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图 1- 1 机器人本体铭牌
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以下标识，铭牌。附在可能发生特定危险的位置。为了避免事故发生，操作时请务必遵守标

识的说明和内容。请不要随意撕毁，损坏或移除标识。在处理标识，铭牌所附的部件或单元

及其附近区域时务必格外小心。
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图 3- 2 安装挡板
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图 3- 3 最简接线
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图 4- 1 码垛工作站
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警告
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图 4- 3 S20-180 负载曲线

717 ṪӐ Ἡ  ⁪

参数 数据

机器人型号 S20-180

自由度 6 +

最大负载（kg） 20

占地面积 1530*1480

臂展（mm） 1777
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最高码垛高度（mm） 2400

重复精度（mm） 0.1

整机自重（kg） 300

认证 EN ISO 13849-1 PLd Cat.3 & EN ISO 10218-1

轴工作范围 1/2/4/5/6 360 3 160

轴最大速度 1/2 110 /s 3 150 /s 4/5/6 180 /s

工具端最大速度（m/s） 3.2

工作电压（V） 220

最大功耗（W） 3000

码垛速度 8-12 /

工作气压（Mpa） > 0.6Mpa 6bar

工作温度（℃） 0 50

工作湿度（%RH） 70% RH

工作噪声（dB） Ƌ65dB
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DO1-2 _ DO2-2

DO1-3 DO2-3

DO1-4 _ DO2-4 / _

DO1-5 DO2-5

DO1-6 _ DO2-6

DO1-7 DO2-7

端口 用途 端口 用途

DI1-0 DI2-0

DI1-1 / DI2-1

DI1-2 DI2-2

DI1-3 DI2-3 /

DI1-4 DI2-4

DI1-5 DI2-5 30%

DI1-6 * 2 DI2-6

DI1-7 * 3 DI2-7
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图 5- 2 码垛工作站内部电气接线图概览
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控制箱上的端子 √

控制柜主电源和开关 √
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4. ’click to upload’
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图 7- 2 主界面
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图 7- 3 错误信息及实时日志
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图 7- 4 码垛选项卡布局
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更新位姿
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抓取速度
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侧面
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设置标签方向
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新增箱子
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:191714 ט♇

关节速度

30°/s ɺ

末端线速度

250mm/s

ɺ

末端角速度

30°/s

ɺ

:191715 ♇ֹט

关节速度

30 /s 90°/sɺ

末端线速度

， 250mm/s 1000mm/sɺ

末端角速度

30 /s 90°/sɺ
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从站名称

ProfiNet ɺ

I
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添加设备

MODBUS ɺ

删除设备

MODBUS ɺ

设备名称

ɺ

IP 地址

MODBUS IP IP ɺ

端口

MODBUS ɺ

重新连接计数

TCP ɺ

Modbus 数据包错误
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频率

ɺ MODBUS

ɺ 0 MODBUS

ɺ

从设备地址

ɺ 0~255

255ɺ MODBUS

ɺ

响应时间 [ms]

MODBUS ɺ

超时

MODBUS ɺ

请求失败

ɺ

实际频率

ɺ

ɺ

保存

MODBUS ɺ MODBUS ɺ
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垛型限高
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机器人本体可达高度

ɺ

工作模式

ɺ ɺ

托盘优先级
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码
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是否掉落信号

ɺ
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启用箱子(码垛到达/拆垛可放置)检 到
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ModbusTCP 主站配置(重启生效)

ModbusTCP ɺ

admin ɹ ɺ
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user 123456

admin 123456
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5003000A

5003000B

5003000C

5003000D

5003000E

5003000F

50030010

50030011

50030012

50030013

50030014

50030015

50020016

50020017

50020018

50030019

5002001A ,

5003001B

5002001C

5002001D

5002001E

5002001F

58020000 IO

58020001

59020000

59020001

60020000

60020001

60020003 json

60020004
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91010000 WHILE
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94010003 topic

94010004 topic

94010005 topic

94010006 topic

96010000

96020001

96020003

96020004

96020005

96020006

96020007

96020008 ID

91010009

9101000A

9101000B

97020000 addDo

97020001

97020002 IO

97020003 lua

97020004

97020005 AddDo

97020006

97020007

97020008 lua

97020009 lua

9702000A

9702000B AddDo

9702000C lua

9702000D lua

9702000E lua

9702000F
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97020010 Path

97020011 Path

97020012 Path

97020013 OnDistance MovJ
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