件。

3.1
可编程控制器 programmablecontrollers
一种用于工业环境的数字式操作的电子系统,是用于可编程的存储器作为面向用户指令的内部寄

存器来完成规定的功能,控制各类机械或过程。

  注1:可编程控制器及其外围设备的设计,使它能够非常方便地集成到工业机器人中,并能很容易地达到所期望的

功能。

  注2:改写GB/T15969.1—2007,定义3.5。

3.2
运动控制 motioncontrol
控制轴与轴组运动的算法集合。

3.3
功能块 functionblock
预先编辑的程序集合,具有特定的功能要素,可以用图形或文本表达,并通过输入输出参数来使用

这个程序集合的功能。

3.4
坐标系转换 coordinatesystemtransform
从一个描述坐标或路径的参考系统转换到另一个描述坐标或路径的参考系统。

3.5
轴组 axesgroup
通过分组的机器人关节轴的集合。
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