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前  言

  本标准按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本标准由中国机械工业联合会提出。
本标准由全国机床数控系统标准化技术委员会(SAC/TC367)归口。
本标准起草单位:佛山智能装备技术研究院、佛山华数机器人有限公司、重庆大学、华中科技大学、

武汉华中数控股份有限公司、东莞理工学院。
本标准主要起草人:尹玲、周星、陈思敏、黄键、高萌、宁国松、杨林、欧道江、杨海滨、李国龙、张航军、

金健、陈吉红。
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引  言

  当前工业机器人应用进入爆发式增长,工业机器人在各类数控智能加工单元中与数控机床配套,已
成为智能制造车间的核心组成部分,用数控系统实现对数控智能加工单元的控制成为当前行业趋势,这
些不断出现的新应用形式对数控系统控制工业机器人的编程语言提出了新的要求。

本标准完善了机床工业机器人数控系统编程代码体系,扩充了代码内容和涵义,有助于统一机床工

业机器人数控系统编程代码使用要求,引导工业机器人数控系统编程语言向功能性强、兼容性好、通用

性高的方向发展,使工业机器人编程操作更安全、简洁、高效,提升操作体验。本标准的指定对于促进本

领域的技术交流和技术进步,加快工业机器人的应用推广具有重要意义。
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机床工业机器人数控系统 编程语言

1 范围

本标准规定了机床工业机器人数控系统的编程语言,以及编程语言中的指令类型、功能和用法。
本标准适用于机床工业机器人数控系统。其他用途的机器人控制系统可参照本标准。

2 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

2.1
运动指令 moveinstruction
对工业机器人各关节转动、移动运动控制的相关指令。
[GB/T29824—2013,定义2.1]

2.2
运动附加指令 additionalmoveinstruction
在工业机器人的运动指令中附加的、特定的参数设置或任务指令,实现工业机器人运动过程中的特

定任务。

2.3
力控制指令 forcecontrolinstruction
对工业机器人在不同工作状态、不同工作对象时的负载或力进行设置和控制的相关指令。

2.4
速度控制指令 speedcontrolinstruction
对工业机器人关节或运动轴的运动速度、加速度、加加速度进行设置的相关指令。

2.5
协作控制指令 collaborativeinstruction
工业机器人与其他设备协同作业时,对其与周边设备的同步和时序作业进行控制的相关指令。

2.6
坐标系设置指令 coordinateinstruction
对工业机器人坐标系设置及操作的相关指令。

2.7
寄存器操作指令 registeroperationinstruction
对工业机器人数控系统编程时涉及的相关寄存器配置及操作的指令。

2.8
数据处理指令 dataprocessinginstruction
对程序数据进行设定、清除等操作的相关指令。
改写[GB/T29824—2013,定义2.2]

2.9
流程控制指令 flowcontrolinstruction
对工业机器人操作程序的执行顺序产生影响的指令。
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