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★
大负载码垛(E15L/S20/S25/S30)上位机用户手册
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丨整体介绍
该上位机实现的是自定义码垛设置，用户可以根据内置的引导操作，输入真实工件以及托盘的参
数，选择对应生成的跺型保存成方案后，选择方案运行码垛作业
进入上位机方式：

1. 导入插件包后，从插件中点击插件包的进入链接

2. 输入机器人网址/pallet进入

3.平板桌面保存网页进入
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丨整体介绍

机器人在运动过程中的速度很快，在机器人
上使能后禁止在机器人运动范围内逗留或者
作业，建议使用护栏、安全光幕将机器人围
住，以免产生安全事件！！！！！
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丨整体介绍
上位机的整体功能模块如下图：
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丨 页面功能-基础功能

连接\断开连接：进行上位机连接\断开连接机器人
连接成功后弹窗提示初始化成功，按钮切换为蓝色，同时机器人执行上电、上使能操作

断开连接后弹窗提示断开成功，按钮切换为灰色，同时机器人执行去使能、断电操作

自定义序号开关：进行自定义码垛开始序号开关
打开后，可在输入框内输入自定义序号开始码垛作业。注意：一定要按实际序号输入，以免撞机

关闭则默认从码垛方案第一个序号开始码垛作业
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丨 页面功能-基础功能

运行\暂停：运行or暂停码垛作业
选择方案后，点击进行码垛作业，之后切换为暂停状态

再次点击后暂停码垛作业，之后切换为继续运行状态

停止按钮：在运行、暂停后才会显示，点击后整个码垛作业会停止
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丨 页面功能-基础功能

循环选项：是否循环执行码垛操作
勾选后：循环执行方案生成的码垛作业

不勾选：只执行一次码垛作业

速度设置：设置码垛运行的速度(在码垛内部算法中，J、L的速度被设置为最大，码垛整体运行的速度为当
前速度比*最大速度)



Shenzhen Han's Robot Co., Ltd.                                                                                                      WE SERVE HUMANITY  

丨 页面功能-基础功能

方案运行实时数据：显示选择方案的运行数据
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丨 页面功能-基础功能

方案列表：显示已经创建完成的方案，在这个页面可以对方案进行搜索、修改名称、设置默认方
案、删除、导入、导出、编辑和应用操作
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丨 页面功能-基础功能

设置：拥有切换回机器人控制器页面、切换语言(目前支持中文、英语、俄语)、配置、微调、清
除缓存和刷新功能
主页面：切换会机器人控制器页面
选择语言：进行语言切换
配置：可进行IO配置，配方配置，抽检配置
微调：可输入值后让机器人运动一段距离，可以用这个位置的点位作为示教的点位。(就是说示教可以一个
人来完成)
清除缓存：清除运行过程中产生的缓存，清除后上位机页面回到未连接状态，但是整个码垛作业依然处于运
行状态，届时需要重新登录
刷新：解决示教器不能刷新问题
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丨 页面功能-基础功能

创建方案：在此界面，可以根据引导提示来一步步工件、托盘的参数设定，上位机会根据输入的
参数自动生成相关跺形方案，选择方案后再点击确定就可以保存该方案，并选择该方案运行
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丨 页面功能-创建/编辑方案步骤一
点击创建方案后，第一步需要选择流水线，可以通过选择盒子进行数据填充

注：输入工件参数：需要对应图中的长宽高对应输入正确的参数
标签方向选择：需要跟进实际情况选择，以免码垛编辑显示有误

该页面有以下功能：吸取模式、输入工件参数、选择标签方向
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丨 页面功能-创建/编辑方案步骤一标签方向判断
标签方向选择：站在机器人后面看，纸箱面向机器人面为前，对面为后，左手边为左，右手边为右
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丨 页面功能-创建/编辑方案步骤二
步骤二可以通过选择栈板对栈板的数据进行填充
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丨 页面功能-创建/编辑方案步骤三
下一步
是确认码垛跺形，内置有长优先、宽优先、以及插花形式，上方的3D图会随着选择模式而变化跺形的展示，可自行
选择，选择后点击完成即可生成方案
可点击自定义跺型进行编辑操作和标签朝向设定（注意：标签朝向跟前面选择的来料标签朝向对应）
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丨 页面功能-自定义垛型3D显示
选择自定义跺型编辑画面。点击左边层数对应的三个小白点会显示编辑这一层，复制这一层到顶部、旋转180到顶
部、水平镜像到顶部(用于螺旋垛型)、高度微调和移除这一层的选项。
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丨 页面功能-自定义垛型编辑页面
   当选择编辑这一层会出现下图页面，蓝色边框代表有标签箱子的边。点击箱子选择旋转可将标签方向超外，有机
器人3D图的面就是托盘靠近机器人那面。也可选择移除和增加箱子
  注意：显示图以实际码垛类型按比例显示，编辑请注意间隙，可通过微调步长功能进行微调。
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丨 页面功能-自定义方案保存方案
下一步为设置方案名称，和跺型名称，可输入除汉字之外的符号(浏览器可以输入汉字)，输入后点击确认后，方案
设置完成，可前往方案列表查看，可直接应用开始码垛作业
注意：自定义码垛一个方案只会显示一种，当方案的放料点和托盘尺寸变化，自定义跺型需要从新编辑。当方案是
双边方案时，需要进方案保存两遍才会生效，一遍保存左边，一遍保存右边。
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丨 页面功能-设置入口
高级功能位置设置->配置选项中，该页面主要包含选配IO配置、3色灯配置。码垛运行的轨迹配置和取放料的延时
设定等
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丨 页面功能-用户管理
用户管理页面：可以新增、编辑和删除账号
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丨 页面功能-IO信号设置
配置页面详情
IO信号：可以自定义启用、选择相对应功能的IO接口，方便适配码垛功能，使用是只需要将对应的IO接好，勾选
启用后保存即可生效
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丨 页面功能-配方配置
配方设置：主要是配置整个码垛过程中的轨迹、取料方式、以及去放料延时设定。
整个运行逻辑为：取料点上方-物料定位延时>取料点->取料点上方->过渡点->放料点-放料后延时>放料抬升点。
过渡点返回->取料点上方
取料后抬升过渡系数：
这个代表的是机器人取完料后，需要抬升的高度，也是机器人放完料后等待取料的高度，计算为比例系数*工件高度，
默认值为1.2。
例子：比如物料高度为100，那么机器人一开始就会停在120的高度，取料后会回到这个高度进行过渡，放完料后会
停在120等待下一个物料。
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丨 页面功能-抽检配置
抽检：分为不触发、按次数触发、循环触发
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丨 页面功能-模块化
模块化：可以在这里管理盒子、栈板和流水线，创建方案更快捷高效
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丨 页面功能-站体参数
站体参数：可以配置站体的参数，实现无需示教栈板的目的
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丨 页面功能-外设配置
外设配置：这里可以对升降柱和TCP(如吸盘)进行配置
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丨 页面功能-高级功能
配置页面详情
放料后抬升过渡系数：
机器人放完料后需要抬升的高度，就是机器人放
完物料后，先进行z轴抬升过渡系数*TCPz轴的
高度，默认为0
例子：比如TCPz轴设置为100，过渡系数为1.2，
那么机器人放完料后，先进行抬升120，再执行
过渡的操作，适合夹爪方案(吸盘不受影响，可默
认为0)过渡点向X、Y轴偏移值、过渡点基于上一
点位Z轴抬升值：
      机器人过渡点的空间坐标值：其中X、Y为绝
对值，Z为叠加值，X、Y默认为500，Z默认为
100。（坐边参考右图，y轴的值左右对称）
例子：机器人取料完成后前往取料点上方，在进
行X移动到500，Y移动到500，Z叠加100的操
作，在进行放料。

  物料定位延时：感应器感应到物料，机器人响
应的时间。
  放料后延时：机器人到放料点后松开吸盘等待
的时间
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丨 页面功能-高级功能
配置页面详情
来料方式：
设置物料和机器人的相对位置，机器人根据此设定将计算出位置标志点并写入配置文件，后续只需要修改箱子的长
宽高参数，系统就能自适应生成方案，此处的方案为左下
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丨 错误处理
1 错误后码垛模式：
错误处理包含：紧急情况、误触急停后、机器人报错后页面会显示复位按钮，点击后机器人进行复位清错、上电等

操作使机器人恢复到就绪状态，然后根据选择的操作机器人进行相对应的作业
恢复后页面出现选择弹窗，弹窗上包括基本信息：
当前码垛数量：当前正在码垛的个数
真空选项：可以控制真空，将物料取下
速度条：重新设置接下来需要运行的速度(急停后才需要重新设置速度)
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丨 错误处理
继续：继续从当前码垛个数开始码
下一个：继续从当前码垛个数的下一个开始码，需要手动补上上一个物料
停止：停止码垛作业，再次运行时将从头开始码
回主页面：返回主页面，这个是针对撞击后无法上使能时，需要返回主页面开启抱闸的操作
选择完成后，机器人会通过过渡点前往取料点开始作业
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丨 错误处理
2. 创建方案失败
在创建新的方案中，出现“关节超限”或者“路径规划错误”时，有两个原因：

1. 方案点位可以生成，但是超出机器人关节限制；
2. 方案点位无法生成，直接报规划错误

解决方法：失败的点位一般在最底下一层、或者最高层的边缘位置，需要重新矫正放料点的位置来保证跺机能够正
常计算，放料规则：

1. 放料点和箱子之间需要1或者2指的高度；
2. 放料点要放置在箱子的中间
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丨 错误处理
3. 碰撞抱闸操作和说明
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丨 错误处理
4. 机器人打开零力说明
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丨整体介绍

机器人在运动过程中的速度很快，在机器人
上使能后禁止在机器人运动范围内逗留或者
作业，建议使用护栏、安全光幕将机器人围
住，以免产生安全事件！！！！！
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丨 电气维护及注意事项
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丨

400-852-9898
hansrobot_international@hanslaser.com

www.hansrobot.net
Headquarters address: 6/F, Building 3, Han's Laser 

Global Intelligent Manufacturing Industry Base, 
Bao'an District, Shenzhen


