
ABB菜单

HotEdit 是对编程位置进行调节的一项功能。 该功能可
在所有操作模式下运行，即使是在程序运行的情况下。 
坐标和方向均可调节。
HotEdit 仅用于已命名的 robtarget 类型位置

（1）HotEdit



HotEdit 视图图示



设定的目标 在树形视图中列出所有已命名的位置。点击箭头，选择一个或多个
要调节的位置。注意，如果某一位置在程序中有多处运用，那么对
于偏移值所做的任何更改在其应用的每个位置均同等有效。

选定目标 列出所有选定的位置及其当前偏移值。点击位置，然后点击垃圾桶，
即可将位置从选定项目中删除。

文件 保存和加载要调节的位置选择。如果系统使用了UAS，这可能是选
择HotEdit位置的唯一方法。

基准 用于应用或拒绝基准的新偏移值，基准通常被视为位置的原始值，
当您对HotEdit回话感到满意，并想将新的偏移值另存为原始位置
时，可将其应用于基准。这些位置的旧基准值将随之删除，无法恢
复。

调节目标 显示调节设置；坐标系、调节模式和调节增量。选择目标，然后使
用加减图标制定对所选目标的调节。

应用 点击应用以应用“调节目标”视图中所做的设置。注意，这不会更
改位置的基准值。



（2）FlexPendant 资源管理器
        FlexPendant资源管理器，类似Windows资源管理器，资源管理器也是一
个文件管理器，通过它可查看控制器上的文件系统。也可以重新命名、删除或移
动文件和文件夹。      
        FlexPendant 资源管理器图解以下是FlexPendant 资源管理器的详细图解。



（3）输入和输出，I/O

    输入和输出，即 I/O，是用于机器人系统的信号,信号用系统
参数配置。



 I/O信号是以下内容的逻辑软件表示：

u连接机器人系统内现场总线的现场总线I/O单元上的输入或输
出（真实I/O信号）。

u任何现场总线I/O单元上没有表示的I/O信息（虚拟I/O信号）。

       通过指定I/O信号，创建真实或虚拟I/O信号的逻辑表示。
I/O信号的配置定义了I/O信号的具体系统参数，而这些参数控制
I/O信号的行为。



（4）自动生产窗口
从自动生产窗口用于查看程序运行时的程序代码。

加载程序 加载新程序
PP移至Main 将程序指针移至例行程序Main
调试的一些更改 仅在手动模式下才可使用调试菜单，修改位置。



（5）程序数据
    程序数据视图包含用于查看和使用数据类型和实例的功能。 可
以同时打开一个以上的程序数据窗口，这在查看多个实例或数据
类型时显得非常有用。



（6）程序编辑器
        程序编辑器位于您创建或修改程序的位置。 您可以打开多
个程序编辑器窗口，这样在安装了Multitasking 选项时很有用。
        任务栏中的程序编辑器按钮显示任务名称。



（7）控制面板
控制面板包含自定义机器人系统和 FlexPendant 的功能。



（8）系统消息
        系统信息显示了控制器和已加载系统的相关信息。 您可以
从下图中发现当前正在使用的 RobotWare 版本和选项、控制和
驱动模块的当前密匙以及网络连接等信息。



控制器属性 控制器名称
网络连接 服务端口和局域网属性
已安装系统 已安装系统的列表
系统属性 有关当前正在使用中的系统信息
控制模块 Control Module的名称和密钥
选项 已安装的RobotWare选项与语言
驱动模块x 列出所有Drive Modules
选项 Drive Modules x选项，含机器人类型

等
附加选项 任何已安装的附加选项



操作员窗口
        操作员窗口显示来自程序的信息。 装有 Multitasking 后，
所有任务信息均显示于同一操作员窗口。 如果有消息要求执行动
作，就会显示该任务的独立窗口。点击状态栏中 ABB 标识右侧图
标，即可打开操作员窗口。以下图示显示了操作员窗口的一个例
子：

清除 清除所有消息

不显示日志 隐藏所有消息

不显示任务名 隐藏任务名



状态栏
状态栏会显示当前状态的相关信息，例如操作模式、系统、活动机械单元。

A 操作员窗口

B 操作模式

C 系统名称（和控制器名称）

D 控制器状态

E 程序状态

F 机械单元，选定单元（以及与选定单元协调的任何单元）
以边框标记。活动单元显示为彩色，而未启动单元则呈
灰色



快速设置
（1）“快速设置”菜单

“快速设置”菜单采用更加快捷的方式，而不是“微动控制”按钮。菜单
上的每个按钮显示当前选择的属性值或设置。在手动模式中，快速设置菜
单按钮显示当前选择的机械单元、运动模式和增量大小。

A 机械单元
B 增量
C 运行模式
D 单步模式
E 速度
F 任务



（2）“快速设置”菜单，机械单元

A 机械单元菜单按钮
B 机械单元，将突出显示选中的单元
C 有关运动模式设置
D 有关工具设置
E 有关工件设置
F 有关坐标系设置
G 有关显示详细信息及更多设置
H 有关协调及更多设置

仅在手动模式下才可使用“机械单元”菜单



动作模式设置图示
要查看或更改动作模式功能，请点击动作模式设置按钮。



工具设置
要查看或更改可用工具，请点击工具设置按钮。



工件设置
要查看或更改可用工件，请点击工件设置按钮。



坐标系设置
要查看或更改坐标系功能，请点击“坐标系设置”按钮。



显示详情

如果有任何设置不可用，就会跳过该设置。
运动模式和坐标设置可通过点击相应按钮进行更改。
点击“隐藏细节”返回基本显示。

关闭协调
要在协调和非协调微动

控制之间快速更改，使用关闭协
调按钮。

在作出任何影响协调的
更改（例如，协调的机械单元的
工件或坐标系）情况时，该按钮
自动隐藏。

要重新启用该按钮，必
须再次手动设置协调。



（3）“快速设置”菜单，增量

无 没有增量
小 小移动
中等 中等移动
大 大移动
用户 用户定义的移动
显示值 显示增量值

仅在手动模式下“增量”菜
单才可用



（4）“快速设置”菜单，运行模式
        通过设置运行模式，可以定义程序执行一次就停止，也可以
定义程序持续运行。

单周 运行一次循环然后停止执行

连续 连续运行



（5）“快速设置”菜单，步进模式

步进入 单步进入已调用的例行程序并逐步执行它们
步进出 执行当前例行程序的其余部分，然后在例行程序中的

下一指令处（即调用当前例行程序的位置）停止。无
法在Main例行程序中使用

跳过 一步执行调用的例行程序
下一移动指令 步进到下一条运动指令，在运动指令之前和之后停止，

例如修改位置。



（6）“快速设置”菜单，速度模式
点击“速度”按钮查看或更改速度设置。在这些按钮上参照最大值显示当前运行速度。



（7）“快速设置”菜单，任务

任务按钮
    如果安装了Multitasking 选项，则可以包含多个任
务， 否则仅可包含一个任务。在默认情况下，仅正常
任务可在“快速设置”菜单中启用/停用。通过“控制
面板”您可任意更改设置，从而启用/ 停用所有任务。
对于静态和半静态任务，仅系统参数 TrustLevel 设为
NoSafety的方可启用/停用。 已启用的任务可通过 
FlexPendant 上的“启动”“停止”按钮来使其启动
或停止。
任务设置仅在手动操作模式下有效。



基本操作
（1）软键盘

        在操作系统（例如输入文件名或参数值）时，会经常使用软键盘。软件盘和
普通键盘一样，也可以输入插入点，键入字符或更正键入错误。点击字母、数字
和特殊字符，输入文本或数值。



（2）FlexPendant 上的消息

         FlexPendant 显示来自系统的消息。这些消息可以是状态
消息、错误消息、程序消息或来自用户的动作请求。有些消息
要求执行动作，有些只是纯信息。事件日志消息来自 
RobotWare 系统，它描述的是系统状态、事件或错误。
        系统发出的某些消息并非来自事件日志。 它们可能来自其
它应用程序，如RobotStudio。要通过 RobotStudio 更改系统
中的配置和设置，用户必须请求写访问权限。 这将在
FlexPendant 上生成一条消息，以便操作员授予或拒绝这一访
问权限。RAPID 程序可将消息发送到操作员窗口。



（3）滚屏和缩放
         一个屏幕不一定能显示所要查看的全部内容。 要查看全
部内容，可以：

• 向上／向下滚动（有时是向左／向右）
• 放大或缩小（仅在程序编辑器中可用）

A 放大（放大文本）
B 向上滚动（滚动幅度为一页）
C 向上滚动（滚动幅度为一行）
D 向左滚动
E 向右滚动
F 缩小（缩小文本）
G 向下滚动（滚动幅度为一页）
H 向下滚动（滚动幅度为一行）



（4）过滤数据

    在数个 FlexPendant 菜单中，您可以使用过滤功能。 此项功能非常有用，例如在
查看数据类型实例时，实例的数量可能会超过可查看范围。 过滤掉以特定字符开头
的实例可减少选项数量。在过滤 I/O 信号时，有多个选项可用于许多其它类型的数
据。 例如，如果显示的信号数超过预定义的数量，可自动显示过滤功能。 
    过滤器功能将保持开启状态，直到删除活动过滤器（例如点击“重置”）



活动过滤器 显示当前过滤器，过滤器同时显示于项目列表顶部

123/ABC/姓名/
类别/设置

依据数据类型，可以使用一种或者更多方法过滤数据，
比如数字型、字母型或者通过类别

重置 删除过滤器字串

过滤器 应用过滤器


