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PREFÁCIO 

Obrigado por adquirir nossos produtos robóticos. 

Este manual contém as informações necessárias para o uso correto do software do EPSON 

RC+ 7.0. 

Leia cuidadosamente este manual e os outros manuais relacionados antes de instalar o 

sistema robótico. 

Mantenha sempre este manual à mão para fácil acesso. 

 

GARANTIA 

O robô e suas partes opcionais são entregues a nossos clientes somente após serem 

submetidos aos mais rígidos controles de qualidade, testes e inspeções para certificar sua 

conformidade com nossos altos padrões de desempenho. 

 

Os defeitos do produto resultantes do manuseio ou operação normal serão reparados sem 

custos durante o período de garantia normal.  (Entre em contato com o fornecedor de sua 

região para informações sobre o período de garantia).   

 

No entanto, os clientes serão cobrados pelos reparos nos seguintes casos (mesmo se estes 

ocorrerem durante o período de garantia): 

 

1. Avaria ou mau funcionamento causado por uso inadequado que não esteja descrito no 

manual, ou uso descuidado. 

2. Defeitos causados por desmontagem não autorizada realizada pelo cliente. 

3. Avaria devido a ajustes ou tentativas de reparo inadequadas. 

4. Avaria causada por desastres naturais, tal como terremoto, enchente, etc. 
 

Avisos, Cuidados, Uso: 
 

1. Se o robô ou o equipamento associado for utilizado fora das condições de uso e 

especificações do produto descritas nos manuais, esta garantia fica sem efeito. 

2. Se não forem seguidos os AVISOS e CUIDADOS contidos neste manual, não poderemos 

nos responsabilizar por qualquer mau funcionamento ou acidente, mesmo se o resultado 

for ferimento ou morte. 

3. Não podemos prever todos os perigos e consequências possíveis. Portanto, este manual 

não pode avisar o usuário de todos os perigos possíveis. 
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MARCAS REGISTRADAS 

Microsoft, Windows, o logotipo do Windows, Visual Basic e Visual C++ são marcas 

comerciais registradas ou marcas comerciais da Microsoft Corporation nos Estados Unidos 

e/ou outros países.  Pentium é uma marca comercial da Intel Corporation.  Outras marcas e 

nomes de produtos são marcas comerciais ou marcas comerciais registradas dos respectivos 

detentores. 

 

REPRESENTAÇÃO DAS MARCAS REGISTRADAS NESTE 
MANUAL 

Sistema operacional Microsoft® Windows® 8 

Sistema operacional Microsoft® Windows® 10 

Em todo este manual, Windows 8 e Windows 10 referem-se aos respectivos sistemas 

operacionais acima.  Em alguns casos, Windows refere-se genericamente ao Windows 8 e 

Windows 10. 

 

AVISO 

Nenhuma parte deste manual pode ser copiada ou reproduzida sem autorização. 

O conteúdo deste manual está sujeito a alteração sem aviso. 

Favor notificar-nos se encontrar algum erro neste manual ou se tiver algum comentário 

relacionado ao seu conteúdo. 

 

FABRICANTE  

 

 

INFORMAÇÕES PARA CONTATO 

As informações para contato são descritas em “FORNECEDORES” nas páginas iniciais do 

seguinte manual: 

Sistema robótico  Segurança e instalação Leia este manual primeiro 
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PRECAUÇÕES DE SEGURANÇA 

 
A instalação dos robôs e do equipamento robótico só deve ser feita por pessoal 

qualificado, de acordo com os códigos nacionais e locais.  Leia cuidadosamente este 

manual e os outros manuais relacionados ao utilizar este software. 

Mantenha sempre este manual em local à mão para fácil acesso. 
 

 
ATENÇÃO 

Este símbolo indica que existe um perigo de possível 

lesão séria ou morte se as instruções associadas não 

forem seguidas corretamente. 

 
CUIDADO 

Este aviso indica que existe o perigo de possível 

ferimento nas pessoas ou dano físico no equipamento e 

nas instalações se as instruções associadas não forem 

seguidas corretamente. 
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Resumo dos comandos do SPEL+  
O que segue é um resumo dos comandos do SPEL+. 

Comandos de gerenciamento do sistema 

Reset Restaura o controlador. 

 

SysConfig Exibe a configuração do controlador. 

SysErr Retorna o último estado de erro ou de advertência. 

 

Date Define a data do sistema. 

Time Define a hora do sistema. 

Date$ Retorna a data do sistema na forma de uma string. 

Time$ Retorna a hora do sistema na forma de uma string. 

 

Hour Exibe /retorna a hora de operação do controlador. 

 

Stat Retorna os bits de estado do controlador. 

CtrlInfo Retorna as informações do controlador. 

RobotInfo Retorna as informações do robô. 

RobotInfo$ Retorna as informações do robô em texto. 

TaskInfo Retorna as informações da tarefa. 

TaskInfo$ Retorna as informações da tarefa em texto. 

 

DispDev Define o dispositivo de exibição atual. 

EStopOn Retorna o estado da parada de emergência. 

CtrlDev Retorna o número do dispositivo de controle atual. 

Cls Limpa a área de texto das janelas Run (Executar), Operator 

(Operador) ou Command (Comando) do EPSON RC+ 6.0. 

Limpa o painel de impressão TP. 

 

Toff Desativa a exibição da linha de execução na tela LCD. 

Ton Especifica uma tarefa que mostra uma linha de execução na tela 

LCD. 

 

SafetyOn Retorna o estado de abertura da porta de segurança. 

 

Eval Executa uma instrução da janela Command de um programa e retorna 

o estado de erro. 

 

ShutDown Encerra o EPSON RC+ e opcionalmente encerra ou reinicia o 

Windows. 

 

TeachOn Retorna o estado do modo Teach (Ensino). 

WindowsStatus Retorna o estado de inicialização do Windows. 
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Comandos de controle do robô 

AIO_TrackingSet Define a função de rastreamento da distância. 

AIO_TrackingStart Inicia a função de rastreamento da distância. 

AIO_TrackingEnd Termina a função de rastreamento da distância. 

Função AIO TrackingON Retorna o estado da função de rastreamento da distância. 

AtHome Retorna se a atual orientação do robô é de estacionamento ou não. 

Calib Substitui os atuais valores de pulso da postura do braço pelos atuais 

valores de CalPls. 

CalPls Especifica e exibe a posição e orientação dos valores de pulso para a 

calibração. 

Hofs Retorna os pulsos de compensação utilizados para correção do ponto 

zero do software. 

MCal Executa a calibração da máquina para robôs com codificadores 

incrementais. 

MCalComplete Retorna o estado do comando MCal. 

MCordr Especifica e exibe a ordem de movimentação das articulações para 

o comando MCal de calibração da máquina.  Só é necessário para 

robôs com codificadores incrementais. 

 

Power Define/retorna o modo de alimentação do servo. 

Motor Define/retorna o estado do motor. 

Função MHour Retorna o tempo acumulado de funcionamento dos motores do robô. 

SFree Remove a alimentação do servo dos eixos servo especificados. 

SLock Restaura a alimentação do servo do eixos servo especificados. 
 

SyncRobots Inicia o movimento do robô reservado. 
 

Jump Salta para um ponto com um movimento de ponto a ponto. 

Jump3 Salta para um ponto com um movimento de comporta em 3D. 

Jump3CP Salta para um ponto com um movimento em 3D em percurso contínuo. 

JumpTLZ Salta para um ponto com movimento de comporta em 3D. 

Arch Define/retorna os parâmetros do arco para o movimento de salto. 

LimZ Define o limite superior de Z para o comando Jump (Saltar). 

LimZMargin Define/retorna a margem para detecção de erro quando a operação 

inicia na posição acima do valor de LimZ. 
 

Sense Define/retorna a condição para parar o manipulador acima da 

coordenada alvo quando o comando Jump especifica Sense (Detectar). 

JS Retorna o estado da operação Sense. 

JT Retorna o estado do comando Jump mais recente para o robô atual. 

Go Move o robô para um ponto usando o movimento ponto a ponto. 

Pass Executa o movimento ponto a ponto simultâneo das quatro articulações, 

passando próximo, mas não através dos pontos especificados. 

Pulse Move o robô para uma posição definida em pulsos. 

BGo Executa um movimento relativo ponto a ponto no sistema de 

coordenadas local selecionado. 

BMove Executa um movimento relativo de interpolação linear no sistema de 

coordenadas local selecionado. 
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TGo Executa um movimento relativo ponto a ponto no sistema de coordenadas 

da ferramenta atual. 

TMove Executa um movimento relativo de interpolação linear no sistema de 

coordenadas da ferramenta selecionada. 

Till Especifica a parada do movimento quando ocorre a entrada. 

TillOn Retorna o estado atual de Till. 

!…! Instruções do processo durante o movimento. 

 

Speed Define/retorna a velocidade para os comandos de movimento ponto a ponto. 

Accel Define/retorna a aceleração e desaceleração para o movimento ponto a ponto. 

SpeedFactor Define/retorna a velocidade para os comandos de movimento ponto a ponto. 

 

Inertia Especifica ou exibe as configurações de inércia do braço do robô. 

Weight Especifica ou exibe as configurações de peso do braço do robô. 

 

Arc Move o braço usando a interpolação circular. 

Arc3 Move o braço em 3D usando a interpolação circular. 

Move Move o robô usando a interpolação linear. 

Curve Define os dados e pontos necessários para mover o braço ao longo de um 

percurso curvo. Podem ser definidos muitos pontos de dados no percurso 

para melhorar a precisão do percurso. 

CVMove Executa o movimento de percurso Spline definido pela instrução Curve. 

 

SpeedS Define/retorna a velocidade para os comandos de movimento linear. 

AccelS Define/retorna a aceleração e desaceleração para o movimento linear. 

SpeedR Define/retorna a velocidade para a rotação da ferramenta. 

AccelR Define/retorna a aceleração e desaceleração para a rotação da ferramenta. 

 

AccelMax Retorna o limite do valor de aceleração máximo disponível para Accel. 
 

Brake Ativa ou desativa o freio da articulação especificada do robô atual. 
 

Home Move o robô para a posição de estacionamento definida pelo usuário. 

HomeClr Apaga a definição da posição de estacionamento. 

HomeDef Retorna o estado da definição da posição de estacionamento. 

HomeSet Define a posição de estacionamento definida pelo usuário. 

Hordr Define a ordem do movimento para o comando Home. 

 

InPos Verifica se o robô está na posição (não se move). 

CurPos Retorna a posição atual enquanto se move. 

TCPSpeed Retorna a velocidade calculada do ponto central da ferramenta atual. 

 

Pallet Define um palete ou retorna um ponto de palete. 

PalletClr Apaga a definição de um palete. 

 

Fine Especifica e exibe os limites de erro de posicionamento. (Unidade: pulso) 

FineDist Especifica e exibe os limites de erro de posicionamento (Unidade: mm) 

Função  FineStatus Retorna se o número inteiro usa Fine ou FineDist. 

  



Resumo dos comandos do SPEL+ 

 

4 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

QP Define/retorna o estado Quick Pause (Pausa rápida). 

 

QPDecelR Define a velocidade da desaceleração da pausa rápida para mudança da 

orientação da ferramenta durante o movimento CP. 

QPDecelS Define a velocidade da desaceleração da pausa rápida no movimento CP. 

 

CP Define o modo de movimento CP (Percurso contínuo). 

 

Box Especifica e exibe a área de verificação da aproximação. 

BoxClr Apaga a definição da área de verificação da aproximação. 

BoxDef Retorna se Box (Caixa) está definido ou não. 

 

Plane Especifica e exibe o plano de verificação da aproximação. 

PlaneClr Apaga (torna nula) uma definição de Plane (Plano). 

PlaneDef Retorna a configuração do plano de verificação da aproximação. 

InsideBox Retorna o estado de verificação da área de verificação da aproximação. 

InsidePlane Retorna o estado de verificação do plano de verificação da aproximação. 

GetRobotInsideBox Retorna um robô que está na área de verificação da aproximação. 

GetRobotInsidePlane Retorna um robô que está no plano de verificação da aproximação. 

 

Find Especifica ou exibe a condição para armazenar coordenadas durante o 

movimento. 

FindPos Retorna um ponto do robô armazenado por Find (Localizar) durante um 

comando de movimento. 

PosFound Retorna o estado da operação Find. 

 

WaitPos Aguarda que o robô desacelere e pare na posição antes de executar a 

próxima instrução enquanto o movimento no percurso está ativo. 

 

Robot Seleciona o robô atual. (Retorna o número do robô pela Função do robô) 

RobotModel$ Retorna o nome do modelo do robô. 

RobotName$ Retorna o nome do robô. 

RobotSerial$  Retorna o número de série do robô. 

RobotType  Retorna o tipo de robô. 

 

TargetOK  Retorna um estado indicando se é possível ou não o movimento PTP 

(Ponto a ponto) da atual posição até a posição alvo. 

 

JRange Define/retorna os limites de articulação para uma articulação. 

Range Define os limites para todas as articulações. 

 

XYLim Define ou exibe os limites permissíveis da faixa de movimento de XY 

para o robô. 

XYLimClr Apaga a definição de XYLim. 

XYLimDef Retorna se XYLim foi definido ou não. 

XY Retorna um ponto das coordenadas individuais que pode ser usado em 

uma expressão de ponto. 

  



Resumo dos comandos do SPEL+ 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 5  

Dist Retorna a distância entre dois pontos de robô. 

 

PTPBoost Especifica ou exibe o parâmetro do impulso algorítmico da 

aceleração, desaceleração e velocidade para o movimento PTP (ponto 

a ponto) a uma pequena distância. 

PTPBoostOK  Retorna se o movimento PTP (Ponto a ponto) da atual posição até a 

posição alvo é ou não uma distância de deslocamento pequena. 

PTPTime Retorna o tempo estimado para um comando de movimento ponto a 

ponto sem executá-lo. 

CX Define/retorna a coordenada do eixo X de um ponto. 

CY Define/retorna a coordenada do eixo Y de um ponto. 

CZ Define/retorna a coordenada do eixo Z de um ponto. 

CU Define/retorna a coordenada do eixo U de um ponto. 

CV Define/retorna a coordenada do eixo V de um ponto. 

CW Define/retorna a coordenada do eixo W de um ponto. 

CR Define/retorna a coordenada do eixo R de um ponto. 

CS Define/retorna a coordenada do eixo S de um ponto. 

CT Define/retorna a coordenada do eixo T de um ponto. 

Pls Retorna o valor do pulso de uma articulação. 

Agl Retorna o ângulo da articulação na posição atual. 

PAgl Retorna um valor de articulação a partir de um ponto especificado. 

JA Retorna um ponto de robô especificado nos ângulos de articulação. 

AglToPls Converte os ângulos do robô em pulsos. 

DegToRad Converte graus em radianos. 

RadToDeg Converte radianos em graus. 

 

Joint Exibe a posição atual do robô nas coordenadas de articulação. 

JTran Executa um movimento relativo de uma articulação. 

PTran Executa um movimento relativo de uma articulação em pulsos. 

 

RealPls Retorna o valor do pulso da articulação especificada. 

RealPos Retorna a posição atual do robô especificado. 

Função RealAccel Retorna o valor de Accel (Aceleração) ajustado automaticamente por 

OLAccel. 

 

PPls Retorna a posição do pulso de um valor de articulação especificado a 

partir de um ponto especificado. 

LJM Function Retorna os dados de ponto dos indicadores de orientação 

convertidos para permitir o movimento mínimo da articulação ao 

mover para um ponto especificado baseado no ponto de referência. 

AutoLJM Define Auto LJM 

AutoLJM Function Retorna o estado Auto LJM 

AutoOrientationFlag Muda o indicador de orientação de N6-A1000** 

AutoOrientationFlag Function Retorna o estado de AutoOrientationFlag 

AvoidSingularity Define a função de evasão da singularidade 

AvoidSingularity Function Retorna o estado da função de evasão da singularidade 

SingularityAngle Define o ângulo de aproximação da singularidade para a função de 

evasão da singularidade 
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SingularityAngle Function Retorna o ângulo de aproximação da singularidade para a função 

de evasão da singularidade. 

SingularitySpeed Define a velocidade de aproximação da singularidade para a 

função de evasão da singularidade 

SingularitySpeed Function Retorna o ângulo de aproximação da singularidade para a função 

de evasão da singularidade 

SingularityDist Define a distância de aproximação da singularidade necessária para 

a função de evasão da singularidade. 

SingularityDist Function Retorna a distância de aproximação da singularidade necessária para 

a função de evasão da singularidade.. 

 

AbortMotion Aborta um comando de movimento e coloca a tarefa em execução 

no estado de erro. 

 

Align Function Retorna os dados de ponto convertidos para alinhar a orientação do 

robô com o eixo de coordenadas mais próximo no sistema de 

coordenadas local. 

AlignECP Function Retorna os dados de ponto convertidos para alinhar a orientação do 

robô com o eixo de coordenadas mais próximo no sistema de 

coordenadas ECP. 

 

SoftCP Define/retorna o modo de movimento SoftCP. 

SoftCP Function Retorna o estado do modo de movimento SoftCP. 

 

Here Ensina um ponto do robô na posição atual. 

Where Exibe os dados da posição atual do robô. 

 

PerformMode Define o modo do robô. 

PerformMode Function Retorna o número do modo de desempenho do robô. 

VSD  Define o movimento CP de velocidade variável dos robôs SCARA. 

Função VSD Retorna o movimento CP de velocidade variável dos robôs SCARA. 

CP_Offset Define o tempo de compensação para iniciar o comando de 

movimento subsequente ao executar CP On. 

Função CP_Offset Retorna o tempo de compensação para iniciar o comando de 

movimento subsequente ao executar CP On. 

 

AvgSpeedClear Apaga e inicializa a média da velocidade da articulação. 

AvgSpeed Exibe a média da velocidade da articulação. 

Função AvgSpeed Retorna o valor média da velocidade da articulação. 

PeakSpeedClear Apaga e inicializa o pico de velocidade para uma ou mais 

articulações. 

PeakSpeed Exibe os valores do pico de velocidade da articulação especificada. 

Função PeakSpeed Retorna o pico de velocidade da articulação especificada. 
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Comandos de torque 

TC Retorna a configuração do modo de controle do torque e o modo atual. 

TCSpeed Especifica o limite de velocidade no controle do torque. 

TCLim Especifica o limite de torque de cada articulação para o modo de 

controle do torque. 

RealTorque Retorna o valor da instrução de torque atual da articulação especificada. 
 

ATCLR Apaga e inicializa o torque médio para uma ou mais articulações. 

ATRQ Exibe o torque médio da articulação especificada. 

PTCLR Apaga e inicializa o torque médio para uma ou mais articulações. 

PTRQ Exibe o pico de torque da articulação especificada. 

 

OLAccel Configura o ajuste automático da aceleração/desaceleração que está 

sendo ajustada. 

OLRate Exibe a classificação da sobrecarga para uma ou todas as articulações 

do robô atual. 

 

LimitTorque Define/retorna o valor de torque superior no modo de potência alta. 

Função LimitTorque Retorna o valor de configuração de LimitTorque. 

LimitTorqueLP Define/retorna o valor de torque superior no modo de potência baixa. 

Função LimitTorqueLP Retorna o valor de configuração de LimitTorqueLP. 

LimitTorqueStop Especifica/retorna se o robô será detido ou não quando o torque 

alcançar o limite superior no modo de potência alta. 

Função LimitTorqueStop Retorna o valor de configuração de LimitTorqueStop. 

LimitTorqueStopLP Especifica/retorna se o robô será detido ou não quando o torque 

alcançar o limite superior no modo de potência baixa. 

Função LimitTorqueStopLP Retorna o valor de configuração de LimitTorqueStopLP. 

Comandos de entrada/saída 

On Ativa uma saída. 

Off Desativa uma saída. 

Oport Lê o estado de um bit de saída. 

 

Sw Retorna o estado da entrada. 

In Lê 8 bits de entradas. 

InW Retorna o estado da porta de palavra de entrada especificada. 

InBCD Lê 8 bits de entradas no formato BCD. 

 

Out Define /retorna 8 bits de entradas. 

OutW Define simultaneamente 16 bits de saída. 

OpBCD Define simultaneamente 8 bits de entrada no formato BCD. 

 

MemOn Ativa um bit de memória. 

MemOff Desativa um bit de memória. 

MemSw Retorna o estado do bit de memória. 

MemIn Lê 8 bits de I/O de memória. 

MemOut Define/retorna 8 bits de memória. 

MemInW Retorna o estado da porta de palavra de I/O de memória especificada. 

Cada porta de palavra contém 16 bits de I/O de memória. 
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MemOutW Define simultaneamente 16 bits de I/O de memória. 

Wait Aguarda a condição ou tempo. 

TMOut Define o tempo limite padrão para a instrução Wait. 

Tw Retorna o estado e o intervalo do temporizador da condição Wait. 

 

Input Recebe dados de entrada do dispositivo de visualização e 

armazenados em variáveis. 

InReal Lê um dado de entrada de 2 palavras (32 bits) como dado de 

ponto flutuante (em conformidade com o IEEE754) de 32 bits. 

Print Exibe os caracteres na janela de exibição atual. 

Line Input Insere uma string pela janela de exibição atual. 

 

Input # Permite que sejam recebidos dados de string ou numéricos de 

um arquivo, uma porta de comunicação ou um banco de dados e 

armazenados em uma ou mais variáveis. 

Print # Gera dados para o arquivo, porta de comunicação, banco de 

dados ou dispositivo especificado. 

Line Input # Lê os dados de uma linha de um arquivo, porta de comunicação, 

banco de dados ou do dispositivo. 

Lof Verifica se a porta RS-232 ou TCP/IP especificada tem linhas 

de dados em seu buffer. 

 

SetIn Para IO virtual, define a porta de entrada (8 bits) especificada 

no valor especificado. 

SetInW Para IO virtual, define a palavra de entrada (16 bits) 

especificada no valor especificado.   

SetSw Para IO virtual, define o bit de entrada especificado no valor 

especificado. 

 

IOLabel$  Retorna o rótulo de I/O para um bit, um byte ou uma palavra de 

entrada ou saída especificada. 

IONumber Retorna o número da I/O do rótulo de I/O especificado. 

IODef Retorna se o rótulo de I/O está definido ou não. 

 

OpenCom Abre uma porta de comunicação RS-232. 

OpenCom Function Adquire o número da tarefa que executa OpenCom. 

CloseCom Fecha a porta RS-232C que foi aberta com OpenCom. 

SetCom Define ou exibe os parâmetros da porta RS-232C. 

ChkCom Retorna o número de caracteres no buffer de recepção de uma 

porta de comunicação 

 

OpenNet Abre uma porta de rede TCP/IP. 

OpenNet Function Adquire o número da tarefa que executa OpenNet. 

OutReal Gera os dados de saída do valor real como dado de ponto 

flutuante (em conformidade com o IEEE754) de 32 bits para 2 

palavras (32 bits) da porta de saída. 

CloseNet Fecha a porta TCP/IP aberta previamente com OpenNet. 

SetNet Define os parâmetros para uma porta TCP/IP. 

ChkNet Retorna o número de caracteres no buffer de recepção de uma 

porta de rede. 

WaitNet Aguarda que a porta de conexão TCP/IP seja estabelecida. 
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Read Lê os caracteres de um arquivo ou porta de comunicação. 

ReadBin Lê os dados binários de um arquivo ou porta de comunicação. 

Write Escreve caracteres em um arquivo ou porta de comunicação 

sem o terminador de fim de linha. 

WriteBin Escreve dados binários em um arquivo ou porta de comunicação. 

 

InputBox Exibe um prompt em uma caixa de diálogo, aguarda que o 

operador insira texto ou escolha um botão e retorna o conteúdo 

da caixa. 

MsgBox Exibe uma mensagem em uma caixa de diálogo e aguarda que o 

operador escolha um botão. 

RunDialog Executa um diálogo do EPSON RC+ através de um programa 

SPEL+. 

 

LatchEnable Habilita/desabilita a função de engate da posição do robô pela 

entrada R-I/O. 

Função LatchState Retorna o estado de engate da posição do robô usando a R-I/O. 

Função LatchPos Retorna a posição engatada do robô usando o sinal da entrada 

R-I/O. 

SetLatch Define a função de engate da posição do robô usando a entrada 

R-I/O. 

Função AIO_In Lê o valor analógico do canal de entrada de I/O analógico.  

Função AIO_InW Lê o dado de entrada de uma palavra do canal de entrada de I/O 

analógico. 

AIO_Out Gera o valor analógico no canal de saída de I/O analógico. 

Função AIO_Out Retorna o estado de saída do canal de saída de I/O analógico. 

AIO_OutW Gera o dado de uma palavra para o canal de saída de I/O 

analógico. 

Função AIO_OutW Retorna o estado de saída por uma palavra do canal de saída de 

I/O analógico. 

AIO_Set Gera a informação da velocidade para o canal de saída de I/O 

analógico.  

Função AIO_Set Retorna a informação de configuração da saída da velocidade do 

robô que está definida no canal de saída de I/O analógico opcional.  

Comandos de gerenciamento de ponto 

ClearPoints Apaga todos os dados de ponto da memória. 

LoadPoints Carrega os dados de ponto de um arquivo na memória. 

SavePoints Salva os dados de ponto para um arquivo na memória. 

ImportPoints Importa um arquivo de pontos para o projeto atual para o robô 

especificado. 

ExportPoints Exporta um arquivo de pontos para o caminho especificado no PC. 

P# Define um ponto especificado. 

PDef Retorna o estado de definição de um ponto especificado. 

PDel Exclui os dados de posição especificados. 

PLabel Define um rótulo para um ponto especificado.  

PLabel$ Retorna o rótulo do ponto associado a um número de ponto. 

PNumber Retorna o número do ponto associado a um rótulo de ponto. 

PList Exibe os dados de ponto na memória para o robô atual. 

PLocal Define o atributo local de um ponto. 

PDescription Define uma descrição do dado de ponto especificado. 
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PDescription$ Retorna a descrição do ponto que definiu o número do ponto 

especificado 

WorkQue_Add Adiciona os dados da fila de trabalho (dados de ponto e dados 

do usuário) à fila de trabalho especificada. 

WorkQue_AutoRemove Define a função de exclusão automática para a fila de 

trabalho especificada. 

Função WorkQue_AutoRemove Retorna o estado da função de exclusão automática 

configurada para a fila de trabalho. 

Função WorkQue_Get Retorna os dados de ponto da fila de trabalho especificada. 

Função WorkQue_Len Retorna o número de dados da fila de trabalho válidos 

registrados da fila de trabalho especificada. 

WorkQue_List Exibe a lista de dados da fila de trabalho (dados de ponto e 

dados do usuário) da fila de trabalho especificada. 

WorkQue_Reject Define e exibe a distância mínima para prevenção do registro 

duplo dos dados de ponto para a fila de trabalho especificada 

Função WorkQue_Reject Retorna a distância da prevenção do registro duplo definida 

para a fila de trabalho 

WorkQue_Remove Exclui os dados da fila de trabalho (dados de ponto e dados 

do usuário) da fila de trabalho especificada. 

WorkQue_Sort Define e exibe o tipo de ordem para a fila de trabalho 

especificada 

Função WorkQue_Sort Retorna o tipo de ordem da fila de trabalho especificada 

WorkQue_UserData Restabelece e exibe os dados do usuário (número real) 

registrados na fila de trabalho especificada 

Função WorkQue_UserData Retorna os dados do usuário (número real) registrados na fila 

de trabalho especificada. 

Comandos de alteração das coordenadas 

Arm Define/retorna o braço atual. 

ArmSet Define um braço. 

ArmDef Retorna o estado de definição do braço. 

ArmClr Apaga a definição de um braço. 

 

Tool Define/retorna o número da ferramenta atual. 

TLSet Define ou exibe um sistema de coordenadas da ferramenta. 

TLDef Retorna o estado de definição da ferramenta. 

TLClr Apaga a definição de uma ferramenta. 

 

ECP Define/retorna o número do ECP atual. 

ECPSet Define ou exibe um ponto de controle externo. 

ECPDef Retorna o estado de definição do ECP. 

ECPClr Apaga a definição de um ECP. 

 

Base Define e exibe o sistema de coordenadas base. 

 

Local Define um sistema de coordenadas local. 

LocalDef Retorna o estado da definição local. 

LocalClr Apaga (anula a definição) um sistema de coordenadas local. 

 

Elbow Define/retorna a orientação do cotovelo de um ponto. 

Hand Define/retorna a orientação da mão de um ponto. 

Wrist Define/retorna a orientação do punho de um ponto. 

J4Flag Define/retorna a configuração de J4Flag de um ponto. 

J6Flag Define/retorna a orientação de J6Flag de um ponto. 
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J1Flag Define/retorna a configuração de J1Flag de um ponto. 

J2Flag Define/retorna a orientação de J2Flag de um ponto. 

J1Angle Define/retorna o atributo de J1Angle de um ponto. 

J4Angle Define/retorna o atributo de J4Angle de um ponto. 

 

VxCalib Cria os dados de calibração. 

VxTrans Converte as coordenadas do pixel para coordenadas do robô 

e retorna os dados de ponto convertidos. 

VxCalInfo Retorna o estado de finalização da calibração/dados de 

calibração. 

VxCalDelete Exclui os dados de calibração. 

VxCalSave Salva os dados de calibração no arquivo. 

VxCalLoad Carrega os dados de calibração do arquivo. 

 

Comandos de controle do programa 

Function Declara uma função. 

For...Next Executa uma ou mais instruções um número específico de 

vezes. 

GoSub Executa uma sub-rotina. 

Return Retorna de uma sub-rotina. 

GoTo Ramifica incondicionalmente com um número de linha ou 

rótulo. 

Call Chama uma função do usuário. 

If..Then..Else..EndIf Execução de instrução condicional. 

Else Usado com a instrução If para permitir que sejam executadas 

instruções quando a condição usada com a instrução If é falsa.  

Else é uma opção para a instrução If/Then. 

Select ... Send Executa um dos vários grupos de instruções, dependendo do 

valor de uma expressão. 

Do...Loop Construção Do...Loop. 

Declare Declara uma função externa em uma biblioteca de vínculo 

dinâmico (DLL). 

Trap Especifica um manipulador de interrupção. 

OnErr Define um manipulador de erro. 

Era Retorna o número da articulação do robô para o último erro. 

Erf$ Retorna o nome da função para o último erro. 

Erl Retorna o número da linha do erro. 

Err Retorna o número do erro. 

Ert Retorna o número da tarefa do erro. 

Errb Retorna o número do robô do erro. 

ErrMsg$ Retorna a mensagem de erro. 

Signal Envia um sinal para as tarefas que estão executando WaitSig. 

SyncLock Sincroniza as tarefas usando um bloqueio de exclusão mútuo. 

SynUnlock Desbloqueia um ID de sincronização que foi previamente 

bloqueado com SyncLock. 

WaitSig Espera por um sinal de outra tarefa. 
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ErrorOn Retorna o estado de erro do controlador. 

Error Gera um erro do usuário. 

EResume Retoma a execução após a finalização de uma rotina de 

tratamento de erro. 

PauseOn Retorna o estado de pausa. 

Exit Sai de uma construção ou função de loop. 

Comandos de execução de programa 

Xqt Executa uma tarefa. 

Pause Pausa todas as tarefas que têm pausa habilitada. 

Cont Retoma o controlador após uma instrução Pause ser 

executada e continua a execução de todas as tarefas. 

Halt Suspende uma tarefa. 

Quit Finaliza uma tarefa. 

Resume Retoma uma tarefa no estado de suspensão. 

MyTask Retorna a tarefa atual. 

 

TaskDone Retorna o estado de finalização de uma tarefa. 

TaskState Retorna o estado atual de uma tarefa. 

TaskWait Aguarda que uma tarefa termine. 

 

Restart Reinicia o grupo do programa principal. 

Recover Executa a recuperação da posição de proteção e retorna o 

estado. 

RecoverPos Retorna a posição onde um robô estava quando a proteção de 

segurança foi aberta. 

 

StartMain Executa a função principal através de uma tarefa em segundo 

plano. 

Pseudoinstruções 

#define Define uma macro. 

#ifdef ... #endif Compilação condicional. 

#ifndef ... #endif Compilação condicional. 

#include Inclui um arquivo. 

#undef Anula a definição de um identificador previamente definido 

com #define. 
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Comandos de gerenciamento de arquivos 

ChDir Muda e exibe o diretório atual. 

ChDisk Define o disco objeto para as operações de arquivo. 

MkDir Cria um subdiretório em uma unidade de disco do 

controlador. 

RmDir Remove um subdiretório vazio de uma unidade de disco do 

controlador. 

RenDir Renomeia um diretório. 

 

FileDateTime$ Retorna a data e hora de um arquivo. 

FileExists Verifica se um arquivo existe. 

FileLen Retorna o comprimento de um arquivo. 

FolderExists Verifica se uma pasta existe. 

 

Del Exclui um ou mais arquivos. 

Copy Copia um arquivo para outro local. 

Rename Renomeia um arquivo. 

 

AOpen Abre o arquivo no modo de anexar. 

BOpen Abre um arquivo no modo binário. 

ROpen Abre um arquivo para leitura. 

UOpen Abre um arquivo para acesso de leitura/escrita. 

WOpen Abre um arquivo para escrita. 

Input # Permite que sejam recebidos dados de string ou numéricos 

de um arquivo, uma porta de comunicação ou um banco 

de dados e armazenados em uma ou mais variáveis. 

Print # Gera dados para o arquivo, porta de comunicação, banco de 

dados ou dispositivo especificado. 

Line Input # Lê os dados de uma linha de um arquivo, porta de 

comunicação, banco de dados ou do dispositivo. 

Read Lê os caracteres de um arquivo ou porta de comunicação. 

ReadBin Lê os dados binários de um arquivo ou porta de 

comunicação. 

Write Escreve caracteres em um arquivo ou porta de comunicação 

sem o terminador de fim de linha. 

WriteBin Escreve dados binários em um arquivo ou porta de 

comunicação. 

Seek Muda a posição do ponteiro de arquivo para um arquivo 

especificado. 

Close Fecha um arquivo. 

Eof Retorna o estado de fim de arquivo. 

ChDrive Muda a unidade de disco atual para operações de arquivo. 

CurDir$ Retorna uma string que representa o diretório atual. 

CurDrive$ Retorna uma string que representa a unidade de disco atual. 

CurDisk$ Retorna uma string que representa o disco atual. 

 

Flush Grava um buffer de arquivo no arquivo.  
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Comandos de Fieldbus 

FbusIO_GetBusStatus Retorna o estado do Fieldbus especificado. 

FbusIO_GetDeviceStatus Retorna o estado do dispositivo Fieldbus especificado. 

FbusIO_SendMsg Envia uma mensagem explícita a um dispositivo Fieldbus e 

retorna a resposta. 

Comandos de valor numérico 

Ctr Retorna o valor de um contador. 

CTReset Restabelece um contador. 

ElapsedTime Mede o tempo takt. 

ResetElapsedTime Restabelece e inicia o temporização de medição do tempo 

takt. 

Tmr Retorna o valor de um temporizador. 

TmReset Restabelece um temporizador para 0. 

 

Sin Retorna o seno de um ângulo. 

Cos Retorna o cosseno de um ângulo. 

Tan Retorna a tangente de um ângulo. 

Acos Retorna o arco cosseno. 

Asin Retorna um arco seno. 

Atan Retorna um arco tangente. 

Atan2 Retorna um arco tangente baseado na posição X, Y. 

Sqr Retorna a raiz quadrada de um número. 

Abs Retorna o valor absoluto de um número. 

Sgn Retorna o sinal de um número. 

 

Int Converte um número real em um número inteiro. 

 

BClr Apaga um bit em um número e retorna o novo valor. 

BSet Define um bit em um número e retorna o novo valor. 

BTst Retorna o estado de 1 bit em um número. 

BClr64 Apaga um bit em um número e retorna o novo valor. 

BSet64 Define um bit em um número e retorna o novo valor. 

BTst64 Retorna o estado de 1 bit em um número. 

Fix Retorna a porção em número inteiro de um número real. 

Hex Retorna uma a string que representa um número especificado 

no formato hexadecimal. 

Randomize Inicializa o gerador de números aleatórios. 

Redim Redimensiona um array no tempo de execução. 

 

Rnd Retorna um número aleatório. 

UBound Retorna o maior índice disponível para a dimensão indicada 

do array. 
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Comandos de string 

Asc Retorna o valor ASCII de um caractere. 

Chr$ Retorna o caractere de um valor ASCII numérico. 

 

Left$ Retorna uma substring do lado esquerdo de uma string. 

Mid$ Retorna uma substring. 

Right$ Retorna uma substring do lado direito de uma string. 

Len Retorna o comprimento de uma string. 

LSet$ Retorna uma string com espaços finais. 

LSet$ Retorna uma string com espaços iniciais. 

Space$ Retorna uma string contendo caracteres de espaço. 

Str$ Converte um número em uma string. 

Val Converte uma string numérica em um número. 

 

LCase$ Converte uma string para letras minúsculas. 

UCase$ Converte uma string para letras maiúsculas. 

LTrim$ Remove os espaços do início de uma string. 

RTrim$ Remove os espaços do final de uma string. 

Trim$ Remove os espaços do início e do final de uma string. 

ParseStr Analisa uma string e retorna um array de símbolos. 

FmtStr Formata um número ou uma string. 

FmtStr$ Formata um número ou uma string. 

 

InStr Retorna a posição de uma string dentro de outra. 

Tab$ Retorna uma string contendo o número especificado de 

caracteres de tabulação. 

Operadores lógicos 

And Executa a operação AND lógica e bitwise (bit a bit). 

Or Operator Or (Ou). 

LShift Desloca bits para a esquerda. 

LShift64 Desloca bits para a esquerda. 

Mod Operador Modulus (Módulo). 

Not Operador Not (Não). 

RShift Desloca bits para a direita. 

RShift64 Desloca bits para a direita. 

Xor Operador Or exclusivo. 

Mask Executa a operação AND bitwise nas instruções Wait. 
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Comandos de variáveis 

Boolean Declara as variáveis booleanas. 

Byte Declara variáveis de byte. 

Double Declara variáveis duplas. 

Global Declara variáveis globais. 

Int32 Declara variáveis em número inteiro de 4 bytes. 

Integer Declara variáveis em número inteiro de 2 bytes. 

Long Declara variáveis em número inteiro longo. 

Int64 Declara variáveis em número inteiro de 8 bytes. 

Real Declara variáveis reais. 

Short Declara variáveis em número inteiro de 2 bytes. 

String Declara variáveis de string. 

UByte Declara variáveis em número inteiro sem sinal. 

UInt32 Declara variáveis em número inteiro de 4 bytes sem sinal. 

UShort Declara variáveis em número inteiro de 2 bytes sem sinal. 

UInt64 Declara variáveis em número inteiro de 8 bytes sem sinal. 

Comandos de segurança 

GetCurrentUser$ Retorna o usuário atual do EPSON RC+. 

Login Faz login no EPSON RC+ 6.0 como outro usuário. 

Comandos de rastreamento do transportador 

Cnv_AbortTrack Aborta um comando de movimento de rastreamento para um 

ponto da fila do transportador. 

Função Cnv_Accel Retorna a aceleração e desaceleração do transportador 

Cnv_Accel Define a aceleração e a desaceleração do transportador. 

Função Cnv_DownStream Retorna o limite a jusante para o transportador especificado. 

Cnv_DownStream Define o limite a jusante para o transportador especificado. 

Função Cnv_Fine Retorna a configuração atual de Cnv_Fine. 

Cnv_Fine Define o valor de Cnv_Fine para um transportador. 

Função Cnv_Flag Retorna o estado de rastreamento do robô. 

Função Cnv_Mode Retorna o valor do modo de configuração do transportador 

Cnv_Mode Define o valor do modo de configuração do transportador 

Função Cnv_Name$ Retorna o nome do transportador especificado. 

Função Cnv_Number Retorna o número de um transportador especificado por 

nome. 

Cnv_OffsetAngle Define o valor dos dados da fila do transportador. 

Função Cnv_OffsetAngle Retorna o valor da compensação dos dados da fila do 

transportador. 

Função Cnv_Point Retorna um ponto do robô no sistema de coordenadas do 

transportador especificado derivado das coordenadas do 

sensor. 

Função Cnv_PosErr Retorna o desvio na posição atual de rastreamento comparada 

ao alvo do rastreamento. 

Função Cnv_Pulse Retorna a posição atual de um transportador em pulsos. 

Cnv_QueAdd Adiciona um ponto do robô à fila de um transportador. 

Função Cnv_QueGet Retorna um ponto da fila do transportador especificado. 

Função Cnv_QueLen Retorna o número de itens na fila do transportador 

especificado. 
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Cnv_QueList Exibe uma lista dos itens na fila do transportador 

especificado. 

Cnv_QueMove Move os dados da fila do transportador a montante para a fila 

do transportador a jusante. 

Cnv_QueReject  Define e exibe a distância de rejeição da fila de um 

transportador. 

Função Cnv_QueReject Retorna a distância de rejeição da peça atual de um 

transportador. 

Cnv_QueRemove Removes itens da fila de um transportador. 

Cnv_QueUserData Define e exibe os dados do usuário associados à entrada de 

uma fila. 

Função Cnv_QueUserData Retorna o valor dos dados do usuário associados a um item 

na fila de um transportador. 

Função Cnv_RobotConveyor Retorna o transportador que está sendo rastreado por um 

robô. 

Função Cnv_Speed Retorna a velocidade atual de um transportador. 

Cnv_Trigger Engata a posição atual do transportador para a instrução 

Cnv_QueAdd. 

Função Cnv_Upstream Retorna o limite a montante para o transportador 

especificado. 

Função Cnv_Upstream Retorna o limite a montante para o transportador 

especificado. 

Comandos de detecção de força 

Force_Calibrate Define compensações zero para todos os eixos do sensor de 

força atual. 

Force_ClearTrigger Elimina todas as condições de disparo para o sensor de força 

atual. 

Force_GetForces Retorna as forças e torques para todos os eixos do sensor de 

força em um array. 

Função Force_GetForce Retorna a força para um eixo especificado. 

Force_Sensor Define o sensor de força atual para a tarefa atual. 

Função Force_Sensor Retorna o sensor de força atual para a tarefa atual. 

Force_SetTrigger Define o disparador de força para o comando Till. 

Comandos de banco de dados 

CloseDB Fecha o banco de dados que foi aberto com o comando 

OpenDB e libera o número do arquivo. 

DeleteDB Exclui os dados da tabela do banco de dados aberto. 

 

OpenDB Abre um banco de dados ou pasta de trabalho do Excel. 

SelectDB Busca os dados na tabela de um banco de dados aberto. 

UpdateDB Atualiza os dados da tabela do banco de dados aberto. 

Comandos do gerador de pulso 

PG_FastStop Para os eixos PG imediatamente. 

PG_LSpeed Define a velocidade do pulso do momento em que o eixo PG 

começa a acelerar e termina de desacelerar. 

PG_Scan Inicia o movimento giratório contínuo dos eixos PG do robô. 

PG_SlowStop Para lentamente o giro contínuo dos eixos PG. 
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Comandos de detecção de colisão 

CollisionDetect Habilita ou desabilita a detecção de colisão. 

CollisionDetect Function Retorna o valor da configuração do comando 

CollisionDetect. 

Comandos de consumo de peças  

HealthCalcPeriod Define o período de cálculo dos comandos de consumo de 

peças.  

HealthCalcPeriod Function Retorna o período de cálculo dos comandos de consumo de 

peças. 

HealthCtrlAlarmOn Function Retorna o estado do alarme de consumo de peças do 

controlador especificado. 

HealthCtrlInfo  Exibe os meses restantes até o momento de substituição 

recomendado para as peças do controlador especificado. 

Função HealthCtrlInfo Retorna os meses restantes até o momento de substituição 

recomendado para as peças do controlador especificado. 

HealthCtrlRateOffset Define a compensação para a taxa de consumo das peças 

especificadas. 

HealthCtrlReset Apaga a taxa de consumo das peças do controlador 

especificado. 

HealthCtrlWarningEnable Define a ativação ou desativação da notificação do alarme 

de consumo de peças do controlador. 

HealthCtrlWarningEnable Function Retorna a ativação ou desativação da notificação do alarme 

de consumo de peças do controlador. 

HealthRateCtrlInfo Function Retorna a taxa de consumo das peças do controlador 

especificado. 

HealthRateRBInfo Function Retorna a taxa de consumo das peças do robô especificado. 

HealthRBAlarmOn Function Retorna o estado do alarme de consumo de peças do robô 

especificado. 

HealthRBAnalysis  Exibe o resultado da análise relacionada ao consumo de 

peças (os meses restantes antes do momento de substituição 

das peças recomendado) para as peças do robô especificado. 

HealthRBAnalysis Function Retorna o resultado da análise relacionada ao consumo de 

peças (os meses restantes antes do momento de substituição 

das peças recomendado) para as peças do robô especificado. 

HealthRBDistance  Exibe a quantidade de acionamento da articulação 

especificada. 

Função HealthRBDistance Retorna a quantidade de acionamento da articulação 

especificada. 

HealthRBInfo  Exibe os meses restantes até o momento de substituição 

recomendado para as peças do robô especificado. 

Função HealthBRInfo Retorna os meses restantes até o momento de substituição 

recomendado para as peças do robô especificado. 

HealthRBRateOffset Define a compensação para a taxa de consumo das peças 

especificadas. 

HealthRBReset Apaga a taxa de consumo das peças do robô especificado. 
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HealthRBSpeed  Exibe a velocidade média da articulação especificada. 

HealthRBSpeed Function Retorna média da velocidade absoluta da articulação 

especificada. 

HealthRBStart  Inicia a análise do consumo de peças para as peças do robô 

especificado. 

HealthRBStop  Para a análise do consumo de peças para as peças do robô 

especificado. 

HealthRBTRQ Exibe o valor do torque da articulação especificada. 

Função HealthRBTRQ Retorna o valor do torque da articulação especificada. 

HealthRBWarningEnable Define a ativação ou desativação da notificação do alarme 

de consumo de peças do robô. 

Função HealthRBWarningEnable Retorna a ativação ou desativação da notificação do alarme 

de consumo de peças do robô. 

Comandos do simulador 

SimSet Define as configurações do objeto, das operações e dos 

movimentos do robô no simulador. 

SimGet Adquire os valores da configuração do objeto simulador.  
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Referência da Linguagem SPEL+ 
Esta seção descreve cada comando do SPEL+ como segue: 

 
Sintaxe 
 

A sintaxe descreve o formato usado para cada comando.  Para alguns comandos, é 

mostrada mais de uma sintaxe, juntamente com o número que é indicado na descrição do 

comando.  Os parâmetros são mostrados em itálico. 

 

Parâmetros 
 

Descreve cada um dos parâmetros para o comando. 

Valores de 
retorno 
 

Descreve qualquer valor que o comando retorne. 

Descrição 
 

Dá detalhes sobre como o comando funciona. 

Nota 
 

Dá informações adicionais que podem ser importantes sobre o comando. 

Veja também 
 

Mostra outros comandos que estão relacionados ao comando.  Consulte no Índice o 

número da página dos comandos relacionados. 

 

Exemplo 
 

Dá um ou mais exemplos de uso do comando. 
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Operadores 

A tabela a seguir mostra os operadores para a linguagem SPEL+. 

Palavra chave ou 

símbolo 
Exemplo Descrição 

+ A+B Adição 

− A- B Subtração 

* A*B Multiplicação 

/ A/B Divisão 

** A**B Exponenciação 

= A=B Igualdade 

> A>B Maior que 

< A<B Menor que 

>= A>=B Maior ou igual 

<= A<=B Menor ou igual 

<> A<>B Diferente 

And A And B Executa a operação AND lógica e bitwise (bit a bit). 

Mod A Mod B 
Retorna o resto obtido da divisão de uma expressão numérica 

por outra expressão numérica. 

Not Not A Executa a negação lógica ou bitwise do operando. 

Or A Or B Executa a operação Or bitwise nos valores dos operandos. 

Xor A Xor B Executa a operação Xor bitwise nos valores do operando. 

 
Ordem de prioridade dos operadores 

Os operadores são processados nos programas na seguinte ordem. 

Nível de 

prioridade 
Operador Exemplo Descrição 

1 () (A+B) Parênteses 

2 ** A**B Exponenciação 

3 
* A*B Multiplicação 

/ A/B Divisão 

4 Mod A Mod B 
Retorna o resto obtido da divisão de uma expressão 

numérica por outra expressão numérica. 

5 
+ A+B Adição 

- A- B Subtração 

6 

= A=B Igualdade 

<> A<>B Diferente 

< A<B Menor que 

> A>B Maior que 

<= A<=B Menor ou igual 

>= A>=B Maior ou igual 

7 Not Not A Executa a negação lógica ou bitwise do operando. 

8 And A And B Executa a operação AND lógica e bitwise (bit a bit). 

9 Or A Or B 
Executa a operação Or bitwise nos valores dos 

operandos. 

10 Xor A Xor B 
Executa a operação Xor bitwise nos valores do 

operando. 
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!...!       Processamento paralelo 
 

Processa as instruções de entrada/saída paralelamente ao movimento. 
 

Sintaxe 

motion cmd     !statements ! 
 

Parâmetros 

motion  cmd Qualquer comando de movimento válido incluído na lista abaixo:  Arc, Arc3, Go, 

Jump, Jump3, Jump3CP, Move, BGo, BMove, TGo, TMove. 

statements Qualquer instrução de I/O de processamento paralelo válida que possa ser executada 

durante o movimento. (Veja a tabela abaixo) 
 

Descrição 

Os comandos de processamento paralelo são agregados aos comandos de movimento para permitir que as 

instruções de I/O sejam executadas simultaneamente com o início do deslocamento do movimento.  Isto 

significa que a I/O pode ser executada enquanto o braço está se movimentando, em lugar de sempre aguardar 

o deslocamento do braço parar e então executar a I/O. Há inclusive um recurso para definir quando deve 

começar a execução da I/O dentro do movimento. (Veja o parâmetro “Dn” descrito na tabela abaixo). 
 

A tabela abaixo mostra todas as instruções de processamento paralelo válidas.  Cada uma dessas instruções 

pode ser usada como uma instrução individual ou em grupo para permitir que múltiplas instruções de I/O 

sejam executadas durante uma instrução de movimento.  
 

Dn 

Usado para especificar a % de deslocamento antes de a próxima instrução de 

processamento paralelo ser executada.  “n” é uma porcentagem entre 0 e 100 que 

representa a posição dentro do movimento onde as instruções de processamento 

paralelo devem começar.  As instruções que seguem o parâmetro Dn começarão 

a ser executadas após ser completado n% de deslocamento do movimento. 

Quando usada com os comandos Jump, Jump3 e Jump3CP, a % de deslocamento 

não inclui o movimento de afastamento e de aproximação.  Para executar as 

instruções depois de ser completado o movimento de afastamento, inclua D0 

(zero) no início da instrução. 

“Dn” pode aparecer no máximo 16 vezes em uma instrução de processamento 

paralelo. 

On / Off n Ativa ou desativa o número do bit de saída “n”. 

MemOn / MemOff n Ativa ou desativa o número do bit de I/O “n”. 

Out p,d  
OpBCD p,q 
OutW p,d 

Gera dados “d” para a porta de saída “p”. 

MemOut p, d 
MemOutW p,d 

Gera dados “d” para a porta de I/O de memória “p”. 

Signal s Gera o sinal de sincronização. 

Wait t 
Retarda em “t” segundos a execução da próxima instrução de processamento 

paralelo. 

WaitSig s Aguarda o sinal “s” antes de processar a próxima instrução. 

Wait Sw(n) = j 
Retarda a execução da próxima instrução de processamento paralelo até que o bit 

de entrada “n” seja igual à condição definida por “j”. (Ativado ou desativado) 

Wait MemSw(n) = j 
Retarda a execução da próxima instrução de processamento paralelo até que o bit 

de I/O de memória “n” seja igual à condição definida por “j”. (Ativado ou 

desativado) 

Wait 
outras condições 

Aguarda que outros padrões que não os acima estejam disponíveis.  Consulte 

Instrução Wait para detalhes. 

Print Imprime os dados para o dispositivo de exibição. 

Print # Imprime os dados para a porta de comunicação especificada. 

Funções externas Executa as funções externas declaradas com a instrução Declare. 

 



!...!       Processamento paralelo 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 23  

Notas 

Quando o movimento é completado antes de os comandos de I/O serem completados 

Se, depois de completar o movimento de um comando de movimento específico, não foi completada a execução 

de todas as instruções de processamento paralelo, a execução do programa subsequente é retardada até que a 

execução de todas as instruções de processamento paralelo tenha sido completada.  Essa situação muito 

provavelmente ocorre com movimentos curtos com muitos comandos de I/O a serem executados em paralelo. 

Quando a instrução Till é usada para parar o braço antes de completar o movimento pretendido 

Se Till for usado para parar o braço em uma posição de deslocamento intermediário, o sistema considera que 

o movimento foi completado.  A execução da próxima instrução é retardada até que a execução de todas as 

instruções de processamento paralelo tenha sido completada. 

Quando a instrução AbortMotion ou Trap (Interrupção) é usada para parar o braço antes de 
completar o movimento 

Depois de o braço parar em uma posição de deslocamento intermediário, não é possível executar a instrução D. 

Especificar “n” próximo de 100% pode fazer com que o movimento do percurso desacelere 

Se um for usado um valor grande de “n” durante o movimento CP, o robô pode desacelerar para terminar o 

movimento atual.  Isto ocorre porque a posição especificada seria normalmente durante a desaceleração se o 

CP não estivesse sendo usado.  Para evitar a desaceleração, considere colocar a instrução de processamento 

após o comando de movimento.  Por exemplo, no exemplo abaixo, a instrução On 1 é transferida do 

processamento paralelo durante o salto para P1 para após o salto. 
CP On 

Jump P1 !D96; On 1! 

Go P2 

 

CP On 

Jump P1 

On 1 

Go P2 

A instrução Jump e o processamento paralelo 

Deve ser observado que a execução das instruções de processamento paralelo que são usadas com a instrução Jump 

começa depois de o movimento ascendente ser completado e termina no início do movimento descendente. 

Deve ser observado que a execução das instruções de processamento paralelo que são usadas com a instrução Jump3 

começa depois de o movimento de afastamento ser completado e termina no início do movimento de aproximação. 

A instrução Here e o processamento paralelo 

Não é possível usar a instrução Here e o processamento paralelo em um comando de movimento como este: 
Go Here :Z(0) ! D10; MemOn 1 !  

Certifique-se de mudar o programa da seguinte forma: 
P999 = Here 

Go P999 Here :Z(0) ! D10; MemOn 1 ! 

 

Veja também 

Arc, Arc3, Go, Jump, Jump3, Jump3CP, Move, BGo, BMove, TGo, TMove 

!...! Exemplo de processamento paralelo 

Os seguintes exemplos mostram vários modos de usar o recurso de processamento paralelo com os comandos 

de movimento: 
 

O processamento paralelo com o comando Jump faz com que o bit de saída seja ativado no final do 

deslocamento ascendente da articulação Z e quando o 1o, o 2o e o 4o eixos começam a se mover. Então o bit 

1 de saída é desativado novamente depois de ser completado 50% do deslocamento do movimento Jump. 
Function Test 

   Jump P1 !D0; On 1; D50; Off 1! 

Fend 

O processamento paralelo com o comando Move faz com que o bit 5 de saída seja ativado quando as 

articulações tenham completado 10% de seu movimento para o ponto P1. Então, 0,5 segundo depois desativa 

o bit 5 de saída. 
Function test2 

   Move P1 !D10; On 5; Wait 0.5; Off 5! 

Fend 
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#define 
 

Define o identificador a ser substituído pela string de substituição especificada. 

 

Sintaxe 

#define identifier  [(parameter [, parameter  ])]   string  
 

Parâmetros 

identifier Palavra-chave definida pelo usuário, que é uma abreviação do parâmetro string. As regras para 

os identificadores são as seguintes:  

-  O primeiro caractere deve ser alfabético, enquanto os caracteres subsequentes podem ser 

alfanuméricos ou um underline ( _ ).  

-  Não são permitidos caracteres de espaços ou tabulações como parte do identificador.   

parameter Normalmente usado para especificar uma variável (ou múltiplas variáveis) que pode ser usada 

pela string de substituição. Isto proporciona um mecanismo de definição dinâmico que pode 

ser usado como uma macro.  Pode ser usado um máximo de até 8 parâmetros com o comando 

#define. No entanto, cada parâmetro deve ser separado por uma vírgula e a lista de parâmetros 

deve estar entre parênteses.   

string Esta é a string de substituição que substitui o identificador quando o programa é complicado. 

As regras relacionadas às strings de substituição são as seguintes:  

-  São permitidos espaços ou tabulações nas strings de substituição. 

-  Os identificadores usados com outras instruções #define não podem ser usados como 

strings de substituição. 

-  Se o símbolo de comentário ( ' ) estiver incluído, os caracteres que seguem o símbolo serão 

tratados como um comentário e não serão incluídos na string de substituição. 

-  A string de substituição pode ser omitida. Neste caso, o identificador especificado é 

substituído por "nada" ou a string nula. Isto na realidade exclui o identificador do programa 

 

Descrição 

A instrução #define faz com que ocorra uma substituição do identificador especificado dentro de um 

programa. Cada vez que o identificador especificado é encontrado, ele é substituído pela string de 

substituição antes da compilação.  No entanto, o código fonte permanecerá com o identificador e não com a 

string de substituição. Isto permite que o código fique mais fácil de ler em muitos casos, usando nomes de 

identificadores significativos em lugar de strings do código longas e difíceis de ler. 

 

O identificador definido pode ser usado para fazer compilações condicionais combinando com os comandos 

#ifdef ou #ifndef. 

 

Se um parâmetro for especificado, o novo identificador poderá ser usado como uma macro. 

 

Nota 

Usar #define para declarar variáveis ou substituir rótulos causará um erro: 

Deve-se observar que o uso da instrução #define para declarar variáveis causará um erro. 

 

Veja também 

#ifdef, #ifndef 
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Exemplo de #define 

 
' Remova a marca de comentário da próxima linha para o modo Debug. 
' #define DEBUG 

 

Input #1, A$ 

#ifdef DEBUG 

    Print "A$ = ", A$ 

#endif 

Print "The End" 

 

#define SHOWVAL(x) Print "var = ", x 

 

Integer a 

 

a = 25 

 

SHOWVAL(a) 
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#ifdef...#else...#endif 
 

Fornece recursos de compilação condicional. 

 

Sintaxe 

#ifdef identifier 
..coloque aqui o código-fonte selecionado para compilação condicional. 
[#else 
..coloque aqui o código-fonte selecionado para a condição falsa.] 
#endif 

 

Parâmetros 

identifier Palavra-chave definida pelo usuário que quando definida, permite que o código-fonte definido 

entre #ifdef e #else ou #endif seja compilado. Desse modo, o identificador atua como uma 

condição para a compilação condicional. 

 

Descrição 

#ifdef...#else...#endif permite a compilação condicional do código-fonte selecionado.  A condição relativa a 

se compilação ocorrerá ou não é determinada com base no identificador.  #ifdef primeiro verifica se o 

identificador especificado está atualmente definido por #define.  A instrução #else é opcional. 

 

Se definido, e se a instrução #else não for usada, as instruções entre #ifdef e #endif são compiladas.  Do 

contrário, se #else for usada, então as instruções entre #ifdef e #else são compiladas.   

 

Se não definido, e se a instrução #else não for usada, as instruções entre #ifdef e #endif são ignoradas sem 

serem compiladas.  Do contrário, se #else for usada, então as instruções entre #else e #endif são compiladas. 

 

Veja também 

#define, #ifndef 
 

Exemplo de #ifdef 

Uma seção do código de um modelo de programa usando #ifdef é mostrada abaixo.  No exemplo abaixo, a 

impressão do valor da variável A$ será executada dependendo da presença ou ausência da definição da 

pseudoinstrução #define DEBUG.  Se a pseudoinstrução #define DEBUG foi usada anteriormente nesta 

fonte, a linha Print A$ será compilada e executada posteriormente quando o programa for executado.  No 

entanto, a impressão da string "The End" ocorrerá independentemente da pseudoinstrução #define DEBUG. 

 
' Remova a marca de comentário da próxima linha para o modo Debug. 
' #define DEBUG 

 

Input #1, A$ 

#ifdef DEBUG 

    Print "A$ = ", A$ 

#endif 

Print "The End" 
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#ifndef...#endif 
 

Fornece recursos de compilação condicional. 

 

Sintaxe 

#ifndef identifier  
..coloque aqui o código-fonte selecionado para compilação condicional. 
[#else 
..coloque aqui o código-fonte selecionado para a condição verdadeira.] 
#endif 
 

Parâmetros 

identifier Palavra-chave definida pelo usuário que quando não definida, permite que o código-fonte 

definido entre #ifndef e #else ou #endif seja compilado. Desse modo, o identificador atua como 

uma condição para a compilação condicional. 

 

Descrição 

Esta instrução é chamada de instrução "if not defined" (se não definida).  #ifndef...#else...#endif permitem a 

compilação condicional do código-fonte selecionado.  A instrução #else é opcional. 

 

Se definido, e se a instrução #else não for usada, as instruções entre #ifndef e #endif não são compiladas.  Do 

contrário, se #else for usada, então as instruções entre #else e #endif são compiladas.   

 

Se não definido, e se a instrução #else não for usada, as instruções entre #ifndef e #endif são compiladas.  Do 

contrário, se #else for usada, então as instruções entre #else e #endif não são compiladas. 

 

Nota 

Diferença entre #ifdef e #ifndef 

A diferença fundamental entre #ifdef e #ifndef é que a instrução #ifdef compila o código-fonte especificado 

se o identificador for definido.  A instrução #ifndef compila o código-fonte especificado se o identificador 

não for definido. 

 

Veja também 

#define, #ifdef 
 

Exemplo de #ifndef 

Uma seção do código de um modelo de programa usando #ifndef é mostrada abaixo.  No exemplo abaixo, a 

impressão do valor da variável A$ será executada dependendo da presença ou ausência da definição da 

pseudoinstrução #define NODELAY.  Se a pseudoinstrução #define NODELAY foi usada anteriormente 

nesta fonte, a linha Wait 1 NÃO será compilada juntamente com o resto da fonte deste programa quando 

ele for compilado (isto é, submetido à execução).  Se a pseudoinstrução #define NODELAY não foi usada 

(isto é, NODELAY não definido) anteriormente nesta fonte, a linha Wait 1 será compilada e executada 

posteriormente quando o programa for executado.  No entanto, a impressão da string "The End" ocorrerá 

independentemente da pseudoinstrução #define NODELAY. 
 

' Remova a marca de comentário da próxima linha para forçar os retardos. 
#define NODELAY 1 

 

Input #1, A$ 

#ifndef NODELAY 

    Wait 1 

#endif 

Print "The End" 
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#include 
 

Inclui o arquivo especificado no arquivo onde a instrução #include é usada. 

 

Sintaxe 

#include "fileName.INC" 
 

Parâmetros 

fileName O nome de arquivo deve ser o nome de um arquivo de inclusão em um projeto atual.  Todos os 

arquivos de inclusão têm a extensão “.inc”.  O nome do arquivo especifica o arquivo que será 

incluído no arquivo atual. 

 

Descrição 

#include insere o conteúdo do arquivo de inclusão especificado no arquivo atual onde a instrução #include é 

usada. 

 

Os arquivos de inclusão são usados para conter instruções #define e declarações das variáveis globais.  

 

A instrução #include deve ser usada fora de qualquer definição de função. 

 

Um arquivo de inclusão pode conter um arquivo de inclusão secundário. Por exemplo, FILE2 pode ser 

incluído no FILE1, e FILE3 pode ser incluído no FILE2.  Isto é chamado aninhamento. 

 

Veja também 

#define, #ifdef, #ifndef 
 

Exemplo de #include  

 

Arquivo de inclusão (Defs.inc) 
 

#define DEBUG 1 

#define MAX_PART_COUNT 20 

 

Arquivo de programa (main.prg) 
 

#include "defs.inc" 

 

Function main 

    Integer i 

 

    Integer Parts(MAX_PART_COUNT) 

 

Fend 
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#undef 
 

Anula a definição de um identificador previamente definido com #define. 

 

Sintaxe 

#undef identifier  
 

Parâmetros 

identifier Palavra-chave usada em uma instrução #define anterior. 
 

Veja também 

#define, #ifdef, #ifndef 
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Instrução AbortMotion 
 

Aborta um comando de movimento e coloca a tarefa em execução no estado de erro. 

Este comando é para um usuário experiente e é preciso compreender a especificação do comando antes do 

uso. 

 

Sintaxe 

AbortMotion {robotNumber | All } 
 

Parâmetros 

robotNumber O número do robô cujo movimento você quer parar.  

All Aborta o movimento de todos os robôs.  

 

Descrição 

Dependendo do estado do robô quando AbortMotion é executado, o resultado será diferente, como segue. 

Em cada caso, force um erro e trate o processamento do erro com OnErr para continuar o processamento.  

O erro 2999 pode usar a constante ERROR_DOINGMOTION. 

O erro 2998 pode usar a constante ERROR_NOMOTION. 

 

Escreva um programa que não execute AbortMotion mais de duas vezes antes de executar a execução 

contínua (Cont). 

 
Quando o robô está executando o comando de movimento 
O robô pausa prontamente o movimento do braço e cancela os movimentos restantes. 

O erro 2999 (ERROR_DOINGMOTION) ocorre na tarefa que estava executando o comando de movimento 

para o robô.  

Para os comandos de movimento subsequentes, o robô se move diretamente para a próxima posição a partir 

do ponto em que foi pausado.  

 
Quando o robô foi pausado imediatamente 
Quando AbortMotion é executado, o movimento restante é cancelado.  

O erro 2999 (ERROR_DOINGMOTION) ocorre na tarefa que estava executando o comando de movimento 

para o robô quando se especifica a instrução Cont.  

Para os comandos de movimento subsequentes, o robô se move diretamente para a próxima posição a partir 

do ponto em que foi pausado.  

 

Quando o robô está no estado WaitRecover (Proteção de segurança aberta) 
Quando AbortMotion é executado, o movimento restante é cancelado.  

Os movimentos subsequentes podem ser selecionados com os sinalizadores do comando Recover 

(Recuperar).  

 

Ao executar “Recover robotNumber, WithMove” (Recuperar número do robô, com movimento), os 

motores do robô ligam e o movimento de recuperação é executado.  

Quando Cont é executado, o erro 2999 (ERROR_DOINGMOTION) ocorre na tarefa que estava 

executando o comando de movimento para o robô.  

Para os comandos de movimento subsequentes, o robô se move diretamente para a próxima posição a 

partir do ponto em que foi pausado.  

 

Ao executar “Recover robotNumber, WithoutMove” (Recuperar número do robô, sem movimento), os 

motores do robô ligam. 

Quando Cont é executado, o erro 2999 (ERROR_DOINGMOTION) ocorre na tarefa que estava 

executando o comando de movimento para o robô.  

Para os comandos de movimento subsequentes, o robô se move diretamente para a próxima posição a 

partir do ponto em que foi pausado, sem o movimento de recuperação. 
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Quando o robô está executando comandos que não sejam comandos de movimento 
O erro 2998 (ERROR_NOMOTION) ocorre na tarefa que estava executando anteriormente o comando de 

movimento para o robô.  Quando a tarefa está aguardando com os comandos Wait ou Input, a tarefa é 

prontamente abordada e ocorre o erro 2998. 

Quando se executa um comando de movimento com CP On e um programa não tem mais comandos de 

movimento, o erro 2998 ocorre mesmo se o robô estiver em funcionamento. 

 

Quando o robô não está funcionando através de um programa (tarefa) 
Ocorre um erro. 

 

Veja também 

OnErr, Recover, Till 
 

Exemplo de instrução AbortMotion 

Quando a I/O de memória 0 é ativada, AbortMotion é executado e o robô volta para a posição de 

estacionamento. 

 
Function main 

 Motor On 

 Xqt sub, NoEmgAbort 

 OnErr GoTo errhandle 

  

 Go P0 

 Wait Sw(1) 

 Go P1 

  

 Quit sub 

 Exit Function 

  

errstart: 

 Home 

 Quit sub 

 Exit Function 

  

errhandle: 

 Print Err 

 If Err = ERROR_DOINGMOTION Then 

  Print "Robot is moving" ' Executando Go P0 ou Go P1 
  EResume errstart 

 ElseIf Err = ERROR_NOMOTION Then 

  Print " Robot is not moving " ' Executa Wait Sw(1) 
  EResume errstart 

 EndIf 

  

 Print "Error Stop" ' Ocorre outro erro  
 Quit All 

Fend 

 

Function sub 

 MemOff 0 

 Wait MemSw(0) 

 AbortMotion 1 

 MemOff 0 

Fend 
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Função Abs 
 

Retorna o valor absoluto de um número. 

 

Sintaxe 

Abs(number) 
 

Parâmetros 

number Qualquer expressão numérica válida. 

 

Valores de retorno 

O valor absoluto de um número. 

 

Descrição 

O valor absoluto de um número é sua magnitude sem sinal. Por exemplo, Abs(-1) e Abs(1) ambos retornam 

1. 

 

Veja também 

Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Not, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val 
 

Exemplo de função Abs 

Os seguintes exemplos são executados a partir da janela de comando usando a instrução Print. 

 
> print abs(1) 

1 

> print abs(-1) 

1 

> print abs(-3.54) 

3.54 

> 
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Instrução Accel 
 
Define (ou exibe) as taxas de aceleração e desaceleração para as instruções de movimento ponto a ponto 

Go, Jump e Pulse. 

  

Sintaxe 

(1) Accel  accel, decel  [, departAccel, departDecel, approAccel, approDecel]  
(2) Accel   

 

Parâmetros 

accel Expressão em número inteiro 1 ou mais que representa uma porcentagem da taxa de 

aceleração máxima. 

decel Expressão em número inteiro 1 ou mais que representa uma porcentagem da taxa de 

desaceleração máxima. 

departAccel Aceleração de afastamento para Jump. As entradas válidas são 1 ou mais. 

Opcional.  Disponível somente com o comando Jump. 

departDecel Desaceleração de afastamento para Jump. As entradas válidas são 1 ou mais. 

Opcional.  Disponível somente com o comando Jump. 

approAccel Aceleração de aproximação para Jump. As entradas válidas são 1 ou mais. 

Opcional.  Disponível somente com o comando Jump. 

approDecel Desaceleração de aproximação para Jump. As entradas válidas são 1 ou mais. 

Opcional.  Disponível somente com o comando Jump. 

 

Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, são exibidos os parâmetros de Accel atuais. 

 

Descrição 

Accel especifica a aceleração e desaceleração para todos os movimentos do tipo Ponto a Ponto.  Isto inclui o 

movimento causado pelas instruções de movimento do robô Go, Jump e Pulse.  

 

Cada parâmetro de aceleração e desaceleração definido pela instrução Accel pode ser um valor de inteiro 1 

ou mais.  Esse número representa uma porcentagem da aceleração (ou desaceleração) máxima permitida.  

Geralmente o valor máximo é 100.  No entanto, alguns robôs permitem uma configuração acima de 100.  Use 

a função AccelMax para obter o valor máximo disponível para Accel.  

 

A instrução Accel pode ser usada para definir novos valores de aceleração e desaceleração ou simplesmente 

imprimir os valores atuais.  Quando a instrução Accel é usada para definir novos valores de aceleração e 

desaceleração, são necessários os primeiros 2 parâmetros (accel e decel) da instrução Accel.  

 

Os parâmetros opcionais departAccel, departDecel, approAccel e approDecel são efetivos apenas para a 

instrução Jump e especificam os valores de aceleração e desaceleração para o movimento de afastamento no 

início do Jump e o movimento de aproximação no final do Jump.  

 

O valor de Accel inicializa nos valores padrão (baixa aceleração) quando ocorre uma das seguintes condições: 

 

Inicialização do controlador 
Motor ligado 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 
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Notas 

Execução do comando Accel no modo de potência baixa (Power Low) 

Se o Accel for executado quando o robô estiver no modo de potência baixa (Power Low), os novos valores 

são armazenados, mas os valores atuais são limitados aos valores baixos.  

Os valores atuais da aceleração ficam vigentes quando Power é configurado para High e o modo Teach está 

desabilitado.  

Accel vs. AccelS 

É importante observar que a instrução Accel não define as taxas de aceleração e desaceleração para o 

movimento em linha reta e em curva. A instrução AccelS é usada para definir as taxas de aceleração e 

desaceleração para os movimentos em linha reta e em curva. 

Configuração de Accel acima de 100 

Geralmente o valor máximo é 100.  No entanto, alguns robôs permite uma configuração acima de 100.   

No uso geral, a configuração de Accel em 100 é a configuração ideal que mantém o equilíbrio da aceleração 

e a vibração durante o posicionamento.  No entanto, pode ser necessária uma operação com aceleração alta 

para reduzir o tempo do ciclo diminuindo a vibração no posicionamento.  Neste caso, defina Accel para um 

valor acima de 100.  Exceto em algumas condições operacionais, o tempo do ciclo pode não mudar definindo 

Accel para um valor acima de 100. 

 

Veja também 

AccelR, AccelS, Go, Jump, Jump3, Power, Pulse, Speed, TGo 
 

Exemplo de instrução Accel 

O exemplo a seguir mostra um programa de movimento simples onde a aceleração Accel) e a velocidade 

(Speed) são configuradas usando variáveis pré-definidas.  

< Exemplo 1> 
Function acctest 

 Integer slow, accslow, decslow, fast, accfast, decfast 

  

 slow = 20     'define a variável de velocidade baixa 

 fast = 100    'define a variável de velocidade alta 

 accslow = 20  'define a variável de aceleração lenta 

 decslow = 20  'define a variável de desaceleração lenta 

 accfast = 100 'define a variável de aceleração rápida 

 decfast = 100 'define a variável de desaceleração rápida 
  

 Accel accslow, decslow 

 Speed slow 

 Jump pick 

 On gripper 

 Accel accfast, decfast 

 Speed fast 

 Jump place 

 . 

 . 

 . 

Fend 
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< Exemplo 2> 
Defina a desaceleração descendente da articulação Z em lenta para permitir uma colocação suave da peça 

quando estiver usando a instrução Jump. Isto significa que o parâmetro Zdnd deve ser definido em um valor 

baixo ao configurar os valores de Accel. 

 
>Accel 100,100,100,100,100,35 

 

>Accel 

    100     100 

    100     100 

    100     35 

> 
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Função Accel 
 

Retorna o valor da aceleração especificado. 

 

Sintaxe 

Accel(paramNumber) 
 

Parâmetros 

paramNumber Expressão em número inteiro que pode ter os seguintes valores: 

 1: valor da especificação da aceleração 

 2: valor da especificação da desaceleração 

 3: valor da especificação da aceleração de afastamento para Jump 

 4: valor da especificação da desaceleração de afastamento para Jump 

 5: valor da especificação da aceleração de aproximação para Jump 

 6: valor da especificação da desaceleração de aproximação para Jump 

 

Valores de retorno 

Número inteiro de 1% ou mais 

 

Veja também 

Instrução Accel 

 

Exemplo de função Accel 

Este exemplo usa a função Accel em um programa: 

 
Integer currAccel, currDecel 

 

' Obtém a aceleração e desaceleração atual 
currAccel = Accel(1) 

currDecel = Accel(2) 

Accel 50, 50 

SRVJump pick 

' Restaura as configurações anteriores 
Accel currAccel, currDecel 
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Função AccelMax 
 
Retorna o limite do valor de aceleração máximo disponível para Accel. 

 

Sintaxe 

AccelMax(maxValueNumber) 
 

Parâmetros 

maxValueNumber Expressão em número inteiro que pode ter os seguintes valores: 

 1: valor máximo da aceleração 

 2: valor máximo da desaceleração 

 3: valor máximo da aceleração de afastamento para Jump 

 4: valor máximo da desaceleração de afastamento para Jump 

 5: valor máximo da aceleração de aproximação para Jump 

 6: valor máximo da desaceleração de aproximação para Jump 

 

Valores de retorno 

Número inteiro de 1% ou mais 

 

Veja também 

Acel.  
 

Exemplo de função AccelMax 

Este exemplo usa a função AccelMax em um programa: 

 
' Obtém a aceleração e desaceleração máxima 
Print AccelMax(1), AccelMax(2) 
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Instrução AccelR 
 
Define ou exibe os valores de aceleração e desaceleração para o controle da rotação da ferramenta do 

movimento CP. 

 

Sintaxe 

(1) AccelR  accel [, decel] 
(2) AccelR   
 

Parâmetros 

accel Expressão real em graus/segundos2 (0,1 a 5000).  

decel Expressão real em graus/segundos2 (0,1 a 5000). 

 
Faixa das entradas válidas dos parâmetros 

 accel / decel 

VT6L 0,1 a 1000 

C4, C8, C12, N2, N6 
Série T, série G, série RS 

Série LS, série LS-B 
X5 

0,1 a 5000 

(graus/seg2) 

Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, são exibidas as configurações atuais de AccelR. 

 

Descrição 

AccelR é efetivo quando é usado o modificador ROT nos comandos de movimento Move, Arc, Arc3, BMove, 

TMove e Jump3CP. 

 

O valor de AccelR inicializa nos valores padrão quando ocorre uma das seguintes condições: 

 

Inicialização do controlador 
Motor ligado 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

 

Veja também 

Arc, Arc3, BMove, Jump3CP, Power, SpeedR, TMove 
 

Exemplo de instrução AccelR 

 
AccelR 360, 200 
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Função AccelR 
 
Retorna o valor da aceleração da rotação da ferramenta especificada. 

 

Sintaxe 

AccelR(paramNumber) 
 

Parâmetros 

paramNumber Expressão em número inteiro que pode ter os seguintes valores: 

 1: valor da especificação da aceleração 

 2: valor da especificação da desaceleração 

 

Valores de retorno 

Valor real em graus/segundos2 

 

Veja também 

Instrução AccelR 
 

Exemplo de função AccelR 

 
Real currAccelR, currDecelR 

 

' Obtém a aceleração e desaceleração atual 
currAccelR = AccelR(1) 

currDecelR = AccelR(2) 
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Instrução AccelS 
 
Define as taxas de aceleração e desaceleração para as instruções de movimento do robô em linha reta e 

percurso contínuo tal como Move, Arc, Arc3, Jump3, CVMove, etc. 

 

Sintaxe 

(1) AccelS  accel [, decel ] [, departAccel, departDecel, approAccel, approDecel]  
(2) AccelS   
 

Parâmetros 

accel Expressão real representada em unidades de mm/seg2 para definir os valores de aceleração 

e desaceleração para o movimento em linha reta e em percurso contínuo. Se decel for 

omitido, então accel é usado para especificar as taxas tanto de aceleração como de 

desaceleração. 

decel Opcional.  Expressão real representada em unidades de mm/seg2 para definir o valor de 

desaceleração. 

departAccel Opcional.  Expressão real para o valor da aceleração de afastamento para Jump3, Jump3CP. 

departDecel Opcional.  Expressão real para o valor da desaceleração de afastamento para Jump3, 

Jump3CP. 

approAccel Opcional.  Expressão real para o valor da aceleração de aproximação para Jump3, Jump3CP. 

approDecel Opcional.  Expressão real para o valor da desaceleração de aproximação para Jump3, 

Jump3CP. 

 

Faixa das entradas válidas dos parâmetros (mm/seg2) 

 accel / decel 
departAccel / departDecel 
approAccel / approDecel 

N2, X5 0,1 a 5000 
LS20, LS20-B, T3, T6, VT6L 0,1 a 10000 

C4-A901** 0,1 a 15000 
C4-A601**, C8-A1401**, 

G1, G3, G6, G10, G20, RS, 
LS3, LS6, LS3-B, LS6-B, LS10-B 

C8-A701**W, C8-A901**W, N6, C12 

0,1 a 25000 

C8-A701**, C8-A701**R,  
C8-A901**, C8-A901**R 

0,1 a 35000 

 

Valores de retorno 

Exibe os valores de Accel e Decel quando usados sem parâmetros 

 

Descrição 

AccelS especifica a aceleração e desaceleração para todos os movimentos do tipo interpolado, incluindo as 

interpolações lineares e curvas. Isto inclui o movimento causado pelas instruções de movimento Move e Arc. 

 

O valor de Accel inicializa nos valores padrão quando ocorre uma das seguintes condições: 

 

Inicialização do controlador 
Motor ligado 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe 
todas as tarefas 
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Notas 

Execução do comando AccelS no modo de potência baixa (Power Low): 

Se o AccelS for executado quando o robô estiver no modo de potência baixa (Power Low), os novos valores 

são armazenados, mas os valores atuais são limitados aos valores baixos.  

 

Os valores atuais da aceleração ficam vigentes quando Power é configurado para High e o modo Teach está 

desabilitado.  

Accel vs. AccelS:  

É importante observar que a instrução AccelS não define as taxas de aceleração e desaceleração para 

movimentos do tipo ponto a ponto. (isto é, movimentos iniciados pelas instruções Go, Jump e Pulse.) A 

instrução Accel é usada para definir as taxas de aceleração e desaceleração para os movimentos do tipo ponto 

a ponto. 

Valor do limite superior  

O valor do limite superior de AccelS para os robôs SCARA (incluindo os manipuladores da série RS) varia, 

dependendo da configuração do peso e da posição da unidade spline.  Para detalhes, consulte os manuais do 

Manipulador (Configuração de ACCELS para os movimentos CP). 

O valor do limite superior de AccelS para os robôs de 6 eixos varia, dependendo da configuração do peso.  

Para detalhes, consulte os manuais do Manipulador (Especificações). 

 

Veja também 

Accel, Arc, Arc3, Jump3, Jump3CP, Power, Move, TMove, SpeedS 
 

Exemplo de instrução AccelS 

O exemplo a seguir mostra um programa de movimento simples onde a aceleração (AccelS) em linha 

reta/percurso contínuo e a velocidade (SpeedS) em linha reta/percurso contínuo são configuradas usando 

variáveis pré-definidas. 

 
Function acctest 

 Integer slow, accslow, fast, accfast 

  

 slow = 20        'define a variável de velocidade baixa 

 fast = 100       'define a variável de velocidade alta 

 accslow = 200  'define a variável de aceleração lenta 

 accfast = 5000 'define a variável de aceleração rápida 
 AccelS accslow 

 SpeedS slow 

 Move P1 

 On 1 

 AccelS accfast 

 SpeedS fast 

 Jump P2 

 . 

 . 

 . 

Fend 
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Função AccelS 
 

Retorna a aceleração ou desaceleração para os comandos de movimento CP. 

 

Sintaxe 

AccelS(paramNumber) 
 

Parâmetros 

paramNumber Expressão em número inteiro que pode ter os seguintes valores: 

 1: valor da aceleração 

 2: valor da desaceleração 

 3: valor da aceleração de afastamento para Jump3, Jump3CP 

 4: valor da desaceleração de afastamento para Jump3, Jump3CP 

 5: valor da aceleração de aproximação para Jump3, Jump3CP 

 6: valor da desaceleração de aproximação para Jump3, Jump3CP 

 

Valores de retorno 

Valor real de 0 a 5000 mm/seg/seg 

 

Veja também 

Instrução AccelS, Arc3, SpeedS, Jump3, Jump3CP 
 

Exemplo de função AccelS 

 
Real savAccelS 

 

savAccelS = AccelS(1) 
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Função Acos  
 

Retorna o arco-cosseno de uma expressão numérica. 

 

Sintaxe 

Acos(number) 
 

Parâmetros 

number Expressão numérica que representa o cosseno de um ângulo. 

 

Valores de retorno 

Valor real, em radianos, que representa o arco cosseno do parâmetro number.  

 

Descrição 

Acos retorna o arco-cosseno de uma expressão numérica.  A faixa de valores é de -1 a 1.  O valor retornado 

por Acos varia de 0 a PI radianos.  Se number for < -1 ou > 1, ocorre um erro. 

 

Para converter de radianos para graus, use a função RadToDeg. 

 

Veja também 

Abs, Asin, Atan, Atan2, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val 
 

Exemplo de função Acos 

 
Function acostest 

 Double x 

 

 x = Cos(DegToRad(30)) 

 Print "Acos of ", x, " is ", Acos(x) 

Fend 



Função Agl 

 

44 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Função Agl 
 
Retorna o ângulo de articulação da articulação rotacional selecionada, ou a posição da articulação linear 

selecionada. 

 

Sintaxe 

Agl(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número da articulação.  Os valores 

vão de 1 até o número de articulações do robô.  O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9.  

 

Valores de retorno 

O ângulo de articulação da articulação rotacional selecionada ou a posição das articulações lineares 

selecionadas. 

 

Descrição 

A função Agl é usada para obter o ângulo de articulação da articulação rotacional selecionada ou a posição 

da articulação linear selecionada.  

 

Se a articulação selecionada for rotacional, Agl retorna o ângulo atual, medido a partir da posição 0 da 

articulação selecionada, em graus.  O valor retornado é um número real. 

 

Se a articulação selecionada for linear, Agl retorna a posição atual, medida a partir da posição 0 da articulação 

selecionada, em mm. O valor retornado é um número real. 

 

Se for selecionado um braço auxiliar com a instrução Arm, Agl retorna o ângulo (ou posição) a partir da 

posição do pulso 0 do braço padrão até o braço selecionado. 

 

Veja também 

PAgl, Pls, PPls 
 

Exemplo de função Agl 

Os seguintes exemplos são executados a partir da janela de comando usando a instrução Print. 

 
> print agl(1), agl(2) 

 17.234  85.355 
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Função AglToPls 
 
Converte os ângulos do robô em pulsos. 

 

Sintaxe 

AglToPls( j1, j2, j3, j4 [, j5, j6 ] [, j7 ] [, j8, j9 ] ) 
 

Parâmetros 

j1 - j6 Expressões reais que representam os ângulos de articulação. 

 j7 Expressão real que representa o ângulo da articulação 7.  Para o robô do tipo de articulação de 

7 eixos. 
 j8 Expressão real que representa o ângulo do eixo S adicional.   

 j9 Expressão real que representa o ângulo do eixo T adicional. 

 

Valores de retorno 

Um ponto do robô cuja localização é determinada pelos ângulos de articulação convertidos para pulsos. 

 

Descrição 

Use AglToPls para criar um ponto a partir dos ângulos de articulação. 

 

Nota 

A atribuição para um ponto pode fazer com que seja perdida parte da posição da articulação. 

Em certos casos, quando o resultado de AglToPls é atribuído a uma variável de dados de ponto, o braço se 

move para uma posição de articulação diferente da posição de articulação especificada por AglToPls. 

 

Por exemplo: 

 
P1 = AglToPls(0, 0, 0, 90, 0, 0) 

Go P1 ' se move para a posição de articulação AglToPls (0, 0, 0, 0, 0, 90) 
 

Similarmente, quando a função AglToPls é usada como um parâmetro em um comando de movimento CP, 

o braço pode mover-se para uma posição de articulação diferente da posição de articulação especificada por 

AglToPls. 

 

Move AglToPls (0, 0, 0, 90, 0, 0) ' se move para a posição de articulação AglToPls (0, 

0, 0, 0, 0, 90) 

 
Quando se usa a função AglToPls como um parâmetro em um comando de movimento PTP, esse problema 

não ocorre. 

 

Veja também 

Agl, JA, Pls 
 

Exemplo de função AglToPls 

 

Go AglToPls(0, 0, 0, 90, 0, 0) 

  



Função AIO_In 

 

46 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Função AIO_In 
 

Lê o valor analógico do canal de entrada de I/O analógico opcional.  
 

Sintaxe 

AIO_In(Channel Number) 
 

Parâmetros 

Channel Number Especifique o número do canal da I/O analógica.  

 

Valores de retorno 

Retorna o valor da entrada analógica do canal de I/O analógico especificado no número do canal em número 

real. A faixa do valor de retorno difere, dependendo da configuração da faixa de entrada da placa de I/O 

analógica. 
 

Descrição 

InFunction 
 

Veja também 

AIO_InW Function, AIO_Out, AIO_OutW, AIO_Out Function, AIO_OutW Function, AIO_Set, Wait 
 

Exemplo de função AIO_In 

 
Function main 

    Real var1 

    var1 = AIO_In(2)  'Adquire o estado de entrada da entrada do canal analógico 2  
    If var1 > 5.0 Then 

        Go P1 

        Go P2 

        'Executa outro comando de movimento aqui 
        '. 

        '. 

    Else 

        Print "Error in initialization!" 

        Print "Sensory Inputs not ready for cycle start" 

        Print "Please check analog inputs 2." 

    EndIf 

Fend 
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Função AIO_InW 
 
Lê o valor analógico do canal de entrada de I/O analógico opcional.  
 

Sintaxe 

AIO_InW(Channel Number) 
 

Parâmetros 

Channel Number Especifique o número do canal da I/O analógica. 

 

Valores de retorno 

Retorna os estados da entrada (números inteiros longos de 0 a 65535) do canal de I/O analógico 

especificado.  

 
A tabela a seguir mostra a voltagem de entrada (corrente) e o valor de retorno de cada canal de entrada de 

acordo com a configuração da faixa de entrada da placa de I/O analógica. 

 

Dados de 
entrada 

Configuração da faixa de entrada 

Hexadecimal Decimal 10,24(V) 5,12(V) 0-5,12(V) 0-10,24(V) 0-24(mA) 

0xFFFF 65535 10,23969 5,11984 5,12000 10,24000 24,00000 

       

0x8001 32769 0,00031 0,00016 2,56008 5,12016 12,00037 

0x8000 32768 0,00000 0,00000 2,56000 5,12000 12,00000 

       

0x0000 0 -10,24000 -5,12000 0,00000 0,00000 0,00000 

 

Veja também 

AIO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutW, AIO_OutFunction, AIO_OutWFunction, AIO_Set, Wait 
 

Exemplo de função AIO_In 

 
Long word0 

 

word0 = AIO_InW(1) 
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AIO_Out 
 
Valor analógico de saída do canal de saída de I/O analógica opcional.  
 

Sintaxe 

AIO_Out Channel Number, Outputdata [, Forced] 
 

Parâmetros 

Channel Number Especifique o número do canal da I/O analógica. 

Output data Especifique um número real indicando a voltagem [V] de saída ou valor da corrente 

[mA] na fórmula ou valor.  

Forced  Opcional.  Normalmente omitido. 

 

Descrição 

Saída do valor Real indicando a voltagem [V] ou corrente [mA] especificada para a porta de saída analógica 

especificada na porta do canal.  Define a faixa de saída de voltagem da porta de saída analógica ou seleção 

da saída de voltagem e corrente pelo interruptor da placa.  Se for configurado um valor que esteja fora da 

faixa da porta de I/O analógica, gera o valor limite (valor máximo e mínimo) que não esteja fora da faixa. 

O comando AIO_Out se torna um erro se estiver gerando a informação da velocidade pelo canal especificado.  

Pare a geração da informação da velocidade e execute o comando AIO_Out.  

Nota 

Sinalizador Forced 

Especifique o sinalizador se estiver gerando a I/O analógica ao operar a parada de emergência ou ao abrir a 

porta de segurança pela tarefa NoPause e a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial NoPause ou NoEmgAbort 

especificada para iniciar ao executar Xqt).  

É preciso ter cuidado com o projeto do sistema, uma vez que a saída de I/O analógica muda quando o botão 

de emergência é operado ou a porta de segurança é aberta.  

 

Veja também 

AIO_InFunction, AIO_OutW, AIO_OutFunction, AIO_OutWFunction, AIO_Set 
 

Exemplo de AIO_Out 

 
Gera 7.0 [V] através do canal de I/O analógico 1. 

AIO_Out 1, 7.0 
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Função AIO_Out 
 
Retorna o valor analógico em número real que está sendo gerado no canal de saída de I/O analógico 

opcional.  
 

Sintaxe 

AIO_Out(Channel Number) 
 

Parâmetros 

Channel Number Especifique o número do canal da I/O analógica. 

 

Valores de retorno 

Retorna o estado de saída de voltagem e corrente do canal de I/O analógico especificado, em número real.  

A unidade de saída da voltagem é [V] e da saída de corrente é [mA]. 

Esta função fica disponível quando a informação da velocidade do robô é gerada no canal especificado. 

 

Veja também 

AIO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutW, AIO_OutWFunction, AIO_Set, Wait 
 

Exemplo de função AIO_Out 

 
Real rdata01 

 

rdata01 = AIO_Out(1) 
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AIO_OutW 
 
Gera o valor analógico de 16 bits através do canal de saída de I/O analógico opcional. 

 

Sintaxe 

AIO_OutW Channel Number, Output data [, Forced] 
 

Parâmetros 

Channel Number Especifique o número do canal da I/O analógica. 

Output data Especifique os dados de saída (Expressão em número inteiro de 0 a 65535) em 

fórmula ou valor.  

Forced  Opcional.  Normalmente omitido. 

 

Descrição 

Saída para o canal de I/O analógico especificado pelo número do canal.  

Para os dados de saída, especifica a expressão em número inteiro de 0 a 65535 em fórmula ou valor. 

A voltagem (corrente) de saída é como segue, de acordo com a configuração da faixa de saída definida pelo 

interruptor da placa.  
 

Dados de saída Configuração da faixa de saída 

Hexadecimal Decimal 10(V) 5(V) 0-5(V) 0-10(V) 4-20(mA) 0-20(mA) 

0xFFFF 65535 9,99970 4,99985 5,00000 10,00000 20,00000 20,00000 

        

0x8001 32769 0,00031 0,00015 2,50008 5,00015 12,00024 10,00031 

0x8000 32768 0,00000 0,00000 2,50000 5,00000 12,00000 10,00000 

        

0x0000 0 -10,00000 -5,00000 0,00000 0,00000 4,00000 0,00000 

 

 

Nota 

Sinalizador Forced 

Especifique o sinalizador se estiver gerando a I/O analógica ao operar a parada de emergência ou ao abrir a 

porta de segurança pela tarefa NoPause, a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial NoPause ou NoEmgAbort 

especificada para iniciar ao executar Xqt) e a tarefa em segundo plano. 

É preciso ter cuidado com o projeto do sistema, uma vez que a saída de I/O analógica muda quando o botão 

de emergência é operado ou a porta de segurança é aberta.  

 

 

Veja também 

AIO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutFunction, AIO_OutWFunction, AIO_Set, Wait 
 

Exemplo de AIO_OutW 

 
AIO_OutW 1, &H8000 

 
 

  



Função AIO_OutW 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 51  

Função AIO_OutW 
 
Retorna o valor analógico em números inteiros longos de 0 a 65553 que é gerado no canal de I/O analógico 

opcional. 
 

Sintaxe 

AIO_OutW(Channel Number) 
 

Parâmetros 

Channel Number Especifique o número do canal da I/O analógica. 

 

Valores de retorno 

Retorna o estado da saída do canal de I/O analógico especificado, em números inteiros longos de 0 a 

65535. 
 

A tabela a seguir mostra a voltagem de saída (corrente) e o valor de retorno de cada canal de saída de 

acordo com a configuração da faixa de saída da placa de I/O analógica. 

 

Dados de saída Configuração da faixa de saída 

Hexadecimal Decimal 10(V) 5(V) 0-5(V) 0-10(V) 4-20(mA) 0-20(mA) 

0xFFFF 65535 9,99970 4,99985 5,00000 10,00000 20,00000 20,00000 

        

0x8001 32769 0,00031 0,00015 2,50008 5,00015 12,00024 10,00031 

0x8000 32768 0,00000 0,00000 2,50000 5,00000 12,00000 10,00000 

        

0x0000 0 -10,00000 -5,00000 0,00000 0,00000 4,00000 0,00000 

 
Esta função fica disponível quando a informação da velocidade do robô é gerada no canal especificado.  
 

Veja também 

AIO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutW, AIO_OutFunction, AIO_Set, Wait 
 

Exemplo de função AIO_OutW 

 
Long word0 

 

word0 = AIO_OutW(1) 
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AIO_Set 
 
Gera a informação da velocidade do robô para o canal de saída de I/O analógic opcional. 

 

Sintaxe 

(1) AIO_Set channelNumber, On, {RefTCPSpeed | RealTCPSpeed | RefECPSpeed | 
RealECPSpeed }, MaximumOutputSpeed [, MiminumOutputSpeed] 

(2) AIO_Set Channel Number, Off 
(3) AIO_Set [Channel Number] 
 

Parâmetros 

Channel Number Especifique o número do canal da I/O analógica. 

On Especifica os dados de saída (Expressão em número inteiro de 0 a 65535) em 

fórmula ou valor. 

Off Finaliza a saída analógica da informação de velocidade e inicializa a saída em 

“0”. 

RefTCPSpeed Gera a velocidade comandada do TCP que está atualmente selecionado.  

RealTCPSpeed Gera a velocidade real do TCP que está atualmente selecionado. 

RefECPSpeed Gera a velocidade comandada do ECP que está atualmente selecionado. 

RefECPSpeed Gera a velocidade real do ECP que está atualmente selecionado. 

MaximumOutputSpeed Especifica um número real (unidade [mm/s]) que indica a velocidade quando o 

valor máximo da faixa de saída é gerado em fórmula ou valor.  

MinimumOutputSpeed Especifica um número real (unidade [mm/s]) que indica a velocidade quando o 

valor mínimo da faixa de saída é gerado em fórmula ou valor.  O valor é “0” 

[0mm/s] quando omitido. 

 

Descrição 

Realiza a geração em tempo real da velocidade do TCP (ponto central da ferramenta) ou do ECP (ponto de 

controle externo) pela voltagem ou corrente analógica para o canal de I/O analógico especificado pelo 

número do canal.  Define a seleção de voltagem ou corrente analógica e a configuração da faixa de saída 

por um interruptor e um jumper na placa de I/O analógica.  

 
A velocidade do robô, que corresponde ao valor mínimo e máximo da faixa de saída é determinada por 

interpolação linear, dependendo da velocidade de saída mínima e máxima especificadas, como é mostrado 

na figura abaixo. 

 

 

Velocidade mínima da saída 

Velocidade máxima da saída 

Saída mínima Saída máximat Saída 

[V ou mA] 

Velocidade da ponta [mm/s] 

 
 
Se for especificada a velocidade comandada (RefTCPSpeed ou RefECPSpeed), gera a forma de onda da 

velocidade ideal baseada no valor do comando aplicado no robô. 
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Se for especificada a velocidade real (RealTCPSpeed e RealECPSpeed), gera a forma de onda da 

velocidade calculada baseada no movimento real do robô.  
Se for especificado o TCP (RefTCPSpeed ou RealTCPSpeed), gera a velocidade do ponto central da 

ferramenta atualmente selecionada (padrão: Ferramenta 0). 

Se for especificado o ECP (RefECPSpeed ou RealECPSpeed), gera a velocidade do ponto de controle 

externo (ECP) que está atualmente selecionado.  Se o ECP não estiver selecionado (quando ECP = 0), gera 

a saída mínima.  

 
Se somente o número do canal for especificado, exibe as informações de configuração da saída do canal de 

I/O analógico especificado.  Se todos os argumentos forem omitidos, exibe as informações de configuração 

da saída de todos os canais de I/O analógicos. 
 

Veja também 

AIO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutFunction, AIO_Out, AIO_OutWFunction, AIO_Set, Wait 
 

Exemplo AIO_Set 

 
Define a saída da velocidade real do TCP do robô 1 e da ferramenta 1 para p canal de saída analógico. 

Realiza a saída analógica da velocidade operacional do robô e desativa a configuração de saída da 

velocidade.  

 
Robot 1 

Tool 1 

Motor On 

Power High 

SpeedS 2000 

AccelS 5000 

AIO_Set 1, On, RealTCPSpeed, 2000.0, 0.0 

Move P1 

AIO_Set 1, Off 
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Função AIO_Set  
 
Retorna a informação de configuração da saída da velocidade do robô que está definida no canal de saída 

de I/O analógico opcional. 

 

Sintaxe 

AIO_Set(channelNumber, Index) 
 

Parâmetros 

Channel number Especifique o número do canal da I/O analógica. 

Index Especifique o indicador de aquisição de informações de configuração em número 

inteiro.  

 

Valores de retorno 

A tabela a seguir mostra as informações disponíveis através da função AIO_Set: 

 

Indicador Informação 

1 On(1) / Off(0) 

2 RefTCPSpeed(0)/ RealTCPSpeed(1)/ RefECPSpeed(2)/ RealECPSpeed(3) 

3 Velocidade de saída máxima [mm/seg] 

4 Velocidade de saída mínima [mm/seg] 

 
 

Veja também 

AIO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutW, AIO_OutFunction, AIO_OutWFunction, AIO_Set, Wait 
 

Exemplo de função AIO_Set 

 
Print “Analog Ch#1 speed output is: ”, AIO_Set(1, 1) 
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AIO_TrackingSet : 
 
Define a função de rastreamento da distância. 

 

Sintaxe 

(1) AIO_TrackingSet channelNumber, Coeficiente de conversão do valor medido e da distância, 
Valor medido a 0 mm, Limite inferior da faixa disponível para 
rastreamento, Limite superior da faixa disponível para rastreamento, [, 
Movimentos do robô fora da faixa disponível para rastreamento [Eixo para 
executar a função de rastreamento da distância]] 

(2) AIO_TrackingSet channelNumber 
 

Parâmetros 

Channel Number Expressão em número inteiro de 1 a 8 que representa o número do canal da 

I/O analógica ao qual o sensor de distância a ser usado está conectado.  
 
Coeficiente de conversão do valor medido e da distância 

Converte o valor medido (V, mA) pelo sensor de distância para distância 

(mm).  Especifique o coeficiente em número real entre −500 a 500, exceto 0. 

(Unidade: mm/V, mm/mA) 

 

Valor medido a 0 mm 
Especifique o valor da voltagem ou corrente quando a distância for 0 mm (no 

caso do medidor de deslocamento: a quantidade de deslocamento).  

(Unidade: V) 

Defina o valor dentro da faixa de configuração da entrada da placa de I/O 

analógica. 

Configuração da 
faixa de entrada 

Valor mínimo Valor máximo 

10,24 V −10,24 V 10,24 V 

5,12 V −5,12 V 5,12 V 

0-5,12 V 0 V 5,12 V 

0-10,24 V 0 V 10,24 V 

0-24 mA 0 mA 24 mA 

 
Limite inferior da faixa disponível para rastreamento 

O limite inferior da faixa disponível para rastreamento é o mesmo que o 

limite inferior da quantidade de deslocamento permitida quando se executa a 

função de rastreamento da distância.  Especifique o limite entre −300 a 300 

em número real.  (Unidade: mm) 

Certifique-se de especificar um valor maior do que o limite inferior da faixa 

mensurável do sensor de distância.  

Para o limite inferior da faixa disponível para rastreamento, especifique um 

valor menor do que seu limite superior. 

 

Limite superior da faixa disponível para rastreamento 

O limite superior da faixa disponível para rastreamento é o mesmo que o 

limite superior da quantidade de deslocamento permitida quando se executa a 

função de rastreamento da distância.  Especifique o limite entre −300 a 300 

em número real.  (Unidade: mm) 

Certifique-se de especificar um valor menor do que o limite superior da faixa 

mensurável do sensor de distância.  

Para o limite superior da faixa disponível para rastreamento, especifique um 

valor maior do que seu limite inferior.  
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Movimentos do robô fora da faixa disponível para rastreamento 
quando o robô está fora da faixa disponível para rastreamento (entre os 

limites superior e inferior conforme descrito na página anterior), especifique 

0 ou 1 para parar/continuar o movimento do robô.  

O valor pode ser omitido.  Se omitido, “0” é definido. 

As constantes são as seguintes:  

Constante Valor Descrição 

AIOTRACK_ERRSTOP 0 
O robô para devido a um erro fora da 

faixa disponível para rastreamento. 

AIOTRACK_CONTINUE 1 

O robô continua o movimento fora 

da faixa disponível para 

rastreamento. 

 

Eixo para executar a função de rastreamento da distância 
Especifique um eixo (valor em número inteiro de 0 a 5) para executar a 

função de rastreamento da distância.  Especifique o eixo a ser usado que 

corresponda à direção medida pelo sensor de distância. 

O valor pode ser omitido.  Se omitido, “2” é definido. 

As constantes são as seguintes: 

Constante Valor Descrição 

AIOTRACK_TOOL_X 0 Eixo X das coordenadas da ferramenta 

AIOTRACK_TOOL_Y 1 Eixo Y das coordenadas da ferramenta 

AIOTRACK_TOOL_Z 2 Eixo Z das coordenadas da ferramenta 

AIOTRACK_ECP_X 3 Eixo X das coordenadas do ECP 

AIOTRACK_ECP_Y 4 Eixo Y das coordenadas do ECP 

AIOTRACK_ECP_Z 5 Eixo Z das coordenadas do ECP 

Valores: 3 a 5 pode ser especificado quando a opção do ponto de controle 

externo (ECP) está habilitada. 

Valores de retorno 

A sintaxe (2) mostra o valor definido atualmente no console. 

 

Segue abaixo uma tabela de correspondência dos nomes dos parâmetros mencionados acima e os nomes dos 

parâmetros exibidos no console. 

 

Nome do parâmetro Nome exibido no console 

Coeficiente de conversão do valor medido e da distância ScaleFactor 

Valor medido a 0 mm RefVoltage 

Limite inferior da faixa disponível para rastreamento ThresholdMin 

Limite superior da faixa disponível para rastreamento ThresholdMax 

Movimentos do robô fora da faixa disponível para rastreamento OutOfRangeMode 

Eixo para executar a função de rastreamento da distância TrackingAxis 

 
Os exemplos exibidos são os seguintes: 

Ex 1: Quando o canal 1 é definido  

Ch1: 

ScaleFactor 1,000[V/mm ou mA/mm] 

RefVoltage 0,000[V/mm ou mA] 

ThresholdMin −10,000[mm] 

ThresholdMax 10,000[mm] 

OutOfRangeMode AIOTRACK_ERRSTOP 

TrackingAxis AIOTRACK_TOOL_Z 

 
Ex 2: Quando canal 1 não é definido 

Ch1: Indefinido  
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Descrição 

O comando AIO_TrackingSet define os parâmetros para a função de rastreamento da distância.  Os parâmetros a 

serem configurados são determinados pelo sensor de distância ou o ambiente de trabalho.  Depois de carregar o 

controlador, o comando AIO_TrackingSet deve ser executado antes de executar AIO_TrackingStart.  Os 

parâmetros definidos mantêm os valores até o controlador do robô ser desligado ou recarregado.  
 

As descrições detalhadas dos parâmetros são as seguintes: 
 

Coeficiente de conversão do valor medido e da distância: 
Quando o sensor de distância indica deslocamento: +2 mm por +1V, o coeficiente de conversão é 2.  Nesse 

momento, +2 mm é o deslocamento na direção onde a distância se torna maior.  Dependendo do medidor 

de deslocamento, a voltagem é estabelecida para positiva na direção onde a distância se torna menor.  Neste 

caso, o coeficiente de conversão será negativo. 

 

Valor medido a 0 mm: 
Para o sensor de distância, especialmente o medidor de deslocamento, o valor da voltagem ou da 

corrente na distância: 0 mm difere, dependendo dos produtos.  Além disso, alguns dos produtos podem 

estabelecer qualquer valor para voltagem ou corrente na distância: 0 mm pela configuração do usuário.  

Especifique os valores dependendo do sensor de distância utilizado.  Se a voltagem de saída do sensor de 

distância for 0 V quando a distância (ou deslocamento) for 0 mm, este parâmetro será “0”. 

 

Limite superior/inferior da faixa disponível para rastreamento: 
Defina os limites superior e inferior dependendo das variações permitidas pelas aplicações. 

Os valores definidos devem estar dentro da faixa mensurável do sensor de distância.  A faixa mensurável 

do sensor de distância difere, dependendo de cada sensor e das configurações do usuário.  Estabeleça os 

limites antes de executar a função de rastreamento da distância.  Se este parâmetro for definido fora da 

faixa mensurável do sensor de distância, a função de rastreamento da distância não funcionará 

corretamente e o robô poderá se mover involuntariamente.  
 

Movimentos do robô fora da faixa disponível para rastreamento: 
As figuras abaixo indicam a trajetória do movimento do robô quando a função de rastreamento da 

distância é executada na direção Z da ferramenta (quando o parâmetro “Movimentos do robô fora da 
faixa disponível para rastreamento” é definido para “0” ou “1”). 

P1: Ponto inicial da função de rastreamento da distância 

P2: Ponto alvo 

As figuras indicam um objeto que vai se movimentar fora da faixa mensurável no ponto A e retornar 

dentro da faixa no ponto B. 

Defina o valor medido (deslocamento) na direção Z da ferramenta como P1 (ponto inicial da função) 

como valor de referência.  A função de rastreamento da distância controla o robô de modo que o valor 

medido sempre seja o valor de referência.  Portanto, quando o robô se movimenta de P1 para P2, os 

valores medidos entre P1 e o ponto A serão constantes. 

Quando o robô chega no ponto A ele para devido a um erro se o parâmetro for definido para “0”.  Se o 

parâmetro for definido para “1”, o robô continua se movimentando do ponto A até o P2.  No entanto, a 

função de rastreamento da distância fica desabilitada enquanto o robô está fora da faixa disponível.  

Quando o robô se movimenta até o ponto B, a função é habilitada, uma vez que o robô está dentro da 

faixa disponível.  O robô se movimenta da mesma forma que com o movimento de P1 até o ponto A de 

modo que o valor medido vai ser constante. 

 

 
Direção Z da ferramenta 

0: Detém o movimento do robô devido 

a fora da faixa 

1: Continua o movimento do robô 
mesmo fora da faixa 

Função de rastreamento da distância 

Ativada Desativada Ativada 
 

Fora da faixa 
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Quando o parâmetro é definido para “1” e o robô se movimenta fora da faixa, ele se movimenta na 

trajetória do ponto inicial (P1) até o ponto alvo (P2) com o movimento CP.  Como é mostrado nas figuras 

abaixo, a trajetória entre A e B (fora da faixa disponível) ficará paralela à trajetória de P1-P2.  Quando o 

robô chegou ao ponto B, ele retornou para dentro da faixa disponível.  Portanto, o robô é controlado com 

base no valor medido e pode ser mover repentinamente.  

 

 

Direção Z da ferramenta 

0: Detém o movimento do robô devido 

a fora da faixa 

1: Continua o movimento do robô 
mesmo fora da faixa 

 

1: Continua o movimento do robô 
mesmo fora da faixa 

 

0: Detém o movimento do robô devido 

a fora da faixa 

 
 

 

 
CUIDADO 

■ Se cada parâmetro não for definido corretamente, o robô pode se movimentar 

involuntariamente quando o comando AIO_TrackingStart for executado. 

Assegure-se de configurar os parâmetros adequadamente dependendo do 

dispositivo usado e do ambiente de trabalho. 

Se o robô se mover de forma anormal, pressione imediatamente o botão de 

emergência. 

 

Veja também 

AIO_TrackingStart, AIO_TrackingEnd, AIO_TrackingOnFunction 
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Exemplo de função AIO_TrackingSet 

O que segue é um exemplo de programa que movimenta o robô usando a função de rastreamento da distância. 

(P1: Ponto inicial, P2: Ponto final)  

 
CUIDADO 

■ Os parâmetros definidos no exemplo são valores de referência. 

Note que a operação pode não ser bem-sucedida ou o movimento pode ser 

vibratório dependendo dos parâmetros configurados e algumas condições de 

operação. 

Se o robô se mover de forma anormal, pressione imediatamente o botão de 

emergência. 

 
Function Main 

 Motor On 

 Power High 

 SpeedS 30 

 AccelS 300.300 

 

 Go P1 ‘ Move para P1: ponto inicial 

 AIO_TrackingSet 1,1,0,-5,5,0,2 ‘ Estabelece a função de rastreamento da distância 

 AIO_TrackingStart 1,5,5,5 ‘ Inicia a função de rastreamento da distância 

 Move P2 ‘ Move para P2 executando a função de 

rastreamento da distância 

 AIO_TrackingEnd ‘ Finaliza a função de rastreamento da distância  
 Motor Off 

Fend 
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AIO_TrackingStart : 
 
Inicia a função de rastreamento da distância. 

 

Sintaxe 

AIO_TrackingStart channelNumber,ProportionalGain [,IntegralGain [,DifferentialGain]] 
 

Parâmetros 

Channel Number  Expressão em número inteiro de 1 a 8 representando o número do canal da 

I/O analógica ao qual o sensor de distância a ser usado está conectado. 

 
ProportionalGain Valor real (menos de 50, exceto 0) que representa um ganho proporcional da 

função de rastreamento da distância. 

O valor ideal difere, dependendo da velocidade de movimento do robô ou do 

formato da peça de trabalho.  Portanto, o valor deve ser definido com base no 

ambiente de uso. 

 
IntegralGain Valor real (menos de 100) que representa um ganho integral da função de 

rastreamento da distância. 

Opcional.  Se omitido, “0” é definido. 

Para aumentar a precisão do rastreamento da distância, ajuste o ganho 

integral. 

 
DifferentialGain Valor real (menos de 100) que representa um ganho diferencial da função de 

rastreamento da distância. 

Opcional.  Se omitido, “0” é definido. 

Para aumentar a precisão do rastreamento da distância, ajuste o ganho 

diferencial. 

 

Descrição 

A função de rastreamento da distância controla o robô para que uma distância constante possa ser mantida 

entre o robô e a peça de trabalho usando o valor medido pelo sensor de distância que está conectado à I/O 

analógica. 

A direção do eixo do robô a ser controlado é especificada pelo parâmetro “Eixo para executar a função de 

rastreamento da distância” do comando AIO_TrackingSet.  Se a distância mantida for definida como “valor 

de referência”, o valor medido pelo sensor de distância ao executar o comando será o valor de referência.  

Execute o comando AIO_TrackingStart para iniciar a função de rastreamento da distância e a função 

terminará quando o comando AIO_TrackingEnd for executado.  A função continua em execução até o 

comando AIO_TrackingEnd ser executado.  Se você não usar a função, execute o comando 

AIO_TrackingEnd imediatamente para terminar a função. 

Se o comando AIO_TrackingStart for executado antes de AIO_TrackingSet, ocorrerá um erro.  Certifique-

se de executar o comando AIO_TrackingSet antes de executar o AIO_TrackingStart. 

A função de rastreamento da distância está disponível para robôs SCARA (incluindo manipuladores da série 

RS) e de 6 eixos (incluindo manipuladores da série N). 

O robô pode se movimentar enquanto a função está em execução.  No entanto, o robô se movimenta somente 

no movimento CP e o movimento PTP não fica disponível. 

Se o robô ultrapassar a vizinhança da singularidade enquanto a função de rastreamento da distância estiver 

em execução, ocorrerá um erro. 
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Os seguintes comandos não podem ser usados enquanto a função de rastreamento da distância é executada. 

Comando para desligar o motor Motor off, SFree 

Comandos de movimento PTP BGo, Go, JTran, Jump, Jump3, Jump3CP, JumpTLZ, Pass, Ptran, 

Pulse, TGo 

Comandos de controle da força FCKeep, comandos de movimento com FC, FS#.Reset, 

FS.Reboot 

Comandos de controle do torque TC 

Comandos de rastreamento do 

transportador 
Comando de movimento + Cnv_QueGet 

Comandos VRT VRT, VRT_CPMotion 

Comandos de configuração AIO_TrackingSet, Arm, ArmSet, Base, Calib, CalPls, ECP, 

ECPSet, Hofs, Inertia, MCal, Power, TLSet, Tool, Weight 

(Para AIO_TrackingSet, ArmSet, ECPSet e TLSet, ocorre um 

erro quando o número usado é mudado).  

Outros Brake, Here, Home, VCal, WaitPos 

 
Configurações para ProportionalGain, IntegralGain e DifferentialGain 

Em ProportionalGain, quanto maior for o valor que você configurar, mais rápido o robô se desloca.  No entanto, 

se o valor configurado for muito alto, o robô se movimentará muito rápido e isso poderá resultar em erro.  

Os parâmetros IntegralGain e DifferentialGain podem ser omitidos.  Para aumentar a precisão da correção, é 

necessária a configuração. 

Se a configuração não for adequada, o robô poderá se movimentar rápido ou vibrar. 

Para detalhes sobre cada configuração de ganho, consulte o manual seguinte: 

Guia do Usuário do EPSON RC+:  19. Função de rastreamento da distância 
 

 

Veja também 

AIO_TrackingSet, AIO_TrackingEnd, AIO_TrackingOnFunction 
 
  

 
CUIDADO 

■ Se for configurado um valor muito alto para ProportionalGain, IntegralGain e 

DifferentialGain, o robô pode se movimentar involuntariamente. 

Aumente os valores de cada parâmetro gradualmente.  Mudar o valor para um 

muito maior de uma vez é extremamente perigoso e o robô pode se movimentar 

involuntariamente. 

Se o robô se mover de forma anormal, pressione imediatamente o botão de 

emergência. 



AIO_TrackingStart : 

 

62 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Exemplo de instrução AIO_TrackingStart 

O que segue é um exemplo de programa que movimenta o robô usando a função de rastreamento da distância. 

(P1: Ponto inicial, P2: ponto de coordenação, P3: Ponto final)  

 

 

 
Function Main 

 Motor On 

 Power High 

 SpeedS 30 

 AccelS 300.300 

 

 Go P1 ‘ Move para P1: ponto inicial 

 AIO_TrackingSet 1,1,0,-5,5,0,2 ‘ Estabelece a função de rastreamento da distância 

 AIO_TrackingStart 1,1,0,0 ‘ Inicia a função de rastreamento da distância 

 Move P2 ‘ Move para P2 executando a função de rastreamento 

da distância 

 Move P3 ‘ Move para P3 executando a função de rastreamento 

da distância 

 AIO_TrackingEnd ‘ Finaliza a função de rastreamento da distância 
 Motor Off 

Fend 

 
CUIDADO 

■ Os parâmetros definidos no exemplo são valores de referência. 

Note que a operação pode não ser bem-sucedida ou o movimento pode ser 

vibratório dependendo dos parâmetros configurados e algumas condições de 

operação. 

Se o robô se mover de forma anormal, pressione imediatamente o botão de 

emergência. 
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AIO_TrackingEnd : 
 
Finaliza a função de rastreamento da distância. 
 

Sintaxe 

AIO_TrackingEnd 
 

Descrição 

Finaliza a função de rastreamento da distância iniciada pelo comando AIO_TrackingStart. 

 

Veja também 

AIO_TrackingSet, AIO_TrackingStart, AIO_TrackingOn Function 
 

Exemplo de instrução AIO_TrackingEnd 

O que segue é um exemplo de programa que movimenta o robô usando a função de rastreamento da distância. 

(P1: Ponto inicial, P2: ponto de coordenação, P3: Ponto final) 

 

 
Function Main 

 Integer ChNo 

 Motor On 

 Power High 

 SpeedS 30 

 AccelS 300.300 

 ChNo=1 

 

 Go P1 ‘ Move para P1: ponto inicial 

 AIO_TrackingSet ChNo,10,0,-3,3,0,2 ‘ Estabelece a função de rastreamento da 

distância 

 AIO_TrackingStart ChNo,1,0,0 ‘ Inicia a função de rastreamento da distância 

 Move P2 ‘ Move para P2 executando a função de 

rastreamento da distância 

 Move P3 ‘ Move para P3 executando a função de 

rastreamento da distância 

 AIO_TrackingEnd ‘ Finaliza a função de rastreamento da distância 
 Motor Off 

Fend 

 
CUIDADO 

■ Os parâmetros definidos no exemplo são valores de referência. 

Note que a operação pode não ser bem-sucedida ou o movimento pode ser 

vibratório dependendo dos parâmetros configurados e algumas condições de 

operação. 

Se o robô se mover de forma anormal, pressione imediatamente o botão de 

emergência. 
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AIO_TrackingOnFunction 
 
Retorna se o robô especificado está ou não executando a função de rastreamento da distância. 

 

Sintaxe 

AIO_TrackingOn(robotNumber) 
 

Parâmetros 

robotNumber Uma expressão em número inteiro que representa o número do robô que você quer 

verificar. 

 

Valores de retorno 

Verdadeiro (−1) quando a função de rastreamento da distância está sendo executada, Falso (0) quando ela parou. 

 

Veja também 

AIO_TrackingSet, AIO_TrackingStart, AIO_TrackingEnd 
 

Exemplo de AIO_TrackingOnFunction 

Function Main 

 Integer i 

 i = AIO_TrackingOn(1) 

 Print # 

Fend 

 
Exemplo de janela de comando 

＞print AIO_TrackingOn(1) 

0 
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Função Align 
 

Retorna os dados do ponto convertidos para alinhar a orientação do robô (U, V, W) no ponto especificado 

no sistema de coordenadas da ferramenta com o eixo mais próximo ou especificado do sistema de 

coordenadas locais. 

 

Sintaxe 

(1) Align (Point[, localNumber[, axisNumber] ]) 
 

Parâmetros 

Point Os dados do ponto. 

localNumber O número do sistema de coordenadas locais que vai ser a referência para o 

alinhamento da orientação. 

Se omitido, será usado o sistema de coordenadas básico.  

axisNumber Especifique o número do eixo para alinhar a orientação do robô.  Se omitido, a 

orientação do robô será alinhada ao eixo da coordenada mais próxima. 
Constante Valor 

COORD_X_PLUS 1: Eixo +X 

COORD_Y_PLUS  2: Eixo +Y 

COORD_Z_PLUS  3:  Eixo +Z  

COORD_X_MINUS  4: Eixo -X 

COORD_Y_MINUS  5: Eixo -Y 

COORD_Z_MINUS  6: Eixo -Z 

 

Descrição 

Durante a operação do robô de 6 eixos (incluindo a série N), a orientação do robô pode ter que ser alinhada 

a um eixo do sistema de coordenadas locais sem mudar a posição do sistema de coordenadas da ferramenta 

(origem) definido com os dados de ponto. 

A função Align converte os dados da orientação (U, V, W) dos dados de ponto especificados e alinha com o 

eixo mais próximo ou especificado do sistema de coordenadas locais.  

 

Para robôs, exceto os robôs de 6 eixos (incluindo a série N), ele retorna um ponto especificado.  

 

Veja também 

Função AlignECP, Função LJM 
 

Exemplo de função Align 

 

Move Align(P0) ROT 
 
P1 = Align(P0, 1) 
Move P1 ROT 
 
P2 = Align(P0, 1, 3) 
Move P2 ROT 
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Função AlignECP 
 

Retorna os dados do ponto convertidos para alinhar a orientação do robô (U, V, W) no ponto especificado 

no sistema de coordenadas da ferramenta com o eixo mais próximo do sistema de coordenadas do ECP 

especificado. 

 

Sintaxe 

(1) AlignECP (Point, ECPNumber) 
 

Parâmetros 

Point Os dados do ponto. 

ECPNumber O número do sistema de coordenadas do ECP que vai ser a referência para o 

alinhamento da orientação.  

 

Descrição 

Durante a operação do robô de 6 eixos (incluindo os da série N), a orientação do robô pode ter que ser 

alinhada a um eixo do sistema de coordenadas locais sem mudar a posição do sistema de coordenadas da 

ferramenta (origem) definido com os dados de ponto. 

A função AlignECP converte os dados da orientação (U, V, W) dos dados de ponto especificados e alinha 

com o eixo mais próximo do sistema de coordenadas locais especificado.  

 

Para robôs, exceto os robôs de 6 eixos (incluindo os da série N), ele retorna um ponto especificado.  

 

Veja também 

Função Align, Função LJM  
 

Exemplo de função AlignECP 

 

Move AlignECP(P0) ROT 
 
P1 = AlignECP(P0, 1) 
Move P1 ROT 
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Operador And 
 

Operador usado para executar uma função And lógica ou bitwise de 2 expressões. 

 

Sintaxe 

result = expr1 And expr2 
 

Parâmetros 

expr1, expr2 Para a função lógica And, qualquer expressão válida que retorne um resultado booleano.  Para 

a função bitwise And, uma Expressão em número inteiro. 

result Para a função lógica And, o resultado é um valor booleano.  Para a função bitwise And, o 

resultado é um número inteiro. 
 

Descrição 

A função lógica And é usada para combinar os resultados de 2 ou mais expressões em um único resultado 

booleano.  A tabela a seguir indica as combinações possíveis. 
 

expr1 expr2 Resultado 

Verdadeiro Verdadeiro Verdadeiro 
Verdadeiro Falso Falso 

Falso Verdadeiro Falso 
Falso Falso Falso 

 
A função bitwise And executa uma comparação bitwise de bits posicionados de forma idêntica em duas 

expressões numéricas e define o bit correspondente no resultado de acordo com a seguinte tabela: 

 
Se o bit na expr1 

for 
E o bit na expr2 for O resultado 

será 

0 0 0 
0 1 0 
1 0 0 
1 1 1 

 

Veja também 

LShift, Mask, Not, Or, RShift, Xor 
 

Exemplo do operador And 

 
Function LogicalAnd(x As Integer, y As Integer) 

  

  If x = 1 And y = 2 Then  

    Print "The values are correct" 

  EndIf 

Fend 

 

Function BitWiseAnd() 

  

  If (Stat(0) And &H800000) = &H800000 Then  

    Print "The enable switch is open" 

  EndIf 

Fend 

 

>print 15 and 7 

7 

>  

javascript:hhobj_7.Click()
javascript:hhobj_8.Click()
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Instrução AOpen 
 

Abre o arquivo no modo de anexar. 

 
Sintaxe 

AOpen fileName As #fileNumber 
   . 
   . 
Close #fileNumber 

 

Parâmetros 

fileName Expressão em string que especifica o caminho e o nome de arquivo válidos.  Caso 

seja especificado somente o nome do arquivo, este dever estar no diretório atual.  

Veja ChDisk para detalhes. 

fileNumber Expressão em número inteiro que representa valores de 30 a 63. 

 

Descrição 

Abre o arquivo especificado e identifica-o pelo número do arquivo especificado.  Esta instrução é usada 

para anexar dados ao arquivo especificado.  Se o arquivo especificado não for encontrado, cria um novo 

arquivo. 

O fileNumber especificado identifica o arquivo enquanto ele está aberto e não pode ser usado para indicar 

um arquivo diferente até o arquivo atual ser fechado.  fileNumber é usado por outras operações de arquivo 

tal como Print#, Write, Flush e Close. 

 

Use a instrução Close para fechar o arquivo e liberar o número do arquivo.  

 

Recomendamos que você use a função FreeFile para obter o número de arquivo para que o mesmo número 

não seja utilizado por mais de uma tarefa. 

Notas 

Há um caminho de rede disponível. 
 

Buffer de gravação de arquivo 

A gravação do arquivo é colocada em um buffer.  Os dados colocados em buffer podem ser gravados com a 

instrução Flush.  Além disso, ao fechar um arquivo com a instrução Close, os dados do buffer podem ser 

gravados. 

 
Veja também 

Close, Print #, BOpen, ROpen, UOpen, WOpen, FreeFile, Flush 
 

Exemplo de instrução AOpen 

Integer fileNum, i 

 

FileNum = FreeFile 

WOpen "TEST.TXT" As #fileNum 

For i = 0 To 100 

   Print #fileNum, i 

Next I 

Close #fileNum 

.... 

.... 

.... 

FileNum = FreeFile 

AOpen "TEST.TXT" As #FileNum 

For i = 101 to 200 

   Print #FileNum, i 

Next i 

Close #FileNum 
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Instruções Arc, Arc3  
 

A instrução Arc move o braço para o ponto especificado usando a interpolação circular no plano XY. 

A instrução Arc3 move o braço para o ponto especificado usando a interpolação circular em 3 dimensões. 

Esses dois comandos estão disponíveis para robôs SCARA (incluindo a série RS) e robôs de 6 eixos 

(incluindo a série N).  

 

Sintaxe 

(1) Arc  midPoint, endPoint [ROT] [CP] [ searchExpr ] [!...!] [SYNC] 
(2) Arc3 midPoint, endPoint [ROT] [ECP] [CP] [ searchExpr ] [!...!] [SYNC] 

 

Parâmetros 

midPoint Expressão de ponto.  O ponto médio (ensinado previamente pelo usuário) através do qual o 

braço se desloca em seu caminho do ponto atual para o endPoint. 

endPoint Expressão de ponto.  O ponto final (ensinado previamente pelo usuário) até o qual o braço se 

desloca durante o movimento em curva. Esta é a posição final no final do movimento circular. 

ROT Opcional.  Decide a velocidade/aceleração/desaceleração em favor da rotação da ferramenta. 

ECP Opcional.  Movimento do ponto de controle externo.  Este parâmetro é válido quando a opção 

ECP é habilitada. 

CP Opcional.  Especifica o movimento de percurso contínuo. 

searchExpr Opcional.  Uma expressão Till ou Find. 

Till | Find 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Instruções de processamento paralelo podem ser usadas com a instrução Arc. Estas são 

opcionais. (Veja a descrição de Processamento paralelo para mais informações). 

SYNC Reserva um comando de movimento.  O robô não se movimentará até que SyncRobots seja 

executado.  

 

Descrição 

Arc e Arc3 são usados para mover o braço em um movimento circular da posição atual para o endPoint 

através do midPoint.  O sistema calcula automaticamente uma curva baseada nos 3 pontos (posição atual, 

endPoint e midPoint) e então se movimenta ao longo da curva até que o ponto definido em endPoint seja 

alcançado. As coordenadas de midPoint e endPoint devem ser ensinadas previamente antes de executar a 

instrução.  As coordenadas não podem ser especificadas na própria instrução. 

 

Arc e Arc3 usam o valor da velocidade de SpeedS e os valores de aceleração e desaceleração de AccelS. 

Consulte Uso de Arc3 com CP abaixo sobre a relação entre a velocidade/aceleração e a 

aceleração/desaceleração.  Se, no entanto, for usado o parâmetro modificador ROT, Arc e Arc3 usam o valor 

da velocidade de SpeedR e os valores de aceleração e desaceleração de AccelR.  Nesse caso, o valor da 

velocidade de SpeedS e os valores de aceleração e desaceleração de AccelS não terão efeito. 

 

Normalmente, quando a distância do movimento é 0 e apenas a orientação da ferramenta é mudada, ocorrerá 

um erro.  Contudo, usando o parâmetro ROT e dando prioridade à aceleração e à desaceleração da rotação 

da ferramenta, é possível realizar o movimento sem ocorrer um erro.  Quando não há alteração na orientação 

com o parâmetro modificador ROT e a distância do movimento não é “0”, ocorrerá um erro. 

 

Ocorrerá também um erro quando a rotação da ferramenta é grande em comparação com a distância do 

movimento e quando a velocidade da rotação excede a velocidade especificada do manipulador. Neste caso, 

reduza a velocidade ou acrescente o parâmetro modificador ROT para dar prioridade à 

velocidade/aceleração/desaceleração rotacional.  
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Quando é usado o ECP (somente Arc3), a trajetória do ponto de controle externo correspondente ao número 

do ECP especificado pela instrução ECP se move de modo circular com respeito ao sistema de coordenadas 

da ferramenta. Neste caso, a trajetória do ponto central da ferramenta não segue uma linha circular. 

ECP

Work

TCP

 
 

Configuração da velocidade e aceleração para o movimento em arco 

Os comandos SpeedS e AccelS são usados para definir a velocidade e a aceleração para as instruções Arc e 

Arc3.  SpeedS e AccelS permitem que o usuário especifique uma velocidade em mm/seg e aceleração em 

mm/seg2. 

 

Notas 

A instrução Arc funciona somente no plano horizontal 

O percurso em arco é um arco verdadeiro no plano horizontal. O percurso é interpolado usando os valores de 

endPoint como sua base para Z e U. Use Arc3 para arcos tridimensionais. 

Verificação da faixa para a instrução Arc 

As instruções Arc e Arc3 não podem computar uma verificação da faixa da trajetória antes do movimento 

em arco. Portanto, mesmo para posições alvo que estejam dentro de uma faixa permitida, quando em 

movimento, o robô pode tentar atravessar um caminho com uma faixa inválida, parando com um impacto 

grave que pode danificar o braço. Para evitar que isto ocorra, certifique-se de realizar verificações da faixa 

executando o programa em baixas velocidades antes de executar em velocidades mais altas. 

Sugestão de movimento para configuração do movimento em arco 

Como o movimento em arco começa a partir da posição atual, pode ser necessário usar Go, Jump ou outro 

comando de movimento relacionado para levar o robô para a posição desejada antes de executar Arc ou Arc3. 

Uso de Arc, Arc3 com CP 

O parâmetro CP faz com que o braço se movimente até o ponto final sem desacelerar ou parar no ponto 

definido por endPoint.  Isto é feito para permitir que o usuário encadeie uma série de instruções de movimento 

para fazer com que o braço se mova ao longo de um percurso contínuo mantendo ao mesmo tempo uma 

velocidade especificada durante todo o movimento.  As instruções Arc e Arc3 sem CP sempre fazem com 

que o braço desacelere até parar antes de chegar ao ponto final. 

 

Erros potenciais 

Mudança nos atributos da mão 

Preste bem atenção nos atributos de HAND (mão) dos pontos usados com a instrução Arc. Se a orientação 

da mão mudar (de direita para esquerda ou vice-versa) durante o movimento de interpolação circular, ocorrerá 

um erro. Isto significa que os valores dos atributos do braço (/L à esquerda ou /R à direita) devem ser os 

mesmos para a posição atual e os pontos midPoint e endPoint. 

Tentativa de mover o braço fora da área de trabalho 

Se o movimento circular especificado tentar mover o braço fora da área de trabalho, ocorrerá um erro. 
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Veja também 

!Parallel Processing!, AccelS, Move, SpeedS 
 

Exemplo de instruções Arc, Arc3 

O diagrama abaixo mostra o movimento em arco que originou no ponto P100 e então vai até P101 e termina 

no P102.  A seguinte função geraria esse tipo de arco: 

 
Function ArcTest 

   Go P100 

   Arc P101, P102 

Fend 

 

 

P101

P100

P102

 

Dica 

Ao tentar pela primeira vez usar a instrução Arc, sugerimos tentar um arco simples com pontos diretamente 

em frente ao robô aproximadamente no meio da área de trabalho.  Tente visualizar o arco que seria gerado e 

certifique-se de não estar ensinando pontos de tal modo que o braço do robô tente mover-se fora da área de 

trabalho normal. 
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Instrução Arch  
 

Define ou exibe os parâmetros de Arch (Arco) para uso com as instruções Jump, Jump3, Jump3CP. 

 

Sintaxe 

(1) Arch  archNumber, departDist, approDist  
(2) Arch  archNumber 
(3) Arch  archNumber 

 

Parâmetros 

archNumber Expressão em número inteiro que representa o número do arco a ser definido.  Os números 

de arco válidos vão de 0 a 6, perfazendo um total de 7 entradas na tabela Arch. (veja a tabela 

padrão para Arch abaixo) 

departDist A distância vertical movida (Z) no início do movimento Jump antes de iniciar o movimento 

horizontal (especificado em milímetros). 

Para Jump3 e Jump3CP, ele especifica a distância de afastamento antes de um movimento 

de transposição (especificado em milímetros). 

approDist A distância vertical necessária (medida da posição Z do ponto para o qual o braço está se 

movendo) para se movimentar de um modo completamente vertical com todo o movimento 

horizontal completo (especificado em milímetros). 

Para Jump3 e Jump3CP, ele especifica a distância de aproximação antes de um movimento 

de transposição (especificado em milímetros). 

 

Valores de retorno 

Exibe a Tabela Arch quando usado sem parâmetros. 

A tabela Arch do número do arco especificado será exibida quando somente o número do arco é especificado. 

 

Descrição 

A finalidade principal da instrução Arch é definir os valores na tabela de arcos necessários para usar com a 

instrução de movimento Jump. O movimento em arco é realizado de acordo com os parâmetros 

correspondentes ao número do arco selecionado no modificador Jump C.  (Para entender completamente a 

instrução Arch, o usuário deve primeiro entender a instrução Jump.)  

 

As definições de Arch permitem que o usuário “arredonde os cantos” na direção Z quando usa a instrução 

Jump C. Enquanto a instrução Jump especifica o ponto para onde se mover (incluindo a posição final da 

articulação Z), as entradas da tabela de arcos especificam quanta distância mover para cima antes de iniciar 

o movimento horizontal (riseDist) e quanta distância para cima a partir da posição final da articulação Z até 

completar todo o movimento horizontal (fallDist). (Veja o diagrama abaixo) 

 

 

 

Distância de 
Afastamento 

Distância de 
Aproximação 
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Há um total de 8 entradas na tabela de Definição dos Arcos com 7 delas (0-6) sendo definíveis pelo usuário.  

A 8a entrada (Arch 7) é o arco padrão que na verdade não especifica nenhum arco, sendo indicada como 

“movimento de comporta”. (Veja o diagrama do movimento de comporta abaixo). A instrução Jump usada 

com a entrada Arch padrão (Entrada 8) faz com que o braço faça o seguinte: 

1) Começa a se mover com o movimento apenas da articulação Z até alcançar o valor da coordenada Z 

especificado pelo comando LimZ. (O valor Z superior) 

2) Em seguida se move horizontalmente para a posição do ponto alvo até as posições X, Y e U finais 

serem alcançadas. 

3) A instrução Jump é então completada movendo o braço para baixo com movimento apenas da 

articulação Z até a posição alvo da articulação Z ser alcançada.  

 

 

 

Movimento de Comporta 

 
(Jump com Arch 7) 

 

P0 P1  
 

 

Valores padrão da tabela Arch 
 

Número 
do arco 

Distância de 
afastamento 

Distância de 
aproximação 

0 30 30 
1 40 40 
2 50 50 
3 60 60 
4 70 70 
5 80 80 
6 90 90 

 

Notas 

Outra causa para o movimento de comporta 

Quando o valor especificado para a distância de elevação ou a distância de descida é maior do que a distância 

real da articulação Z que o robô deve percorrer para alcançar a posição alvo, ocorre o movimento de 

comporta. (Isto é, nenhum tipo de movimento em arco ocorrerá). 

Os valores dos arcos são mantidos 

Os valores da tabela de arcos são permanentemente salvos e não são alterados até que o usuário os altere. 

 
  



Instrução Arch 

 

74 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Cuidado para o movimento em arco 

A trajetória do movimento Jump compreende o movimento vertical e o movimento horizontal. Ela não é uma 

trajetória de percurso contínuo.  A trajetória real do Jump de movimento em arco não é determinada somente 

pelos parâmetros de Arch.  Ela também depende do movimento e da velocidade.   

 

Em uma trajetória em Jump, a distância de afastamento aumenta e a distância de aproximação diminui quando 

a velocidade do movimento é configurada cem um valor alto. Quando a distância de descida da trajetória é 

menor do que a esperada, diminua a velocidade e/ou a desaceleração, ou mude a distância de descida para 

maior. 

 

Sempre tenha cuidado ao otimizar a trajetória de Jump em suas aplicações.  Execute o Jump com o 

movimento e a velocidade desejados para verificar a trajetória real. 

Quando a velocidade é menor, a trajetória será menor.  Se Jump for executado em alta velocidade para 

verificar a trajetória de um movimento em arco, o atuador da extremidade pode chocar-se com um obstáculo 

com menor velocidade. 

 

Mesmo se os comandos Jump são executados com a mesma distância e velocidade, a trajetória é afetada pelo 

movimento dos braços do robô.  Como exemplo geral, para um robô SCARA, a distância ascendente vertical 

aumenta e a distância descendente vertical diminui quando o movimento do primeiro braço é grande.  Quando 

a distância de descida vertical diminui e a trajetória é mais curta do que a esperada, diminua a velocidade 

e/ou a desaceleração, ou mude a distância de descida para maior. 

 

Veja também 

Jump, Jump3, JumpCP 
 

Exemplo de instrução Arch 

Abaixo seguem exemplos das configurações de Arch feitas pela janela de comandos. 

 
> arch 0, 15, 15 

> arch 1, 25, 50 

> jump p1 c1 

> arch 

  arch0 =    15.000        15.000 

  arch1 =    25.000        50.000 

  arch2 =    50.000        50.000 

  arch3 =    60.000        60.000 

  arch4 =    70.000        70.000 

  arch5 =    80.000        80.000 

  arch6 =    90.000        90.000 

> 
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Função Arch  
 

Retorna as configurações do arco. 

 

Sintaxe 

Arch(archNumber, paramNumber) 
 

Parâmetros 

archNumber Expressão em número inteiro que representa a configuração do arco através da qual se 

recupera o parâmetro (0 a 6). 

paramNumber 1: distância de afastamento 

 2: distância de aproximação 

 

Valores de retorno 

Número real contendo a distância. 

 

Veja também 

Instrução Arch 
 

Exemplo de função Arch 

 
Real archValues(6, 1) 

Integer i 

 

' Salva os valores de arco atuais 
For i = 0 to 6 

    archValues(i, 0) = Arch(i, 1) 

    archValues(i, 1) = Arch(i, 2) 

Next i 
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Instrução Arm  
 

Seleciona ou exibe o número do abraço a ser usado. 

 

Sintaxe 

(1) Arm armNumber 
(2) Arm 

 

Parâmetros 

armNumber Expressão em número inteiro opcional.  A faixa válida é de 0 a 15.  O usuário pode 

selecionar até 16 braços diferentes.  O braço 0 é o braço padrão (predeterminado) do 

robô.  Os braços 1 a 15 são braços auxiliares definidos usando a instrução ArmSet.  

Quando omitido, o número do braço atual é exibido. 

 

Valores de retorno 

Quando a instrução Arm é executada sem parâmetros, o sistema exibe o número do braço atual. 

 

Descrição 

Permite que o usuário especifique qual braço deve ser usado para as instruções do robô.  A instrução Arm 

permite que cada braço auxiliar use os dados de posição comuns.  Se não houver nenhum auxiliar instalado, 

o braço padrão (braço número 0) é operado.  Como no momento da entrega o número do braço é especificado 

como “0”, não é necessário usar a instrução Arm para selecionar um braço.  No entanto, se forem usados 

braços auxiliares, eles devem primeiro ser definidos com a instrução ArmSet. 

 

O recurso de configuração do braço auxiliar é fornecido para permitir que os usuários configurem os 

parâmetros apropriados de seus robôs quando a configuração do robô real é um pouco diferente daquela do 

robô padrão.  Por exemplo, se o usuário montou uma 2a articulação de orientação na 2a interligação do robô, 

provavelmente vai querer definir as interligações apropriadas do robô para o novo braço auxiliar que é 

formado.  Isto permitirá que o braço auxiliar funcione corretamente sob as seguintes condições: 

 

- Especificando que 2 ou mais braços sejam movidos através de um único ponto de dados. 

- Usando o comando Pallet 

- Usando o movimento de percurso contínuo 

- Usando especificações da posição relativa 

- Usando as coordenadas locais 

 

Para os robôs SCARA (incluindo a série RS) com articulações rotatórias usadas com um sistema de 

coordenadas cartesianas, os cálculos do ângulo da articulação são baseados nos parâmetros definidos por 

ArmSet. Portanto, este comando é crítico se for necessária uma definição de mão ou braço auxiliar. 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Notas 

Braço 0 

O Braço 0 não pode ser definido ou alterado pelo usuário através da instrução ArmSet. Ele é reservado, uma 

vez que é usado para definir a configuração do robô padrão.  Quando o usuário configura o braço como “0”, 

isto significa usar os parâmetros do braço do robô padrão. 

 

Número do braço não definido 

Selecionar números de braços auxiliares que não foram definidos pelo comando ArmSet resultará em um 

erro. 
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Veja também 

ArmClr, ArmSet, ECPSet, TLSet 
 

Exemplo de instrução Arm 

Os seguintes exemplos são definições de braços auxiliares potenciais usando as instruções ArmSet e Arm. 

ArmSet define o braço auxiliar e Arm define qual braço usar como o braço atual. (Arm 0 é o braço padrão 

do robô e não pode ser ajustado pelo usuário). 

 

Pela janela de comandos: 

 
> ArmSet 1, 300, -12, -30, 300, 0 

> ArmSet 

  arm0 250  0  0  300  0 

  arm1 300  -12  -30  300  0 

 

> Arm 0 

> Jump P1  'Salta para P1 usando a configuração do braço padrão 
> Arm 1 

> Jump P1  'Salta para P1 usando o braço auxiliar 1 
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Função Arm 
 

Retorna o número do braço atual do robô atual. 

 

Sintaxe 

Arm 
 

Valores de retorno 

Número inteiro contendo o número do braço atual. 

 

Veja também 

Instrução Arm 
 

Exemplo de função Arm 

 
Print "The current arm number is: ", Arm 
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Instrução ArmClr 
 

Apaga (anula) a definição de um braço. 

 

Sintaxe 

ArmClr  armNumber 
 

Parâmetros 

armNumber Expressão em número inteiro que representa de qual dos 15 braços deve ser apagada 

(anulada) a definição.   

(Arm 0 é o braço padrão do robô e não pode ser ajustado pelo usuário). 

 

Descrição 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

Arm, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLSet 
 

Exemplo de instrução ArmClr 

 
ArmClr 1 
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Função ArmDef 
 

Retorna o estado da definição do braço. 

 

Sintaxe 

ArmDef (armNumber) 
 

Parâmetros 

armNumber Expressão em número inteiro que representa de qual braço deve ser retornado o estado. 
 

Valores de retorno 

True (Verdadeiro) se o braço especificado foi definido, do contrário, False (Falso). 

 

Veja também 

Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLClr, TLSet 
 

Exemplo de função ArmDef 

 
Function DisplayArmDef(armNum As Integer) 

 

   Integer i 

 

   If ArmDef(armNum) = False Then 

      Print "Arm ", ArmNum, "is not defined" 

   Else 

      Print "Arm ", armNum, " Definition:" 

      For i = 1 to 5 

       Print ArmSet(armNum, i) 

      Next i 

   EndIf 

Fend 
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Instrução ArmSet  
 

Especifica e retorna os braços auxiliares. 

 

Sintaxe 

(1) ArmSet armNumber, link2Dist, joint2Offset, zOffset [, link1Dist] [, orientAngOffset] 
(2) ArmSet armNumber 
(3) ArmSet 

 

Parâmetros 

armNumber Expressão em número inteiro: a faixa válida é de 1 a 15.  O usuário pode definir até 15 

braços auxiliares diferentes. 

paramNumber Robôs SCARA (incluindo a série RS) 

1 Distância horizontal da articulação 2 até o centro da orientação (mm) 

2 Compensação do ângulo da articulação 2 (grau) 

3 Compensação da altura (mm) 

4 Distância horizontal da articulação 1 até a articulação 2 (mm) 

5 Compensação do ângulo da articulação de orientação em graus. 

 

Valores de retorno 

Quando a instrução ArmSet é iniciada sem parâmetros, o sistema exibe todos os números e parâmetros dos 

braços auxiliares.  

Os números e parâmetros do braço especificado serão exibidos somente quando o número do braço é 

especificado. 

 

Descrição 

Permite que o usuário especifique os parâmetros do braço auxiliar a ser usado além da configuração do braço 

padrão.  Isto é principalmente útil quando um braço ou mão auxiliar está instalado no robô.  Ao usar um 

braço auxiliar, o braço é selecionado pela instrução Arm. 

 

Os parâmetros link1Dist e orientAngOffset são opcionais.  Se eles forem omitidos, os valores padrão são os 

valores do braço padrão. 

 

O recurso de configuração do braço auxiliar é fornecido para permitir que os usuários configurem os 

parâmetros apropriados de seus robôs quando a configuração do robô real é um pouco diferente daquela do 

robô padrão. Por exemplo, se o usuário montou uma 2a articulação de orientação na 2a interligação do robô, 

provavelmente vai querer definir as interligações apropriadas do robô para o novo braço auxiliar que é 

formado.  Isto permitirá que o braço auxiliar funcione corretamente sob as seguintes condições: 

 

- Especificando que 2 ou mais braços sejam movidos através de um único ponto de dados. 

- Usando o comando Pallet 

- Usando o movimento de percurso contínuo 

- Usando especificações da posição relativa 

- Usando as coordenadas locais 

Para os robôs SCARA (incluindo os da série RS) com articulações rotatórias usadas com um sistema de 

coordenadas cartesianas, os cálculos do ângulo da articulação são baseados nos parâmetros definidos por 

ArmSet.  Portanto, este comando é crítico se for necessária uma definição de mão ou braço auxiliar. 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 
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Nota 

Braço 0 

O Braço 0 não pode ser definido ou alterado pelo usuário. Ele é reservado, uma vez que é usado para definir 

a configuração do robô padrão. Quando o usuário configura o braço como 0 isto significa usar os parâmetros 

do braço do robô padrão. 

 

 

 

 
Braço auxiliar 

 

Eixo X 

Eixo Y 

Braço auxiliar 

 

Braço 

auxiliar 

 

Articulação 2 

 
Articulação 2 

 

Articulação 1 

 
Articulação 1 

 

Robô SCARA Robô cartesiano 

Série RS: 

Vista desta 

direção 

Robôs SCARA (S[érie RS) 

 
 

 

Veja também 

Arm, ArmClr 
 

Exemplo de instrução ArmSet 

Os seguintes exemplos são definições de braços auxiliares potenciais usando as instruções ArmSet e Arm. 

ArmSet define o braço auxiliar e Arm define qual braço usar como o braço atual. (Arm 0 é o braço padrão 

do robô e não pode ser ajustado pelo usuário). 

 

Pela janela de comandos: 
 

> ArmSet 1, 300, -12, -30, 300, 0 

> ArmSet 

  Arm 0: 125.000, 0.000, 0.000, 225.000, 0.000 

  Arm 1: 300.000, -12.000, -30.000, 300.000, 0.000 

 

> Arm 0 

> Jump P1  ‘Salta para P1 usando a configuração do braço padrão 
> Arm 1 

> Jump P1  'Salta para P1 usando o braço auxiliar 1 
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Função ArmSet 
 

Retorna um parâmetro de ArmSet. 

 

Sintaxe 

ArmSet(armNumber, paramNumber) 
 

Parâmetros 

armNumber Expressão em número inteiro que representa o número do braço para o qual os valores 

são recuperados. 

paramNumber Expressão em número inteiro que representa o parâmetro a ser recuperado (0 a 5), 

conforme descrito abaixo. 

 

Robôs SCARA (incluindo a série RS) 
paramNumber Valor retornado 

1 Distância horizontal da articulação 2 até o centro da orientação (mm) 

2 Compensação do ângulo da articulação 2 (grau) 

3  Compensação da altura (mm) 

4  Distância horizontal da articulação 1 até a articulação 2 (mm) 

5  Compensação do ângulo da articulação de orientação em graus. 

 

Valores de retorno 

Número real contendo o valor do parâmetro especificado, conforme descrito acima. 

 

 

 
Braço Auxiliar 

Eixo X 

Eixo Y 

 

Braço auxiliar 

 

Braço 

Auxiliar 

 

Articulação 2 

 
Articulação 2 

 

Articulação 1 

 
Articulação 1 

 

Robô SCARA Robô cartesiano 

Série RS: 

Vista desta 

direção 

Robôs SCARA (Série RS) 

 
 

 

Veja também 

ArmClr, Instrução ArmSet 
 

Exemplo de função ArmSet 

 
Real x 

 

x = ArmSet(1, 1) 
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Função Asc 
 

Retorna o código ASCII do primeiro caractere em uma string de caracteres.  

(Retorna o código do caractere em um número decimal). 

 

Sintaxe 

Asc(string) 
 

Parâmetros 

string Qualquer expressão em string válida de pelo menos um caractere. 

 

Valores de retorno 

Retorna um número inteiro que representa o código ASCII do primeiro caractere na string enviada para a 

função Asc. 

 

Descrição 

A função Asc é usada para converter um caractere em sua representação numérica em ASCII.  A string de 

caracteres enviada para a função ASC pode ser uma constante ou uma variável. 

 

Nota 

Somente o primeiro caractere do valor ASCII é retornado 

Embora a instrução Asc permita strings de caracteres com mais de 1 caractere, somente o primeiro caractere 

é realmente usado pela instrução Asc.  Asc retorna o valor ASCII somente do primeiro caractere. 

 

Veja também 

Chr$, InStr, Left$, Len, Mid$, Right$, Space$, Str$, Val 
 

Exemplo de função Asc 

Este exemplo usa a instrução Asc em um programa e através da janela de comandos como segue: 

 
Function asctest 

    Integer a, b, c 

    a = Asc("a") 

    b = Asc("b") 

    c = Asc("c") 

    Print "The ASCII value of a is ", a 

    Print "The ASCII value of b is ", b 

    Print "The ASCII value of c is ", c 

Fend 

 

Pela janela de comandos: 

 
>print asc("a") 

97 

>print asc("b") 

98 

> 



Função Asin 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 85  

Função Asin 
 

Retorna o arco seno de uma expressão numérica. 

 

Sintaxe 

Asin(number) 
 

Parâmetros 

number Expressão numérica que representa o seno de um ângulo. 

 

Valores de retorno 

Valor real, em radianos, que representa o arco seno do parâmetro number.  

 

Descrição 

Asin retorna o arco seno de uma expressão numérica.  A faixa de valores é de -1 a 1.  O valor retornado por 

Asin variará de -PI / 2 a PI / 2 radianos.  Se number for < -1 ou > 1, ocorre um erro. 

 

Para converter de radianos para graus, use a função RadToDeg. 

 

Veja também 

Abs, Acos, Atan, Atan2, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val 
 

Exemplo de função Asin 

 
Function asintest 

 Double x 

 

 x = Sin(DegToRad(45)) 

 Print "Asin of ", x, " is ", Asin(x) 

Fend 
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Função AtHome 
 

Retorna se o robô atual está na posição de estacionamento ou não.  

 

Sintaxe 

AtHome 
 

Valores de retorno 

True se o robô atual está na posição de estacionamento, do contrário False. 

 

Descrição 

A função AtHome retorna se o robô atual está na posição de estacionamento ou não.  Para registrar a posição 

de estacionamento, use o comando HomeSet ou o Gerenciador do robô.  Para mover para a posição de 

estacionamento, use o comando Home. 

 

Veja também 

Home, HomeClr, HomeDef, HomeSet, Hordr, MCalComplete 
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Função Atan 
 

Retorna o arco tangente de uma expressão numérica. 

 

Sintaxe 

Atan(number) 
 

Parâmetros 

number Expressão numérica que representa a tangente de um valor angular. 

 

Valores de retorno 

Valor real, em radianos, que representa o arco tangente do parâmetro number.  

 

Descrição 

Atan retorna o arco tangente de uma expressão numérica.  A expressão numérica (number) pode ser qualquer 

valor numérico.  O valor retornado por Atan variará de -PI a PI radianos.  

 

Para converter de radianos para graus, use a função RadToDeg. 

 

Veja também 

Abs, Acos, Asin, Atan2, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val 
 

Exemplo de função Atan 

 
Function atantest 

 Real x, y 

 x = 0 

 y = 1 

 Print "Atan of ", x, " is ", Atan(x) 

 Print "Atan of ", y, " is ", Atan(y) 

Fend 
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Função Atan2 
 

Retorna o ângulo dos pontos de conexão (0,0) e (X, Y) da linha imaginária em radianos. 

 

Sintaxe 

Atan2(X, Y) 
 

Parâmetros 

X Expressão numérica que representa a coordenada X. 

Y Expressão numérica que representa a coordenada Y. 

 

Valores de retorno 

Valor numérico em radianos (-PI a +PI). 

 

Descrição 

Atan2(X, Y) retorna o ângulo da linha que conecta os pontos (0, 0) e (X, Y).  A função trigonométrica retorna 

um ângulo de arco tangente em todos os quatro quadrantes. 

 

Veja também 

Abs, Acos, Asin, Atan, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val 
 

Exemplo de função Atan2 

 
Function at2test 

 Real x, y 

 Print "Please enter a number for the X Coordinate:" 

 Input x 

 Print "Please enter a number for the Y Coordinate:" 

 Input y 

 Print "Atan2 of ", x, ", ", y, " is ", Atan2(x, y) 

Fend 
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Instrução ATCLR 
 

Apaga e inicializa o torque médio para uma ou mais articulações. 

 

Sintaxe 

ATCLR [j1 [,j2 [, j3 [, j4 [, j5 [, j6 [, j7 [, j8 [, j9]]]]]]]]] 
 

 

Parâmetros 

j1 - j9 Expressão em número inteiro que representa o número da articulação.  Se não for 

fornecido nenhum parâmetro, então os valores médios do torque são apagados de 

todas as articulações. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9.  Se for fornecida uma articulação não 

existente, ocorre um erro.  

 

Descrição 

ATCLR apaga os valores médios do torque das articulações especificadas.  

Você deve executar o ATCLR antes de executar o ATRQ. 

 

Veja também 

ATRQ, PTRQ  
 

Exemplo de instrução ATCLR 

< Exemplo 1> 
O seguinte é um exemplo para mostrar os valores do torque das articulações especificadas depois de apagar 

os valores do torque efetivos de todas as articulações. 

 
> atclr 

> go p1 

> atrq 1 

    0,028 

> atrq 

    0.028    0.008 

    0.029    0.009 

    0.000    0.000 

> 

 

< Exemplo 2> 
O seguinte é um exemplo para mostrar os valores do torque das articulações especificadas depois de apagar 

os valores do torque efetivos das articulações J1, J4 e J5 dos robôs de múltiplos eixos verticais. 

 
> atclr 4, 1, 5 

> go p1 

> ptrq 1 

    0,227 

> ptrq 4 

    0,083 
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Instrução ATRQ 
 

Exibe o torque médio da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

ATRQ  [jointNumber]  
 

Parâmetros 

jointNumber Opcional.  Expressão em número inteiro que representa o número da articulação. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Exibe os valores médios do torque de todas as articulações. 

 

Descrição 

ATRQ exibe o torque RMS (raiz do valor quadrático médio) médio da articulação especificada.  O estado de 

carga do motor pode ser obtido com esta instrução.  O resultado é um valor real de 0 a 1 com 1 sendo o torque 

médio máximo. 

 

Você deve executar o ATCLR antes de executar este comando.   

 

Esta instrução tem restrição de tempo.  Você deve executar o ATRQ dentro de 60 segundos depois de executar 

o ATCLR.  Quando esse tempo é excedido, ocorre o erro 4030.   

 

Veja também 

ATCLR, Função ATRQ, PTRQ 
 

Exemplo de instrução ATRQ 

 

> atclr 

> go p1 

> atrq 1 

    0,028 

> atrq 

    0.028    0.008 

    0.029    0.009 

    0.000    0.000 

> 

 

 



Função ATRQ 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 91  

Função ATRQ 
 

Retorna o torque médio da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

ATRQ (jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número da articulação. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Valor real de 0 a 1. 

 

Descrição 

A função ATRQ retorna o torque RMS (raiz do valor quadrático médio) médio da articulação especificada.  

O estado de carga do motor pode ser obtido com esta instrução.  O resultado é um valor real de 0 a 1 com 1 

sendo o torque médio máximo.  

 

Você deve executar o ATCLR antes de executar esta função.  

 

Esta instrução tem restrição de tempo.  Você deve executar o ATRQ dentro de 60 segundos depois de executar 

o ATCLR.  Quando esse tempo é excedido, ocorre o erro 4030.   

 

Veja também 

Instrução ATRQ, PTCLR, PTRQ 
 

Exemplo de função ATRQ 

Este exemplo usa a função ATRQ em um programa: 

 
Function CheckAvgTorque 

  Integer i 

 

  Go P1 

  ATCLR 

  Go P2 

  Print "Average torques:" 

  For i = 1 To 4 

    Print "Joint ", i, " = ", ATRQ(i) 

  Next i 

Fend 
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Instrução AutoLJM 
 

Define a função Auto LJM. 

 

Sintaxe 

AutoLJM { On | Off } 
 

Parâmetros 

On | Off On: Habilita a função LJM automática. 

Off: Desabilita a função LJM automática. 
 

Descrição 

A instrução AutoLJM está disponível para os seguintes comandos. 

Arc, Arc3, Go, Jump3, Jump3CP, Move 

 

Quando AutoLJM está habilitado (On), o manipulador opera com um movimento mínimo da articulação, 

exatamente como quando se usa a função LJM, seja ou não a função LJM aplicada aos dados da posição a 

serem transferidos a cada comando.  Por exemplo, para obter o mesmo efeito que Go LJM(P1), você pode 

escrever um programa como segue. 

AutoLJM On 

Go P1 

 AutoLJM Off 

Como AutoLJM pode habilitar a função LJM dentro de uma seção particular de um programa, não é 

necessário editar cada comando de movimento. 

 

Quando AutoLJM está desabilitado (Off), a função LJM só fica habilitada quando é aplicada aos dados da 

posição a serem transferidos a cada comando de movimento. 

 

Em qualquer um dos casos a seguir, a instrução AutoLJM tem a configuração especificada nas configurações 

do controlador (padrão de fábrica: Off) 

Inicialização do controlador 
Reinicialização 
Todas as tarefas param 
Motor ligado 
Troca do modo de operação 
automático/programação 

Notas 

Aplicação dupla de AutoLJM e função LJM 

Se a função LJM for aplicada aos dados de ponto a serem transferidos para o comando de movimento 

enquanto AutoLJM está habilitado, a função LJM será aplicada duplamente na execução do comando. 

Para Move LJM(P1, Here) e Move LJM(P1), habilitar AutoLJM não afetará o movimento.  No entanto, se 

AutoLJM for habilitado para Move LJM(P1, P0), pode haver uma diferença nas posições de finalização do 

movimento de Move LJM(LJM(P1, P0), Here), com AutoLJM habilitado, e as posições de Move LJM(P1, 

P0), com AutoLJM desabilitado. 

Recomenda-se escrever um programa de modo a não duplicar as funções AutoLJM e LJM. 

 

Precaução no uso de AutoLJM 

Você pode configurar a função AutoLJM para ser habilitada na inicialização do controlador configurando 

as preferências do controlador.  No entanto, se AutoLJM for sempre habilitado pelas preferências do 

controlador, esta função ajusta automaticamente a postura do manipulador para reduzir a distância do 

movimento, mesmo quando você deseja mover a articulação amplamente.  Portanto, recomenda-se criar um 

programa para aplicar a função LJM somente quando necessário usando a função LJM ou o comando 

AutoLJM. 
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Veja também 

Função AutoLJM, Função LJM 
 

Exemplo de instrução AutoLJM 

 
AutoLJM On 

Go P1 

Go P2 

AutoLJM Off 
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Função AutoLJM 
 

Retorna o estado de AutoLJM. 

 

Sintaxe 

AutoLJM 
 

Valores de retorno 

0 = LJM automático desativado 

1 = LJM automático ativado 

 

Veja também 
AutoLJM  

 

Exemplo de função AutoLJM 

 
If AutoLJM = Off Then 

    Print "AutoLJM is off" 

EndIf 

  



AutoOrientationFlag 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 95  

AutoOrientationFlag 
 

Muda o sinalizador de orientação de N6-A1000**. 
 

Sintaxe 

AutoOrientationFlag { On | Off } 
 

Parâmetros 

On | Off On: habilita AutoOrientationFlag. 

Off: desabilita AutoOrientationFlag.  (Padrão) 

Descrição 

AutoOrientationFlag está disponível para os seguintes comandos: 

Go, BGo, TGo, Jump3, JumpTLZ 
 

Muda o seguinte sinalizador de orientação: 

Modelo 
Parâmetro 

OFF/ON 

Sinalizador de orientação 
Observação 

Mão Cotovelo Punho 

N6-A1000** 

OFF - - -  
Move-se com o sinalizador de orientação 

selecionado pelo usuário.  (Padrão) 

ON - ✓ ✓ 1 

Configure “ON” (Ativado) quando não 

puder selecionar o sinalizador de 

orientação. 

✓: Ao configurar AutoOrientationFlag para “ON”, o sinalizador de orientação é alterado 

*1: O sinalizador de orientação do punho só é alterado quando você muda o sinalizador de orientação do 

cotovelo.  Quando você muda o sinalizador de orientação do punho, ele será o sinalizador de 

orientação que minimizará o movimento da Articulação 4. 

Use AutoOrientationFlag com a Função LJM 

Quando você usa o comando com a Função LJM, Wrist Flag, J4Flag e J6Flag serão a orientação 

selecionada pela Função LJM. 

Por exemplo, quando você configura o sinalizador de orientação da Função LJM para “3”, “Wrist Flag”, “J4Flag” e 

“J6Flag” são selecionados e então a Articulação 5 terá o movimento mais curto.  Quando você não usa a Função 

LJM, “Wrist Flag”, “J4Flag” e “J6Flag” são selecionados e então a Articulação 4 terá o movimento mais curto. 

 

Exemplo de AutoOrientationFlag  

Motor On 

Power High 

AutoOrientationFlag On 

 

Go P1 

Go P2 

Ao configurar AutoOrientationFlag para “ON”: 

O sinalizador é mudado como segue devido à posição do 

ponto P e da linha vermelha. 

O ponto P está acima da linha vermelha: Above 

O ponto P está abaixo da linha vermelha: Below 

 
Above 

Below 

 

 

NOTA 
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Função AutoOrientationFlag  
 
Retorna o estado de AutoOrientationFlag 

 

Sintaxe 

AutoOrientationFlag 
 

Valores de retorno 

0 = AutoOrientationFlag desativado 

1 = AutoOrientationFlag ativado 

 

Veja também 

AutoOrientationFlag 
 

Exemplo de função AutoOrientationFlag 

If AutoOrientationFlag = Off Then 

    Print " AutoOrientationFlag is off" 

EndIf 
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Instrução AvgSpeedClear 
 
Apaga e inicializa a média dos valores de velocidade absolutos de uma ou mais articulações. 

 

Sintaxe 

AvgSpeedClear [j1 [,j2 [, j3 [, j4 [, j5 [, j6 [, j7 [, j8 [, j9]]]]]]]]] 
 

Parâmetros 

j1 - j9 Expressão em número inteiro que representa o número da articulação.  Se não for 

fornecido nenhum parâmetro, então os valores médios de todas as articulações são 

apagados. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9.  Se for fornecida uma articulação não existente, 

ocorre um erro. 
 

Descrição 

AvgSpeedClear apaga a média dos valores de velocidade absolutos das articulações especificadas. 

Você deve executar AvgSpeedClear antes de executar AvgSpeed. 

Este comando não suporta eixos adicionais PG. 

 

Veja também 

AvgSpeed, PeakSpeed 
 

Exemplo de instrução AvgSpeedClear 

< Exemplo 1> 
O seguinte é um exemplo para mostrar os valores de velocidade médios das articulações especificadas depois 

de apagar os valores de velocidade médios de todas as articulações. 

 
> AvgSpeedClear 

> Go P1 

> AvgSpeed 1 

    0.073 

> AvgSpeed 

    0.073    0.044 

    0.021    0.069 

    0.001    0.108 

    0.000    0.000 

    0,000 

> 

 

< Exemplo 2> 
O seguinte é um exemplo para mostrar os valores de velocidade médios das articulações especificadas depois 

de apagar os valores de velocidade médios das articulações J1, J4 e J5 dos robôs de múltiplos eixos verticais. 
 

> AvgSpeedClear 4, 1, 5 

> Go P1 

> AvgSpeed 1 

    0.226 

> AvgSpeed 4 

    0.207 
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Instrução AvgSpeed 
 
Exibe a média dos valores de velocidade absolutos das articulações especificadas. 

 

Sintaxe 

AvgSpeed [jointNumber] 
 

Parâmetros 

jointNumber Opcional.  Expressão em número inteiro que representa o número da articulação. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 
 

Valores de retorno 

Exibe a média dos valores absolutos da velocidade atual das articulações especificadas.  Se nenhuma 

articulação for especificada, será exibida a média dos valores de velocidade absolutos de todas as 

articulações. 

 

Descrição 

AvgSpeed exibe a média dos valores de velocidade absolutos das articulações especificadas.  O estado de 

carga do motor pode ser obtido com esta instrução.  O resultado é um valor real de 0 a 1 com 1 sendo o valor 

máximo da velocidade média. 

Se o valor médio for abaixo de 0,001, o resultado será exibido como 0. 

 

Você deve executar AvgSpeedClear antes da execução deste comando. 

 

Esta instrução tem restrição de tempo.  Você deve executar o AvgSpeed dentro de 60 segundos depois de 

executar o AvgSpeedClear.  Quando esse tempo é excedido, ocorre o erro 4088. 

 

Quando estiver usando o controlador virtual ou conduzindo o funcionamento em vazio, a média dos valores 

de velocidade absolutos é calculada a partir da velocidade comandada em lugar da velocidade real. 

Este comando não suporta eixos adicionais PG. 

 

Veja também 

AvgSpeedClear, AvgSpeed Function, PeakSpeed 
 

Exemplo de instrução AvgSpeed 

 

> AvgSpeedClear 

> Go P1 

> AvgSpeed 1 

    0,226 

> AvgSpeed 

    0.226    0.133 

    0.064    0.207 

    0.003    0.314 

    0.000    0.000 

    0.000 

> 
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Função AvgSpeed 
 
Retorna a média dos valores de velocidade absolutos das articulações especificadas. 

 

Sintaxe 

AvgSpeed (jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número da articulação. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 
 

Valores de retorno 

Valor real de 0 a 1. 

 

Descrição 

A função AvgSpeed retorna média dos valores de velocidade absolutos das articulações especificadas.  O 

estado de carga do motor pode ser obtido com esta função.  O resultado é um valor real de 0 a 1 com 1 sendo 

o valor máximo da velocidade média. 

 

Você deve executar AvgSpeedClear antes da execução deste comando. 

 

Esta instrução tem restrição de tempo.  Você deve executar a função AvgSpeed dentro de 60 segundos depois 

de executar a instrução AvgSpeed.  Quando esse tempo é excedido, ocorre o erro 4088. 

 

Quando estiver usando o controlador virtual ou conduzindo o funcionamento em vazio, a média dos valores 

de velocidade absolutos é calculada a partir da velocidade comandada em lugar da velocidade real. 

Este comando não suporta eixos adicionais PG. 

 

Veja também 

AvgSpeed, AvgSpeedClear, PeakSpeed 
 

Exemplo de função AvgSpeed 

Este exemplo usa a função AvgSpeed em um programa: 

 
Function CheckAvgSpeed 

  Integer i 

 

  Go P1 

  AvgSpeedClear 

  Go P2 

  Print "Average speeds:" 

  For i = 1 To 6 

    Print "Joint ", i, " = ", AvgSpeed (i) 

  Next i 

Fend 
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Instrução AvoidSingularity 
 

Define a função de evasão da singularidade. 

 

Sintaxe 

AvoidSingularity { mode } 
 

Parâmetros 

mode Expressão em número inteiro que representa um modo de evitar a singularidade a ser usado 

Constante Valor Modo 

SING_NONE 0 
Desabilita a função de evasão da 

singularidade. 

SING_THRU 1 
Habilita a função de evasão da 

singularidade. 

SING_THRUROT 2 
Habilita a função de evasão da 

singularidade nos movimentos CP com um 

modificador ROT. 

SING_VSD 3 
Habilita a função de movimento CP de 

velocidade variável. 

SING_AUTO 4 
Seleciona automaticamente a função de 

evasão da singularidade ou a função de 

movimento CP de velocidade variável. 

SING_AVOID 5 
Habilita a função de evasão da 

singularidade do cotovelo. 
 

Descrição 

A instrução AvoidSingularity está disponível para os seguintes comandos. 

Move, Arc, Arc3, Jump3, Jump3CP, JumpTLZ 

 

A função de evasão da singularidade destina-se a evitar erros de aceleração quando o robô de 6 eixos verticais 

(incluindo a série N) ou da série RS se aproxima da singularidade no movimento CP passando por uma 

trajetória diferente e retornando para a trajetória original depois de passar a singularidade.  Como a função 

de evasão da singularidade é normalmente configurada para “1: Enabled” (1: Habilitada) na inicialização do 

controlador, não é necessário mudar a configuração.  Se você não deseja a evasão da singularidade para 

assegurar a compatibilidade com um software que não suporta a função de evasão da singularidade, ou para 

evitar uma lacuna na trajetória, desabilite a função. 

A função de movimento CP de velocidade variável controla automaticamente a velocidade mantendo ao 

mesmo tempo a trajetória quando o robô de 6 eixos verticais (incluindo a série N) ou da série RS se aproxima 

da singularidade para evitar o erro de aceleração e o erro de excesso de velocidade, e retorna para o comando 

de velocidade normal depois de sair da singularidade.  Para passar a singularidade mantendo ao mesmo tempo 

a trajetória, as Articulações 1, 2, 4 e 6 podem se mover amplamente. 

Se o parâmetro AvoidSingularity for alterado, esta função permanecerá habilitada até a próxima inicialização 

do controlador. 

Na inicialização do controlador, AvoidSingularity tem a configuração especificada nas configurações do 

controlador (padrão de fábrica: 1).  Além disso, os parâmetros de SingularityAngle, SingularitySpeed e 

SingularityDist são restabelecidos para os valores padrão quando a configuração de AvoidSingularity é 

alterada. 

 

O modo SING_AUTO é a combinação dos modos SING_THRU e SING_VSD.  SING_THRU ou 

SING_VSD é selecionado, dependendo no movimento ou da velocidade. 
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Notas 

Configuração da condição de vizinhança da singularidade para o robô de 6 eixos verticais e 
da série N 

Para determinar se o manipulador se aproxima da vizinhança da singularidade do punho, o ângulo da 

Articulação 5 e a velocidade angular da articulação 4 são usados.  Como padrão, o ângulo da Articulação 5 

é configurado para ±10 graus e o ângulo da Articulação 4 é configurado para ±10 % em relação à 

velocidade máxima da articulação.  Para mudar essas configurações, use os comandos SingularityAngle 

SingularitySpeed. 

Além disso, para determinar se o manipulador se aproxima da vizinhança da singularidade da mão, são 

usadas as coordenadas do ponto P.  Como padrão, a distância entre o ponto P e o eixo de rotação da 

Articulação 1 é configurada em 30 mm.  Para mudar essa configuração, use o comando SingularityDist. 

 

Configuração da condição de vizinhança da singularidade para o robô da série RS 

Para determinar se o manipulador se aproxima da vizinhança da singularidade da mão, são usadas as 

coordenadas do ponto de origem no sistema de coordenadas padrão da ferramenta 0.  Como padrão, a 

distância entre o ponto de origem e o eixo de rotação da Articulação 1 é configurada em 30 mm.  Para 

mudar essa configuração, use o comando SingularityDist. 

 

Precauções para o robô da série N 

Para a série N2, diferentemente de outros modelos, a configuração padrão da função de evasão da 

singularidade é “3: Habilita a função de movimento CP de velocidade variável. ” 

Para a série N6, como outros modelos, a configuração padrão da função de evasão da singularidade é “1: 

Habilita a função de evasão da singularidade”. 

Os robôs da série N têm a singularidade do cotovelo diferente das singularidades do punho e da mão.   

A área de singularidade do cotovelo é onde a Articulação 3 se encontra em 0 grau (a Articulação 3 e a 

Articulação 2 se sobrepõem).  Para detalhes sobre o movimento de evasão próximo da área de 

singularidade do cotovelo, consulte o Manual do usuário do EPSON RC+. 

Diferença entre SING_THRU e SING_AVOID 

SING_THRU evita as singularidades do punho e do ombro, mas não a singularidade do cotovelo. 

Para evitar a singularidade do cotovelo, use SING_AVOID.  Observe, no entanto, que o movimento de 

evasão da singularidade do cotovelo muda a trajetória amplamente, diferentemente de outros movimentos 

de evasão da singularidade.   

Quando SING_AVOID é selecionado para os modelos de manipuladores que não os da série N, ocorre o 

erro 4002. 

 

 

Veja também 

Função AvoidSingularity, SingualrityAngle, SingularitySpeed, SingularityDist 
 

Exemplo de instrução AvoidSingularity 

 

AvoidSingularity 0 ‘Desabilita a evasão da singularidade e opera o manipulador 
Move P1 

Move P2 

AvoidSingularity 1 
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Função AvoidSingularity 
 

Retorna o estado de AvoidSingularity. 

 

Sintaxe 

AvoidSingularity 
 

Valores de retorno 

0 = Função de evasão da singularidade desabilitada 
1 = Função de evasão da singularidade habilitada 

2  = Função de evasão da singularidade habilitada para os comandos do movimento CP comum 

modificador ROT 
3  = Função de movimento CP de velocidade variável habilitada 

4  = Seleção automática da função de evasão da singularidade ou da função de movimento CP de 

velocidade variável 

5 = Função de evasão da singularidade do cotovelo habilitada 
 

Veja também 
AvoidSingularity 

 

Exemplo de função AvoidSingularity 

 
If AvoidSingularity = Off Then 

    Print "AvoidSingularity is off" 

EndIf 
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Instrução Base  
 

Define e exibe o sistema de coordenadas base. 

 

Sintaxe 

(1) Base pCoordinateData 
(2) Base pOrigin, pXaxis, pYaxis [, { X | Y } ] 

 

Parâmetros 

pCoordinateData Dados de ponto que representam os dados de coordenada da origem e direção. 

pOrigin Expressão em número inteiro que representa o ponto de origem usando o sistema de 

coordenadas do robô. 

pXaxis Expressão em número inteiro que representa um ponto ao longo do eixo X usando o 

sistema de coordenadas do robô se o alinhamento X for especificado. 

pYaxis Expressão em número inteiro que representa um ponto ao longo do eixo Y usando o 

sistema de coordenadas do robô se o alinhamento Y for especificado. 

X | Y Opcional.  Se o alinhamento X for especificado, então pXaxis se encontra no eixo X 

do novo sistema de coordenadas e somente a coordenada Z do pYaxis é usada.  Se o 

alinhamento Y for especificado, então pYaxis se encontra no eixo Y do novo sistema 

de coordenadas e somente a coordenada Z do pXaxis é usada.  Se omitido, o 

alinhamento X é assumido. 

 

Descrição 

Define o sistema de coordenadas base do robô especificando a origem e o ângulo de rotação do sistema de 

coordenadas base em relação ao sistema de coordenadas absolutas do robô. 

 

Para restabelecer o sistema de coordenadas base para o padrão, execute a seguinte instrução.  Isto fará com 

que o sistema de coordenadas base seja o mesmo que o sistema de coordenadas absolutas do robô. 

 
Base XY(0, 0, 0, 0) 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Nota 

A mudança do sistema de coordenadas base afeta todas as definições locais 

Quando as coordenadas base são mudadas, todos os sistemas de coordenadas locais devem ser redefinidos. 

 

Veja também 

Local 
 

Exemplo de instrução Base 

Define a origem do sistema de coordenadas base em 100 mm no eixo X e 100 mm no eixo Y 

 
> Base XY(100, 100, 0, 0) 
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Função BClr 
 

Apaga um bit em um número e retorna o novo valor. 

 

Sintaxe 

BClr (number, bitNum) 
 

Parâmetros 

number Especifica o valor numérico para apagar o bit por uma expressão ou um valor numérico. 

bitNum Especifica o bit (número inteiro de 0 a 31) a ser apagado por uma expressão ou valor numérico. 

 

Valores de retorno 

Retorna o novo valor do valor numérico especificado (número inteiro). 

 

Veja também 

BClr64, BSet, BSet64, BTst, BTst64 
 

Exemplo de função BClr 

 
flags = BClr(flags, 1) 
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Função BClr64 
 

Apaga um bit em um número e retorna o novo valor. 
 

Sintaxe 

BClr64 (number, bitNum) 
 

Parâmetros 

number Especifica o valor numérico para apagar o bit por uma expressão ou um valor numérico. 

bitNum Especifica o bit (número inteiro de 0 a 63) a ser apagado por uma expressão ou valor numérico. 

 

Valores de retorno 

Retorna o novo valor do valor numérico especificado (número inteiro). 

 

Veja também 

BClr, BSet, BSet64, BTst, BTst64 
 

Exemplo de função BClr64 

 
flags = BClr64(flags, 1) 
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Instrução BGo 
 

Executa um movimento relativo ponto a ponto no sistema de coordenadas local selecionado. 

 

Sintaxe 

BGo destination  [CP]   [PerformMode modeNumber]  [searchExpr]  [!...!] [SYNC] 
 

Parâmetros 

destination  O destino alvo do movimento usando uma expressão de ponto. 

CP Opcional.  Especifica o movimento de percurso contínuo. 

PerformMode Opcional.  Especifica o modo de desempenho do robô. 

modeNumber Especifique o modo de operação atribuído a PerformMode com um valor de número 

inteiro (1 a 3) ou com a seguinte constante.  Se PerformMode for especificado, este 

parâmetro não poderá ser emitido. 

Constante Valor Descrição 

MODE_STANDARD 1 Define o modo padrão. 
MODE_HIGH_SPEED 2 Define o modo de alta velocidade. 
MODE_LOW_OSCILLATION 3 Define o movo de baixa oscilação. 

 

searchExpr Opcional.  Uma expressão Till ou Find. 

Till | Find 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Opcional.  As instruções de processamento paralelo podem ser adicionadas para executar 

a I/O e outros comandos durante o movimento. 

SYNC Reserva um comando de movimento.  O robô não se movimentará até que SyncRobots 

seja executado.  

 

Descrição 

Executa o movimento relativo ponto a ponto no sistema de coordenadas locais selecionado especificado na 

expressão de ponto destination. 

 

Se um sistema de coordenadas locais não for especificado, o movimento relativo ocorrerá no local 0 (sistema 

de coordenadas base). 

 

Os atributos de orientação do braço especificados na expressão de ponto destination são ignorados.  O 

manipulador mantém os atributos de orientação do braço atuais.  No entanto, para um manipulador de 6 eixos 

(incluindo a série N), os atributos de orientação do braço são automaticamente mudados de modo que a 

distância de deslocamento da articulação seja a menor possível.  Isto é equivalente a especificar o parâmetro 

modificador LJM para a instrução Move.  Portanto, se você quiser mudar a orientação do braço em mais de 

180 graus, execute-a várias vezes. 

 

O modificador Till é usado para completar o BGo desacelerando e parando o robô em uma posição de 

deslocamento intermediária se a condição Till atual for satisfeita. 

 

O modificador Find é usado para armazenar um ponto em FindPos quando a condição Find se torna 

verdadeira durante o movimento. 

 

Quando o processamento paralelo é usado, é possível executar outros processamentos em paralelo com o 

comando de movimento.  

 

O parâmetro CP faz com que a aceleração do próximo comando de movimento inicie quando inicia a 

desaceleração para o comando de movimento atual.  Neste caso, o robô não vai parar na coordenada de 

destino e continuará a se mover para o próximo ponto. 
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O movimento de desaceleração e o movimento de aceleração dos diferentes modos podem ser combinados 

quando PerformMode é definido enquanto o movimento do percurso está ativado.  Algumas combinações 

não estão disponíveis, dependendo dos modos de operação.  Para detalhes, consulte Instrução PerformMode. 
 

Veja também 

Accel, BMove, Find, !....! Parallel Processing, Point Assignment, PerformMode, Speed, Till, TGo, 
TMove, Tool 
 

Exemplo de instrução BGo 

 

> BGo XY(100, 0, 0, 0) 'Move 100 mm na direção X (no sistema de coordenadas locais) 
 

Function BGoTest 

 

  Speed 50 

  Accel 50, 50 

  Power High 

 

  P1 = XY(300, 300, -20, 0) 

  P2 = XY(300, 300, -20, 0) /L 

  Local 1, XY(0, 0, 0, 45) 

 

  GoP1 

  Print Here 

  BGo XY(0, 50, 0, 0) 

  Print Here 

 

  Go P2 

  Print Here 

  BGo XY(0, 50, 0, 0) 

  Print Here 

 

  BGo XY(0, 50, 0, 0) /1 

  Print Here 

   

Fend 

 
[Output] 

 X:  300.000 Y:  300.000 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /R /0 

 X:  300.000 Y:  350.000 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /R /0 

 X:  300.000 Y:  300.000 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /L /0 

 X:  300.000 Y:  350.000 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /L /0 

 X:  264.645 Y:  385.355 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /L /0 
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Instrução BMove 
 

Executa um movimento relativo de interpolação linear no sistema de coordenadas local selecionado. 

 

Sintaxe 

BMove destination  [ROT]  [CP]  [ searchExpr ]  [ !...! ] [SYNC] 
 

Parâmetros 

destination  O destino alvo do movimento usando uma expressão de ponto. 

ROT Opcional.  Decide a velocidade/aceleração/desaceleração em favor da rotação 

da ferramenta. 

CP Opcional.  Especifica o movimento de percurso contínuo. 

searchExpr Opcional.  Uma expressão Till ou Find. 

Till | Find 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Opcional.  As instruções de processamento paralelo podem ser adicionadas para 

executar a I/O e outros comandos durante o movimento. 

SYNC Reserva um comando de movimento.  O robô não se movimentará até que 

SyncRobots seja executado.  

 

Descrição 

Executa o movimento relativo interpolado linear no sistema de coordenadas locais selecionado especificado 

na expressão de ponto destination. 

 

Se um sistema de coordenadas locais não for especificado, o movimento relativo ocorrerá no local 0 (sistema 

de coordenadas base). 

 

Os atributos de orientação do braço especificados na expressão de ponto destination são ignorados. O 

manipulador mantém os atributos de orientação do braço atuais.  No entanto, para um manipulador de 6 eixos 

(incluindo a série N), os atributos de orientação do braço são automaticamente mudados de modo que a 

distância de deslocamento da articulação seja a menor possível.  Isto é equivalente a especificar o parâmetro 

modificador LJM para a instrução Move.  Portanto, se você quiser mudar a orientação do braço em mais de 

180 graus, execute-a várias vezes. 

 

BMove usa o valor da velocidade de SpeedS e os valores de aceleração e desaceleração de AccelS. Consulte 

Uso de BMove com CP abaixo sobre a relação entre a velocidade/aceleração e a aceleração/desaceleração.  

Se, no entanto, for usado o parâmetro modificador ROT, BMove usa o valor da velocidade de SpeedR e os 

valores de aceleração e desaceleração de AccelR.  Nesse caso, o valor da velocidade de SpeedS e os valores 

de aceleração e desaceleração de AccelS não terão efeito.  

 

Normalmente, quando a distância do movimento é “0” e apenas a orientação da ferramenta é mudada, 

ocorrerá um erro. Contudo, usando o parâmetro ROT e dando prioridade à aceleração e à desaceleração da 

rotação da ferramenta, é possível realizar o movimento sem ocorrer um erro. Quando não há alteração na 

orientação com o parâmetro modificador ROT e a distância do movimento não é “0”, ocorrerá um erro. 

 

Ocorrerá também um erro quando a rotação da ferramenta é grande em comparação com a distância do 

movimento e quando a velocidade da rotação excede a velocidade especificada do manipulador. Neste caso, 

reduza a velocidade ou acrescente o parâmetro modificador ROT para dar prioridade à 

velocidade/aceleração/desaceleração rotacional.  

 

O modificador Till é usado para completar o BMove desacelerando e parando o robô em uma posição de 

deslocamento intermediária se a condição Till atual for satisfeita. 
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O modificador Find é usado para armazenar um ponto em FindPos quando a condição Find se torna 

verdadeira durante o movimento. 

 

Quando Till é usado e a condição Till é satisfeita, o manipulador para imediatamente e o comando de 

movimento é finalizado. Se a condição Till não for satisfeita, o manipulador se move para o ponto de destino.  

 

Quando Find é usado e a condição Find é satisfeita, a posição atual é armazenada. Consulte Find para 

detalhes. 

 

Quando o processamento paralelo é usado, é possível executar outros processamentos em paralelo com o 

comando de movimento.  

 
Nota 

Uso de BMove com CP 

O parâmetro CP faz com que o braço se movimente até o destino sem desacelerar ou parar no ponto definido 

por destination.  Isto é feito para permitir que o usuário encadeie uma série de instruções de movimento para 

fazer com que o braço se mova ao longo de um percurso contínuo mantendo ao mesmo tempo uma velocidade 

especificada durante todo o movimento.  A instrução BMove sem CP sempre faz com que o braço desacelere 

até parar antes de chegar ao ponto de destino. 

 

Veja também 

AccelS, BGo, Find, !....! Parallel Processing, Point Assignment, SpeedS, TGo, Till, TMove, Tool 
 

Exemplo de instrução BMove 

> BMove XY(100, 0, 0, 0)'Move 100 mm na direção X (no sistema de coordenadas locais) 
 

Function BMoveTest 

 

  Speed 50 

  Accel 50, 50 

  SpeedS 100 

  AccelS 1000, 1000 

  Power High 

 

  P1 = XY(300, 300, -20, 0) 

  P2 = XY(300, 300, -20, 0) /L 

  Local 1, XY(0, 0, 0, 45) 

 

  Go P1 

  Print Here 

  BMove XY(0, 50, 0, 0) 

  Print Here 

 

  Go P2 

  Print Here 

  BMove XY(0, 50, 0, 0) 

  Print Here 

 

  BMove XY(0, 50, 0, 0) /1 

  Print Here   

 

Fend 

 

[Output] 

 X:  300.000 Y:  300.000 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /R /0 

 X:  300.000 Y:  350.000 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /R /0 

 X:  300.000 Y:  300.000 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /L /0 

 X:  300.000 Y:  350.000 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /L /0 

 X:  264.645 Y:  385.355 Z:  -20.000 U:    0.000 V:    0.000 W:    0.000 /L /0 
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Instrução Boolean 
 

Declara variáveis do tipo booleano. (Número inteiro de 2 bytes). 

 

Sintaxe 

Boolean  varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar como do tipo booleano. 

subscripts Opcional.  As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões.  A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])   

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

A instrução Boolean é usada para declarar variáveis como do tipo booleano.  As variáveis do tipo booleano 

podem conter um de dois valores, False e True.  As variáveis locais devem ser declaradas no início de uma 

função.  As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

 

Veja também 

Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, UINT64, 
UShort 

 

Exemplo de instrução Boolean 

 
Boolean partOK 

Boolean A(10)         'Array de uma dimensão do tipo booleano 

Boolean B(10, 10)     'Array de duas dimensões do tipo booleano 

Boolean C(5, 5, 5)    'Array de três dimensões do tipo booleano 
 

partOK = CheckPart() 

If Not partOK Then 

   Print "Part check failed" 

EndIf 
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Instrução BOpen 
 

Abre um arquivo no modo binário. 

 

Sintaxe 

BOpen fileName As #fileNumber 
   . 
   . 
Close #fileNumber 

 

Parâmetros 

fileName Expressão em string que especifica o caminho e o nome de arquivo válidos. 

Caso seja especificado somente o nome do arquivo, este dever estar no diretório 

atual. 

Veja ChDisk para detalhes.  

fileNumber Expressão em número inteiro que representa valores de 30 a 63. 

 

Descrição 

Abre o arquivo especificado e identifica-o pelo número do arquivo especificado. Esta instrução é usada 

para acessar o arquivo especificado no modo binário.  Se o arquivo especificado não for encontrado, criará 

um novo arquivo.  Se o arquivo existir, lerá e gravará os dados desde o início.   

Use os comandos ReadBin e WriteBin para ler e gravar os dados no modo binário. 

Nota 

Há um caminho de rede disponível. 

 

O fileNumber especificado identifica o arquivo enquanto ele está aberto e não pode ser usado para indicar 

um arquivo diferente até o arquivo atual ser fechado.  fileNumber é usado por outras operações de arquivo 

tal como ReadBin, WriteBin, Seek, Eof, Flush e Close. 

 

A posição (ponteiro) de leitura/gravação do arquivo pode ser trocada usando o comando Seek.  Ao trocar 

entre o acesso de leitura e gravação, use Seek para reposicionar o ponteiro do arquivo. 

 

Use a instrução Close para fechar o arquivo e liberar o número do arquivo.  

 

Recomendamos que você use a função FreeFile para obter o número de arquivo para que o mesmo número 

não seja utilizado por mais de uma tarefa. 

 

Veja também 

Close, AOpen, FreeFile, ReadBin, ROpen, UOpen, WOpen, WriteBin 
 

Exemplo de instrução BOpen 

 

Integer fileNum, i 
 
fileNum = FreeFile 
BOpen "TEST.DAT" As #fileNum 
For i = 0 To 100 
   WriteBin #fileNum, i 
Next i 
 
Flush #fileNum 
Seek #fileNum, 10 
ReadBin #fileNum, i 
Print "data = ", i 
Close #fileNum 
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Instrução Box 
 

Especifica e exibe a área de verificação da aproximação.  

 

Sintaxe 

(1) Box  AreaNum [, robotNumber], minX, maxX, mixY, maxY, minZ, maxZ [localNumber] 
(2) Box  AreaNum, robotNumber, minX, maxX, mixY, maxY, minZ, maxZ, remote OutLogic 

[localNumber] 
(3) Box  AreaNum, robotNumber 
(4) Box 

 

Parâmetros 

AreaNum Expressão em número inteiro que representa o número da área de 1 a 15. 

robotNumber Expressão em número inteiro que especifica qual robô você quer configurar. 

Se robotNumber for omitido na sintaxe (1), o número do robô atual será usado. 

Você não pode omitir robotNumber na sintaxe (2) e (3). 

minX A posição da coordenada X mínima que pode ser configurada para a área de 

verificação da aproximação. 

maxX A posição da coordenada X máxima que pode ser configurada para a área de 

verificação da aproximação. 

minY A posição da coordenada Y mínima que pode ser configurada para a área de 

verificação da aproximação. 

maxY A posição da coordenada Y máxima que pode ser configurada para a área de 

verificação da aproximação. 

minZ A posição da coordenada Z mínima que pode ser configurada para a área de 

verificação da aproximação. 

maxZ A posição da coordenada Z máxima que pode ser configurada para a área de 

verificação da aproximação.  

Remote OutLogic On | Off 

Defina a lógica de saída remota.  Para configurar a saída I/O em On (Ativada) 

quando Box se aproxima, use On. Para configurar a saída I/O em Off (Desativada) 

quando Box se aproxima, use Off.  Quando o parâmetro é omitido, será usado On. 
localNumber Especifique o número do sistema de coordenadas locais de 0 a 15.  

Certifique-se de adicionar “/LOCAL” antes do número.  Quando o parâmetro for 

omitido, será usado o número “0” do sistema de coordenadas locais. 

 

Valores de retorno 

Quando a Sintaxe (3) é usada, é exibida configuração da área especificada. 

Quando a Sintaxe (4) é usada, são exibidas as configurações de área de todos os números de área do robô 

atual. 

 

Descrição 

A instrução Box é usada para definir a área de verificação da aproximação.  A área de verificação da 

aproximação serve para verificar as aproximações do atuador da extremidade do robô nessa área.  A posição 

do atuador da extremidade é calculada pela ferramenta atual.  A área de verificação da aproximação é definida 

no sistema de coordenadas base do robô ou no sistema de coordenadas locais especificado em localNumber, 
e se encontra entre os valores máximo e mínimo de X, Y e Z do sistema de coordenadas especificado. 

Quando é usada a área de verificação da aproximação, o sistema detecta as aproximações em qualquer estado 

do motor enquanto o controlador está ativado. 

Você pode também usar a função GetRobotInsideBox ou a função InsideBox para obter o resultado da 

verificação da aproximação.  A função GetRobotInsideBox pode ser usada para a condição de espera do 

comando Wait.  Você pode fornecer o resultado da verificação para a I/O configurando a saída remota. 
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Quando vários robôs usam uma área, você deve definir a área através do sistema de coordenadas de cada 

robô.  

 

 

 

Box1 

 

Limite inferior dos eixos X, Y, Z 

Limite superior dos eixos X, Y, Z 

Robô 2 Robô 1 

 

Configurar Box 1 pela posição do Robô 1 
Box 1, 1, 100, 200, 0, 100, 0, 100 

O limite inferior dos eixos X, Y, Z é (100, 0, 0) e o limite superior é (200, 100, 100) 

Configurar Box 1 pela posição do Robô 2  
Box 1, 2, -200, -100, 0, 100, 0, 100 

O limite inferior dos eixos X, Y, Z é (−200, 0, 0) e o limite superior é (−100, 100, 100) 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Notas 

Desativação da área de verificação da aproximação pelo eixo da coordenada 

Você pode desativar a área de verificação da aproximação de cada eixo de coordenada.  Para desativar 

somente o eixo Z, defina minZ e maxZ para 0.  Por exemplo Box 1, 200, 300, 0, 500, 0, 0. 

Neste caso, é verificado se o atuador da extremidade do robô está na área dimensional XY. 

Valores padrão da área de verificação da aproximação 

Os valores padrão para a instrução Box são “0, 0, 0, 0, 0, 0”. (A verificação da área de verificação da 

aproximação está desativada). 

Seleção da ferramenta 

A verificação da aproximação é executada para a ferramenta atual.  Quando muda a ferramenta, a verificação 

da aproximação pode exibir a aproximação da ferramenta de dentro para fora da área ou ao contrário, embora 

o robô não esteja operando. 

Eixo adicional 
Para o robô que tem o eixo adicional ST (incluindo o eixo de funcionamento), to plano de verificação da 

aproximação a ser configurado não depende da posição do eixo adicional, mas é baseado no sistema de 

coordenadas base do robô.  

 

Dica 

Configuração da instrução Box pelo Gerenciador do robô 

O EPSON RC+ tem uma caixa de diálogo para apontar e clicar que permite definir a área de verificação da 

aproximação.  O método mais simples de configurar os valores de Box é usando a página Box de Robot 

Manager . 

 

Veja também 

BoxClr, BoxDef, GetRobotInsideBox, InsideBox, Plane 
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Exemplo de instrução Box 

< Exemplo 1> 
Estes são exemplos para configurar a área de verificação da aproximação usando a instrução Box . 
 

> Box 1, -200, 300, 0, 500, -100, 0 

 

> Box 

Box 1: 1, -200.000, 300.000, 0.000, 500.000, -100.000, 0.000, ON 

/LOCAL0 

 

< Exemplo 2> 
Abaixo está um programa simples para configurar os valores de Box especificando os números 1 e 2 do 

sistema de coordenadas locais. 

 
 

Function SetBox 

 

   Integer i 

 

   Box 1, -200, 300, 0, 500, -100, 0 /LOCAL1 

 

   i = 2 

   Box 2, 100, 200, 0, 100, -200, 100 /LOCAL(i) 

 

Fend 
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Função Box 
 

Retorna a área de verificação da aproximação especificada. 

 

Sintaxe 

Box(AreaNum[, robotNumber], limit) 
 

Parâmetros 

AreaNum Expressão em número inteiro que representa o número da área. 

robotNumber Opcional.  Expressão em número inteiro que especifica qual robô você quer 

configurar. 

Se omitido, o número do robô atual é usado. 

limit Expressão em número inteiro que especifica qual limite será retornado. 

 1: Limite inferior 

 2: Limite superior 

 

Valores de retorno 

Quando você seleciona 1 para limit, o ponto contém o limite inferior das coordenadas X, Y, Z.  

Quando você seleciona 2 para limit, o ponto contém o limite superior das coordenadas X, Y, Z.  

 

Veja também 

Box, BoxClr, BoxDef, GetRobotInsideBox, InsideBox 
 

Exemplo de função Box 

 

P1 = Box(1,1) 

P2 = Box(1,2) 
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Instrução BoxClr 
 

Apaga a definição da área de verificação da aproximação. 

 

Sintaxe 

BoxClr AreaNum[, robotNumber] 
 

Parâmetros 

AreaNum Expressão em número inteiro que representa o número da área de 1 a 15.  

robotNumber Opcional.  Expressão em número inteiro que especifica qual robô você quer 

configurar. 

Se omitido, o número do robô atual é usado. 

 

Descrição 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

Box, BoxDef, GetRobotInsideBox, InsideBox 
 

Exemplo de instrução BoxClr 

Este exemplo usa a função BoxClr em um programa. 
 

Function ClearBox 

 

   If BoxDef(1) = True Then 

      BoxClr 1 

   EndIf 

Fend 
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Função BoxDef 
 

Retorna se Box foi definido ou não. 

 

Sintaxe 

BoxDef(AreaNum) [, robotNumber] 
 

Parâmetros 

AreaNum Expressão em número inteiro que representa um número de área de 1 a 15. 

robotNumber Expressão em número inteiro que representa o número do robô que você quer 

configurar.  

Se omitido, será especificado o número do robô atual.  

 

Valores de retorno 

True se a área de verificação da aproximação está definida para o número de área especificado, do contrário 

será False. 

 

Veja também 

Box, BoxClr, GetRobotInsideBox, InsideBox 
 

Exemplo de função BoxDef 

Este exemplo usa a função BoxDef em um programa. 

 
Function ClearBox 

 

   If BoxDef(1) = True Then 

      BoxClr 1 

   EndIf 

Fend 
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Instrução Brake 
 

Ativa ou desativa o freio da articulação especificada do robô atual. 

 

Sintaxe 

Brake status, jointNumber 
 

Parâmetros 

status A palavra-chave On =é usada para ativar o freio. A palavra-chave Off =é usada para desativar 

o freio. 

jointNumber O número da articulação de 1 a 6. 

 

Descrição 

O comando Brake é usado para ativar ou desativar os freios de uma articulação do robô de 6 eixos (incluindo 

a série N).  Ele só pode ser usado quando inserido através da janela de comandos.  Este comando destina-se 

a uso somente pelo pessoal da manutenção. 

 

Quando a instrução Brake é executada, o parâmetro de controle do robô é inicializado.  

Veja Motor On  para detalhes.  

 

 

ATENÇÃO 

■ Tenha extremo cuidado ao desativar um freio.  Certifique-se de que a articulação 

esteja adequadamente apoiada, caso contrário, ela pode cair e causar danos no 

robô e no pessoal. 

 

Nota 

Antes de liberar o freio, fique preparado para usar o interruptor de parada de emergência 

Quando o controlador está no estado de parada de emergência, os freios do motor são travados.  Tenha em 

mente que o braço do robô pode cair pelo próprio peso quando o freio é desativado com o comando Brake.  

 

Veja também 

Motor, Power, Reset, SFree, SLock 
 

Exemplo de instrução Brake 

 
> brake on, 1 

 

> brake off, 1 
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Função Brake 
 

Retorna o estado do freio para a articulação especificada. 

 

Sintaxe 

Brake (jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número da articulação.  Os valores vão de 1 

até o número de articulações do robô. 
 

Valores de retorno 

0 = Freio desativado, 1 = Freio ativado. 

 

Veja também 

Brake 
 

Exemplo de função Brake 

 
If brake(1) = Off Then 

  Print “Joint 1 brake is off” 

EndIf 
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Função BSet  
 

Define um bit em um número e retorna o novo valor. 

 

Sintaxe 

BSet (number, bitNum) 
 

Parâmetros 

number Especifique o valor para definir o bit com uma expressão ou um valor numérico. 

bitNum Especifique o bit (número inteiro de 0 a 31) a ser definido por uma expressão ou valor 

numérico. 

 

Valores de retorno 

Retorna o valor definido do bit do valor numérico especificado (número inteiro). 

 

Veja também 

BClr, BClr64, BSet64, BTst, BTst64 
 

Exemplo de função BSet 

 
flags = BSet(flags, 1) 
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Função BSet64 
 

Define um bit em um número e retorna o novo valor. 

 

Sintaxe 

BSet64 (number, bitNum) 
 

Parâmetros 

number Especifique o valor para definir o bit com uma expressão ou um valor numérico. 

bitNum Especifique o bit (número inteiro de 0 a 63) a ser definido por uma expressão ou valor 

numérico. 

 

Valores de retorno 

Retorna o valor definido do bit do valor numérico especificado (número inteiro). 

 

Veja também 

BClr, BClr64, BSet, BTst, BTst64 
 

Exemplo de função BSet64 

 
flags = BSet64(flags, 1) 
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Função BTst 
 

Retorna o estado de 1 bit em um número. 

 

Sintaxe 

BTst (number, bitNum) 
 

Parâmetros 

number Especifique o valor para o teste do bit com uma expressão ou um valor numérico. 

bitNum Especifique o bit (número inteiro de 0 a 31) a ser testado. 

 

Valores de retorno 

Retorna os resultados do teste do bit (número inteiro 1 ou 0) do valor numérico especificado. 

 

Veja também 

BClr, BClr64, BSet, BSet64, BTst64 
 

Exemplo de função BTst 

 
If BTst(flags, 1) Then 

    Print "Bit 1 is set" 

EndIf 
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Função BTst64 
 

Retorna o estado de 1 bit em um número. 

 

Sintaxe 

BTst64 (number, bitNum) 
 

Parâmetros 

number Especifique o valor para o teste do bit com uma expressão ou um valor numérico. 

bitNum Especifique o bit (número inteiro de 0 a 63) a ser testado. 

 

Valores de retorno 

Retorna os resultados do teste do bit (número inteiro 1 ou 0) do valor numérico especificado. 

 

Veja também 

BClr, BClr64, BSet, BSet64, BTst 
 

Exemplo de função BTst64 

 
If BTst64(flags, 1) Then 

    Print "Bit 1 is set" 

EndIf 
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Instrução Byte  
 

Declara variáveis do tipo byte (número inteiro de 2 bytes). 

 

Sintaxe 

Byte  varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar como do tipo byte. 

subscripts Opcional.  As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões.  A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

A instrução Byte é usada para declarar variáveis como do tipo byte.  As variáveis do tipo byte podem conter 

números inteiros que variam de -128 a +127. As variáveis locais devem ser declaradas no início de uma 

função.   

As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

 

Veja também 

Boolean, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, UInt64, 
UShort 

 

Exemplo de instrução Byte 

O exemplo a seguir declara uma variável do tipo byte e então atribui um valor a ela.  Uma operação And 

bitwise é então realizada para ver se o bit alto do valor na variável test_ok está ativado (1) ou desativado (0).  

O resultado é impresso na tela. (Obviamente, neste exemplo, o bit alto do test_ok da variável será sempre 

configurado uma vez que atribuímos à variável o valor de 15.) 

 
Function Test 

    Byte A(10)         'Array de uma dimensão do tipo byte 

    Byte B(10, 10)     'Array de duas dimensões do tipo byte 

    Byte C(5, 5, 5)    'Array de três dimensões do tipo byte 
    Byte test_ok 

    test_ok = 15 

    Print "Initial Value of test_ok = ", test_ok 

    test_ok = (test_ok And 8) 

    If test_ok <> 8 Then 

       Print "test_ok high bit is ON" 

    Else 

       Print "test_ok high bit is OFF" 

    EndIf 

Fend 
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Instrução Calib 
 

Substitui os atuais valores de pulso da postura do braço pelos atuais valores de CalPls. 

 

Sintaxe 

Calib  joint1[, joint2 ][, joint3][, joint4][, joint5][, joint6][, joint7][, joint8][, joint9] 
 

Parâmetros 

joint Número inteiro de 1 a 9 que especifica o número da articulação a ser calibrada.  

Embora normalmente apenas uma articulação possa precisar de calibração em algum 

momento, até todas as nove articulações podem ser calibradas ao mesmo tempo com 

o comando Calib. 

O eixo S adicional é o 8 e o eixo T é o 9. 

 

Descrição 

Calcula e especifica automaticamente o valor de compensação (Hofs). Essa compensação é necessária para 

fazer coincidir a origem de cada um dos motores das articulações do robô com a correspondente origem 

mecânica do robô. 

 

O comando Calib deve ser usado quando o valor do pulso do motor tiver mudado.  A ocorrência mais comum 

para usá-lo é depois de trocar um motor.  Normalmente, os valores de pulso da posição de calibração 

corresponderiam aos valores de pulso de CalPls. No entanto, após operações de manutenção tal como a troca 

de motores, esses dois conjuntos de valores não mais corresponderão e então a calibração se torna necessária. 

 

A calibração pode ser realizada movendo-se o braço para uma posição de calibração desejada e então 

executando o comando Calib. Com a execução de Calib, o valor de pulso da posição de calibração é mudado 

para o valor de CalPls, (o valor de pulso correto para a posição de calibração) 

 

Para realizar uma calibração adequada, os valores de Hofs devem ser determinados.  Para que os valores de 

Hofs sejam automaticamente calculados, mova o braço para a posição de calibração desejada e execute Calib. 

O controlador calcula automaticamente os valores de Hofs baseado nos valores de pulso da calibração e nos 

valores de pulso de CalPls. 

 

Nota 

Tenha cuidado ao usar o comando Calib 

O comando Calib destina-se a ser usado somente para fins de manutenção. Execute Calib somente quando 

necessário. 

A execução de Calib faz com que o valor de Hofs seja substituído. Como alterações não intencionais do 

valor de Hofs podem causar movimento imprevisível do robô, tenha cuidado e execute o comando Calib 

somente quando necessário. 

 

Erro potencial 

Erro de nenhum número de articulação especificado 

Se o número da articulação não for especificado com o comando Calib, ocorrerá um erro. 

 

Veja também 
CalPls, Hofs 



Instrução Calib 

 

126 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Exemplo de instrução Calib 

 

Exemplo pela janela de comandos.  

> CalPls   'Exibe os valores atuais de CalPls 
 65523, 43320, -1550, 21351 

> Pulse    'Exibe os valores atuais de Pulse 
PULSE: 1: 65526 pls 2: 49358 pls 3: 1542 pls 4: 21299 pls 

> Calib 2   'Executa a calibração somente para a articulação 2 

> Pulse    'Exibe os valores de Pulse (alterados) 
PULSE: 1: 65526 pls 2: 43320 pls 3: 1542 pls 4: 21299 pls 

> 
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Instrução Call  
 

Chama uma função do usuário. 

 

Sintaxe 

Call funcName [(argList)] 
 

Parâmetros 

funcName O nome de uma função que está sendo chamada. 

argList Opcional.  Lista de argumentos que foram especificados na declaração da função. 

Para o argumento, use a seguinte sintaxe:  

[ByRef] varName [( )], ou expressão numérica  

ByRef Opcional.  Especifique ByRef quando se referir à variável que será vista 

pela função chamada.  Neste caso, a alteração no argumento em uma 

função pode ser refletida na variável do lado que chama.  Você pode mudar 

os valores recebidos como referência.  
 

Descrição 

A instrução Call causa a transferência do controle do programa para uma função (definida em 

Function...Fend).  Isto significa que a instrução Call faz com que a execução do programa saia da atual função 

e seja transferida para a função especificada por Call.  A execução do programa continua então naquela 

função até chegar em uma instrução Exit Function ou Fend.  O controle é então devolvido para a função de 

chamada original na próxima instrução após a instrução Call. 

Você pode omitir a palavra-chave Call e o argumento entre parênteses.  Por exemplo, abaixo está uma 

instrução de chamada usada com ou sem a palavra-chave Call: 
 

Call MyFunc(1, 2) 

MyFunc 1, 2 
 

Você pode chamar uma função externa em uma biblioteca de vínculo dinâmico (DLL).  Para detalhes, 

consulte Instrução Declare.  
Para executar uma subrotina dentro de uma função, use GoSub...Return. 

Você pode especificar uma variável como um argumento.  Especificando o parâmetro ByRef, você pode 

refletir a alteração do argumento na função na variável do lado que chamou.  

Ao especificar o parâmetro ByRef, você precisa especificar também ByRef para a lista de argumentos da 

definição da função (instrução Function) e a definição da função DLL (instrução Declare).  

O parâmetro ByRef é necessário quando se fornece uma variável de array como argumento. 

 

Veja também 

Function, GoSub 
 

Exemplo de instrução Call 

< Arquivo 1: MAIN.PRG> 
Function main 

    Call InitRobot 

Fend 

 

< Arquivo 2: INIT.PRG> 
Function InitRobot 

 

    If Motor = Off Then 

        Motor On 

    EndIf 

    Power High 

    Speed 50 

    Accel 75, 75 

Fend 
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Instrução CalPls  
 

Especifica e exibe os valores de pulso da posição e da orientação para a calibração. 

 

Sintaxe 

(1) CalPls  j1Pulses, j2Pulses, j3Pulses, j4Pulses[, j5Pulses, j6Pulses] [, j7Pulses] [, j8Pulses, 
j9Pulses] 

(2) CalPls  
 

Parâmetros 

j1Pulses Valor de pulso da primeira articulação.  Esta é uma expressão longa em números inteiros. 

j2Pulses Valor de pulso da segunda articulação.  Esta é uma expressão longa em números inteiros. 

j3Pulses Valor de pulso da terceira articulação.  Esta é uma expressão longa em números inteiros. 

j4Pulses Valor de pulso da quarta articulação.  Esta é uma expressão longa em números inteiros. 

j5Pulses Opcional.  Valor de pulso da quinta articulação.  Esta é uma expressão longa em números 

inteiros. 

j6Pulses Opcional.  Valor de pulso da sexta articulação.  Esta é uma expressão longa em números 

inteiros. 

j7Pulses Opcional.  Valor de pulso da sétima articulação.  Esta é uma expressão longa em números 

inteiros. 

j8Pulses Opcional.  Valor de pulso da oitava articulação.  Esta é uma expressão longa em números 

inteiros. 

j9Pulses Opcional.  Valor de pulso da nona articulação.  Esta é uma expressão longa em números 

inteiros. 

 

Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, exibe os valores atuais de CalPls. 

 

Descrição 

Especifica e mantém os valores de pulso corretos da posição para calibração. 

 

A instrução CalPls destina-se a ser usada para manutenção, tal como após trocar motores ou quando é 

preciso coincidir a posição zero do motor com a posição zero mecânica correspondente do braço.  Essa 

correspondência da posição zero do motor com a posição zero mecânica correspondente do braço é 

chamada de calibração. 

 

Normalmente, os valores de pulso da posição de calibração correspondem aos valores de pulso de CalPls.  

No entanto, após realizar operações de manutenção tal como a troca de motores, esses dois conjuntos de 

valores não coincidem mais e então a calibração se torna necessária.  

 

A calibração pode ser realizada movendo-se o braço para uma determinada posição de calibração desejada 

e então executando o comando Calib.  Com a execução de Calib, o valor de pulso da posição de calibração 

é mudado para o valor de CalPls, (o valor de pulso correto para a posição de calibração). 

 

Os valores de Hofs devem ser determinados para executar a calibração.  Para que os valores de Hofs sejam 

automaticamente calculados, mova o braço para a posição de calibração desejada e execute Calib.  O 

controlador calcula automaticamente os valores de Hofs baseado nos valores de pulso da posição de 

calibração e nos valores de CalPls. 

 

Nota 

Os valores de CalPls não podem ser mudados ligando e desligando a alimentação 
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Os valores de CalPls não são inicializados desligando e ligando novamente a energia principal do 

controlador. O único método de modificar os valores de CalPls é executando o comando Calib. 

 

Veja também 

Calib, Hofs 
 

Exemplo de instrução CalPls  

Operação pela janela do monitor  
 

> CalPls   'Exibe os valores atuais de CalPls  
65523, 43320, -1550, 21351 

> Pulse 

PULSE: 1: 65526 pls  2: 49358 pls  3: -1542 pls  4: 21299 pls 

> Calib 4 

> Pulse 

PULSE: 1: 65526 pls  2: 49358 pls  3: -1542 pls  4: 21351 pls 

> 
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Função CalPls 
 

Retorna o valor de pulso da calibração especificado pela instrução CalPls. 

 

Sintaxe 

CalPls(joint) 
 

Parâmetros 

joint Expressão em número inteiro que representa um número de articulação do robô ou 0 para 

retornar o estado de CalPls. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Valor em número inteiro contendo o número dos pulsos de calibração.  Quando joint é 0, retorna 1 ou 0, 

dependendo de se CalPls foi executado. 

 

Veja também 

CalPls 
 

Exemplo de função CalPls 

Este exemplo usa a função CalPls em um programa: 
 

Function DisplayCalPlsValues 

   Integer i 

 

   Print "CalPls Values:" 

   For i = 1 To 4 

      Print "Joint ", i, " CalPls = ", CalPls(i) 

   Next i 

Fend 
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Instrução ChDir  
 

Muda e exibe o diretório atual. 

 

Sintaxe 

(1) ChDir pathName  
(2) ChDir 

 

Parâmetros 

pathName Expressão em string que representa o nome de um novo caminho padrão. 

Veja ChDisk para detalhes.  

 

Descrição 

(1) Muda para o diretório especificado mediante a especificação do parâmetro. 

(2) Quando o parâmetro é omitido, o diretório atual é exibido.  Este é usado para exibir o diretório atual 

quando ele não é conhecido. 

 
ChDir está disponível somente com o disco do computador. 

Ao executar este comando através de um programa, coloque o nome do caminho entre aspas ["]. 

 

Quando a energia está ligada, o diretório raiz será o diretório atual, se nenhum projeto estiver aberto, e se 

for aberto um projeto, o diretório do projeto será o diretório atual.  

 

Se você mudar a unidade de disco com ChDrive, o diretório raiz será o diretório atual.  

 

O parâmetro é armazenado em cartão de memória compact flash no controlador.  Portanto, a gravação no 

compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact flash afeta sua vida útil.  

Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

ChDrive, ChDisk, CurDir$ 
 

Exemplo de instrução ChDir 

Os exemplos a seguir são executados pela janela de comandos. 
> ChDir \        'Muda o diretório atual para o diretório raiz 

> ChDir..        'Muda o diretório atual para o diretório principal 
 

> Cd \TEST\H55   'Muda o diretório atual para  \H55 em \TEST 
 

> Cd             'Exibe o diretório atual 
A:\TEST\H55\ 

 

Exemplo de execução de programa 
ChDir "\"        'Muda o diretório atual para o diretório raiz 

ChDir ".."       'Muda o diretório atual para o diretório principal 
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Instrução ChDisk  
 

Define o disco objeto para as operações de arquivo.  

 

Sintaxe 

ChDisk PC|USB|RAM 
 

Parâmetros 

PC Pastas (tal como as do disco rígido) da parte do Windows 

USB Memória USB na parte Real 

RAM Memória na parte Real 

 

Descrição 

Especifica qual disco usar para as operações de arquivo.  O padrão é o disco do computador. 

O controlador do robô suporta os seguintes discos como objeto das operações de arquivo.  

 
Computador Pastas da parte do Windows 

A configuração inicial é PC e normalmente não é preciso mudar essa 

configuração.  

Acesso aos arquivos das pastas do projeto. 

USB Memória USB conectada à porta de memória do controlador 

Esta é útil para intercambiar arquivos quando não se usa a parte do 

Windows (RC+).  

RAM Arquivos temporários na memória 

Esses arquivos não são salvos quando o controlador é desligado.  

Esta é útil para salvar temporariamente os arquivos.  

 
Alguns dos comandos do SPEL+ mudam o objeto das operações de arquivo de acordo com a configuração 

de ChDisk.  Além disso, a configuração de ChDisk só fica disponível com o disco do computador para alguns 

comandos. 

 

ChDisk 

ChDrive 

ChDir 

não afetam… 

Curve 

CVMove 

LoadPoints 

SavePoints 

Nome do arquivo ImportPoints 

O objeto é sempre as pastas do projeto.  

O nome do arquivo pode ser especificado. 

Se o caminho for especificado, ocorre um erro. 

ChDisk 

não afeta… 

Nome de arquivo do Access, Excel do 

OpenDB 

Caminho de origem de ImportPoints 

VLoadModel 

VSaveImage 

VSaveModel 

O objeto é sempre as pastas do Windows. 

Se apenas o nome do arquivo for especificado, 

pode ser afetado pela unidade de disco e a pasta 

atuais. 

Você pode também especificar um caminho 

completo.  

Executável quando 

ChDisk é PC 

ChDir 

FolderExists 

MkDir 

RenDir 

RmDir 

Se executado sem configurar ChDisk para PC, 

ocorre um erro.  

Se apenas o nome do arquivo e o nome do 

diretório forem especificados, pode ser afetado 

pela unidade de disco e a pasta atuais.  

Você pode também especificar um caminho 

completo.  

USB e RAM não têm diretórios. 
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Executável quando 

ChDisk é USB ou 

RAM 

Copy 

Del 

FileDataTime 

FileExist 

FileLen 

AOpen, BOpen, ROpen, UOpen, 

WOpen 

Rename 

Quando ChDisk é PC: 

Se apenas o nome do arquivo e o nome do 

diretório forem especificados, pode ser afetado 

pela unidade de disco e a pasta atual.  

Você pode também especificar um caminho 

completo.  

 

Quando ChDisk é USB ou RAM: 

Somente o nome do arquivo pode ser 

especificado e se for especificado um caminho, 

ocorre um erro.  

Special Declare Veja Declare para detalhes.  

Qualquer nome de arquivo pode ser aceito.  

Não pode ser afetado pela unidade de disco ou 

pasta atual 

 

Como decidir um caminho completo quando ChDisk é PC: 

 

Somente o nome do 

arquivo 

“abc.txt” Unidade de disco atual + Diretório atual + nome do 

arquivo especificado 

“C:\EpsonRC70\Projects\ProjectName\abc.txt” 

Caminho completo sem 

uma unidade de disco 

“\abc.txt” Unidade de disco atual + Caminho completo 

especificado 

“C:\abc.txt” 

Caminho completo com 

uma unidade de disco 

“d:\abc.txt” Caminho completo especificado 

“d:\abc.txt” 

A unidade de disco é uma 

pasta da rede 

“k:\abc.txt” Caminho completo especificado 

“k:\abc.txt” 

Caminho da rede “\\Epson\data\abc.txt” Caminho completo especificado 

“\\Epson\data\abc.txt” 

 

É possível ter uma configuração de ChDisk por controlador. 

Se você quiser configurar mais de um disco como um sistema, tenha controle excepcional para trocar a 

configuração de ChDisk. 

 

Veja também 

ChDir, ChDrive, CurDisk$ 
 

Exemplo de instrução ChDisk 

Exemplos pela janela de comandos. 

 
> ChDisk PC 
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Instrução ChDrive 
 

Muda a unidade de disco atual para operações de arquivo. 

 

Sintaxe 

ChDrive drive 
 

Parâmetros 

drive Expressão em string ou literal contendo uma letra de unidade de disco válida. 

 

Descrição 

ChDrive está disponível somente com o disco do computador. 

 

Quando a energia está ligada, a unidade de disco “C” será a unidade de disco atual se um projeto está 

fechado.  Se um projeto está aberto, a unidade de disco do projeto aberto será a unidade de disco atual.  

 

Veja ChDisk para detalhes. 

 

O parâmetro é armazenado em cartão de memória compact flash no controlador.  Portanto, a gravação no 

compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact flash afeta sua vida útil.  

Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

ChDir, ChDisk, CurDrive$ 
 

Exemplo de instrução ChDrive 

Os exemplos a seguir são executados pela janela de comandos. 

 
> ChDrive d 
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Função ChkCom 
 

Retorna o número de caracteres no buffer de recepção de uma porta de comunicação. 

 

Sintaxe 

ChkCom ( portNumber em número inteiro) 
 

Parâmetros 

portNumber Valor em número inteiro que especifica o número da porta RS-232C 

Parte Real 1 a 8 

Parte do Windows 1001 a 1008 

 

Valores de retorno 

Número de caracteres recebidos (número inteiro). 

 

Se a porta não puder receber caracteres, os seguintes valores negativos serão retornados para relatar o estado 

atual da porta: 

 

-2 A porta está sendo usada por outra tarefa 

-3 A porta não está aberta 

 

Veja também 

CloseCom, OpenCom, Read, Write 

 

Exemplo de função ChkCom 

 
Integer numChars 

 
numChars = ChkCom(1) 
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Função ChkNet 
 

Retorna o número de caracteres no buffer de recepção de uma porta de rede. 

 

Sintaxe 

ChkCom (portNumber em número inteiro) 
 

Parâmetros 

portNumber Número da porta TCP/IP (201 a 216)  

 

Valores de retorno 

Número de caracteres recebidos (número inteiro). 

 

Se a porta não puder receber caracteres, os seguintes valores negativos serão retornados para relatar o estado 

atual da porta: 

 

-1 A porta está aberta mas a comunicação não foi estabelecida 

-2 A porta está sendo usada por outra tarefa 

-3 A porta não está aberta 

 

Veja também 

CloseNet, OpenNet, Read, Write 
 

Exemplo de função ChkNet 

 
Integer numChars 

 

numChars = ChkNet(201) 
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Função Chr$ 
 

Retorna o caractere especificado por um valor ASCII numérico. 

 

Sintaxe 

Chr$(number) 
 

Parâmetros 

number Uma expressão em número inteiro entre 1 e 255. 

 

Valores de retorno 

Retorna um caractere que corresponde ao código ASCII especificado com o valor de number. 

 

Descrição 

Chr$ retorna uma string de caracteres (1 caractere) que tem o valor ASCII do parâmetro number. Quando o 

number especificado está fora da faixa de 1 a 255, ocorrerá um erro. 

 

Veja também 

Asc, Instr, Left$, Len, Mid$, Right$, Space$, Str$, Val 
 

Exemplo de função Chr$ 

O exemplo a seguir declara uma variável do tipo String e então atribui a string “ABC” a ela. A instrução 

Chr$ é usada para converter valores ASCII numéricos nos caracteres "A", "B" e "C". O &H significa que o 

número subsequente é representado na forma hexadecimal. (&H41 significa Hex 41) 

 
Function Test 

    String temp$ 

    temp$ = Chr$(&H41) + Chr$(&H42) + Chr$(&H43) 

    Print "The value of temp = ", temp$ 

Fend 
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Instrução ClearPoints 
 

Apaga a memória de dados da posição do robô. 

 

Sintaxe 

ClearPoints 
 

Descrição 

ClearPoints inicializa a área de dados da posição do robô.  Use esta instrução para apagar as definições de 

pontos residentes na memória antes de ensinar novos pontos. 

 

Veja também 

Plist, LoadPoints, SavePoints 
 

Exemplo de instrução ClearPoints 

O exemplo abaixo mostra exemplos simples usando o comando ClearPoints (pela janela de comandos). 

Observe que nenhum ponto de ensino é mostrado quando o comando Plist é iniciado depois de dar o comando 

ClearPoints. 

 
>P1=100,200,-20,0/R 

>P2=0,300,0,20/L 

>plist 

P1=100,200,-20,0/R 

P2=0,300,0,20/L 

>clearpoints 

>plist 

> 

 

 



Instrução Close 
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Instrução Close 
 

Fecha um arquivo que foi aberto com AOpen, BOpen, ROpen, UOpen, ou WOpen. 

 

Sintaxe 

Close #fileNumber 
 

Parâmetros 

fileNumber Expressão em número inteiro cujo valor vai de 30 a 63. 

 

Descrição 

Fecha o arquivo indicado pelo indicador de arquivo fileNumber e o libera. 

 

Veja também 

AOpen, BOpen, Flush, FreeFile, Input #, Print #, ROpen, UOpen, WOpen 
 

Exemplo de instrução Close 

Este exemplo abre um arquivo, grava alguns dados nele e posteriormente abre o mesmo arquivo e lê os 

dados em uma variável de array. 

 
Integer fileNumber, i, j 

 

fileNumber = FreeFile 

WOpen "TEST.DAT" As #fileNum 

For i = 0 To 100 

    Print #fileNum, i 

Next i 

Close #fileNum 

 

FileNum = FreeFile 

ROpen "TEST.DAT" As #fileNum 

For i = 0 to 100 

    Input #fileNum, j 

    Print j  

Next i 

Close #fileNum 
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Instrução CloseCom 
 

Fecha a porta RS-232C que foi aberta com OpenCom. 

 

Sintaxe 

CloseCom  #portNumber | All 
 

Parâmetros 

portNumber Número da porta RS-232C a ser fechada. 

Parte Real  1 a 8 

Parte do Windows 1001 a 1008 

Se All for especificado, a tarefa fechará todas as portas RS-232C abertas. 

 

Veja também 

ChkCom, OpenCom 
 

Exemplo de instrução CloseCom 

 
CloseCom #1 
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Instrução CloseDB 
 

Fecha o banco de dados que foi aberto com o comando OpenDB e libera o número do arquivo. 

 

Sintaxe 

CloseDB  #fileNumber 
 

Parâmetros 

fileNumber Número do banco de dados de 501 a 508 especificado com OpenDB 

 

Descrição 

CloseDB fecha o banco de dados e o livro do Excel e libera o número do banco de dados. 

 

Nota 

- É necessária conexão do computador com o RC+ instalado. 

 

Veja também 

OpenDB, SelectDB, UpdateDB, DeleteDB, Input #, Print # 
 

Exemplo de instrução CloseDB 

Consulte o exemplo de uso do OpenDB.  
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Instrução CloseNet 
 

Fecha a porta TCP/IP aberta previamente com OpenNet. 

 

Sintaxe 

CloseNet  #portNumber | All 
 

Parâmetros 

portNumber Número da porta TCP/IP a ser fechada ( 201 a 216)  

Se All for especificado, a tarefa fechará todas as portas TCP/IP abertas. 

 

Veja também 

ChkNet, OpenNet 
 

Exemplo de instrução CloseNet 

 
CloseNet #201 
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Instrução Cls 
 

Limpa a área de texto das janelas Run, Operator ou Command do EPSON RC+.  Limpa também o painel 

de impressão TP. 

 

Sintaxe 

(1) Cls #deviceID 
(2) Cls 

 

Parâmetros 

deviceID 21 RC+ 

24 TP (somente TP1) 

20 TP3 

Quando deviceID é omitido, o dispositivo de exibição é limpo. 

 

Descrição 

Cls limpa a área de texto da janela Run ou Operator do EPSON RC+, dependendo de onde o programa foi 

iniciado. 

 

Se Cls for executado a partir de um programa que foi iniciado pela janela Command, a área de texto da janela 

de comandos será limpa. 

 

Quando deviceID é omitido, a tela do atual dispositivo de exibição é limpa. 

 

Exemplo de instrução Cls 

Se este exemplo for executado através da janela Run ou da janela Operator, a área de texto da janela será 

limpa quando Cls for executado. 

 
Function main 

    Integer i 

 

    Do 

        For i = 1 To 10 

            Print i 

        Next i 

        Wait 3 

        Cls 

    Loop 

Fend 
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Instrução Cnv_AbortTrack 
 

Aborta um comando de movimento de rastreamento de um ponto da fila do transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_AbortTrack [ stopZheight ] 
 

Parâmetros 

stopZheight Opcional.  Expressão real que especifica a posição Z para a qual o robô deve mover-se 

após abortar o rastreamento. 

 

Descrição 

Quando um comando de movimento para um ponto da fila do transportador está em progresso, 

Cnv_AbortTrack pode ser executado para abortá-lo. 

 

Se stopZHeight for especificado, o robô só se moverá até esse valor se a posição do eixo Z no momento do 

abortamento for inferior 

 a stopZHeight e então será desacelerado até parar.  

 

Se stopZHeight for omitido, o robô será desacelerado até parar sem o movimento de afastamento na direção 

Z. 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Instrução Cnv_RobotConveyor  
 

Exemplo de instrução Cnv_AbortTrack 

 
' Tarefa para monitorar o robô cuja peça que está sendo rastreada passou para a área a jusante 
 

Function WatchDownstream 

 

  Robot 1   

  Do 

    If g_TrackInCycle And Cnv_QueLen(1, CNV_QUELEN_DOWNSTREAM) > 0 Then 

      ' Aborta o rastreamento do robô atual e move o eixo Z do robô para 0 
      g_AbortTrackInCycle = TRUE 

      Cnv_AbortTrack 0 

      g_AbortTrackInCycle = FALSE 

    EndIf 

    Wait 0.01 

  Loop 

Fend 
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Instrução Cnv_Accel 
 

Define a aceleração e a desaceleração do movimento de rastreamento do transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_Accel (conveyorNumber) , accel/decel 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que representa o número do transportador (1 a 16) 

accel/decel Aceleração e desaceleração do movimento de rastreamento 

 

Descrição 

Define a aceleração e a desaceleração do movimento de rastreamento do transportador. 
A aceleração e a desaceleração não podem ser configuradas separadamente. 

Mude os parâmetros quando ocorrer um erro de configuração da aceleração, ou quando for necessário 

reduzir o tempo de coleta da peça de trabalho.  O valor padrão é 2000 [mm/seg2]. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Função Cnv_Accel 
 

Exemplo de instrução Cnv_Accel 

 
Cnv_Accel 1,2000 
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Função Cnv_Accel 
 

Retorna a aceleração e a desaceleração do movimento de rastreamento do transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_Accel (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que representa o número do transportador (1 a 16) 

 

Valores de retorno 

Valor real em milímetros. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Accel 
 

Exemplo de função Cnv_Accel 

 
Print Cnv_Accel (1) 
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Instrução Cnv_Downstream 
 

Define o limite a jusante do transportador especificado. 

 

Sintaxe 

Cnv_Downstream (conveyorNumber) , lowerLimit 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que representa o número do transportador (1 a 16) 

lowerLimit Um limite no lado a jusante da área de rastreamento 

 

Valores de retorno 

Usando a instrução Cnv_Downstream, você pode mudar o limite a jusante que foi configurado no assistente 

de calibração.  No entanto, se for usado um limite a jusante enviesado, você não poderá mudar o valor com 

Cnv_Downstream. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Upstream 
 

Exemplo de instrução Cnv_Downstream 

 
Cnv_Downstream 1,500 
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Função Cnv_Downstream 
 

Retorna o limite a jusante do transportador especificado. 

 

Sintaxe 

Cnv_Downstream (conveyorNumber ) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que representa o número do transportador (1 a 16) 

 

Valores de retorno 

Valor real em milímetros. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Upstream 
 

Exemplo de função Cnv_Downstream 

 
Print "Downstream limit: ", Cnv_Downstream(1) 
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Instrução Cnv_Fine 
 

Define o valor de Cnv_Fine para um transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_Fine  conveyorNumber [, fineValue] 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que representa o número do transportador (1 a 16) 

fineValue Opcional.  Expressão real que especifica a distância em milímetros na qual o 

rastreamento é realizado.  Um valor de 0 significa que a instrução Cnv_Fine não é 

utilizada. 

Quando omitido, o número do braço atual é exibido. 

 

Descrição 

Depois de confirmar se a operação de rastreamento foi realizada, especifique a distância da peça que é 

aceitável para o comando seguinte.  Quando se especifica “0”, a configuração de Cnv_Fine não será 

utilizada e o comando seguinte será aceito quando o comando de movimento for concluído.  

 

O valor padrão de “0” mm é automaticamente configurado quando as seguintes condições ocorrem: 

O transportador é criado. 

O controlador é iniciado. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Função Cnv_Fine 
 

Exemplo de instrução Cnv_Fine 

 
Cnv_Fine 1, 5 

 



Função Cnv_Fine 

 

150 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Função Cnv_Fine  
 

Retorna a configuração atual de Cnv_Fine. 

 

Sintaxe 

Cnv_Fine (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que representa o número do transportador (1 a 16). 

 

Valores de retorno 

Valor real de Cnv_Fine em milímetros. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Instrução Cnv_Fine 
 

Exemplo de função Cnv_Fine 

Real f 

 

f = Cnv_Fine(1) 
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Função Cnv_Flag 
 

Retorna o estado de rastreamento do robô. 

 

Sintaxe 

Cnv_Flag (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que representa o número do transportador (1 a 16). 

 

Valores de retorno 

0: O rastreamento não é cancelado ou abortado. 

1: O rastreamento foi cancelado. 

A posição do limite a jusante não é adequada.  Especifique o limite a jusante mais próximo do montante 

do que a posição atual. 

2: O rastreamento foi abortado. 

A posição do limite a jusante ou a posição de espera do robô não é adequada.  Especifique o limite a 

jusante mais próximo do montante do que a posição atual ou mova a posição de espera do robô para 

mais próxima do limite a jusante. 

3: O rastreamento foi abortado. 

A posição do limite a jusante ou o tempo de coleta não é adequado.  Especifique o limite a jusante mais 

próximo do montante do que a posição atual, ou diminua o tempo de coleta da peça de trabalho. 

4: O rastreamento foi cancelado. 

O número de peças de trabalho está excedendo a capacidade de processamento do robô. 

 

Os valores de retorno, exceto “0”, são retornados somente quando a linha de aborto do rastreamento é 

definida. 

Quando um valor diferente de “0”é exibido, recomenda-se tomar as contramedidas descritas acima para 

cada valor de retorno. 

Para detalhes sobre a linha de aborto do rastreamento, consulte o Guia do usuário. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Exemplo de função Cnv_Flag 
 

Print Cnv_Flag (1) 
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Função Cnv_LPulse 
 

Retorna o valor de pulso engatado pelo disparador do transportador. 

 

Sintaxe 
Cnv_LPulse (conveyorNumber) 

 

Parâmetros 
conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Descrição 
Retorna os pulsos do transportador mais recentes engatados pelo disparador do hardware ou Cnv_Trigger. 

 

Valores de retorno 
Valor longo contendo os pulsos engatados do transportador especificado.  

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 
Cnv_Trigger, Cnv_Pulse 
 

Exemplo de função Cnv_LPulse 
 

Print "Latched conveyor position: ", Cnv_LPulse(1) 
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Instrução Cnv_Mode 
 

Define um modo de rastreamento do transportador. 

 

Sintaxe 
Cnv_Mode (conveyorNumber, modeNumber) 

 

Parâmetros 
conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

modeNumber 0: Modo de prioridade para a quantidade da coleta 

1: Modo de prioridade para a precisão da coleta 

 2: Modo do transportador de velocidade variável 

 

Descrição 
Define um modo de rastreamento do transportador. 

Cnv_Mode só está disponível para transportadores lineares. 

Define o modo de rastreamento antes de iniciar o movimento de rastreamento.  Se os parâmetros não forem 

configurados ou a velocidade do transportador for 350 mm/seg ou mais, o modo de prioridade para a 

quantidade da coleta será definido. 

Modo de prioridade para a quantidade da coleta: Embora este modo seja inferior em termos de precisão 

da coleta ao modo de prioridade para a precisão da coleta, ele leva menos 

tempo para alcançar as peças de trabalho em movimento.  Portanto, este 

modo é adequado para o sistema de rastreamento do transportador no 

qual o espaço entre as peças de trabalho é estreito ou para os sistemas de 

transportador de alta velocidade.  

Modo de prioridade para a precisão da coleta: Embora este modo leve mais tempo para alcançar as peças 

de trabalho em comparação com o modo de prioridade para a quantidade 

da coleta, ele melhora a precisão da coleta.  Este modo é adequado para 

sistemas de transportador para peças de trabalho pequenas.  

Modo do transportador de velocidade variável: Este modo pode ser usado para transportadores que 

repetem paradas e se movem aleatoriamente.  Ele pode também ser usado 

para transportadores que se movem a uma velocidade constante.  No 

entanto, este modo é inferior em termos de quantidade da coleta ao modo 

de prioridade para a quantidade da coleta e inferior em termos de 

precisão ao modo de prioridade para a precisão da coleta. 

 
Os modos “0” e “1” são suportados apenas pelos transportadores circulares.  Quando “2” é especificado, o 

manipulador se movimenta da mesma forma que para o modo “0”.  

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 
Função Cnv_Mode 
 

Exemplo de instrução Cnv_Mode 
 

Cnv_Mode 1, 1 
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Função Cnv_Mode 
 

Retorna um modo de rastreamento do transportador. 

 

Sintaxe 
Cnv_Mode (conveyorNumber) 

 

Parâmetros 
conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Valores de retorno 
Retorna um valor real de 0 a 2. 

0: Modo de prioridade para a quantidade da coleta 

1: Modo de prioridade para a precisão da coleta 

2: Modo do transportador de velocidade variável 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 
Instrução Cnv_Mode 

 

Exemplo de função Cnv_Mode 
 

Print Cnv_Mode (1) 
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Função Cnv_Name$ 
 

Retorna o nome do transportador especificado. 

 

Sintaxe 

Cnv_Name$ (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Valores de retorno 

Uma string contendo o nome do transportador. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Number 
 

Exemplo de função Cnv_Name$ 

 
Print "Conveyor 1 Name: ", Cnv_Name$(1) 
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Função Cnv_Number 
 

Retorna o número de um transportador especificado por nome. 

 

Sintaxe 

Cnv_Number (conveyorName) 
 

Parâmetros 

conveyorName Expressão em string que representa o nome do transportador. 

 

Valores de retorno 

Número do transportador em número inteiro. 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Name$ 
 

Exemplo de função Cnv_Number 

 
Integer cnvNum 

 

cnvNum = Cnv_Number("Main Conveyor") 
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Instrução Cnv_OffsetAngle  
 

Define o valor da compensação para os dados da fila do transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_OffsetAngle conveyorNumber [, offsetAngle] 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

offsetAngle Valor real que representa o valor da compensação para os dados da fila do 

transportador (unidade: graus). 

Opcional.  Se omitido, a compensação atual é exibida.  

 

Descrição 

Define o valor da compensação para os dados da fila do transportador.   

Cnv_OffsetAngle fica disponível somente para o transportador circular.  

O rastreamento do transportador pode ter um retardo dependendo da velocidade do transportador.  Se 

ocorre um retardo no rastreamento, o robô manipula as peças na posição incorreta, movidas com retardo do 

rastreamento. 

A instrução Cnv_OffsetAngle dá o valor de compensação para a fila para mover o robô de volta para a 

posição correta. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Função Cnv_OffsetAngle 
 

Exemplo de instrução Cnv_OffsetAngle 
 

Cnv_OffsetAngle 1, 5 
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Função Cnv_OffsetAngle 
 

Retorna o valor da compensação para os dados da fila do transportador.  

 

Sintaxe 

Cnv_OffsetAngle (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Valores de retorno 

Valor em número inteiro (unidade: grau). 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Instrução Cnv_OffsetAngle 
 

Exemplo de função Cnv_OffsetAngle 
 

Real offsetAngle 

 

offsetAngle = Cnv_OffsetAngle (1) 
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Função Cnv_Point 
 

Retorna um ponto do robô no sistema de coordenadas do transportador especificado derivado das 

coordenadas do sensor. 

 

Sintaxe 

Cnv_Point (conveyorNumber, sensorX, sensorY [, sensorU]) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

sensorX Expressão real para a coordenada X do sensor. 

sensorY Expressão real para a coordenada Y do sensor. 

sensorU Opcional.  Expressão real para a coordenada U do sensor. 

 

Valores de retorno 

Ponto do robô no sistema de coordenadas do transportador. 

 

Descrição 

A função Cnv_Point deve ser usada para criar pontos que possam ser adicionados à fila do transportador.  

Para transportadores com visão, sensorX e sensorY são as coordenadas de visão da câmera.  Para 

transportadores com sensor, sensorX e sensorY podem ser 0, uma vez que esta é a origem do sistema de 

coordenadas do transportador. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Speed 
 

Exemplo de função Cnv_Point 

 
Boolean found 

Integer i, numFound 

Real x, y, u 

 

Cnv_Trigger 1 

VRun FindParts 

VGet FindParts.Part.NumberFound, numFound 

For i = 1 To numFound 

  VGet FindParts.Part.CameraXYU(i), found, x, y, u 

  Cnv_QueAdd 1, Cnv_Point(1, x, y) 

Next i 
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Função Cnv_PosErr 
 

Retorna o desvio na posição atual de rastreamento comparada ao alvo do rastreamento. 

 

Sintaxe 

Cnv_PosErr (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Valores de retorno 

Valor real em milímetros. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_MakePoint 
 

Exemplo de função Cnv_PosErr 

 
Print "Conveyor 1 position error: ", Cnv_PosErr(1) 
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Função Cnv_Pulse 
 

Retorna a posição atual de um transportador em pulsos. 

 

Sintaxe 

Cnv_Pulse (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Valores de retorno 

Valor longo dos pulsos atuais do transportador especificado. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Trigger, Cnv_LPulse 
 

Exemplo de função Cnv_Pulse 

 
Print "Current conveyor position: ", Cnv_Pulse(1) 
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Instrução Cnv_QueAdd 
 

Adiciona um ponto do robô à fila de um transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueAdd conveyorNumber, pointData [, userData ] 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

pointData O ponto do robô a ser adicionado à fila do transportador. 

userData Opcional.  Expressão real usada para armazenar dados do usuário junto com o ponto. 

 

Descrição 

pointData é adicionado ao final da fila do transportador especificado.  Ele é registrado juntamente com a 

posição do pulso do transportador atualmente engatado.  

  

Se a distância entre pointData e o ponto anterior na fila for igual ou abaixo daquela especificada por 

Cnv_QueReject, os dados do ponto não serão adicionados à fila e nenhum erro ocorrerá. 

 

O valor máximo de dados da fila é 1000. 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_RobotConveyor 
 

Exemplo de instrução Cnv_QueAdd 

 
Boolean found 

Integer i, numFound 

Real x, y, u 

 

Cnv_Trigger 1 

VRun FindParts 

VGet FindParts.Part.NumberFound, numFound 

For i = 1 To numFound 

  VGet FindParts.Part.CameraXYU(i), found, x, y, u 

  Cnv_QueAdd 1, Cnv_Point(1, x, y) 

Next i 
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Função Cnv_QueGet 
 

Retorna um ponto da fila do transportador especificado. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueGet (conveyorNumber [, index ] ) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

index Opcional.  Expressão em número inteiro que representa o índice dos dados da fila a 

serem recuperados. 

 

Valores de retorno 

Um ponto do robô no sistema de coordenadas do transportador especificado. 

 

Descrição 

Use Cnv_QueGet para recuperar os pontos da fila do transportador.  Quando queNumber é omitido, o 

primeiro ponto da fila é retornado.  Do contrário, o ponto de queNumber especificado é retornado.   

 

Cnv_QueGet não exclui o ponto da fila.  Em lugar deste, você deve usar Cnv_QueRemove para excluí-lo. 

 

Para rastrear uma peça à medida que o transportador se movimenta, você deve usar Cnv_QueGet em uma 

instrução de comando de movimento.   

Por exemplo: 

 
  Jump Cnv_QueGet(1) ' este rastreia a peça 
 

Você não pode atribuir o resultado de Cnv_QueGet a um ponto e então rastreá-lo movendo o ponto. 

 
  P1 = Cnv_QueGet(1) 

  Jump P1  ' este não rastreia a peça 
 

Quando você atribui o resultado de Cnv_QueGet a um ponto, os valores das coordenadas correspondem à 

posição da peça quando a atribuição do ponto foi executada. 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_QueLen, Cnv_QueRemove 
 

Exemplo de função Cnv_QueGet 

 
' Pula para a primeira peça na fila e a rastreia 
Jump Cnv_QueGet(1) 

On gripper 

Wait .1 

Jump place 

Off gripper 

Wait .1 

Cnv_QueRemove 1 
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Função Cnv_QueLen  
 

Retorna o número de itens na fila do transportador especificado. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueLen (conveyorNumber [, paramNumber ] ) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

paramNumber Opcional.  Expressão em número inteiro que especifica para quais dados retornar o 

comprimento. 

Constante simbólica Valor Significado 

CNV_QUELEN_ALL 0 Retorna o número total de itens na fila. 

CNV_QUELEN_UPSTREAM 1 Retorna o número de itens a montante. 

CNV_QUELEN_PICKUPAREA 2 Retorna o número de itens na área de coleta. 

CNV_QUELEN_DOWNSTREAM 3 Retorna o número de itens a jusante. 

 

Valores de retorno 

Número inteiro de itens. 

 

Descrição 

Cnv_QueLen é usado para verificar quantos itens estão disponíveis na fila.  Normalmente, para saber 

quantos itens estão na área de coleta.  

 

Você pode usar também Cnv_QueLen como um argumento para a instrução Wait. 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_QueGet 
 

Exemplo de função Cnv_QueLen 
 

Do 

  Do While Cnv_QueLen(1, CNV_QUELEN_DOWNSTREAM) > 0 

    Cnv_QueRemove 1, 0 

  Loop 

  If Cnv_QueLen(1, CNV_QUELEN_PICKUPAREA) > 0 Then 

    Jump Cnv_QueGet(1, 0) C0 

    On gripper 

    Wait .1 

    Cnv_QueRemove 1, 0 

    Jump place 

    Off gripper 

    Jump idlePos 

  EndIf 

Loop 
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Instrução Cnv_QueList  
 

Exibe uma lista dos itens na fila do transportador especificado. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueList conveyorNumber[, numOfItems ] 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

numOfItems Opcional.  Expressão em número inteiro para especificar quantos itens exibir.  Se 

omitido, todos os itens são exibidos. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_QueGet 
 

Exemplo de instrução Cnv_QueList 

 
Cnv_QueList 1 
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Instrução Cnv_QueMove 
 

Move os dados da fila do transportador a montante para a fila do transportador a jusante. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueMove conveyorNumber [, index ] [, userData ] 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

index Opcional.  Expressão em número inteiro que especifica o índice dos dados da fila que 

serão movidos. 

(O primeiro item da fila é indicado como #0.) 

userData Opcional.  Expressão real usada para armazenar dados do usuário junto com o item. 

 

Descrição 

Cnv_QueMove é usado para mover um ou mais itens da fila de um transportador para a fila do 

transportador a jusante associado a ele.  Se index for especificado, o primeiro item (index #0) da fila é 

movido. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_QueGet 
 

Exemplo de instrução Cnv_QueMove 

 
Cnv_QueMove 1 

 



Instrução Cnv_QueReject 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 167  

Instrução Cnv_QueReject 
 

Define e exibe a distância de rejeição da fila de um transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueReject conveyorNumber [, rejectDistance ] 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

rejectDistance Opcional.  Expressão real que especifica a distância mínima permitida entre as peças 

na fila em milímetros.  Se for especificado um valor negativo, será definido 0 mm.  

Se omitido, será exibida a rejectDistance atual. 

 

Descrição 

Use Cnv_QueReject para especificar a distância mínima entre as peças para evitar o registro duplo na fila.  

À medida que as peças são escaneadas pelo sistema de visão, elas serão encontradas mais de uma vez, mas 

só devem ser registradas uma vez.  Cnv_QueReject ajuda o sistema a filtrar o registro duplo. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_QueReject Function 
 

Exemplo de instrução Cnv_QueReject 

 
Cnv_QueReject 1, 20 
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Função Cnv_QueReject 
 

Retorna a distância atual de rejeição das peças de um transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueReject (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Valores de retorno 

Valor real em milímetros. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Instrução Cnv_QueReject 
 

Exemplo de função Cnv_QueReject 

 
Real rejectDist 

 

RejectDist = Cnv_QueReject(1) 
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Instrução Cnv_QueRemove 
 

Remove itens da fila de um transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueRemove conveyorNumber [, index | All ] 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

index Opcional.  Expressão em número inteiro que especifica o índice do primeiro item a 

ser removido ou especifique All para remover todos. 

 

Descrição 

Use Cnv_QueRemove para remover um ou mais itens da fila de um transportador.  Normalmente, você 

remove itens da fila depois de ter terminado com os dados.   

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_QueAdd 
 

Exemplo de instrução Cnv_QueRemove 

 
Jump Cnv_QueGet(1) 

On gripper 

Wait .1 

Jump place 

Off gripper 

Wait .1 

 

' Remove os dados do transportador 
Cnv_QueRemove 1 
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Instrução Cnv_QueUserData 
 

Define e exibe os dados do usuário associados à entrada de uma fila. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueUserData conveyorNumber [, index ] [, userData ] 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

index Opcional.  Expressão em número inteiro que especifica o índice do número do item 

na fila. 

userData Opcional.  Expressão real que especifica os dados do usuário.   

 

Descrição 

Cnv_QueUserData é usado para armazenar seus próprios dados com cada item da fila de um transportador.  

Os dados do usuário são opcionais.  Não são necessários para a operação normal. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Função Cnv_QueUserData 
 

Exemplo de instrução Cnv_QueUserData 

 

Cnv_QueUserData 1, 1, angle 
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Função Cnv_QueUserData 
 

Retorna o valor dos dados do usuário associados a um item na fila de um transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_QueUserData (conveyorNumber [, index]) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

index Opcional.  Expressão em número inteiro que especifica o índice do número do item 

na fila. 
 

Valores de retorno 

Valor real. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Instrução Cnv_QueUserData 
 

Exemplo de função Cnv_QueUserData 

 

' Adiciona à fila 
Cnv_QueAdd 1, Cnv_Point(1, x, y), angle 

 

' Remove da fila 

angle = Cnv_QueUserData(1)  ' Assume o padrão de 0 para o índice da fila 
Jump Cnv_QueGet(1) :U(angle) 

Cnv_QueRemove 1 

 



Função Cnv_RobotConveyor 

 

172 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Função Cnv_RobotConveyor 
 

Retorna o transportador que está sendo rastreado por um robô. 

 

Sintaxe 

Cnv_RobotConveyor [ ( robotNumber ) ] 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro que representa o número do robô. 

 

Valores de retorno 

Número do transportador em número inteiro.  0 = nenhum transportador está sendo rastreado. 

 

Descrição 

Quando estiver usando múltiplos robôs, você pode usar Cnv_RobotConveyor para ver qual transportador 

um robô está atualmente rastreando. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Instrução Cnv_MakePoint 
 

Exemplo de função Cnv_RobotConveyor 

 
Integer cnvNum 

 

cnvNum = Cnv_RobotConveyor(1) 

 



Função Cnv_Speed 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 173  

Função Cnv_Speed 
 

Retorna a velocidade atual de um transportador. 

 

Sintaxe 

Cnv_Speed (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Valores de retorno 

Para transportadores retos, um valor real em milímetros por segundo.  Para transportadores circulares, um 

valor real em graus por segundo 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Pulse 
 

Exemplo de instrução Cnv_Speed 

 

Print "Conveyor speed: ", Cnv_Speed(1) 
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Instrução Cnv_Trigger 
 

Engata a posição atual do transportador para a próxima instrução Cnv_QueAdd. 

 

Sintaxe 

Cnv_Trigger conveyorNumber 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Descrição 

Cnv_Trigger é um comando de disparo por software que deve ser usado se não houver nenhum hardware 

disparador conectado com a placa PG para o codificador do transportador. 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_QueAdd 
 

Exemplo de instrução Cnv_Speed 

 
Boolean found 

Integer i, numFound 

Real x, y, u 

 

Cnv_Trigger 1 

VRun FindParts 

VGet FindParts.Part.NumberFound, numFound 

For i = 1 To numFound 

  VGet FindParts.Part.CameraXYU(i), found, x, y, u 

  Cnv_QueAdd 1, Cnv_Point(1, x, y) 

Next i 
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Instrução Cnv_Upstream 
 

Define o limite a montante do transportador especificado. 

 

Sintaxe 

Cnv_Upstream (conveyorNumber), upperLimit 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que representa o número do transportador (1 a 16) 

upperLimit Um limite no lado a montante da área de rastreamento 

 

Valores de retorno 

Usando a instrução Cnv_Upstream, você pode mudar o limite a montante que foi configurado no assistente 

de calibração.  No entanto, se for usado um limite a montante enviesado, você não poderá mudar o valor 

com Cnv_Upstream. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Downstream 
 

Exemplo de instrução Cnv_Upstream 

 
Cnv_Upstream 1,200 
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Função Cnv_Upstream  
 

Retorna o limite a montante do transportador especificado. 

 

Sintaxe 

Cnv_Upstream (conveyorNumber) 
 

Parâmetros 

conveyorNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do transportador (1 a 16)  

 

Valores de retorno 

Valor real em milímetros. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Conveyor Tracking estiver ativada. 

 

Veja também 

Cnv_Downstream 
 

Exemplo de função Cnv_Upstream 

 
Print "Upstream limit: ", Cnv_Upstream(1) 
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Instrução CollisionDetect 
 

Habilita ou desabilita a detecção de colisão (detecção de erro do movimento do robô) do robô atual.  

 

Sintaxe 

(1) CollisionDetect status 
(2) CollisionDetect status, jointNumber 
(3) CollisionDetect 

 

Parâmetros 

status On: Habilita a detecção de colisão (detecção de erro do movimento do robô). 

 Off: Desabilita a detecção de colisão (detecção de erro do movimento do robô). 

jointNumber Robôs SCARA (incluindo a série RS):  Especifique a articulação com um número de 

articulação de 1 a 4 
Robôs de 6 eixos verticais (incluindo a série N): Especifique a articulação com um número 

de articulação de 1 a 6 

 

Resultado 

Retorna o estaco atual de CollisionDetect quando os parâmetros são omitidos. 

 

Descrição 

Detecta o erro de movimento do robô através da diferenciação entre a velocidade desejada e a velocidade 

real (valor de desvio da velocidade).  Os erros que podem ser detectados por essa função são classificados 

como A e B.  

A: Ocorre colisão ou contato do braço ou mão do robô 

B: Erros de movimento do robô diferentes de colisão ou contato 

Além disso, os erros B são classificados abaixo de acordo com a condição da potência. 

Erro em alta potência 

Saturação do torque devido a configuração baixa de peso ou inércia. 

Saturação do torque devido ao movimento combinado de múltiplas articulações e arremesso do objeto 

longo.  

Saturação do torque devido à redução da voltagem da alimentação de energia.  

Erro de movimento devido a erro de hardware ou mau funcionamento do software.  

Erro em baixa potência 

Erro de movimento devido a erro de hardware ou mau funcionamento do software. 

Saturação do torque em potência baixa devido a uma mão ou um objeto longo que excede o peso 

descrito nas especificações.  

 

A detecção da colisão está disponível para robôs de uso geral suportados pelo EPSON RC+ 7.0 Ver.7.2 ou 

posterior (robôs de 6 eixos verticais e robôs SCARA).  Se este comando for usado quando está conectado um 

robô não suportado (série X5, etc.), ocorre um erro. 

A execução deste comando leva algum tempo.  Se o tempo de ciclo for priorizado, reduza o uso deste 

comando no programa. 

Esta função pode ser habilitada ou desabilitada para cada articulação ou para todas as articulações.  O padrão 

é “all joints on” (todas as articulações habilitadas). 

(O padrão é desabilitado se a versão do firmware for anterior à Ver 7.2.0.x.) 

A configuração retorna para o padrão quando o controlador é desligado.  Em outros casos, a configuração 

não muda, exceto se configurado explicitamente de outra forma por este comando. 
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Gera as seguintes mensagens e detém o robô quando a colisão é detectada. 

Error 5057 “Collision was detected in High power mode” (detection of robot motion error). [Foi detectada 

colisão no modo de potência alta. (detecção de erro de movimento do robô)] 

Error 5058 “Collision was detected in Low power mode” (detection of robot motion error). [Foi detectada 

colisão no modo de potência baixa. (detecção de erro de movimento do robô)] 

Para reduzir os danos no modo de potência alta, usar o comando juntamente com a restrição de torque do 

limite superior com LimitTorque é também eficaz.  Para reduzir os danos no modo de potência baixa, usar o 

comando juntamente com a restrição de torque do limite superior com LimitTorqueLP é também eficaz. 

Consulte também o Guia do usuário do EPSON RC+ 7.0 “6.18.10  Função de detecção de colisão (detecção 
de erro de movimento do robô)”. 

 

Veja também 

LimitTorque, Função LimitTorque, LimitTorqueLP, Função LimitTorqueLP 
 

Exemplo de instrução CollisionDetect 

CollisionDetect On       ' Habilita a detecção de colisão para todas as articulações 

CollisionDetect Off, 5       ' Desabilita a detecção de colisão somente para a 

Articulação 5 

CollisionDetect          ' O resultado será exibido como “on, on, on, on, off, on”. 
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Função CollisionDetect 
 
Retorna o valor da configuração do comando CollisionDetect. 
 

Sintaxe 

CollisionDetect(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Especifique a articulação com um número de articulação de 1 a 6  

 

Valores de retorno 

Retorna o valor da configuração do comando CollisionDetect com um número inteiro. 

1 = ON 

0 = OFF 

 

Veja também 

CollisionDetect 
 

Exemplo de função CollisionDetect 

 
Print CollisionDetect(1)  'Exibe o valor de CollisionDetect da Articulação 1. 
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Instrução Cont  
 

Recomeça o controlador após uma instrução de pausa ser executada e continua a execução de todas as 

tarefas. 

Este comando é para um usuário experiente e é preciso compreender a especificação do comando antes do 

uso. 

 

Sintaxe 

Cont 
 

Descrição 

Para executar a instrução Cont através de um programa, você precisa marcar a caixa [Enable advanced task 

commands] (Habilitar comandos de tarefa avançados) na página Setup | System Configuration | Controller | 

Preferences do EPSON RC+.  No entanto, mesmo se esta preferência estiver habilitada, você não poderá 

executar a instrução Cont através de uma tarefa executada por Trap SGClose. 

 

O comando Cont retoma as tarefas do controlador pausadas pela instrução Pause ou com a proteção de 

segurança aberta e continua a execução de todas as tarefas.  Ele tem a mesma função que o botão <Continue> 

da janela Run, da janela Operator e da entrada Continue Remote. 

 

Se você executar o comando Cont durante o estado WaitRecover (aguardando a recuperação após a proteção 

de segurança aberta), ele ligará todos os motores do robô e executará o movimento de recuperação.  Em 

seguida, o programa será retomado. 

Se você quiser apenas ligar os motores e executar o movimento de recuperação, use o comando Recover . 

 

 

CUIDADO 

■ Ao executar o comando Cont através de um programa, você deve entender a 

especificação do comando e confirmar se o sistema tem as condições 

adequadas para o comando.  O uso incorreto tal como a execução contínua de 

um comando ciclicamente pode determinar a segurança do sistema. 

 

Veja também 

Pause, Recover 
 

Exemplo de instrução Cont 

 
Function main 

    Xqt 2, monitor, NoPause 

    Do 

        Jump P1 

        Jump P2 

    Loop 

Fend 

 

Function monitor 

    Do 

        If Sw(pswitch) = On then 

            Pause 

            Wait Sw(pswitch) = Off and Sw(cswitch) = On 

            Cont 

        EndIf 

    Loop 

Fend 
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Instrução Copy 
 

Copia um arquivo para outro local. 

 

Sintaxe 

Copy source, destination 
 

Parâmetros 

source Nome do caminho e nome do arquivo do local de origem do arquivo a ser copiado. 

Veja ChDisk para detalhes. 

destination Nome do caminho e nome do arquivo do destino onde o arquivo original 

especificado será copiado. 

Veja ChDisk para detalhes. 
 

Descrição 

Copia o nome de arquivo de origem para o nome de arquivo de destino especificado.   

 

Não pode ser especificado o mesmo nome de caminho e nome de arquivo para ambos os arquivos de 

origem e de destino. 

Um erro ocorrerá se o destino já existir. 

 

Nota 

Há um caminho de rede disponível. 

 

Não são permitidos caracteres coringa (*, ?) nos nomes dos arquivos especificados. 

 

Quando usado na janela Command, as aspas e vírgula podem ser omitidas. 

 

Veja também 

ChDir, MkDir 
 

Exemplo de comando Copy 

 

O exemplo a seguir é executado pela janela Command. 

 
> copy TEST.DAT TEST2.DAT 

 

 

> Copy TEST.DAT ｃ: 'NG 
!! Error: 7203 Access is denied.  

> Copy TEST.DAT ｃ:\  'OK 

>  
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Função Cos 
 

Retorna o cosseno de uma expressão numérica. 

 

Sintaxe 

Cos (number) 
 

Parâmetros 

number Expressão numérica em radianos. 

 

Valores de retorno 

Valor numérico em radianos que representa o cosseno da expressão numérica number. 

 

Descrição 

Cos retorna o cosseno da expressão numérica.  A expressão numérica (number) deve ser em unidades de 

radianos.  O valor retornado pela função Cos variará de -1 a 1. 

 

Para converter de graus para radianos, use a função DegToRad. 

 

Veja também 

Abs, Atan, Atan2, Int, Mod, Not, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val 
 

Exemplo de função Cos 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que usa Cos. 

 
Function costest 

 Real x 

 Print "Please enter a value in radians" 

 Input x 

 Print "COS of ", x, " is ", Cos(x) 

Fend 

 

Os exemplos a seguir usam Cos através da janela Command. 

 

Mostrar o cosseno de 0,55: 

 
>print cos(0.55) 

 0.852524522059506 

> 

 

Mostrar o cosseno de 30 graus: 
 

>print cos(DegToRad(30)) 

 0.866025403784439 

> 
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Instrução CP 
 

Define o modo de movimento CP (Percurso contínuo). 

 

Sintaxe 

CP { On | Off } 
 

Parâmetros 

On | Off A palavra-chave On é usada para ativar o movimento do percurso. A palavra-chave Off é usada 

para desativar o modo CP. 

 

Descrição 
O modo de movimento CP (Percurso contínuo) pode ser usado para as instruções de movimento do robô 
Arc, Arc3, Go, Jump, Jump3, Jump3CP, JumpTLZ e Move.  
 
Quando o modo CP está ativado, cada comando de movimento executa a próxima instrução conforme 
começa a desaceleração.  O movimento de percurso contínuo continuará independentemente de o 
parâmetro CP ser ou não especificado em cada comando de movimento.   
Quando o CP está desativado, esta função só fica ativa quando o parâmetro CP é especificado em cada 
comando de movimento. 
 

 

 

Inicia a aceleração 

Movimento do percurso 

0 tempo 
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Quando o CP está ativado, o movimento do percurso continuará sem desaceleração completa entre dois 
movimentos CP (Arc, Arc3, Jump3, Jump3CP, JumpTLZ e Move), ou dois movimentos PTP (Go, Jump). 
Por outro lado, a desaceleração completa ocorrerá entre um movimento CP e um movimento PTP. 
 

O CP será configurado para desativado nos seguintes casos 

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe 
todas as tarefas 

Veja também 

Função CP, Arc, Arc3, Go, Jump, Jump3, Jump3CP, JumpTLZ, Move 
 

Exemplo de instrução CP 
CP On 
Move P1 
Move P2 
CP Off 
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Função CP 
 

Retorna o estado do movimento do percurso. 

 

Sintaxe 

CP 
 

Valores de retorno 

0 = Movimento do percurso desativado, 1 = Movimento do percurso ativado. 

 

Veja também 

Instrução CP 
 

Exemplo de função CP 

 
If CP = Off Then 

    Print "CP is off" 

EndIf 
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Instrução CP_Offset 
 
Define o tempo de compensação para iniciar o comando de movimento subsequente quando se executa CP 

On.  

 

Sintaxe 

(1) CP_Offset [ On [, OffsetTime ] ] 
(2) CP_Offset Off 
 

Parâmetros 

On | Off On: Habilita a função de compensação do início do comando de movimento em CP On.  Se 

omitido, a configuração atual será exibida. 
Off: Desabilita a função de compensação do início do comando de movimento em CP On.  

OffsetTime Especifique o tempo de compensação para iniciar o comando subsequente em CP On com 

um valor real de 10 a 24 (unit: ms).  Se omitido, o valor padrão (10 ms) será configurado.  

 

Descrição 

A instrução CP_Offset está disponível para os seguintes comandos. 

Move, Arc, Arc3, CVMove 

 

Se o parâmetro CP for adicionado a CP On ou a comandos de movimento, o comando subsequente será 

executado ao mesmo tempo em que o movimento anterior começar a desacelerar. 

Como resultado, os movimentos se tornam um movimento de percurso como é mostrado abaixo, onde a 

desaceleração do primeiro comando e a aceleração do comando subsequente se sobrepõem. 

Nesse momento, o início da desaceleração para o primeiro comando e o início da aceleração para o 

comando subsequente não são estritamente simultâneos devido ao tempo de sobrecarga do processamento 

para iniciar a instrução.  Portanto, a velocidade declina no ponto de comutação no movimento de percurso e 

o movimento não terá velocidade constante. 

A instrução CP_Offset resolve este problema acelerando o tempo de início do comando de movimento 

subsequente. 

 
 

 

0 

Deceleration start 

Acceleration start 

Path motion 
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Configurando CP_Offset como ativado, o início do processamento do comando de movimento subsequente 

será acelerado de acordo com o tempo especificado para o parâmetro OffsetTime e o início da 

desaceleração do robô real e o início da aceleração do comando subsequente serão sincronizados.  Como 

resultado, a velocidade constante pode ser melhorada. 

O parâmetro OffsetTime é configurado como padrão.   Ajuste o parâmetro de acordo com sua aplicação. 

Especialmente quando o comando de movimento subsequente tem “!Parallel Processing!” (Processamento 

paralelo), o tempo de sobrecarga necessário para o início do movimento fica maior.  Portanto, configure o 

parâmetro OffsetTime com um valor mais alto do que o valor padrão, aproximadamente 16 ms. 

 

Para configurar o parâmetro OffsetTime para CP_Offset, meça a velocidade do ponto central da ferramenta 

para o movimento alvo usando TCPSpeed.  A configuração de um valor apropriado para o parâmetro 

OffsetTime melhora o movimento no ponto de comutação para ficar próximo de um movimento constante. 

TCPSpeed aumenta quando OffsetTime é muito longo e diminui quando OffsetTime é muito curto. O 

ajuste de CP_Offset deve ser feito no sistema real.  O ajuste apropriado não pode ser feito em um 

simulador, pois o tempo de processamento para iniciar o comando difere do controlador real. 
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Exemplo de programa para medição usando TCPSpeed 
 
Function main 

 Motor On 

 Power High 

 

 SpeedS 250; AccelS 1500 

 Speed 50; Accel 50, 50 

  

 Go XY(300, 500, 500, 90, 0, 180) 

  

 CP_Offset On 

 Xqt printTcPSpeed 

  

 Move XY(0, 500, 500, 90, 0, 180) CP 

 Move XY(-300, 500, 500, 90, 0, 180) 

  

 Quit printTcPSpeed 

 CP_Offset Off 

Fend 

 

Function printTcPSpeed 

 Do 

  Print TCPSpeed 

 Loop 

Fend 

 
Exemplo de ajuste de OffsetTime 
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OffsetTime apropriado 

OffsetTime=0 

OffsetTime muito alto 

 
 
Este comando não se destina ao movimento PTP.  No movimento PTP, o movimento será um movimento 

de percurso habitual. 

 

CP_Offset fica desativado quando uma das seguintes condições ocorre: 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake  
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou Quit All interrompe todas as 
tarefas 
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Veja também 

Função CP_Offset, CP, Move, Arc, Arc3, CVMove 
 

Exemplo de instrução CP_Offset 

 
CP_Offset On 

Move P1 

Move P2 

CP_Offset Off 
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Função CP_Offset 
 
Retorna o tempo de compensação para iniciar o comando de movimento subsequente quando se executa CP 

On. 

 

Sintaxe 

CP_Offset 
 

Valores de retorno 

Número real que representa o tempo de compensação para iniciar o comando de movimento. 

 

Veja também 

Instrução CP_Offset 
 

Exemplo de função CP_Offset 

 
If CP_Offset = O Then 

    Print "CP_Offset is off" 

EndIf 
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Função Ctr 
 

Retorna o valor do contador de entrada de hardware especificado. 

 

Sintaxe 

Ctr(bitNumber) 
 

Parâmetros 

bitNumber Número do bit de entrada de hardware configurado como contador.  Somente 16 

contadores podem estar ativos ao mesmo tempo. 

 

Valores de retorno 

A contagem atual do contador de entrada de hardware especificado. (Expressão em número inteiro de 0-

65535) 

 

Descrição 

Ctr funciona com a instrução CTReset para permitir que as entradas de hardware sejam usadas como 

contadores. 

 

Cada vez que uma entrada de hardware especificada como contador é comutada do estado desativado para 

ativado, essa entrada faz com que o contador aumente em 1. 

 

A função Ctr pode ser usada a qualquer momento para obter o valor do contador atual para qualquer entrada 

do contador. Qualquer entrada de hardware pode ser usada como contador.  No entanto, somente 16 

contadores podem estar ativos ao mesmo tempo.  

 

 
Gráfico do tempo de entrada de pulso do contador 

 

 
4 mseg ou mais 

4 mseg ou mais 

Alto (Ativado) 

Baixo 
(Desativado) 

 
 

 

Veja também 

CTReset 
 

Exemplo de função Ctr 

O exemplo a seguir mostra uma amostra do código que poderia ser usado para obter o valor de um contador 

de entrada de hardware. 

 

CTReset 3 'Restabelece o contador da entrada 3 para 0 

On 0      'Ativa um interruptor de saída 
Wait Ctr(3) >= 5 

Off 0     'Quando 5 ciclos de entrada são contados para a Entrada 3 desativa o interruptor (saída 

0 desativada) 
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Instrução CTReset  
 

Restabelece o valor do contador de entrada especificado e permite que a entrada seja um contador. 

 

Sintaxe 

CTReset(bitNumber) 
 

Parâmetros 

bitNumber Número do bit de entrada configurado como contador.  Este deve ser uma expressão 

em número inteiro representando um bit de entrada válido.  Somente 16 contadores 

podem estar ativos ao mesmo tempo. 

 

Descrição 

CTReset funciona com a instrução CTR para permitir que as entradas sejam usadas como contadores.  

CTReset configura o bit de entrada especificado como um contador e então inicia o contador. Se a entrada 

especificada já é usada como um contador, ela é restabelecida e iniciada novamente. 

 

Notas 

Desligamento da energia e seu efeito sobre os contadores 

O desligamento da energia principal libera todos os contadores. 

Uso da função Ctr 

Use a função Ctr para recuperar os valores do contador de entrada de hardware. 

 

Veja também 

Ctr 
 

Exemplo de instrução CTReset 

O exemplo a seguir mostra uma amostra do código que poderia ser usado para obter o valor de um contador 

de entrada de hardware. 

 
CTReset 3  'Restabelece o Contador 3 para 0 

On 0      'Ativa um interruptor de saída 
Wait Ctr(3) >= 5  

Off 0     'Quando 5 ciclos de entrada são contados para a Entrada 3 desativa o interruptor (saída 

0 desativada) 



Função CtrlDev 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 191  

Função CtrlDev 
 

Retorna o número do dispositivo de controle atual. 

 

Sintaxe 

CtrlDev 
 

Valores de retorno 

21 Computador 
22 I/O remota 
26 Ethernet remota 
29 RS232C remota 
20 TP3 

 

Veja também 

Função CtrlInfo 
 

Exemplo de função CtrlDev 

 
Print "The current control device is: ", CtrlDev 
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Função CtrlInfo 
 

Retorna as informações do controlador. 

 

Sintaxe 

CtrlInfo (index) 
 

Parâmetros 

index Expressão em número inteiro que representa o índice da informação a ser recuperada. 

 

Descrição 

A tabela a seguir mostra as informações disponíveis através da função CtrlInfo: 

Índice Bit Valor Descrição 

0 N/D  Obtido para compatibilidade. 

Use o índice 9 para obter a versão do firmware do controlador. 

1 

Estado do controlador 

0 &H1 Estado Pronto  

1 &H2 Estado para Iniciar 

2 &H4 Estado de pausa 

3-7  Indefinido 

8 &H100 Estado de parada de emergência 

9 &H200 Proteção aberta 

10 &H400 Estado de erro 

11 &H800 Estado de erro crítico 

12 &H1000 Atenção 

13 &H2000 Estado WaitRecover (Aguardando a recuperação da proteção de 

segurança aberta)  

14 &H4000 Estado de recuperação (Recuperando-se da proteção de segurança 

aberta)  

15-31  Indefinido 

2 
0 &H1 Interruptor de ativação aceso 

1-31  Indefinido 

3 

0 &H1 Problema detectado no circuito do modo de ensino 

1 &H2 Problema detectado no circuito da proteção de segurança 

2 &H4 Problema detectado no circuito da parada de emergência 

3-31  Indefinido 

4 N/D 
 0 – Modo normal 

1 – Modo de funcionamento em vazio 

5 N/D 

 Dispositivo de controle: 

21 – RC+ 

22 – Remoto 

26 – Ethernet remota 

29 – RS232C remota 

20 – TP3 

6 N/D  Número de robôs definidos  

7 N/D 
 Modo de operação: 

0 – Modo Program 

1 – Modo Auto 

8 N/D  Indefinido 

9 N/D 

 Versão do firmware do controlador 

No Principal*1000000 + No Secundário*10000 + No Rev. *100 + No 

Desenvolvimento 

(Exemplo) A Versão 1.6.2.4 é 1060204 



Função CtrlInfo 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 193  

Índice Bit Valor Descrição 

10 N/D 

 Estado SMART do disco rígido 

0: O estado SMART é normal  

1: O estado SMART não é normal  

Se o estado SMART não for normal, o disco rígido pode estar avariado.  

Você precisa fazer uma cópia de segurança dos dados prontamente e 

substituir o disco rígido por um novo.  

Se estiver utilizando a opção RAID, você não pode usar o estado 

SMART, pois ele sempre retornará que está normal.  

15 N/D 

 Voltagem de CC da entrada 

O programa retorna o valor 100 vezes maior do que o valor de entrada. 

Por exemplo, quando o valor de entrada é 48,01V, ele retorna 4801. 

Observe que ocorre um erro se o controlador não suportar a fonte de 

alimentação de CC. 

16 N/D 
 Tipo de fornecedor de PLC 

0: Nenhum 

1: Allen Bradley 

 

Valores de retorno 

Valor longo dos dados desejados 

 

Veja também 

RobotInfo, TaskInfo 
 

Exemplo de função CtrlInfo 

Print "The controller version: ", CtrlInfo(6) 
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Função CurDir$ 
 

Retorna uma string que representa o diretório atual. 

 

Sintaxe 

CurDir$ 
 

Valores de retorno 

Uma string que inclui a unidade de disco atual e o caminho. 

 

Veja também 

ChDir, CurDrive$ , CurDisk$ 
 

Exemplo de função CurDir$ 

 

Print "The current directory is: ", CurDir$ 
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Função CurDisk$ 
 

Retorna uma string que representa o disco atual.  

 

Sintaxe 

CurDisk$ 
 

Valores de retorno 

Uma string que contém a letra do disco atual. 

 

Veja também 

ChDisk, CurDir$, CurDrive$ 
 

Exemplo de função CurDisk$ 

 
Print "The current disk is: ", CurDisk$ 
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Função CurDrive$ 
 

Retorna uma string que representa a unidade de disco atual. 

 

Sintaxe 

CurDrive$ 
 

Valores de retorno 

Uma string que contém a letra da unidade de disco atual. 

 

Veja também 

ChDrive, CurDir$, CurDisk$ 
 

Exemplo de função CurDrive$ 

 
Print "The current drive is: ", CurDrive$ 
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Função CurPos 
 

Retorna a posição alvo atual do robô especificado. 

 

Sintaxe 

CurPos 
 

Valores de retorno 

Um ponto do robô que representa a posição alvo atual do robô especificado. 

 

Veja também 

InPos, FindPos, RealPos 
 

Exemplo de função CurPos 

 
Function main 

 

   Xqt showPosition 

   Do 

      Jump P0 

      Jump P1 

   Loop 

Fend 

 
Function showPosition 

 

   Do 

      P99 = CurPos 

      Print CX(P99), CY(P99) 

   Loop 

Fend 
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Instrução Curve 
 

Define os dados e pontos necessários para mover o braço ao longo de um percurso curvo.  Podem ser 

definidos muitos pontos de dados no percurso para melhorar a precisão do percurso. 

 

Sintaxe 

Curve  fileName, closure, mode, numAxes, pointList 
 

Parâmetros 

fileName uma expressão em string para o nome do arquivo no qual os dados de ponto estão armazenados.  

O nome do arquivo especificado terá a extensão .CVT acrescentada no final, portanto nenhuma 

extensão deve ser especificada pelo usuário.  Quando a instrução Curve é executada, será criado 

um arquivo. 

 Você não pode especificar um caminho de arquivo e o nome do arquivo não é afetado por 

ChDisk.   

Veja ChDisk para detalhes. 

closure Especifica se a curva definida é fechada ou deixada aberta no final do movimento curvo. Este 

parâmetro deve ser configurado para um dos dois valores possíveis, como é mostrado abaixo. 

 C - Curva fechada 

 O - Curva aberta 

 Quando se especifica a curva aberta, a instrução Curve cria os dados para deter o braço no 

último ponto da série de pontos especificados.  Quando se especifica a curva fechada, a 

instrução Curve cria os dados necessários para continuar o movimento até o ponto final 

especificado e então parar o movimento após retornar o braço para o ponto inicial da série de 

pontos especificados para a instrução Curve. 

mode Especifica se o braço é ou não interpolado automaticamente na direção tangencial do eixo U.  

Pode também especificar o número do ECP nos quatro bits mais significativos. 
 

Configuração do modo Correção 
tangencial 

Número do 
ECP Hexadecimal Decimal 

&H00 0 

Não 

0 

&H10 16 1 

&H20 32 2 

… … … 

&HA0 160 10 

&HB0 176 11 

&HC0 192 12 

&HD0 208 13 

&HE0 224 14 

&HF0 240 15 

&H02 2 

Sim 

0 

&H12 18 1 

&H22 34 2 

… … … 

&HA2 162 10 

&HB2 178 11 

&HC2 194 12 

&HD2 210 13 

&HE2 226 14 

&HF2 242 15 
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Quando se especifica a correção tangencial, a instrução Curve usa somente a coordenada do 

eixo U do ponto inicial da série de pontos.  A correção tangencial mantém continuamente o 

alinhamento da ferramenta tangente à curva no plano XY.  Ela é especificada quando se instala 

ferramentas como cortadores que requerem alinhamento tangencial contínuo. Ao especificar 

uma curva fechada (usando o parâmetro closure) com interpolação automática na direção 

tangencial do eixo U, este gira 360 graus a partir do ponto inicial. Portanto, antes de executar a 

instrução CVMove, configure a faixa de movimento do eixo U usando a instrução Range para 

que a rotação de 360 graus do eixo U não cause um erro. 

Ao usar o ECP, especifique o número do ECP nos quatro bits mais significativos. 

Ao gerar uma curva considerando a posição do eixo adicional incluído nos dados de ponto, 

especifique o nono bit como 1.  Por exemplo, quando não usar nenhuma compensação da 

orientação ou o ECP e gerar uma curva considerando a posição do eixo adicional, especifique 

&H100. 

Ao gerar uma curva para o eixo adicional, una os dados dos pontos contínuos do eixo S e do 

eixo T separadamente do sistema de coordenadas do robô. 

No entanto, se o eixo adicional consta do eixo PG, ele não gera uma curva com o ponto 

contínuo, mas cria os dados para mover para o ponto final.  

numAxes Número inteiro 2, 3, 4 ou 6 que especifica o número de eixos controlados durante o movimento 

em curva, como segue: 

2 - Gera uma curva no plano XY sem movimento do eixo Z ou rotação do eixo U. 

(exceto para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N)). 

3 - Gera uma curva no espaço XYZ sem rotação do eixo U.  

(exceto para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N)). 

4 - Gera uma curva no espaço XYZ sem rotação do eixo U. 

(exceto para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N)). 

6 - Gera uma curva no espaço XYZ com rotação dos eixos U, V e W (somente para 

os robôs de 6 eixos (incluindo a série N)). 

Os eixos não selecionados para serem controlados durante o movimento em curva mantêm suas 

posições anteriores do pulso do codificador e não se movem durante o movimento em curva. 

pointList { expressão de ponto | P(start:finish) } [, output command ] ... 

Este parâmetro na realidade é uma série de números de pontos e instruções de saída opcionais 

separados por vírgulas ou uma faixa ascendente de pontos  separados por dois pontos.  

Normalmente a série de pontos é separada por vírgulas como é mostrado abaixo: 
 Curve "MyFile", O, 0, 4, P1, P2, P3, P4 

 Às vezes o usuário define uma série de pontos usando uma faixa ascendente de pontos como 

é mostrado abaixo: 
 Curve "MyFile", O, 0, 4, P(1:4) 

 No caso mostrado acima, o usuário definiu uma curva usando os pontos P1, P2, P3 e P4. 

output command é opcional e é usado para controlar a operação de saída durante o movimento 

em curva.  O comando pode ser ativado ou desativado para saídas digitais ou saídas da 

memória.  Inserir um comando de saída subsequente a qualquer número de ponto na série de 

pontos causa a execução do comando de saída quando o braço alcançar o ponto imediatamente 

antes do comando de saída.  Podem ser incluídos no máximo 16 comandos de saída na instrução 

Curve.  No exemplo abaixo, o comando "On 2” é executado justamente quando o braço alcança 

o ponto P2, e então o braço continua para todos os pontos entre os pontos P3 e P10, ambos 

incluídos 

 Curve "MyFile", C, 0, 4, P1, P2, ON 2, P(3:10) 
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Descrição 

A instrução Curve cria dados que movem o braço do manipulador ao longo da curva definida pela série de 

pontos pointList e armazena os dados em um arquivo no controlador. A instrução CVMove usa os dados 

contidos no arquivo criado pela instrução Curve para mover o manipulador no modo de percurso contínuo. 

O arquivo de curva é armazenado no cartão de memória Compact Flash dentro do controlador.  Portanto, a 

instrução Curve começa gravando no Compact Flash.  A gravação frequente na memória Compact Flash 

encurtará sua vida útil.  Recomendamos usar a instrução Curve somente para salvar dados de ponto.  

A instrução Curve calcula os valores independentes das coordenadas X, Y, Z, U, V, W para cada ponto, 

usando a função spline cúbica para criar a trajetória.  Portanto, se os pontos estiverem muito distantes uns 

dos outros, ou a orientação do robô for mudada repentinamente de ponto a ponto, a trajetória desejada pode 

não ser realizada.   

Não é necessário especificar as velocidades ou acelerações antes de executar a instrução Curve. Os 

parâmetros de velocidade e aceleração do braço podem ser mudados a qualquer momento antes de executar 

CVMove usando as instruções SpeedS ou AccelS. 

Os pontos definidos em um sistema de coordenadas local podem ser usados na série para localizar a curva 

na posição desejada. Definindo todos os pontos especificados na série de pontos para a instrução Curve como 

pontos com atributos locais, os pontos podem ser mudados no sistema de coordenadas local pela instrução 

Local após a instrução Curve. 

Notas 

Use a correção tangencial quando possível 

Recomenda-se que você use a correção tangencial sempre que possível, especialmente quando utilizar 

CVMove em um ciclo contínuo através dos mesmos pontos.  Se você não usar a correção tangencial, o robô 

pode não seguir o percurso correto em velocidades mais altas. 

Número de pontos máximo e mínimo permitido para a curva aberta 

As curvas abertas podem ser especificadas usando de 3 a 200 pontos. 

Número de pontos máximo e mínimo permitido para a curva fechada 

As curvas fechadas podem ser especificadas usando de 3 a 50 pontos. 

 
Erro potencial 

Tentativa de mover o braço fora da área de trabalho 

A instrução Curve não pode verificar a faixa de movimento para o percurso em curva definido. Isto significa 

que um percurso definido pelo usuário pode fazer com que o braço do robô se mova fora da área de trabalho 

normal. Neste caso, ocorrerá um erro de “fora da faixa”. 

 

Veja também 

Função AccelS, Arc, CVMove, ECP, Move, SpeedS 
 

Exemplo de instrução Curve 

O exemplo a seguir designa o nome do arquivo dos dados de curva livre como MYCURVE.CVT, cria um 

traçado em curva de P1 a P7, ativa a porta de saída 2 em P2 e desacelera o braço em P7. 

 
Configura a curva 
 

> curve "mycurve", O, 0, 4, P1, P2, On 2, P(3:7) 

  

Move o braço para P1 em linha reta  
 

> jump P1 

 

Move o braço de acordo com a definição de curva denominada “mycurve” 
 

> cvmove "mycurve"   
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Instrução CVMove 
 

Executa o movimento de percurso contínuo de spline definido pela instrução Curve. 
 

Sintaxe 

CVMove fileName [CP] [searchExpr] [SYNC] 
 

Parâmetros 

fileName Expressão em string para o nome do arquivo.  O arquivo deve ser criado previamente pela 

instrução Curve e armazenado no disco rígido de um computador.  

 Você não pode especificar um caminho de arquivo e o nome do arquivo não é afetado por 

ChDisk.   

Veja ChDisk para detalhes. 

CP Opcional.  Especifica o movimento de percurso contínuo.após o último ponto. 

searchExpr Opcional.  Uma expressão Till ou Find. 

Till | Find 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

SYNC Reserva um comando de movimento.  O robô não se movimentará até que SyncRobots dê 

instruções.  
 

Descrição 

CVMove executa o movimento de percurso contínuo spline definido pelos dados contidos no arquivo 

fileName, que está localizado na memória do controlador.  O arquivo deve ser criado previamente com o 

comando Curve.   

Podem existir múltiplos arquivos ao mesmo tempo no sistema.  Se o nome do arquivo não tiver uma extensão, 

.CVT é adicionado automaticamente. 

O usuário pode mudar a velocidade e a aceleração do movimento de percurso contínuo para CVMove usando 

as instruções SpeedS e AccelS. 

Quando a instrução Curve foi executada previamente usando os pontos com as definições locais, você pode 

mudar a posição de operação usando a instrução Local. 

Ao executar CVMove, tenha cuidado para que o robô não colida com o equipamento periférico.  Quando 

você tenta mudar repentinamente a orientação da mão do robô de 6 eixos (incluindo a série N) entre os pontos 

adjacentes, devido à natureza da função spline cúbica, o robô de 6 eixos pode começar a mudar sua orientação 

dos pontos anteriores e seguintes e mover-se em uma trajetória inesperada.  Verifique atentamente a trajetória 

antes de executar CVMove e tenha cuidado para que o robô não colida com o equipamento periférico. 

Especifique os pontos próximos uns dos outros e em um intervalo equidistante.  Não mude repentinamente a 

orientação da mão entre pontos adjacentes. 

O parâmetro CP faz com que a aceleração do próximo comando de movimento inicie quando inicia a 

desaceleração para o comando de movimento atual.  Neste caso, o robô não vai parar na coordenada de 

destino e continuará a se mover para o próximo ponto. 

 

Veja também 

Função AccelS, Arc, Curve, Move, SpeedS, Till, TillOn 
 

Exemplo de instrução CVMove 

O exemplo a seguir designa o nome do arquivo dos dados de curva livre como MYCURVE.CVT, cria um 

traçado em curva de P1 a P7, ativa a porta de saída 2 em P2 e desacelera o braço em P7. 
 

Configura a curva 
> curve "mycurve", O, 0, 4, P1, P2, On 2, P(3:7) 
  

Move o braço para P1 em linha reta  
> jump P1 
 

Move o braço de acordo com a definição de curva denominada mycurve 
> cvmove "mycurve"   
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Instruções CX, CY, CZ, CU, CV, CW, CR, CS, CT 
 

Define o valor da coordenada de um dado de ponto. 

CV e CW são apenas para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N). 

CR é apenas para os robôs do tipo articulado.  

CS, CT são apenas para robôs com eixos adicionais.  

 

Sintaxe 

CX(point) = value 
CY(point) = value 
CZ(point) = value 
CU(point) = value 
CV(point) = value 
CW(point) = value 
CR(point) = value 
CS(point) = value 
CT(point) = value 

 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

value Expressão real que representa o novo valor da coordenada em milímetros. 

 

Veja também 

Funções CX, CY, CZ, CU, CV, CW, CR, CS, CT 
 

Exemplo de instruções CX, CY, CZ, CU, CV, CW, CR, CS, CT  

 
CX(pick) = 25.34 
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Funções CX, CY, CZ, CU, CV, CW, CR, CS, CT  
 

Recupera um valor de coordenada de um ponto 

As funções CV e CW são apenas para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N).  

CS, CT são apenas para robôs com eixos adicionais.  

 

Sintaxe 

CX (point) 
CY (point) 
CZ (point) 
CU (point) 
CV (point) 
CW (point) 
CR (point) 
CS (point) 
CT (point) 

 

Parâmetros 

point Expressão de ponto. 

 

Valores de retorno 

Retorna o valor da coordenada especificada.  Os valores de retorno para CX, CY, CZ são números reais em 

milímetros.  Os valores de retorno para CU, CV, CW são números reais em graus.  

Valores de retorno para as funções CS, CT: Valores reais em mm ou graus. Depende da configuração do eixo 

adicional. 

 

Descrição 

Usado para recuperar o valor de uma coordenada individual de um ponto. 

 

Para obter a coordenada da posição do robô atual, use Here para o parâmetro do ponto. 

 

Veja também 

Instruções CX, CY, CZ, CU, CV, CW, CR, CS, CT 
 

Exemplo de funções CX, CY, CZ, CU, CV, CW, CR, CS, CT 

O exemplo a seguir extrai o valor da coordenada do eixo X do ponto “pick” (coleta) e coloca o valor da 

coordenada na variável x.  

 
Function cxtest 

 Real x 

 x = CX(pick) 

 Print "The X Axis Coordinate of point 'pick' is", x 

Fend 
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Instrução Date  
 

Exibe a data. 

 

Sintaxe 

Date  
 

Valores de retorno 

A data atual é exibida. 

 

Veja também 

Time, Date$ 
 

Exemplo de instrução Date 

Exemplo pela janela de comandos. 
 

> Date 

2009/08/01 
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Função Date$ 
 

Retorna a data do sistema. 

 

Sintaxe 

Date$ 
 

Valores de retorno 

Uma string contendo a data no formato aaaa/mm/dd. 

 

Veja também 

Date, Time, Time$ 
 

Exemplo de função Date$ 

 

Print "Today's date: ", Date$ 
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Instrução Declare 
 

Declara uma função externa em uma biblioteca de vínculo dinâmico (DLL). 

 

Sintaxe 

Declare funcName, “dllFile” “, alias” [, (argList)] As type 
 

Parâmetros 

funcName O nome da função como será chamada através de seu programa. 

dllFile O caminho e o nome do arquivo da biblioteca.  Este deve ser uma string literal 

(caracteres delimitados por aspas).  Você pode também usar uma macro definida por 

#define.  Se não houver nenhum caminho especificado, então o RC+ procurará o 

arquivo no diretório do projeto atual.  Se não for encontrado, então será presumido 

que o arquivo está no diretório system32 do Windows.  A extensão do arquivo pode 

ser omitida, mas é sempre presumido ser .DLL. 

alias Opcional.  O nome real da função na DLL ou o índice da função.  O nome diferencia 

entre maiúsculas e min. O alias deve ser uma string literal (caracteres delimitados por 

aspas).  Se for usado um índice, você deve usar um caractere # antes dele.  Se 

omitido, o nome da função especificado por funcName pode ser usado como o nome 

da função na DLL.  

arglist  Opcional.  Lista dos argumentos da DLL.  Veja a sintaxe abaixo. 

[ {ByRef | ByVal} ]  varName [( )] As type 

ByRef Opcional.  Especifique ByRef quando se referir à variável que será vista 

pela função chamada.  Neste caso, a alteração no argumento em uma 

função pode ser refletido na variável do lado que chama.  Você pode 

mudar os valores recebidos como referência. 

ByVal Opcional.  Especifique ByVal quando não quiser que as alterações no 

valor da variável sejam vistas pela função chamadora.  Essa é a 

configuração padrão. 

varName Obrigatório.  O nome da variável que representa o argumento; segue as 

convenções de nomenclatura de variável padrão.  Se você usar uma 

variável de array como argumento, deve especificar ByRef. 

type Obrigatório.  Você deve declarar o tipo de argumento. 

 

Descrição 

Use Declare para chamar funções DLL através do programa atual.  A instrução Declare deve ser usada fora 

das funções. 

 

A instrução Declare verifica se o arquivo DLL e a função existem no tempo de compilação. 

 

Passar as variáveis numéricas ByVal 

SPEL: Declare MyDLLFunc, "mystuff.dll", "MyDLLFunc", (a As Long) As Long 

VC++ long _stdcall MyDllFunc(long a); 

 

Passar as variáveis de string ByVal 

SPEL: Declare MyDLLFunc, "mystuff.dll", "MyDLLFunc", (a$ As String) As 

Long 

VC++ long _stdcall MyDllFunc(char *a); 
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Passar as variáveis numéricas ByRef 

SPEL: Declare MyDLLFunc, "mystuff.dll", "MyDLLFunc", (ByRef a As Long) As 

Long 

VC++ long _stdcall MyDllFunc(long *a); 

 

Passar as variáveis de string ByRef 

SPEL: Declare MyDLLFunc, "mystuff.dll", "MyDLLFunc", (ByRef a$ As String) 

As Long 

VC++ long _stdcall MyDllFunc(char *a); 

 

Quando você passa uma string usando ByRef, pode mudar a string na DLL.  O comprimento máximo da 

string é 255 caracteres.  Você deve assegurar-se de não exceder o comprimento máximo. 

 

Passar os arrays numéricos ByRef 

SPEL: Declare MyDLLFunc, "mystuff.dll", "MyDLLFunc", (ByRef a() As Long) 

As Long 

VC++ long _stdcall MyDllFunc(long *a); 

 

Retornar os valores da função DLL 

A função DLL pode retornar um valor para qualquer tipo de dado, incluindo uma string.  No entanto, para 

uma string, você deve retornar um ponteiro para uma string alocada na função DLL.  E o nome da função 

deve terminar com um cifrão, assim como todas as variáveis e funções de string do SPEL+.  Observe que o 

alias não tem o sufixo do cifrão. 

 

Por exemplo: 

 
Declare ReturnLong, "mystuff.dll", "ReturnLong", As Long 

Declare ReturnString$, "mystuff.dll", "ReturnString", As String 

 

Function main 

 

    Print "ReturnLong = ", ReturnLong 

    Print "ReturnString$ = ", ReturnString$ 

Fend 

 

Veja também 

Função ...Fend 
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Exemplo de instrução Declare 

 

' Declarar uma função DLL. Como não há nenhum caminho especificado, o arquivo pode estar no 

diretório do projeto atual  

' ou no diretório system32 do Windows 
 

Declare MyDLLTest, "mystuff.dll", "MyDLLTest" As Long 

 

Function main 

    Print MyDLLTest 

Fend 

 

' Declarar uma função DLL com dois argumentos de número inteiro e usar um #define para definir o 

nome do arquivo DLL 
 

#define MYSTUFF "mystuff.dll" 

 

Declare MyDLLCall, MYSTUFF, "MyTestFunc", (var1 As Integer, var2 As 

Integer) As Integer 

 

' Declarar uma função DLL usando um caminho e um índice.  
Declare MyDLLTest, "c:\mydlls\mystuff.dll", "#1" As Long 
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EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 209  

Função DegToRad 
 

Converte graus em radianos. 

 

Sintaxe 

DegToRad(degrees) 
 

Parâmetros 

degrees Expressão real que representa os graus a serem convertidos para radianos. 
 

Valores de retorno 

Um valor duplo contendo o número de radianos. 

 

Veja também 

ATan, ATan2, Função RadToDeg 
 

Exemplo de função DegToRad 

 
s = Cos(DegToRad(x)) 
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Instrução Del 
 

Exclui um ou mais arquivos.  

 

Sintaxe 

Del fileName 
 

Parâmetros 

fileName O caminho e o nome do(s) arquivo(s) a ser excluído.  O nome do arquivo deve ser especificado 

com a extensão.  Veja ChDisk para detalhes. 

 

Descrição 

Exclui o(s) arquivo(s) especificado(s). 

 

Exemplo de instrução Del 

Exemplo pela janela de comandos.  

 
> Del TEST.PTS ' Exclui o arquivo de ponto do diretório atual. 
 

> Del ｃ：TEST.PTS ' NG 

!! Error: 7213 The file specified by path does not exist.  

> Del ｃ：\TEST.PTS ' OK 
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Instrução DeleteDB 
 

Exclui os dados da tabela do banco de dados aberto.  

 

Sintaxe 

DeleteDB #databaseNum,tableNumber [, condition] 
 

Parâmetros 

databaseNum Especifica o número do banco de dados (número inteiro de 501 a 508) especificado 

em OpenDB. 

tableNumber  Especifica o nome da tabela cujos dados serão excluídos. 

condition Especifica a condição para excluir os dados. 

Pode ser especificada uma condição composta usando AND e OR. 

Se a condição não for especificada, todos os dados da tabela serão excluídos. 

 

Descrição 

Exclui os dados que correspondem à condição de exclusão da tabela especificada no banco de dados aberto. 

Se o banco de dados for um livro do Excel, este comando não pode ser executado. 

Nota 

- É necessária conexão do computador com o RC+ instalado. 

 

Veja também 

OpenDB, CloseDB, SelectDB, UpdateDB 
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Função DiffToolOrientation 
 

Retorna o ângulo entre os eixos das coordenadas do sistema de coordenadas da ferramenta para mostrar a 

diferença entre as orientações da ferramenta de dois pontos especificados.  

 

Sintaxe 

DiffToolOrientation (pointData1, pointData2 , axisNumber) 
 

Parâmetros 

pointData1 Especifica o primeiro ponto de dados. 

pointData2 Especifica o segundo ponto de dados. 

axisNumber Especifica o eixo das coordenadas do sistema de coordenadas da ferramenta. 

Constante Valor 

COORD_X_PLUS 1: Eixo +X 

COORD_Y_PLUS  2: Eixo +Y 

COORD_Z_PLUS 3: Eixo +Z 

 

Valores de retorno 

Ângulo (valor real de 0 a 180 graus) 

 

Descrição 

Retorna o ângulo (valor real, de 0 a 180 graus) entre os eixos das coordenadas especificadas dos sistemas 

de coordenadas da ferramenta que indica a diferença entre as orientações da ferramenta de dois pontos 

especificados.  Os resultados não são afetados pela ordem dos parâmetros, pointData1 e pointData2.  Os 

resultados também não são afetados pela relação de posição (valores de coordenada de X, Y e Z) entre os 

pontos de origem dos dois pontos. 

 

Exemplo de função DiffToolOrientation 

 
'Exibe o ângulo entre os eixos Z das coordenadas da ferramenta dos Pontos 1 e 2. 
 
Print DiffToolOrientation(P1, P2, COORD_Z_PLUS) 
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Instrução DispDev 
 

Define o dispositivo de exibição atual. 

 

Sintaxe 

DispDev (deviceID) 
 

Parâmetros 

deviceID A ID do dispositivo de exibição desejado. 

 21 RC+ 

24 TP (somente TP1) 

20 TP3 

 

 Os seguintes parâmetros estão também disponíveis.  

 21 DEVID_SELF 

24 DEVID_TP 

20 DEVID_TP3 

 

Veja também 

Função DispDev  
 

Exemplo de instrução DispDev 

 
DispDev DEVID_TP 
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Função DispDev 
 

Retorna o dispositivo de exibição atual. 

 

Sintaxe 

DispDev 
 

Valores de retorno 

Valor em número inteiro contendo a ID do dispositivo. 

21 RC+ 

24 TP (somente TP1) 

20 TP3 

 

Veja também 

Instrução DispDev 
 

Exemplo de função DispDev 

 
Print "The current display device is ", DispDev 
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Função Dist  
 

Retorna a distância entre dois pontos de robô. 

 

Sintaxe 

Dist (point1, point2) 
 

Parâmetros 

point1, point2 Especifica duas expressões de ponto de robô. 

 

Valores de retorno 

Retorna a distância entre ambos os pontos (valor real em mm). 

 

Descrição 

Mesmo se você estiver usando o eixo adicional, apenas a distância de deslocamento do robô será retornada.  

Não inclui a distância de deslocamento do eixo adicional mesmo que você use o eixo adicional como eixo 

de execução.  

Para o robô do tipo articulado, o valor de retorno desta função não significa nada. 

 

Veja também 

CU, CV, CW, CX, CY, CZ 
 

Exemplo de função Dist 

 
Real distance 

 

distance = Dist(P1, P2) 

 



Instrução Do...Loop 

 

216 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Instrução Do...Loop 
 

Repete um bloco de instruções enquanto uma condição for verdadeira ou até que uma condição se torne 

verdadeira. 

 

Sintaxe 

Do [ { While | Until } condition ] 
[statements] 

[Exit Do] 
[statements] 

Loop 
 
Ou, pode ser usada esta sintaxe: 

 
Do 

[statements] 
[Exit Do] 

[statements] 
Loop [ { While | Until } condition ] 
 
A sintaxe da instrução Do Loop tem as seguintes partes: 

 
Parte Descrição 

condition Opcional.  Expressão numérica ou expressão em string que é verdadeira ou falsa.  Se a 

condition for Null, (valor nulo), a condição é tratada como falsa. 

statements Uma ou mais instruções que são repetidas enquanto, ou até que, condition seja verdadeira. 

 

Descrição 

Qualquer número de instruções Exit Do pode ser colocado em qualquer lugar na instrução Do...Loop como 

um modo alternativo de sair de uma instrução Do...Loop.  A instrução Exit Do é usada frequentemente após 

avaliar alguma condição, por exemplo, If...Then, e nesse caso a instrução Exit Do transfere o controle para a 

instrução imediatamente posterior a Loop. 

 

Quando usada dentro de instruções Do...Loop aninhadas, Exit Do transfere o controle para o loop onde Exit 

Do ocorre. 

 

Nota 

NÃO USE o comando XQT repetidamente em instruções de Loop.  

NÃO USE o comando XQT repetidamente em instruções de Loop tal como Do...Loop. 

O controlador pode congelar.  Se você usar instruções de Loop repetidamente, certifique-se de adicionar o 

comando Wait (Wait 0.1). 

 

 

Veja também 

For...Next, Select...Send 
 

Exemplo de instrução Do...Loop 

 
Do While Not Lof(1) 

    Line Input #1, tLine$ 

    Print tLine$ 

Loop 
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Instrução Double 
 

Declara variáveis do tipo duplo. (número de precisão dupla de 8 bytes). 

 

Sintaxe 

Double  varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar como do tipo duplo. 

subscripts Opcional.  As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões.  A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

A instrução Double é usada para declarar variáveis como do tipo duplo  As variáveis locais devem ser 

declaradas no início de uma função.  As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

O número de itos válido para Double é 14.  

 

Veja também 

Boolean, Byte, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, UInt64, 
UShort 

 

Exemplo de instrução Double 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis usando Double. 

 
Function doubletest 

  Double var1 

  Double A(10)         'Array de uma dimensão do tipo duplo 

  Double B(10, 10)     'Array de duas dimensões do tipo duplo 

  Double C(5, 5, 5)    'Array de três dimensões do tipo duplo 
  Double arrayvar(10) 

  Integer i 

  Print "Please enter a Number:" 

  Input var1 

  Print "The variable var1 = ", var1 

  For i = 1 To 5 

    Print "Please enter a Number:" 

    Input arrayvar(i) 

    Print "Value Entered was ", arrayvar(i) 

  Next i 

Fend 
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Instrução ECP 
 

Seleciona ou exibe o ECP (ponto de controle externo) atual. 

 

Sintaxe 

(1) ECP   ECPNumber 
(2) ECP    

 

Parâmetros 

ECPNumber Opcional. Expressão em número inteiro de 0 a 15 que representa qual das 16 definições 

de ECP usar com as instruções de movimento subsequentes.  ECP 0 torna a seleção do 

ECP inválida.  

 

Valores de retorno 

Exibe o ECP atual quando usado sem parâmetros. 

 

Descrição 

A instrução ECP seleciona o ponto de controle externo especificado em ECPNumber. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção de Ponto de Controle Externo estiver ativada. 

Desligamento da energia e seu efeito na seleção do ECP 

O desligamento da energia apaga a seleção do ECP. 

 

Veja também 

ECPSet 
 

Exemplo de instrução ECP 

 
>ecpset 1, 100, 200, 0, 0 

>ecp 1      
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Função ECP 
 

Retorna o número do ECP (ponto de controle externo) atual. 

 

Sintaxe 

ECP 
 

Valores de retorno 

Número inteiro contendo o número do ECP atual. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção de Ponto de Controle Externo estiver ativada. 

 

Veja também 

Instrução ECP 
 

Exemplo de função ECP 

 

Integer savECP 

 

savECP = ECP 

ECP 2 

Call Dispense 

ECP savECP 
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Instrução ECPClr 
 

Apaga (anula a definição) de um ponto de controle externo. 

 

Sintaxe 

ECPClr  ECPNumber 
 

Parâmetros 

ECPNumber Expressão em número inteiro que representa qual dos 15 pontos de controle externos 

apagar (anular a definição).  (ECP0 é o braço padrão do robô e não pode ser apagado). 

Descrição 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção de Ponto de Controle Externo estiver ativada. 

 

Veja também 

Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLSet 
 

Exemplo de instrução ECPClr 

 
ECPClr 1 
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Função ECPDef 
 

Retorna o estado da definição do ECP. 

 

Sintaxe 

ECPDef (ECPNumber) 
 

Parâmetros 

ECPNumber Expressão em número inteiro que representa de qual ECP deve ser retornado o estado. 

 

Valores de retorno 

True (Verdadeiro) se o ECP especificado foi definido, do contrário, False (Falso). 

 

Veja também 

Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLClr, TLSet 
 

Exemplo de instrução ECPDef 

 
Function DisplayECPDef(ecpNum As Integer) 

 

   If ECPDef(ecpNum) = False Then 

      Print "ECP ", ecpNum, "is not defined" 

   Else 

      Print "ECP ", ecpNum, ": ", 

      Print ECPSet(ecpNum) 

   EndIf 

Fend 
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Instrução ECPSet 
 

Define ou exibe um ponto de controle externo. 

 

Sintaxe 

(1) ECPSet  ECPNum, ECPPoint 
(2) ECPSet  ECPNum 
(3) ECPSet 

 

Parâmetros 

ECPNum Número inteiro de 1 a 15 que representa qual dos 15 pontos de controle externo definir. 

ECPPoint Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto ou expressão de ponto. 

 

Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, exibe as definições atuais de ECPSet. 

Quando somente o número do ECP é especificado, exibe as definições de ECPSet especificadas. 

 

Descrição 

Define um ponto de controle externo. 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção de Ponto de Controle Externo estiver ativada. 

 

Exemplo de instrução ECPSet 

 
ECPSet 1, P1 

ECPSet 2, 100, 200, 0, 0 
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Função ECPSet 
 

Retorna um ponto contendo a definição do ponto de controle externo para o ECP especificado. 

 

Sintaxe 

ECPSet(ECPNumber) 
 

Parâmetros 

ECPNumber Expressão em número inteiro que representa o número do ECP a ser recuperado. 

 

Valores de retorno 

Um ponto contendo a definição do ECP. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção de Ponto de Controle Externo estiver ativada. 

 

Veja também 

Instrução ECPSet 
 

Exemplo de função ECPSet 

 
P1 = ECPSet(1) 
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Função ElapsedTime 
 

Retorna o tempo decorrido a partir do momento em que inicia o temporizador de medição do tempo takt em 

segundos. 

 

Sintaxe 

ElapsedTime 
 

Valores de retorno 

Um valor real que representa o tempo decorrido de um temporizador de medição do tempo takt. (Unidade: 

segundos)  

A faixa válida é de 0 a aprox. 1,7E +31.  A resolução do temporizador é 0,001 segundos. 

 

Descrição 

Retorna o tempo decorrido a partir do momento em que inicia o temporizador de medição do tempo takt.  

Diferentemente da função Tmr, a função ElapsedTime não conta o tempo enquanto o programa está no estado 

de pausa. 

 

O temporizador de medição do tempo takt pode ser reiniciado usando a instrução ResetElapsedTime. 

 
Real overhead 

 

ResetElapsedTime 

overHead = ElapsedTime 

 

Veja também 

ResetElapsedTime, Função Tmr 
 

Exemplo de função ElapsedTime 

 

ResetElapsedTime       'Reinicia o temporizador de medição do tempo takt 

For i = 1 To 10        'Executa 10 vezes 
    GoSub Cycle 

Next 

Print ElapsedTime / 10 'Mede o tempo takt e exibe-o  
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Instrução Elbow  
 

Define a orientação do cotovelo de um ponto. 

 

Sintaxe 

(1) Elbow point [, value] 
(2) Elbow   

 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

value Expressão em número inteiro. 

1 = Acima (/A) 

 2 = Abaixo (/B) 

 

Valores de retorno 

Quando ambos os parâmetros são omitidos, é exibida a orientação do cotovelo para a posição do robô atual. 

Se value for omitido, é exibida a orientação do cotovelo para o ponto especificado. 

 

Veja também 

Função Elbow, Hand, J4Flag, J6Flag, Wrist 
 

Exemplo de instrução Elbow 

 
Elbow P0, Below 

Elbow pick, Above 

Elbow P(myPoint), myElbow 

 

P1 = 0.000,  490.000,  515.000,   90.000,  -40.000,  180.000   

  

Elbow P1, Below 

Go P1 

 

 

Elbow P1, Above 

Go P1 



Função Elbow 

 

226 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Função Elbow  
 

Retorna a orientação do cotovelo de um ponto. 

 

Sintaxe 

Elbow [(point)] 
 

Parâmetros 

point Opcional.  Expressão de ponto.  Se point for omitido, então é retornada a orientação do cotovelo 

da posição atual do robô. 

 

Valores de retorno 

1 Acima (/A) 

2  Abaixo (/B) 

 

Veja também 

Instrução Elbow, Hand, Wrist, J4Flag, J6Flag 
 

Exemplo de função Elbow 

 
Print Elbow(pick) 

Print Elbow(P1) 

Print Elbow 

Print Elbow(P1 + P2) 
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Função Eof  
 
Retorna o estado de fim de arquivo. 

 

Sintaxe 

Eof (fileNumber) 
 

Parâmetros 

fileNumber Número inteiro de 30 a 60 ou expressão representando o número do arquivo a ser verificado. 

 

Valores de retorno 

True se o ponteiro do arquivo estiver no fim do arquivo, do contrário, False. 

 

Descrição 

Eof é funcional somente se o arquivo estiver aberto no modo de leitura.  

Ocorre um erro se o arquivo foi aberto com as instruções AOpen ou WOpen.  

 

Veja também 

Lof 
 

Exemplo de função Eof 

 
Integer fileNum 

String data$ 

 

fileNum = FreeFile 

UOpen "TEST.DAT" As #fileNum 

Do While Not Eof(fileNum) 

    Line Input #fileNum, data$ 

    Print "data = ", data$ 

Loop 

Close #fileNum 
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Função Era 
 

Retorna o número da articulação na qual ocorreu um erro. 

 

Sintaxe 
Era[(taskNum)] 

 

Parâmetros 
taskNum Expressão em número inteiro que representa um número de tarefa de 0 a 32.   

A omissão do número da tarefa ou “0” especifica a tarefa atual. 

 

Valores de retorno 
O número da articulação que causou o erro na faixa de 0 a 9, conforme descrito abaixo: 

 

0 - O erro atual não foi causado por um eixo servo. 

1 - O erro foi causado pela articulação número 1  

2 - O erro foi causado pela articulação número 2   

3 - O erro foi causado pela articulação número 3  

4 - O erro foi causado pela articulação número 4 

5 - O erro foi causado pela articulação número 5 

6 - O erro foi causado pela articulação número 6 

7 - O erro foi causado pela articulação número 7 

8 - O erro foi causado pela articulação número 8 (eixo S adicional)  

9 - O erro foi causado pela articulação número 9 (eixo T adicional)  

 

Descrição 
A função Era é usada quando ocorre um erro para determinar se o erro foi causado por uma das articulações 

do robô e para retornar o número da articulação que causou o erro.  Se o erro atual não foi causado por 

nenhuma articulação, a função Era retorna “0”. 

Quando ocorre o evento “Error during Auto Mode” (Erro durante o modo automático), a tarefa normal e a 

tarefa NoPause no modo AUTO param a execução e terminam a tarefa. 

Se a tarefa alvo já terminou, ao usar esta função para a tarefa NoEmgAbort ou para a tarefa em segundo 

plano, ocorre o “Erro 2261”.  Use OnErr para obter informações antes de a tarefa terminar. 

 

Veja também 
Erl, Err, ErrMsg$, Ert, OnErr, Trap 

 
Exemplo de função Era 
 

Function main 

  OnErr Goto eHandler 

  Do 

    Call PickPlace 

  Loop 

  Exit Function 

eHandler: 

  Print "The Error code is ", Err 

  Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err) 

  errTask = Ert 

  If errTask > 0 Then 

    Print "Task number in which error occurred is ", errTask 

    Print "The line where the error occurred is Line ", Erl(errTask) 

    If Era(errTask) > 0 Then  

      Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask) 

    EndIf 

  EndIf 

Fend 
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Instrução EResume  
 

Retoma a execução após a finalização de uma rotina de tratamento de erro. 

 

Sintaxe 

EResume [{ label | Next }] 
 

Descrição 

EResume 
Se o erro ocorreu no mesmo procedimento que o tratador de erros, a execução é retomada com a instrução 

que causou o erro.  Se o erro ocorreu em um procedimento chamado, a execução é retomada na instrução 

Call no procedimento que contém o tratador de erros.  

 

EResume Next 
Se o erro ocorreu no mesmo procedimento que o tratador de erros, a execução é retomada com a instrução 

imediatamente posterior à instrução que causou o erro.  Se o erro ocorreu em um procedimento chamado, a 

execução é retomada com a instrução imediatamente posterior à última instrução Call do procedimento que 

contém o tratador de erros. 

 

EResume { label } 
Se o erro ocorreu no mesmo procedimento que o tratador de erros, a execução é retomada na instrução que 

contém o rótulo. 

 

Veja também 

OnErr 
 

Exemplo de instrução EResume 

 
Function main 

  Integer retry 

 

  OnErr GoTo eHandler 

  Do 

    RunCycle 

  Loop  

  Exit Function 

    

eHandler: 

  Select Err 

    Case MyError 

      retry = retry + 1 

      If retry < 3 Then 

        EResume ' tentar novamente 
      Else 

        Print "MyError has occurred ", retry, " times 

      EndIf 

  Send 

Fend 
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Função Erf$ 
 

Retorna o nome da função na qual o erro ocorreu. 

 

Sintaxe 

Erf$[(taskNumber)] 
 

Parâmetros 

taskNumber Expressão em número inteiro que representa um número de tarefa de 0 a 32.   

A omissão do número da tarefa ou “0” especifica a tarefa atual. 

 

Valores de retorno 

O nome da função na qual o erro ocorreu o último erro. 

 

Descrição 

A função Erf$ é usada com OnErr. A função Erf$ retorna o nome da função na qual ocorreu o erro.  Usando 

Erf$ em combinação com Err, Ert, Erl e Era o usuário pode determinar muito mais sobre o erro que ocorreu. 

Quando ocorre o evento “Error during Auto Mode” (Erro durante o modo automático), a tarefa normal e a 

tarefa NoPause no modo AUTO param a execução e terminam a tarefa. 

Se a tarefa alvo já terminou, ao usar esta função para a tarefa NoEmgAbort ou para a tarefa em segundo 

plano, ocorre o “Erro 2261”.  Use OnErr para obter informações antes de a tarefa terminar. 

 

Veja também 

Era, Erl, Err, ErrMsg$, Ert, OnErr 
 

Exemplo de função Erf$ 

Os itens a seguir são retornados no exemplo de programa abaixo. 

Em que tarefa o erro ocorreu (função Ert) 

Em qual função o erro ocorreu (função Erf$) 

Onde ocorreu o erro (função Erl) 

Em qual articulação o erro ocorreu (função Era) 

 
Function main 

  OnErr Goto eHandler 

  Do 

    Call PickPlace 

  Loop 

  Exit Function 

eHandler: 

  Print "The Error code is ", Err 

  Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err) 

  errTask = Ert 

  If errTask > 0 Then 

    Print "Task number in which error occurred is ", errTask 

    Print "Function at which error occurred is ", Erf$(errTask) 

    Print "The line where the error occurred is Line ", Erl(errTask) 

    If Era(errTask) > 0 Then  

      Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask) 

    EndIf 

  EndIf 

Fend 
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Função Erl 
 

Retorna o número da linha na qual ocorreu o erro. 

 

Sintaxe 

Erl[(taskNumber)] 
 

Parâmetros 

taskNumber Expressão em número inteiro que representa um número de tarefa de 0 a 32. 

A omissão do número da tarefa ou “0” especifica a tarefa atual. 

 

Valores de retorno 

O número da linha onde ocorreu o último erro. 

 

Descrição 

A função Erl é usada com OnErr.  A função Erl retorna o número da linha na qual ocorreu o erro.  Usando 

Erl em combinação com Err, Ert e Era o usuário pode determinar muito mais sobre o erro que ocorreu. 

Quando ocorre o evento “Error during Auto Mode” (Erro durante o modo automático), a tarefa normal e a 

tarefa NoPause no modo AUTO param a execução e terminam a tarefa. 

Se a tarefa alvo já terminou, ao usar esta função para a tarefa NoEmgAbort ou para a tarefa em segundo 

plano, ocorre o “Erro 2261”.  Use OnErr para obter informações antes de a tarefa terminar. 

 

Veja também 

Era, Erf$, Err, ErrMsg$, Ert, OnErr 
 

Exemplo de função Erl 

Os itens a seguir são retornados no exemplo de programa abaixo. 

Em que tarefa o erro ocorreu (função Ert) 

Onde ocorreu o erro (função Erl) 

Que erro ocorreu (função Err) 

Em qual articulação o erro ocorreu (função Era) 

 
Function main 

  OnErr Goto eHandler 

  Do 

    Call PickPlace 

  Loop 

  Exit Function 

eHandler: 

  Print "The Error code is ", Err 

  Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err) 

  errTask = Ert 

  If errTask > 0 Then 

    Print "Task number in which error occurred is ", errTask 

    Print "The line where the error occurred is Line ", Erl(errTask) 

    If Era(errTask) > 0 Then  

      Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask) 

    EndIf 

  EndIf 

Fend 
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Função Err 
 

Retorna o estado do erro mais recente. 
 

Sintaxe 
Err[(taskNumber)] 
 

Parâmetros 
taskNumber Opcional. Expressão em número inteiro que representa um número de tarefa de 0 a 

32. 

“0” especifica a tarefa atual 
 

Valores de retorno 
Retorna um código de erro numérico na forma de um número inteiro. 

 

Descrição 
A função Err permite que o usuário leia o código de erro atual.  Isto, juntamente com os recursos de tratamento 

de erros do SPEL+, permite que o usuário determine qual erro ocorreu e reaja de forma correspondente.  A 

função Err é usada com OnErr.  

Para obter o erro do controlador, use a função SysErr. 

Quando ocorre o evento “Error during Auto Mode” (Erro durante o modo automático), a tarefa normal e a 

tarefa NoPause no modo AUTO param a execução e terminam a tarefa. 

Se a tarefa alvo já terminou, ao usar esta função para a tarefa NoEmgAbort ou para a tarefa em segundo 

plano, ocorre o “Erro 2261”.  Use OnErr para obter informações antes de a tarefa terminar. 

 
Veja também 

Era, Erf$, Erl, ErrMsg$, EResume, Ert, OnErr, Return, SysErr 
 

Exemplo de função Err 

O exemplo a seguir mostra um programa utilitário simples que verifica se os pontos P0-P399 existem.  Se o 

ponto não existir, então será exibida uma mensagem na tela para informar ao usuário que esse ponto não 

existe.  O programa usa a instrução CX para verificar se cada ponto foi ou não definido. Quando um ponto 

não está definido, o controle é transferido para o tratador de erros e uma mensagem é exibida na tela para 

informar ao usuário qual ponto não está definido.  
 

Function errtest 

   Integer i, errnum 

   Real x 

 

   OnErr GoTo eHandle 

   For i = 0 To 399 

     x = CX(P(i)) 

   Next i 

   Exit Function 
' 

' 

'********************************************* 

'* Tratador de erros                         * 

'********************************************* 

eHandle: 

   errnum = Err 

   ' Verifica se está sendo usado um ponto não definido 
   If errnum = 78 Then     

      Print "Point number P", i, " is undefined!" 

   Else 

      Print "ERROR: Error number ", errnum, " Occurred." 

   EndIf 

   EResume Next 

Fend 
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Função Errb 
 
Retorna o número do robô no qual ocorreu o erro. 

 

Sintaxe 

Errb 
 

Valores de retorno 

Retorna o número do robô no qual ocorreu o erro. 

 

Descrição 

A função Errb procura e retorna o número do robô onde o erro ocorreu.  Se o robô não for a causa do erro, 

será retornado “0”. 

 

Veja também 

Era, Erl, Err, ErrMsg$, OnErr, Trap 
 

Exemplo de função Errb 

Os itens a seguir são retornados no exemplo de programa abaixo. 

Em que tarefa o erro ocorreu (função Ert) 

Onde ocorreu o erro (função Erl) 

Que erro ocorreu (função Err) 

Em qual articulação o erro ocorreu (função Era) 

Em qual robô o erro ocorreu (função Errb) 

 
Function main 

  OnErr Goto eHandler 

  Do 

    Call PickPlace 

  Loop 

  Exit Function 

eHandler: 

  Print "The Error code is ", Err 

  Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err) 

  errTask = Ert 

  If errTask > 0 Then 

    Print "Task number in which error occurred is ", errTask 

    Print "The line where the error occurred is Line ", Erl(errTask) 

    If Era(errTask) > 0 Then  

      Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask) 

    EndIf 

  Print “Robot number in which error occurred is “, errb  

  EndIf 

Fend 
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Função ErrMsg$  
 

Retorna a mensagem de erro que corresponde ao número do erro especificado. 

 

Sintaxe 

ErrMsg$(errNumber, langID) 
 

Parâmetros 

errNumber Expressão em número inteiro contendo o número do erro para o qual obter a mensagem. 

langID Opcional.  Expressão em número inteiro contendo a ID do idioma baseado nos seguintes 

valores. 

0 - Inglês 

1 - Japonês 

2 - Alemão 

3 - Francês 

4 - Chinês simplificado 

5 - Chinês tradicional 

Se omitido, será usado o Inglês. 

 

Valores de retorno 

Retorna a mensagem de erro descrita na tabela de Códigos de Erro. 

 

Veja também 

Era, Erl, Err, Ert, OnErr, Trap 
 

Exemplo de função ErrMsg$ 

Os itens a seguir são retornados no exemplo de programa abaixo. 

Em que tarefa o erro ocorreu (função Ert) 

Onde ocorreu o erro (função Erl) 

Em qual articulação o erro ocorreu (função Era) 

 
Function main 

  OnErr Goto eHandler 

  Do 

    Call PickPlace 

  Loop 

  Exit Function 

eHandler: 

  Print "The Error code is ", Err 

  Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err) 

  errTask = Ert 

  If errTask > 0 Then 

    Print "Task number in which error occurred is ", errTask 

    Print "The line where the error occurred is Line ", Erl(errTask) 

    If Era(errTask) > 0 Then  

      Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask) 

    EndIf 

  EndIf 

Fend 
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Instrução Error 
 

Gera um erro do usuário. 

 

Sintaxe 

(1) Error task Number, errorNumber 
(2) Error errorNumber 

 

Parâmetros 

taskNumber Opcional. Expressão em número inteiro que representa um número de tarefa de 0 a 

32. 

“0” especifica a tarefa atual 

errorNumber Expressão em número inteiro que representa um número de erro válido.  A faixa dos 

números dos erros do usuário vai de 8000 a 8999. 

 

Descrição 

Use a instrução Error para gerar os erros do sistema ou erros definidos pelo usuário.  Você pode definir 

rótulos e descrições de erro do usuário usando o User Error Editor no ambiente de desenvolvimento do 

EPSON RC+. 

 

Veja também 

Era, Erl, Err, OnErr 
 

Exemplo de instrução Error 

 

#define ER_VAC 8000 

 

If Sw(vacuum) = Off Then 

    Error ER_VAC 

EndIf 
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Função ErrorOn 
 

Retorna o estado de erro do controlador. 

 

Sintaxe 

ErrorOn 
 

Valores de retorno 

True, se o controlador estiver no estado de erro, do contrário, False. 

 

Descrição 

A função ErrorOn é usada somente para a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial que utiliza NoEmgAbort em 

Xqt) e para tarefas em segundo plano. 

 

Veja também 

ErrorOn, SafetyOn, SysErr, Wait, Xqt 
 

Exemplo de função ErrorOn 

O exemplo a seguir mostra um programa que monitora o controlador e liga/desliga a I/O de acordo com o 

número o erro quando estes ocorrem.  

 

Notas 

Sinalizador Forced 

Este exemplo de programa usa o sinalizador Forced para o comando On/Off.  

Ao projetar o sistema, certifique-se de que as saídas I/O mudem durante o erro, ou na parada de emergência 

ou na abertura da porta de segurança. 

Ocorrência depois do erro 
Como este programa, termine a tarefa prontamente depois de completar o tratamento do erro. 

 

Function main 

 

Xqt ErrorMonitor, NoEmgAbort 

: 

: 

Fend 

 

Function ErrorMonitor 

 Wait ErrorOn 

 If 4000 < SysErr Then 

  Print "Motion Error = ", SysErr 

  Off 10, Forced 

  On 12, Forced 

 Else 

  Print "Other Error = ", SysErr 

  Off 11, Forced 

  On 13, Forced 

 EndIf 

  

Fend 
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Função Ert  
 

Retorna o número da tarefa na qual ocorreu o erro. 

 

Sintaxe 

Ert 
 

Valores de retorno 

O número da tarefa na qual ocorreu o erro. 

 

Descrição 

A função Ert é usada quando ocorre um erro para determinar em qual tarefa o erro ocorreu.   

A função Ert retorna o número como segue: 

Nenhuma tarefa com erro (0), tarefa normal (1 a 32), tarefa em segundo plano (65 a 80), tarefa TRAP (257 a 

267). 

 

Veja também 

Era, Erl, Err, ErrMsg$, OnErr, Trap 
 

Exemplo de função Ert 

Os itens a seguir são retornados no exemplo de programa abaixo. 

Em que tarefa o erro ocorreu (função Ert) 

Onde ocorreu o erro (função Erl) 

Em qual articulação o erro ocorreu (função Era) 

 
Function main 

  OnErr Goto eHandler 

  Do 

    Call PickPlace 

  Loop 

  Exit Function 

eHandler: 

  Print "The Error code is ", Err 

  Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err) 

  errTask = Ert 

  If errTask > 0 Then 

    Print "Task number in which error occurred is ", errTask 

    Print "The line where the error occurred is Line ", Erl(errTask) 

    If Era(errTask) > 0 Then  

      Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask) 

    EndIf 

  EndIf 

Fend 
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Função EStopOn  
 

Retorna o estado da parada de emergência. 

 

Sintaxe 

EStopOn 
 

Valores de retorno 

True, se o estado for uma parada de emergência, do contrário, False. 

 

Descrição 

A função EStopOn é usada somente para a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial que utiliza NoEmgAbort em 

Xqt). 

 

Veja também 

ErrorOn, SafetyOn, Wait, Xqt 
 

Exemplo de função EStopOn 

O exemplo a seguir mostra um programa que monitora a parada de emergência e liga/desliga a I/O quando 

ocorre uma parada de emergência.  

 

Notas 

Sinalizador Forced 

Este exemplo de programa usa o sinalizador Forced para o comando On/Off.  

Ao projetar o sistema, certifique-se de que as saídas I/O mudem durante o erro, ou na parada de emergência 

ou na abertura da proteção de segurança. 

Tratamento de erros 
Como este programa, termine a tarefa prontamente depois de completar o tratamento do erro. 

Saídas desativadas durante a parada de emergência  
Como neste exemplo de programa, quando a tarefa executa a ativação/desativação da I/O depois de uma 

parada de emergência, desmarque a caixa em [Setup]-[System Configuration]-[Controller]-[Preferences]-

[Outputs off during emergency stop].  Se essa caixa de seleção estiver marcada, a ordem de execução do 

desligamento pelo controlador e a ligação pelo controlador usando a tarefa não será garantida.  

 

Function main 

 

 Xqt EStopMonitor, NoEmgAbort 

 : 

 : 

Fend 

 

Function EStopMonitor 

 Wait EStopOn 

 Print "EStop !!!" 

 Off 10, Forced 

 On 12, Forced  

Fend 
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Função Eval  
 

Executa uma instrução da janela Command de um programa e retorna o estado de erro. 

 

Sintaxe 

Eval( command [, reply$ ] ) 
 

Parâmetros 

command Uma expressão em string contendo um comando que você quer executar. 

reply$ Opcional.  Uma variável em string que contém a resposta do comando. 

Se o comando estiver no estado de erro, ele retornará “!Error: código do erro”. 

Se a resposta tiver mais do que 255 caracteres, os caracteres adicionais ficarão 

truncados.  

 

Valores de retorno 

O código de erro retornado ao executar o comando. 

Mesmo se a execução do comando resultar em um erro, a função em si não será um erro.  Além disso, ele 

não é registrado pelo registro do sistema. 

Quando o comando é completado com sucesso, retorna “0”. 

 

Descrição 

Você pode executar qualquer comando (comandos executáveis da janela Command) através da porta de 

comunicação como a TCP/IP usando Eval.  Leva mais tempo para executar esta função do que quando se 

usa uma instrução normal.  

 

Use o parâmetro reply$ para recuperar a resposta do comando.  Por exemplo, se o comando foi “Print 

Sw(1)”, então reply$ seria um a “1” ou “0”. 

 

Veja também 

Códigos de erro 
 

Exemplo de função Eval 

Este exemplo mostra como executar um comando lido na RS-232.  Depois que o comando é executado, o 

código de erro é retornado para o host.  Por exemplo, o host poderia enviar um comando como "motor on". 

 
Integer errCode 

String cmd$ 

 

OpenCom #1 

Do 

  Line Input #1, cmd$ 

  errCode = Eval(cmd$) 

  Print #1, errCode 

Loop 
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Instrução Exit 
 

Sai de uma construção ou função de loop. 

 

Sintaxe 

Exit { Do | For | Function } 
 

Descrição 

A sintaxe da instrução Exit tem as seguintes formas: 

 
Instrução Descrição 

Exit Do Fornece um modo de sair de uma instrução Do...Loop.  Só pode ser usada dentro de uma 

instrução Do...Loop.  Exit Do transfere o controle para a instrução subsequente à instrução 

Loop. Quando usada dentro de instruções Do...Loop aninhadas, Exit Do transfere o 

controle para o loop onde Exit Do ocorre. 

Exit For Fornece um modo de sair de um loop For.  Só pode ser usada em um loop For...Next.  Exit 

For transfere o controle para a instrução subsequente à instrução Next.  Quando usada 

dentro de loops For aninhados, Exit For transfere o controle para o loop que está aninhado 

um nível acima do loop onde Exit For ocorre. 

Exit Function Sai imediatamente do procedimento da função no qual aparece.  A execução continua com 

a instrução subsequente à instrução que chamou a função. 

 

Veja também 

Do...Loop, For...Next, Function...Fend 
 

Exemplo de instrução Exit 

 
For i = 1 To 10 

    If Sw(1) = On Then 

        Exit For 

    EndIf 

    Jump P(i) 

Next i 
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Instrução ExportPoints 
 

Exporta um arquivo de pontos para o caminho especificado. 

 

Sintaxe 

ExportPoints fileName, destination 
 

Parâmetros 

fileName Expressão em string contendo o arquivo específico a ser exportado.   

A extensão deve ser “.pts”.  Você não pode especificar um caminho de arquivo e fileName 

não é afetado por ChDisk.  Veja ChDisk para detalhes. 

destination Especifique o caminho e o nome do arquivo para salvar o arquivo.  

A extensão deve ser “.pts”.  Veja ChDisk para detalhes. 

 

Descrição 

ExportPoints copia o arquivo de pontos especificado para uma pasta no computador.  

Se o arquivo já existir, ele será substituído. 

 

Erros potenciais 

O arquivo não existe 

Se o caminho especificado não existir, ocorrerá um erro. 

Não é possível especificar um caminho 

Se fileName contiver um caminho, ocorrerá um erro. 

 

Veja também 

Dir, LoadPoints, SavePoints, FileExists, FolderExists 
 

Exemplo de instrução ExportPoints 

Function main 

  LoadPoints "robot1.pts" 

 : 

  SavePoints "robot1.pts" 

  If FolderExists("c:\mypoints\") Then 

  ExportPoints "robot1.pts", "c:\mypoints\model1.pts" 

  EndIf 

Fend 
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Função FbusIO_GetBusStatus 
 

Retorna o estado do Fieldbus especificado. 

 

Sintaxe 

FbusIO_GetBusStatus(busNumber) 
 

Parâmetros 

busNumber Expressão em número inteiro que representa o número do sistema Fieldbus.  Este número 

deve ser 16.  Esta é a ID do barramento conectado à placa Fieldbus mestra no lado do 

computador do controlador. 

 

Valores de retorno 

0 - OK 

1 - Desconectado 

2 - Energia desligada 

 

Descrição 

A função FbusIO_GetBusStatus pode ser usada para verificar o estado geral do Fieldbus. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Fieldbus Master estiver ativada. 

 

Veja também 

FbusIO_GetDeviceStatus, FbusIO_SendMsg 
 

Exemplo de função FbusIO_GetBusStatus 

 
Long sts 

sts = FbusIO_GetBusStatus(16) 
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Função FbusIO_GetDeviceStatus 
 

Retorna o estado do dispositivo Fieldbus especificado. 

 

Sintaxe 

FbusIO_GetDeviceStatus(busNumber, deviceID) 
 

Parâmetros 

busNumber Expressão em número inteiro que representa o número do sistema Fieldbus.  Este número 

deve ser 16.  Esta é a ID do barramento conectado à placa Fieldbus mestra no lado do 

computador do controlador. 

deviceID Expressão em número inteiro que representa a ID do Fieldbus do dispositivo. 

 

Valores de retorno 

0 - OK 

1 - Desconectado 

2 - Energia desligada 

3 - Erro de sincronização.  O dispositivo está recarregando ou tem uma taxa de baud incorreta. 

 

Descrição 

A função FbusIO_GetDeviceStatus pode ser usada para verificar o estado geral de um dispositivo Fieldbus. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Fieldbus Master estiver ativada. 

 

Veja também 

FbusIO_GetBusStatus, FbusIO_SendMsg 
 

Exemplo de função FbusIO_GetDeviceStatus 

 
Long sts 

sts = FbusIO_GetDeviceStatus(16, 10) 
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Instrução FbusIO_SendMsg 
 

Envia uma mensagem explícita a um dispositivo Fieldbus e retorna a resposta. 

 

Sintaxe  

FbusIO_SendMsg (busNumber, deviceID, msgParam, sendData(), recvData()) 
 

Parâmetros 

busNumber Expressão em número inteiro que representa o número do sistema Fieldbus.   

Este número deve ser 16.  Esta é a ID do barramento conectado à placa Fieldbus mestra no 

lado do computador do controlador. 

deviceID Expressão em número inteiro que representa a ID do Fieldbus do dispositivo. 

msgParam Expressão em número inteiro para o parâmetro da mensagem.  Não utilizada com 

DeviceNet. 

sendData Array do tipo Byte contendo os dados que são enviados para o dispositivo.  Este array deve 

ser dimensionado para o número de bytes a serem enviados.  Se não houver nenhum byte 

para ser enviado, especifique 0. 

recvData Array do tipo Byte que contém que contém os dados recebidos do dispositivo.  Este array 

será automaticamente redimensionado para o número de bytes recebidos. 

 

Descrição 

A instrução FBusIO_SendMsg é usada para interrogar um dispositivo Fieldbus.  Consulte o fabricante do 

dispositivo para obter informações sobre o suporte para mensagens. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Fieldbus Master estiver ativada. 

 

Veja também 

FbusIO_GetBusStatus, FbusIO_GetDeviceStatus 
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Exemplo de instrução FbusIO_SendMsg 
 

' Enviar uma mensagem explícita para o dispositivo DeviceNet 
Byte sendData(5) 

Byte recvData(0) 

Integer i 

 

sendData(0) = &H0E  ' Comando 

sendData(1) = 1     ' Classe 

sendData(3) = 1     ' Instância 

sendData(5) = 7     ' Atributo 

' msgParam é 0 para DeviceNet 
FbusIO_SendMsg 16, 1, 0, sendData(), recvData() 

' Exibir a resposta 
For i = 0 to UBound(recvData) 

  Print recvData(i) 

Next i 

 

' Enviar uma mensagem para o dispositivo Profibus 
Byte recvData(0) 

Integer i 

 

' msgParam é o número do serviço 
FbusIO_SendMsg 16, 1, 56, 0, recvData() 

' Exibir a resposta 
For i = 0 to UBound(recvData) 

  Print recvData(i) 

Next i 
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Função FileDateTime$ 
 

Retorna a data e hora de um arquivo. 

 

Sintaxe 

FileDateTime$(filename) 
 

Parâmetros 

fileName Uma expressão em string contendo o nome do arquivo a ser verificado.  A unidade 

de disco e o caminho podem também ser incluídos. 

Se for especificado somente o nome do arquivo, será exibido o arquivo do diretório 

atual.  

Veja ChDisk para detalhes. 

Nota 

Há um caminho de rede disponível. 

 

Valores de retorno 

Retorna a data e hora da última atualização no seguinte formato: 

 

m/d/aaaa hh:mm:ss 

 

Veja também 

FileExists, FileLen 
 

Exemplo de função FileDateTime$ 

 
String myPath$ 

myPath$ = "ｃ:\TEST\TEST.DAT" 
 

If FileExists(myPath$) Then 

    Print "Last access date and time: ", FileDateTime$(myPath$) 

    Print "Size: ", FileLen(myPath$) 

EndIf 
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Função FileExists  
 

Verifica se um arquivo existe. 

 

Sintaxe 

FileExists ( filename ) 
 

Parâmetros 

fileName Uma expressão em string contendo o nome do arquivo a ser verificado.  A unidade de 

disco e o caminho podem também ser incluídos. 

Se for especificado somente o nome do arquivo, o arquivo é verificado no diretório atual.  

Veja ChDisk para detalhes. 

Nota 

Há um caminho de rede disponível. 

 

Valores de retorno 

True se o arquivo existir, False se não existir. 

 

Veja também 

FolderExists, FileLen, FileDateTime$ 
 

Exemplo de função FileExists 

 
String myPath$ 

myPath$ = "ｃ:\TEST\TEST.DAT" 
 

If FileExists(myPath$) Then 

    Print "Last access date and time: ", FileDateTime$(myPath$) 

    Print "Size: ", FileLen(myPath$) 

EndIf 
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Função FileLen 
 

Retorna o comprimento de um arquivo. 

 

Sintaxe 

FileLen ( filename ) 
 

Parâmetros 

fileName Uma expressão em string contendo o nome do arquivo a ser verificado.  Inclui tanto o 

nome da unidade de disco como o nome do caminho. 

Se for especificado somente o nome do arquivo, o arquivo é verificado no diretório atual. 

Veja ChDisk para detalhes. 

Nota 

Há um caminho de rede disponível. 

 

Valores de retorno 

Retorna o número de bytes no arquivo. 

 

Veja também 

FileDateTime$, FileExists 
 

Exemplo de função FileLen 

 
String myPath$ 

myPath$ = "ｃ:\TEST\TEST.DAT" 
 

If FileExists(myPath$) Then 

    Print "Last access date and time: ", FileDateTime$(myPath$) 

    Print "Size: ", FileLen(myPath$) 

EndIf 
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Instrução Find 
 

Especifica ou exibe a condição para armazenar coordenadas durante o movimento. 

 

Sintaxe 

Find [condition] 
 

Parâmetros 

condition Insira o estado especificado como disparador 

[Event] operador comparativo ( =, <>, >=, >, <, <=)  [Expressão em número 
inteiro] 

As seguintes funções podem ser usadas em Event: 

Funções: Sw, In, InW, Oport, Out, OutW, MemSw, MemIn, MemInW, Ctr 

GetRobotInsideBox, GetRobotInsidePlane, AIO_In, AIO_InW, 

AIO_Out, AIO_OutW 

Variáveis: Byte, Inr32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, variável global 

preservada UShort, variável global, variável de módulo  

Além disso, usando os operadores abaixo, você pode especificar múltiplas condições de 

evento. 

Operador:  And, Or, Xor 

Exemplo: Find Sw(5) = On 

 Find Sw(5) = On And Sw(6) = Off 

 

 

Descrição 

A instrução Find pode ser usada por si só ou como um modificador de um comando de movimento. 

A condição Find deve incluir pelo menos uma das funções acima. 

Quando são incluídas variáveis na condição Find, seus valores são computados quando a condição Find é 

configurada.  Recomenda-se não usar variáveis.  Do contrário, a condição pode ser uma condição não 

pretendida.  São permitidas múltiplas instruções Find.  A condição Find mais recente será a atual. 

Quando os parâmetros são omitidos, é exibida a definição atual de Find. 

 

Notas 

Configuração de Find na energização 

Na energização, a condição Find é: 

Find Sw(0) = On  'Bit 0 da entrada ativado 

Uso da função PosFound para verificar Find 

Use a função PosFound para verificar se a condição Find foi cumprida depois de executar um comando de 

movimento usando o modificador Find. 

Uso de variáveis na expressão da condição do evento 

- As variáveis disponíveis são do tipo de número inteiro (Byte, Int32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, 

UShort) 

- As variáveis de array não estão disponíveis 

- As variáveis locais não estão disponíveis 

- Se o valor de uma variável não puder cumprir a condição do evento por mais de 0,01 segundos, o sistema 

não poderá recuperar a mudança nas variáveis. 

- Até 64 podem aguardar as variáveis em um sistema (incluindo aquelas usadas nas expressões da condição 

do evento, tal como Wait).  Se for mais de 64, ocorre um erro durante a construção do projeto. 

- Se você tentar transferir uma variável que está aguardando variáveis como uma referência com Byref, 

ocorrerá um erro. 
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- Quando uma variável é incluída no membro do lado direito da expressão da condição do evento, o valor é 

calculado ao iniciar o comando de movimento.  Recomendamos não usar variáveis como uma expressão em 

número inteiro para evitar criar condições não pretendidas. 

 

Veja também 

FindPos, Go, Jump, PosFound 
 

Exemplo de instrução Find 

 
Find Sw(5) = On 

Go P10 Find 

If PosFound Then 

    Go FindPos 

Else 

    Print "Cannot find the sensor signal." 

EndIf 
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Função FindPos 
 

Retorna um ponto do robô armazenado por Fine durante um comando de movimento. 

 

Sintaxe 

FindPos 
 

Valores de retorno 

Um ponto do robô que foi armazenado durante um comando de movimento usando Find. 

 

Veja também 

Find, Go, Jump, PosFound, CurPos, InPos 
 

Exemplo de função FindPos 

 
Find Sw(5) = On 

Go P10 Find 

If PosFound Then 

    Go FindPos 

Else 

    Print "Cannot find the sensor signal." 

EndIf 
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Instrução Fine  
 

Especifica e exibe a precisão do posicionamento dos pontos alvo. 

 

Sintaxe 

(1) Fine axis1, axis2, axis3, axis4 [, axis5, axis6] [, axis7] [, axis8, axis9] 
(2) Fine  
 

Parâmetros 

axis1 Expressão em número inteiro que vai de (0 a 65535) que representa o erro de posicionamento 

permissível para a 1a articulação. 

axis2 Expressão em número inteiro que vai de (0 a 65535) que representa o erro de posicionamento 

permissível para a 2a articulação. 

axis3 Expressão em número inteiro que vai de (0 a 65535) que representa o erro de posicionamento 

permissível para a 3a articulação. 

axis4 Expressão em número inteiro que vai de (0 a 65535) que representa o erro de posicionamento 

permissível para a 4a articulação. 

axis5 Opcional.  Expressão em número inteiro que vai de (0 a 65535) que representa o erro de 

posicionamento permissível para a 5a articulação.  Somente para os robôs de 6 eixos (incluindo 

a série N). 

axis6 Opcional.  Expressão em número inteiro que vai de (0 a 65535) que representa o erro de 

posicionamento permissível para a 6a articulação.  Somente para os robôs de 6 eixos (incluindo 

a série N). 

axis 7 Opcional.  Expressão em número inteiro que vai de (0 a 65535) que representa o erro de 

posicionamento permissível para a 7a articulação.  Para o robô do tipo articulado de 7 eixos. 

axis 8 Opcional.  Expressão em número inteiro que vai de (0 a 65535) que representa o erro de 

posicionamento permitido para a 7a articulação.  Somente para o eixo S adicional.  

axis 9 Opcional.  Expressão em número inteiro que vai de (0 a 65535) que representa o erro de 

posicionamento permitido para a 7a articulação.  Somente para o eixo T adicional.  

* Para os Manipuladores das séries C8, C12, o erro de posicionamento permitido vai de 0 a 131070. 

 

Valores de retorno 

Quando utilizada sem parâmetros, Fine exibe os valores precisos de cada eixo. 

 

Descrição 

Fine especifica, para cada articulação, o erro de posicionamento permissível para detectar a finalização de 

qualquer movimento determinado. 

 

Essa verificação da finalização do posicionamento começa depois que a CPU completou o envio do pulso da 

posição alvo para o servossistema.  Devido ao retardo do servo, o robô não terá ainda alcançado a posição 

alvo.  Essa verificação continua a ser executada a cada X milissegundos até que cada articulação tenha 

chegado dentro da configuração da faixa especificada.  O posicionamento é considerado completo quando 

todos os eixos tiverem chegado dentro das faixas especificadas. Uma vez completado o posicionamento, o 

controle do programa é passado para a instrução seguinte, no entanto, o servossistema mantém o controle da 

posição alvo do robô. 

 

Quando são usadas faixas relativamente amplas com a instrução Fine, o posicionamento será confirmado 

relativamente cedo no movimento e executará a instrução seguinte. 

 

As configurações padrão de Fine dependem do tipo de robô.  Consulte o manual de seu robô para detalhes. 
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Notas 

Tempos de ciclo e instrução Fine 

O valor de Fine não afeta o controle da aceleração e desaceleração do braço do manipulador. No entanto, 

valores menores de Fine podem fazer com que o sistema funcione mais lento porque isso pode levar tempo 

adicional (alguns milissegundos) para o servossistema posicionar-se dentro da faixa aceitável.  Assim que o 

braço fica localizado dentro da faixa de posição aceitável (definida pela instrução Fine), a CPU executa a 

próxima instrução do usuário. 

Inicialização de Fine (por Motor On, SLock, SFree) 

Quando qualquer um dos seguintes comandos é usado, o valor de Fine será inicializado para o padrão:   

Instruções SLock, SFree, Motor 

Certifique-se de restabelecer os valores de Fine depois que um dos comandos acima for executado. 
 

Erro potencial 

Se o posicionamento de Fine não for completado dentro de aproximadamente 2 segundos, ocorrerá o Erro 

4024.  Esse erro significa normalmente que a estabilidade do servossistema precisa ser ajustada. (Entre em 

contato com seu distribuidor para assistência) 

 

Veja também 

Accel, AccelR, AccelS, Arc, Go, Jump, Move, Speed, SpeedR, SpeedS, Pulse, FineDist, 
FineStatus 
 

Exemplo de instrução Fine 

Os exemplos abaixo mostram a instrução Fine usada em uma função de programa e através da janela do 

monitor. 

 
Function finetest 

    Fine 5, 5, 5, 5  'reduz a precisão para +/- 5 Pulsos 
    Go P1 

    Go P2 

Fend 

 

> Fine 10, 10, 10, 10 

> 

> Fine 

10, 10, 10, 10 
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Função Fine 
 

Retorna a configuração de Fine para uma articulação especificada. 

 

Sintaxe 

Fine(joint) 
 

Parâmetros 

joint Expressão em número inteiro que representa o número da articulação cuja configuração de 

Fine será recuperada. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Valor real. 
 

Veja também 

Accel, AccelS, Arc, Go, Jump, Move, Speed, SpeedS, Pulse 
 

Exemplo de função Fine 

Este exemplo usa a função Fine em um programa: 

 
Function finetst 

    Integer a 

    a = Fine(1) 

Fend 
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Instrução FineDist 
 

Especifica e exibe os limites de erro de posicionamento.  A unidade do valor da configuração é “mm”. 
 

Sintaxe 

(1) FineDist  value 
(2) FineDist 

 

Parâmetros 

value Faixas de permissão do posicionamento de 0,001[mm] a 10[mm]. 
 

Valores de retorno 

Se o parâmetro não for especificado, FineDist exibe o valor atual configurado. 

 

Fine e FineDist 

A diferença entre Fine e FineDist é a unidade da verificação do posicionamento. 

A instrução Fine define o valor da verificação do posicionamento em pulso, e a verificação do 

posicionamento é realizada em cada eixo. 

A instrução FineDist define o valor da verificação do posicionamento em mm, e a verificação do 

posicionamento é realizada no sistema de coordenadas da Ferramenta número 0. 

Fine e FineDist podem ser usadas ao mesmo tempo.  Se Fine e FineDist forem usadas no programa como é 

mostrado abaixo, a verificação do posicionamento será realizada por FineDist. (Se a ordem de Fine e FineDist 

for invertida, Fine executará a verificação do posicionamento.) 

 
Function Test 

    Fine 5, 5, 5, 5 

    FineDist 0.1 

 

    Go P1 

    Go P2 

Fend 
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Nota 

Inicialização de Fine (por Motor On, SLock, SFree. Till) 

Quando qualquer um dos seguintes comandos é usado, o valor de FineDist será inicializado para o padrão e 

a verificação do posicionamento será executada por Fine: 

   SLock, SFree, Motor, Till 

Certifique-se de restabelecer os valores de FineDist depois que qualquer um dos comandos acima for 

executado. 

 

Erro potencial 

Se o posicionamento de FineDist não for completado dentro de aproximadamente 2 segundos, ocorrerá o 

Erro 4024. Esse erro significa normalmente que a estabilidade do servossistema precisa ser ajustada. 

 

Veja também 

Accel, AccelR, AccelS, Arc, Go, Jump, Move, Speed, SpeedR, SpeedS, Pulse, Fine, FineStatus 
 

Exemplo de instrução FineDist 

O exemplo abaixo mostra a instrução FineDist usada em uma função de programa e através da janela do 

monitor. 

 
Function fineDisttest 

    Fine 0.1  'Define a precisão para +/- 0,1 mm 
    Go P1 

    Go P2 

Fend 

 

 

> FineDist 0.1 

> 

> FineDist 

0.1 
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Função FineStatus 
 

Retorna Fine ou FineDist é usada por um número inteiro. 

 

Sintaxe 

FineStatus 
 

Valores de retorno 

Retorna se Fine ou FineDist é usada por um número inteiro. 

0 = Fine é usada 

1 = FineDist é usada 

 

Veja também 

Fine, FineDist 
 

Exemplo de função FineStatus 

 

Print FineStatus 
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Função Fix  
 

Retorna a porção em número inteiro de um número real. 

 

Sintaxe 

Fix(number) 
 

Parâmetros 

number Expressão real contendo o número a ser corrigido. 

 

Valores de retorno 

Um valor em número inteiro contendo a porção em número inteiro do número real. 

 

Veja também 

Int 
 

Exemplo de função Fix 

 
>print Fix(1.123) 

 1 

> 
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Instrução Flush 
 

Grava um buffer de arquivo no arquivo. 

 

Sintaxe 

Flush #fileNumber 
 

Parâmetros 

#fileNumber Valor em número inteiro de 30 a 63 ou expressão 

 

Descrição 

Grava um buffer de arquivo no arquivo especificado.  

A instrução Flush não pode ser usada se o arquivo foi aberto com ROpen. 

 

Exemplo de instrução Flush 

 
Integer fileNum, i  

 

fileNum = FreeFile 

UOpen "TEST.DAT" As #fileNum 

For i = 0 To 100 

   Print #fileNum, i 

Next i 

Flush #fileNum  

Close #fileNum 

  



Instrução FmtStr 

 

260 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Instrução FmtStr 
 

Formata uma expressão numérica ou de data/hora. 

 

Sintaxe 

FmtStr expFormat, strFormat, stringVar 
 

Parâmetros 

expression Expressão numérica ou expressão de data/hora a ser formatada. 

 Especifique a expressão de data/hora em “aaaa/mm/dd”. 

strFormat String de especificação do formato. 

stringVar Variável de string de saída. 

 

Descrição 

Retorna a string formatada de acordo com strFormat. 
 

Especificadores de formato numérico 
Caractere Descrição 

Nenhum Exibe o número sem formatação. 
(0) Marcador de posição de dígito. Exibe um dígito ou um zero. Se a expressão tem um dígito na 

posição onde aparece o “0” na string de formato, exibe-o; do contrário, exibe um zero naquela 

posição. Se o número tem menos dígitos do que zeros (em qualquer lado do decimal) na 

expressão de formato, exibe o primeiro ou o último “0”. Se o número tem mais dígitos à direita 

do separador decimal do que zeros à direita do separador decimal na expressão de formato, 

arredonda o número para tantas casas decimais quanto a quantidade de zeros. Se o número tem 

mais dígitos à esquerda do separador decimal do que zeros à esquerda do separador decimal na 

expressão de formato, exibe os dígitos adicionais sem modificação. 
 
(#) Marcador de posição de dígito. Exibe um dígito ou nada. Se a expressão tem um dígito na 

posição onde aparece o “#” na string de formato, exibe-o; do contrário, não exibe nada naquela 

posição. Este símbolo funciona como o marcador de posição de dígito 0, exceto que o primeiro 

e o último “0” não são exibidos se o número tiver a mesma quantidade ou menos dígitos do que 

caracteres “#” em qualquer lado do separador decimal na expressão de formato. 
 
(.) Marcador de posição decimal. Em algumas localidades, é usada uma vírgula como separador 

decimal. O marcador de posição decimal determina quantos dígitos são exibidos à esquerda e 

à direita do separador decimal. Se a expressão de formato contiver apenas sinais numéricos à 

esquerda deste símbolo, os números menores que 1 começam com um separador decimal. Para 

exibir um zero inicial representado com números fracionários, use “0” como marcador de 

posição do primeiro dígito à esquerda do separador decimal. O caractere real usado como 

marcador de posição decimal na saída formatada depende do formato de número reconhecido 

por seu sistema. 
 
(,) Separador de milhar. Em algumas localidades, é usado um ponto como separador de milhar. O 

separador de milhar separa o milhar da centena em um número com quatro ou mais casas à 

esquerda do separador decimal. O uso padrão do separador de milhar é especificado se o 

formato contiver um separador de milhar circundado por marcadores de posição de dígito (0 

ou #). Dois separadores de milhar adjacentes ou um separador de milhar imediatamente à 

esquerda do separador decimal (seja ou não um decimal especificado) significa "redimensionar 

o número dividindo-o por 1000, e arredondando se necessário." Por exemplo, você pode usar a 

string de formato "##0,," para representar 100 milhões como “100”. Os números menores que 

1 milhão são exibidos como “0”. Dois separadores de milhar adjacentes em qualquer posição 

exceto imediatamente à esquerda do separador decimal são considerados simplesmente como 

especificando o uso de um separador de milhar. O caractere real usado como separador de 

milhar na saída formatada depende do formato de número reconhecido por seu sistema. 
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Especificadores de expressão da data/hora 
Caractere Descrição 

 
(:) Separador de hora.  Em algumas localidades, podem ser usados outros caracteres.  O 

separador de hora separa as horas, minutos e segundos quando os valores de hora são 

formatados.  O caractere real usado como separador de hora na saída formatada depende 

das configurações do Windows. 

(/) Separador de data.  Em algumas localidades, podem ser usados outros caracteres.  O 

separador de data separa o dia, o mês e o ano quando os valores de data são formatados.  O 

caractere real usado como separador de data na saída formatada depende das 

configurações do Windows. 

 
c Exibe a data em “ddddd” e a hora em ” ttttt”, nesta ordem.  Se o número de série da data 

não tiver uma fração, exibe apenas a data.  Se a informação de tempo não tiver um número 

inteiro, exibe somente a informação de tempo. 
d Exibe a data com o dia sem um “0” inicial. (1 a 31) 
dd Exibe a data com o dia com um “0” inicial. (01 a 31) 

ddd Exibe a abreviação do dia da semana. (Dom a Sáb) 

ddd Exibe o dia da semana sem abreviação. (Domingo a sábado) 

ddddd Exibe o dia, o mês e o ano no formato das configurações do modo de exibição curto do 

Windows.  A configuração padrão do formato do modo de exibição curto é m/d/aa. 

ddddd Exibe o dia, o mês e o ano no formato das configurações do modo de exibição longo do 

Windows.  A configuração padrão do modo de exibição longo é mmmm dd, aaaa. 
w Exibe o dia da semana com um número. (1: Domingo ~ 7: Sábado) 
 
ww Exibe o número de semanas em um ano com um número (1 a 54). 

m Exibe o mês sem um “0” inicial. (1 a 12) 

 Mesmo se este caractere for colocado imediatamente após “h” ou “hh”,  não exibe 

“minutos”.  Para exibir “minutos”, use “n” ou “nn”. 

mm Exibe o mês com um “0” inicial. (01 12) 

 Mesmo se este caractere for colocado imediatamente após “h” ou “hh”,  não exibe 

“minutos”.  Para exibir “minutos”, use “n” ou “nn”. 

mmm Exibe o nome do mês abreviado (Jan a Dez) 

mmmm Exibe o nome do mês sem abreviação (Janeiro a dezembro) . 

 
q Exibe o número de trimestres em um ano (1 a 4) 

y Exibe o dia do ano. (1 a 366) 
yy Exibe o ano em 2 dígitos. (00 a 99) 

yy Exibe o ano em 4 dígitos . (100 a 9999) 

h Exibe a hora no formato de 24 horas sem “0” no início. (0 a 23)  
hh Exibe a hora no formato de 24 horas com “0” no início. (00 a 23) 
n Exibe o minuto sem “0” no início. (0 a 59) 

nn Exibe o minuto com “0” no início. (00 a 59) 

 
s Exibe o segundo sem “0” no início.(0 a  59) 

ss Exibe o segundo com “0” no início. (00 a 59) 

t t t t t Exibe a hora (hora, minuto, segundo) sem o separador de hora da configuração do 

Windows.  Se a opção “initial zero” for usada, a hora antes de 10:00 da manhã/da tarde é 

exibida com “0” no início.  O formato de hora padrão do Windows é h:nn:ss. 
 
AM/PM Exibe a hora no formato de 12 horas e manhã e tarde com AM/PM (em maiúsculas). 
AM/PM Exibe a hora no formato de 12 horas e manhã e tarde com AM/PM (em minúsculas). 
A/P Exibe a hora no formato de 12 horas e manhã e tarde com A/P (em maiúsculas). 

a/p Exibe a hora no formato de 12 horas e manhã e tarde com a/p (em minúsculas). 
 

  



Instrução FmtStr 

 

262 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

AMPM Exibe a hora no formato de 12 horas.  Exibe AM para a manhã e PM para a tarde, com 

uma string, cada uma com a configuração de formato do Windows.  Podem ser usadas 

tanto maiúsculas como minúsculas para AM/PM se a string especificada estiver de acordo 

com a configuração do Windows.  A configuração padrão do Windows é AM/PM. 

Nota 

Mistura de especificadores de formato numérico e especificadores de data/hora 

Ocorre um erro se for especificado tanto um especificador de formato numérico como um 
especificador de data/hora. 

 

Veja também 

Left$, Right$, Str$ 

 

Exemplo de instrução FmtStr 

 
Function SaveData 

 

    String d$, f$, t$ 

     

    ' Cria o nome do arquivo no formato 

    ' mês, dia, hora, minuto 
    d$ = Date$ 

    t$ = Time$ 

    d$ = d$ + " " + t$ 

    FmtStr d$, "mmddhhnn", f$ 

    f$ = f$ + ".dat" 

    WOpen f$ as #30 

    Print #30, "data" 

    Close #30 

Fend 
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Função FmtStr$ 
 

Formata uma expressão numérica. 

 

Sintaxe 

FmtStr$ (expFormat, strFormat) 
 

Parâmetros 

xpFormat Expressão numérica ou expressão de data/hora a ser formatada. 

 Especifique a expressão de data/hora em “aaaa/mm/dd”. 

strFormat String de especificação do formato. 
 

Valores de retorno 

Uma string contendo a expressão formatada. 

 

Descrição 

Use FmtStr$ para formatar uma expressão numérica na forma de uma string. 

 

Especificadores de formato numérico 
Caractere Descrição 

Nenhum Exibe o número sem formatação. 
(0) Marcador de posição de dígito. Exibe um dígito ou um zero. Se a expressão tem um dígito na 

posição onde aparece o “0” na string de formato, exibe-o; do contrário, exibe um zero naquela 

posição. Se o número tem menos dígitos do que zeros (em qualquer lado do decimal) na 

expressão de formato, exibe o primeiro ou o último “0”. Se o número tem mais dígitos à direita 

do separador decimal do que zeros à direita do separador decimal na expressão de formato, 

arredonda o número para tantas casas decimais quanto a quantidade de zeros. Se o número tem 

mais dígitos à esquerda do separador decimal do que zeros à esquerda do separador decimal na 

expressão de formato, exibe os dígitos adicionais sem modificação. 
 
(#) Marcador de posição de dígito. Exibe um dígito ou nada. Se a expressão tem um dígito na 

posição onde aparece o “#” na string de formato, exibe-o; do contrário, não exibe nada naquela 

posição. Este símbolo funciona como o marcador de posição de dígito 0, exceto que o primeiro 

e o último “0” não são exibidos se o número tiver a mesma quantidade ou menos dígitos do que 

caracteres “#” em qualquer lado do separador decimal na expressão de formato. 
 
(.) Marcador de posição decimal. Em algumas localidades, é usada uma vírgula como separador 

decimal. O marcador de posição decimal determina quantos dígitos são exibidos à esquerda e 

à direita do separador decimal. Se a expressão de formato contiver apenas sinais numéricos à 

esquerda deste símbolo, os números menores que 1 começam com um separador decimal. Para 

exibir um zero inicial representado com números fracionários, use “0” como marcador de 

posição do primeiro dígito à esquerda do separador decimal. O caractere real usado como 

marcador de posição decimal na saída formatada depende do formato de número reconhecido 

por seu sistema. 
 
(,) Separador de milhar. Em algumas localidades, é usado um ponto como separador de milhar. O 

separador de milhar separa o milhar da centena em um número com quatro ou mais casas à 

esquerda do separador decimal. O uso padrão do separador de milhar é especificado se o 

formato contiver um separador de milhar circundado por marcadores de posição de dígito (0 

ou #). Dois separadores de milhar adjacentes ou um separador de milhar imediatamente à 

esquerda do separador decimal (seja ou não um decimal especificado) significa "redimensionar 

o número dividindo-o por 1000, e arredondando se necessário." Por exemplo, você pode usar a 

string de formato "##0,," para representar 100 milhões como “100”. Os números menores que 

1 milhão são exibidos como “0”. Dois separadores de milhar adjacentes em qualquer posição 

exceto imediatamente à esquerda do separador decimal são considerados simplesmente como 

especificando o uso de um separador de milhar. O caractere real usado como separador de 

milhar na saída formatada depende do formato de número reconhecido por seu sistema. 
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Especificadores de expressão da data/hora 
Caractere Descrição 

(:) Separador de hora.  Em algumas localidades, podem ser usados outros caracteres.  O 

separador de hora separa as horas, minutos e segundos quando os valores de hora são 

formatados.  O caractere real usado como separador de hora na saída formatada depende 

das configurações do Windows. 

(/) Separador de data.  Em algumas localidades, podem ser usados outros caracteres.  O 

separador de data separa o dia, o mês e o ano quando os valores de data são formatados.  O 

caractere real usado como separador de data na saída formatada depende das 

configurações do Windows. 

 
c Exibe a data em “ddddd” e a hora em ” ttttt”, nesta ordem.  Se o número de série da data 

não tiver uma fração, exibe apenas a data.  Se a informação de tempo não tiver um número 

inteiro, exibe somente a informação de tempo. 
d Exibe a data com o dia sem um “0” inicial. (1 a 31) 
dd Exibe a data com o dia com um “0” inicial. (01 a 31) 

ddd Exibe a abreviação do dia da semana. (Dom a Sáb) 

ddd Exibe o dia da semana sem abreviação. (Domingo a sábado) 

ddddd Exibe o dia, o mês e o ano no formato das configurações do modo de exibição curto do 

Windows.  A configuração padrão do formato do modo de exibição curto é m/d/aa. 

ddddd Exibe o dia, o mês e o ano no formato das configurações do modo de exibição longo do 

Windows.  A configuração padrão do modo de exibição longo é mmmm dd, aaaa. 
w Exibe o dia da semana com um número. (1: Domingo ~ 7: Sábado) 
 
ww Exibe o número de semanas em um ano com um número (1 a 54). 

m Exibe o mês sem um “0” inicial. (1 a 12) 

 Mesmo se este caractere for colocado imediatamente após “h” ou “hh”,  não exibe 

“minutos”.  Para exibir “minutos”, use “n” ou “nn”. 

mm Exibe o mês com um “0” inicial. (01 12) 

 Mesmo se este caractere for colocado imediatamente após “h” ou “hh”,  não exibe 

“minutos”.  Para exibir “minutos”, use “n” ou “nn”. 

mmm Exibe o nome do mês abreviado (Jan a Dez) 

mmmm Exibe o nome do mês sem abreviação (Janeiro a dezembro) . 

 
q Exibe o número de trimestres em um ano (1 a 4) 

y Exibe o dia do ano. (1 a 366) 
yy Exibe o ano em 2 dígitos. (00 a 99) 

yy Exibe o ano em 4 dígitos . (100 a 9999) 

h Exibe a hora no formato de 24 horas sem “0” no início. (0 a 23)  
hh Exibe a hora no formato de 24 horas com “0” no início. (00 a 23) 
n Exibe o minuto sem “0” no início. (0 a 59) 

nn Exibe o minuto com “0” no início. (00 a 59) 

 
s Exibe o segundo sem “0” no início.(0 a  59) 

ss Exibe o segundo com “0” no início. (00 a 59) 

t t t t t Exibe a hora (hora, minuto, segundo) sem o separador de hora da configuração do 

Windows.  Se a opção “initial zero” for usada, a hora antes de 10:00 da manhã/da tarde é 

exibida com “0” no início.  O formato de hora padrão do Windows é h:nn:ss. 
 
AM/PM Exibe a hora no formato de 12 horas e manhã e tarde com AM/PM (em maiúsculas). 
AM/PM Exibe a hora no formato de 12 horas e manhã e tarde com AM/PM (em minúsculas). 
A/P Exibe a hora no formato de 12 horas e manhã e tarde com A/P (em maiúsculas). 

a/p Exibe a hora no formato de 12 horas e manhã e tarde com a/p (em minúsculas). 
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AMPM Exibe a hora no formato de 12 horas.  Exibe AM para a manhã e PM para a tarde, com 

uma string, cada uma com a configuração de formato do Windows.  Podem ser usadas 

tanto maiúsculas como minúsculas para AM/PM se a string especificada estiver de acordo 

com a configuração do Windows.  A configuração padrão do Windows é AM/PM. 

 

Nota 

Mistura de especificadores de formato numérico e especificadores de data/hora 

Ocorre um erro se for especificado tanto um especificador de formato numérico como um especificador de 

data/hora. 
 

Veja também 

Left$, Right$, Str$ 
 

Exemplo de função FmtStr$ 

 
Function SendDateCode 

 

    String d$, f$ 

     

    f$ = FmtStr$(10, "000.00") 

    OpenCom #1 

    Print #1, f$ 

    CloseCom #1 

Fend 
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Função FolderExists 
 

Verifica se uma pasta existe. 

 

Sintaxe 

FolderExists(pathName) 
 

Parâmetros 

pathName Uma expressão em string contendo o caminho para a pasta a ser verificada.  A 

unidade de disco pode também ser incluída.  Veja ChDisk para detalhes. 

Nota 

- Esta função é executável somente com o disco do computador. 

 

Valores de retorno 

True se a pasta existir, False se não existir. 

 

Veja também 

FileExists, MkDir 
 

Exemplo de função FolderExists 

 

If Not FolderExists("ｃ:\TEST") Then 

    MkDir "ｃ:\TEST" 
EndIf 
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Instrução For...Next  
 

As instruções For...Next são usadas juntas para criar um loop onde as instruções localizadas entre For e 

Next são executadas múltiplas vezes conforme especificado pelo usuário. 

 

Sintaxe 

For  var = initValue   To finalValue   [Step increment ] 
statements 

Next [var] 
 

Parâmetros 

var A variável de contagem usada para o loop For...Next.  Essa variável é normalmente 

definida como um número inteiro, mas pode também ser definida como uma variável 

real. 

initValue O valor inicial do contador var. 

finalValue O valor final do contador var.  Quando esse valor é alcançado, o loop For...Next é 

completado e a execução continua a partir da instrução subsequente à instrução Next. 

increment Um parâmetro opcional que define o incremento da contagem a cada vez que a 

instrução Next é executada dentro do loop For...Next.  Esta variável pode ser positiva 

ou negativa.  No entanto, se o valor for negativo, o valor inicial da variável deve ser 

maior do que o valor final.  Se o valor do incremento for omitido, o sistema incrementa 

automaticamente em “1”. 

statements Qualquer instrução válida do SPEL+ pode ser inserida no loop For...Next. 

 

Descrição 

For...Next executa um conjunto de instruções dentro de um loop em um número de vezes especificado.  O 

início do loop é a instrução For.  O final do loop é a instrução Next.  Uma variável é usada para contar o 

número de vezes em que as instruções dentro do loop são executadas. 

 

A primeira expressão numérica (initValue ) é o valor inicial do contador.  Esse valor pode ser positivo ou 

negativo, desde que a variável finalValue e o incremento Step correspondam corretamente. 

 

A segunda expressão numérica (finalValue ) é o valor final do contador.  Este é o valor que uma vez alcançado 

causa o término do loop For...Next e o controle do programa é passado para a próxima instrução subsequente 

à instrução Next. 

 

As instruções do programa depois da instrução For são executadas até que uma instrução Next seja alcançada.  

A variável de contagem (var) é então incrementada pelo valor de Step definido pelo parâmetro increment.  

Se a opção Step não for usada, o contador é incrementado em “1 (um)”. 

 

A variável de contagem (var) é então comparada com o valor final.  Se o contador for menor ou igual ao 

valor final, as instruções subsequentes à instrução For são executadas novamente.  Se a variável de contagem 

for maior do que o valor final, a execução se ramifica para fora do loop For...Next e continua com a instrução 

imediatamente subsequente à instrução Next. 
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Notas 

Valores de Step negativos: 

Se o valor incremental de Step (increment) for negativo, a variável de contagem (var) é decrementada 

(diminuída) a cada vez que passar pelo loop e o valor inicial deve ser maior do que o valor final para que o 

loop funcione. 

A variável subsequente a Next não é necessária: 

O nome da variável subsequente à instrução Next pode ser omitida. No entanto, para programas que 

contenham loops For...Next aninhados, recomenda-se incluir o nome da variável após a instrução Next para 

ajudar a identificar rapidamente os loops. 

Quando uma variável sai do loop, o valor não é um valor final. 

  Function forsample 

 Integer i 

 For i = 0 To 3 

 Next 

 Print i  ' Exibe 4 
  Fend 

Quando você sai do loop com GoTo sem usar Exit For 

O erro 2020 ocorrerá se você executar repetidamente um programa que sai do loop com o comando GoTo, 

não com o comando Exit For.  Certifique-se de usar o comando Exit For para sair do loop. 

 

Veja também 

Do...Loop 
 

Exemplo de instrução For...Next 

 
Function fornext 

    Integer counter 

    For counter = 1 to 10  

        Go Pctr 

    Next counter 

     

    For counter = 10 to 1 Step -1 

        Go Pctr 

    Next counter 

Fend 
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Instrução Force_Calibrate 
 

Define zero compensações para todos os eixos do sensor de força atual. 

 

Sintaxe 

Force_Calibrate 
 

Parâmetros 

On | Off  O controle do torque pode ser On ou Off. 

 

Descrição 

Você deve chamar Force_Calibrate para cada sensor quando sua aplicação iniciar.  Isto levará em conta o 

peso dos componentes montados no sensor. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Forse Sensing estiver ativada. 

 

Veja também 

Force_Sensor 
 

Exemplo de instrução Force_Calibrate 

 

Force_Calibrate 
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Force_ClearTrigger 
 

Elimina todas as condições de disparo para o sensor de força atual. 
 

Sintaxe 

Force_ClearTrigger 
 

Descrição 

Use Force_ClearTrigger para apagar todas as condições para o disparador do sensor de força atual. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Forse Sensing estiver ativada. 

 

Veja também 

Force_Sensor, Force_SetTrigger 
 

Exemplo de instrução Force_ClearTrigger 

 

Force_ClearTrigger 
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Instrução Force_GetForces 
 

Retorna as forças e torques para todos os eixos do sensor de força em um array. 

 

Sintaxe 

Force_GetForces array() 
 

Parâmetros 

array() Array real com limite superior de 6. 

 

Valores de retorno 

Os elementos do array são preenchidos como segue: 

 
Índice Eixo Constante 

1 X Force FORCE_XFORCE 

2 Y Force FORCE_YFORCE 

3 Z Force FORCE_ZFORCE 

4 X Torque FORCE_XTORQUE 

5 Y Torque FORCE_YTORQUE 

6 Z Torque FORCE_ZTORQUE 

 

Descrição 

Use Force_GetForces para ler todos os valores de força e torque de uma vez. 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Forse Sensing estiver ativada. 

 

Veja também 

Função Force_GetForce 
 

Exemplo de instrução Force_GetForces 

 

    Real fValues(6) 

    Force_GetForces fValues() 
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Função Force_GetForce 
 

Retorna a força para um eixo especificado. 

 

Sintaxe 

Force_GetForce (axis) 
 

Parâmetros 

axis Expressão em número inteiro que representa o eixo. 

 

Eixo Constante Valor 
X Force FORCE_XFORCE 1 

Y Force FORCE_YFORCE 2 

Z Force FORCE_ZFORCE 3 

X Torque FORCE_XTORQUE 4 

Y Torque FORCE_YTORQUE 5 

Z Torque FORCE_ZTORQUE 6 

 

Valores de retorno 

Retorna um valor real. 

 

Descrição 

Use Force_GetForce para ler a configuração de força atual para um eixo.  As unidades são determinadas 

pelo tipo de sensor de força. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Forse Sensing estiver ativada. 

 

Veja também 

Force_GetForces 

 

Exemplo de função Force_GetForce  

 

    Print Force_GetForce(1) 
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Instrução Force_Sensor 
 

Define o sensor de força atual para a tarefa atual. 

 

Sintaxe 

Force_Sensor sensorNumber 
 

Parâmetros 

sensorNumber Expressão em número inteiro que representa o número do sensor. 

 

Descrição 

Ao usar múltiplos sensores de força no mesmo sistema, você deve configurar o sensor de força atual antes 

de usar outros comandos de detecção de força. 

 

Se seu sistema tem apenas um sensor, então não é preciso usar Force_Sensor pois o número do sensor 

padrão é 1. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Forse Sensing estiver ativada. 

 

Veja também 

Função Force_Sensor 
 

Exemplo de instrução Force_Sensor 

 

    Force_Sensor 1 
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Função Force_Sensor 
 

Retorna o sensor de força atual para a tarefa atual. 

 

Sintaxe 

Force_Sensor 
 

Descrição 

Force_Sensor retorna o número do sensor atual para a tarefa atual.  Quando uma tarefa inicia, o número do 

sensor é automaticamente configurado para 1. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Forse Sensing estiver ativada. 

 

Veja também 

Force_Sensor 
 

Exemplo de função Force_Sensor 

 

    var = Force_Sensor 

 



Instrução Force_SetTrigger 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 275  

Instrução Force_SetTrigger 
 

Define o disparador de força para o comando Till. 

 

Sintaxe 

Force_SetTrigger axis, Threshold, CompareType 
 

Parâmetros 

axis Expressão em número inteiro que contém o eixo do sensor de força desejado. 

Eixo Constante Valor 
X Force FORCE_XFORCE 1 

Y Force FORCE_YFORCE 2 

Z Force FORCE_ZFORCE 3 

X Torque FORCE_XTORQUE 4 

Y Torque FORCE_YTORQUE 5 

Z Torque FORCE_ZTORQUE 6 

Threshold Expressão real contendo o limiar desejado em unidades para o sensor que está sendo 

usado. 

CompareType Comparação Constante Valor 
Menor ou igual a FORCE_LESS 0 

Maior ou igual a FORCE_GREATER 1 

 

Descrição 

Para deter o movimento com um sensor de força, você deve configurar o disparador do sensor e então usar 

Till Force em sua instrução de movimento. 

 

Você pode configurar o disparador com múltiplos eixos.  Chame Force_SetTrigger para cada eixo.  Para 

desativar um eixo, configure o limiar em 0. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Forse Sensing estiver ativada. 

 

Veja também 

Force_Calibrate 

 

Exemplo de instrução Force_SetTrigger 

 

'Configurar o disparador para deter o movimento quando a força for menor que −1 no eixo Z. 
Force_SetTrigger 3, -1, 0 

SpeedS 3 

AccelS 5000 

Move Place Till Force 
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Função FreeFile  
 

Retorna/reserva um número de arquivo que não está sendo usado atualmente. 

 

Sintaxe 

FreeFile 
 

Valores de retorno 

Número inteiro entre 30 e 63. 

 

Veja também 

AOpen, BOpen, ROpen, UOpen, WOpen, Close 
 

Exemplo de função FreeFile 

 
Integer fileNum, i, j 

 

fileNum = FreeFile 

WOpen "TEST.DAT" As #fileNum 

For i = 0 To 100 

    Print #fileNum, i 

Next i 

Close #fileNum 

 

fileNum = FreeFile 

ROpen "TEST.DAT" As #fileNum 

For i = 0 to 100 

    Input #fileNum, j 

    Print "data = ", j 

Next i 

Close #fileNum 
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Instrução Function...Fend  
 

Uma função é um grupo de instruções de programa que inclui uma instrução Function como primeira 

instrução e uma instrução Fend como última instrução. 

 

Sintaxe 

Function  funcName  [(argList)] [As type(function)] 
instruções 

Fend 
 

Parâmetros 

funcName O nome que é dado ao grupo específico de instruções ligadas entre as instruções 

Function e Fend. O nome da função deve conter caracteres alfanuméricos e pode ter 

até 64 caracteres de comprimento.  Underlines também são permitidos. 

argList Opcional. Lista de variáveis que representam os argumentos que são passados para o 

procedimento Function quando este é chamado Múltiplas variáveis são separadas por 

vírgulas. 

O argumento arglist tem a seguinte sintaxe: 

[ {ByRef | ByVal} ]  varName [( )] As type(argument) 

ByRef Opcional.  Especifique ByRef quando se referir à variável que 

será vista pela função chamada.  Neste caso, a alteração no 

argumento em uma função pode ser refletida na variável do 

lado que chama.  

ByVal Opcional.  Especifique ByVal quando não quiser que as 

alterações no valor da variável sejam vistas pela função 

chamadora.  Essa é a configuração padrão. 

varName [( )] Obrigatório.  O nome da variável que representa o argumento; 

segue as convenções de nomenclatura de variável padrão.  Se 

você usar uma variável de array como argumento, deve 

especificar ByRef e adicionar parênteses vazios “()” que 

representam o array após o nome da variável. 

As type (argument) Obrigatório.  Você deve declarar o tipo de argumento. 

As type (function) Use este parâmetro se quiser obter valores de retorno.  Você deve declarar o tipo de 

valores de retorno. 

 

Valores de retorno 

Valores cujo tipo de dado é especificado com a cláusula As no final da declaração da função (As 

type(function)). 

 

Descrição 

A instrução Function indica o início de um grupo de instruções do SPEL+.  Para indicar onde uma função 

termina, usamos a instrução Fend.  Todas as instruções localizadas entre as instruções Function e Fend são 

consideradas como parte da função. 

 

A combinação de instruções Function...Fend poderia ser considerada como um recipiente onde todas as 

instruções localizadas entre as instruções Function e Fend pertencem àquela função.  Podem existir múltiplas 

funções em um arquivo de programa. 

 

Se você quiser usar o valor de retorno, designe o valor para o nome da variável que tem o mesmo nome que 

a função e então termine a função. 

 

Veja também 

Call, Fend, Halt, Quit, Return, Xqt 
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Exemplo de instrução Function ...Fend 

< Exemplo 1> 
O exemplo a seguir mostra 3 funções que estão dentro de um único arquivo.  As funções denominadas task2 

e task3 são executadas como tarefas em segundo plano enquanto a tarefa principal denominada main é 

executada em primeiro plano. 

 
Function main 

  Xqt 2, task2   'Executa task2 em segundo plano 

  Xqt 3, task3   'Executa task3 em segundo plano 

  '....mais instruções aqui 
Fend 

 

Function task2 

  Do 

    On 1 

    On 2 

    Off 1 

    Off 2 

  Loop 

Fend 

 

Function task3 

  Do 

    On 10 

    Wait 1 

    Off 10 

  Loop 

Fend 

 
< Exemplo 2> 
No exemplo a seguir, a sequência de controle da pressão para periféricos é fornecida como um argumento e 

o resultado enviado para o dispositivo externo é exibido como um valor de retorno.  

 
Function main 

  Integer iResult 

 Real Sequence1(200) 

  . 

  . 

 iResult = PressureControl(ByRef Sequence1())   'O argumento é um array 
  . 

  Print "Result:", iResult 

  . 

Fend 

 

Function PressureControl(ByRef Array1() As Real) As Integer 

  . 

 (Controle da pressão para periféricos de acordo com Array1) 
  . 

 PressureControl = 3   'Valor de retorno 
  . 

  . 

Fend 
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Função GetCurrentUser$ 
 

Retorna o usuário atual do EPSON RC+. 

 

Sintaxe 

GetCurrentUser$ 
 

Valores de retorno 

String contendo a ID de registro do usuário atual. 

 
Nota 

Este comando só funcionará se a opção Security estiver ativada. 

 

Veja também 

Instrução LogIn 
 

Exemplo de função GetCurrentUser$ 

 

String currUser$ 

 

currUser$ = GetCurrentUser$ 
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Função GetRobotInsideBox 
 

Retorna qual robô está na área de verificação da aproximação. 

 

Sintaxe 

GetRobotInsideBox(AreaNum) 
 

Parâmetros 

AreaNum Valor em número inteiro (1 a 15) que representa a área de verificação da aproximação 

cujo estado você quer retornar. 

 

Valores de retorno 

Retorna qual robô está na área de verificação da aproximação especificada em AreaNum em bit. 

Bit 0 : Robô 1 ……… Bit 15 : Robô 16  

Se o robô não configura a área de verificação da aproximação, o bit será sempre 0. 

Por exemplo, o Robô 1 e o Robô 3 estão na área de verificação da aproximação, bit 0, bit 2 será On e será 

retornado 5. 

 

Veja também 

Box, InsideBox 
 

Exemplo de função GetRobotInsideBox 

O seguinte programa usa a função GetRobotInsideBox. 

Aguarda o estado em que não haja nenhum robô na área de verificação da aproximação. 

 
Function WaitNoBox 

 

 Wait GetRobotInsideBox(1) = 0 

 

Aguarda o estado em que o Robô 2 seja o único na área de verificação da aproximação. 
 

Function WaitInBoxRobot2 

 

 Wait GetRobotInsideBox(1) = &H2 

 

O seguinte programa usa a função GetRobotInsideBox no processamento paralelo do comando de movimento.  

Quando um robô está na área de verificação da aproximação específica enquanto está em funcionamento, ele 

ativa a I/O.  Neste caso, um robô está conectado ao controlador. 
 

Function Main 

   Motor On 

   Power High 

   Speed 30; Accel 30, 30 

 

   Go P1 !D0; Wait GetRobotInsideBox(1) = 1; On 1! 

 

Fend 

 

Nota 

D0 deve ser descrito. 
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Função GetRobotInsidePlane 
 

Retorna qual robô está no plano de verificação da aproximação. 

 

Sintaxe 

GetRobotInsidePlane (PlaneNum) 
 

Parâmetros 

PlaneNum Valor em número inteiro (1 a 15) que representa a área de verificação da aproximação 

cujo estado você quer retornar.  

 

Valores de retorno 

Retorna o número do robô que está no plano de verificação da aproximação especificado em PlaneNum em 

bit. 

Bit 0 : Robô 1 ……… Bit 15 : Robô 16  

Se o robô não configura o plano de verificação da aproximação, sempre retorna o bit 0. 

Por exemplo, o Robô 1 e o Robô 3 estão no plano de verificação da aproximação, bit 0, o bit 2 será On e será 

retornado 5. 

 

Veja também 

InsidePlane, Plane 
 

Exemplo de função GetRobotInsidePlane 

O seguinte programa usa a função GetRobotInsidePlane. 

Aguarda o estado em que não haja nenhum robô no plano de verificação da aproximação. 

 
Function WaitNoPlane 

 

 Wait GetRobotInsidePlane(1) = 0 

 

Aguarda o estado em que o Robô 2 seja o único no plano de verificação da aproximação. 

 
Function WaitInPlaneRobot2 

 
 Wait GetRobotInsidePlane(1) = &H2 

 

O seguinte programa usa a função GetRobotInsidePlane no processamento paralelo do comando de 

movimento.  Quando um robô está no plano de verificação da aproximação específica enquanto está em 

funcionamento, ele ativa a I/O.  Neste caso, um robô está conectado ao controlador. 
 

Function Main 

   Motor On 

   Power High 

   Speed 30; Accel 30, 30 

 

   Go P1 !D0; Wait GetRobotInsidePlane(1) = 1; On 1! 

 

Fend 

 

Nota 

D0 deve ser descrito. 
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Instrução Global 
 

Declara as variáveis com o escopo global.  As variáveis globais podem ser acessadas de qualquer local 

 

Sintaxe 

Global [ Preserve ] dataType varName  [(subscripts)]  [, varName [(subscripts)] , ...] 
 

Parâmetros 

Preserve Se for especificado Preserve, então a variável retém seus valores.  Os valores são 

apagados pelas alterações no projeto.  Se Preserve for omitido, a variável não retém 

seus valores. 

dataType Tipo de dado, incluindo Boolean, Byte, Double, Int32, Integer, Long, Real, Short, 

String, UByte, UInt32 ou UShort. 

varName Nome da variável.  Os nomes podem ter até 32 caracteres de comprimento. 

subscripts Opcional.  As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões.  A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 até o valor limite 

superior. 

 O número total disponível de elementos de array para variáveis globais é 10000 para 

strings e 100000 para todos os outros tipos. 

 O número total disponível de elementos de array para variáveis globais preservadas é 

400 para strings e 4000 para todos os outros tipos. 

 Para calcular os elementos totais usados em um array, use a fórmula a seguir. 

(Se a dimensão não for usada, substitua 0 pelo valor de ubound). 

elementos totais = (ubound1 + 1) * (ubound2 + 1) * (ubound3 + 1) 

 

Descrição 

Variáveis globais são variáveis que podem ser usadas em mais de 1 arquivo dentro do mesmo projeto.  Elas 

são apagadas sempre que uma função é iniciada pela janela Run ou pela janela Operator, exceto se forem 

declaradas com a opção Preserve. 

 

Quando declarada na opção Preserve, a variável retém o valor ao desligar o controlador. 

 

As variáveis globais preservadas podem ser usadas com a opção Connectivity do RC+. 

 

Recomenda-se que os nomes das variáveis globais iniciem com um prefixo "g_" para facilitar o 

reconhecimento das globais em um programa.  Por exemplo: 

 
Global Long g_PartsCount 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, UInt64, 
UShort 
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Exemplo de instrução Global 

 

O exemplo a seguir mostra 2 arquivos de programa separados.  O primeiro arquivo de programa define 

algumas variáveis globais e as inicializa.  O segundo arquivo então também usa essas variáveis globais. 

 
FILE1 (MAIN.PRG) 
 

Global Integer g_Status 

Global Real g_MaxValue 

 

Function Main 

 

    g_Status = 10 

    g_MaxValue = 1.1 

    . 

    . 

Fend 

 

FILE2 (TEST.PRG) 
 

Function Test 

 

    Print "status1 =" , g_Status 

    Print "MaxValue =" , g_MaxValue 

    . 

    . 

Fend 
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Instrução Go  
 

Move o braço usando o movimento ponto a ponto da posição atual para o ponto especificado ou a posição X, 

Y, Z, U, V, W.  A instrução Go pode mover qualquer combinação de articulações de 1-6 ao mesmo tempo. 

 

Sintaxe 

Go destination [CP] [LJM [orientationFlag]] [PerformMode modeNumber] 
 [searchExpr] [!...!] [SYNC] 

 

Parâmetros 

destination  O destino alvo do movimento usando uma expressão de ponto. 

CP Opcional.  Especifica o movimento de percurso contínuo. 

LJM Opcional.  Converte o destino alvo usando a função LJM.  

orientationFlag Opcional.  Especifica um parâmetro que seleciona um sinalizador de orientação para a 

função LJM. 

PerformMode Opcional.  Especifica o modo de desempenho do robô. 

modeNumber Especifica o modo de operação atribuído a PerformMode com um valor de número inteiro 

(1 a 3) ou com a seguinte constante.  Se PerformMode for especificado, este parâmetro 

não poderá ser emitido. 

Constante Valor Descrição 

Mode_Standard 1 Define o modo padrão 

Mode_High_Speed 2 Define o modo de alta velocidade. 

Mode_Low_Oscillation 3 Define o modo de baixa oscilação. 

searchExpr Opcional.  Uma expressão Till ou Find. 

Till | Find 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Opcional.  As instruções de processamento paralelo podem ser adicionadas para executar 

a I/O e outros comandos durante o movimento. 

SYNC Reserva um comando de movimento.  O robô não se movimentará até que SyncRobots 

seja executado. 

 

Descrição 

A instrução Go move simultaneamente todas as articulações do braço do robô usando o movimento ponto a 

ponto.  O destino para a instrução Go pode ser definido de diversos modos: 

 - Usando um ponto específico para o qual se mover.  Por exemplo: Go P1 

 - Usando uma posição de coordenada explícita para a qual se mover.  Por exemplo: Go XY(50, 400, 0, 0). 

 - Usando um ponto com uma compensação de coordenadas.  Por exemplo: Go P1 +X(50). 

 - Usando um ponto com um valor de coordenada diferente.  Por exemplo: Go P1 :X(50). 

 
O caminho não é previsível porque cada articulação se interpola entre o ponto atual e o ponto alvo.  Tenha 

cuidado com a interferência com os periféricos.  

 

A instrução Speed determina a velocidade do braço para o movimento iniciado pela instrução Go.  A 

instrução Accel define a aceleração. 

 

Com o parâmetro CP, o braço pode acelerar para o próximo comando de movimento enquanto começa a 

desacelerar até parar.  Neste caso, o braço não está posicionado no ponto alvo. 

 

Com o parâmetro LJM, o braço se move para o ponto no qual o ponto alvo é convertido através da função 

LJM, com o ponto atual como ponto de referência. 
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Go LJM (P1, Here, 1) pode ser Go P1 LJM 1. 

Neste ponto, os dados do ponto original P1 não mudam.  

O parâmetro LJM fica disponível para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N) e os robôs da série RS. 

Quando se usa orientationFlag com o valor padrão, ele pode ser omitido.  

 Go P1 LJM 

 

O movimento de desaceleração e o movimento de aceleração dos diferentes modos podem ser combinados 

quando PerformMode é definido enquanto o movimento do percurso está ativado.  Algumas combinações 

não estão disponíveis, dependendo dos modos de operação.  Para detalhes, consulte Instrução PerformMode. 
 

Notas 

Diferença entre Go e Move 

A instrução Move e a instrução Go fazem ambas com que o braço do robô se mova. No entanto, a principal 

diferença entre as 2 instruções é que a instrução Go causa o movimento ponto a ponto enquanto que a 

instrução Move faz o braço se mover em linha reta.  A instrução Go é usada quando o usuário está preocupado 

principalmente com a orientação do braço quando ele chega no ponto.  A instrução Move é usada quando é 

importante controlar o percurso do braço do robô enquanto ele está se movendo. 

Diferença entre Go e Jump 

A instrução Jump e a instrução Go fazem ambas com que o braço do robô se mova no modo ponto a ponto. 

No entanto, a instrução JUMP tem uma característica adicional. Jump faz o atuador da extremidade do robô 

primeiro mover-se para cima até o valor LimZ, em seguida na direção horizontal até ficar sobre o ponto alvo 

e então finalmente baixar até o ponto alvo. Isto permite que Jump seja usado para garantir esquivar dos 

objetos e mais importante, melhorar os tempos de ciclo para os movimentos de apanhar e colocar. 

Instruções de velocidade e aceleração adequadas com Go 

As instruções Speed e Accel são usadas para especificar a velocidade e a aceleração do manipulador durante 

o movimento causado pela instrução Go. Preste muita atenção ao fato de que as instruções Speed e Accel se 

aplicam ao movimento tipo ponto a ponto (como o da instrução Go) enquanto que o movimento de 

interpolação linear e circular usa as instruções SpeedS e AccelS. 

Uso de Go com o modificador opcional Till 

O modificador opcional Till permite que o usuário especifique uma condição que faça com que o robô 

desacelere até parar em uma posição intermediária antes de completar o movimento causado pela instrução 

Go. Se a condição Till não for satisfeita, o robô se desloca até a posição alvo. A instrução Go com o 

modificador Till pode ser usada de 2 modos, conforme descrito abaixo: 

(1)  Go com o modificador Till 

 Verifica se a condição Till atual é satisfeita. Se satisfeita, este comando é executado desacelerando e 

parando o robô em uma posição intermediária antes de completar o movimento causado pela instrução Go. 

(2)  Go com o modificador Till, o modificador Sw(Input bit number) e a condição Input 

 Esta versão de Go com o modificador Till permite que o usuário especifique a condição Till na 

mesma linha com a instrução Go ao invés de usar a definição atual previamente definida para Till. 

A condição especificada é simplesmente uma verificação em relação a uma das entradas. Isto é 

realizado com a instrução Sw. O usuário pode verificar se a entrada está ativada ou desativada e 

fazer com que o braço pare de acordo com a condição especificada. Esta característica funciona 

quase como uma interrupção, onde o movimento é interrompido (detido) assim que a condição 

Input é atendida. Se a condição Input nunca for atendida durante o movimento do robô, então o 

braço chega sucessivamente ao ponto especificado em destination. 

Uso de Go com o modificador opcional Find 

O modificador opcional Find permite que o usuário especifique uma condição que faça com que o robô 

registre uma posição durante o movimento causado pela instrução Go.  A instrução Go com o modificador 

Find pode ser usada de 2 modos, conforme descrito abaixo: 

(1)  Go com o modificador Find: 

 Verifica se a condição Find atual é satisfeita. Se satisfeita, a posição atual é armazenada no ponto 

especial FindPos. 

(2)  Go com o modificador Find, o modificador Sw(Input bit number) e a condição Input: 
 Esta versão de Go com o modificador Find permite que o usuário especifique a condição Find na 

mesma linha com a instrução Go ao invés de usar a definição atual previamente definida para Find.  
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A condição especificada é simplesmente uma verificação em relação a uma das entradas.  Isto é 

realizado com a instrução Sw.  O usuário pode verificar se a entrada está ativada ou desativada e 

fazer com que a posição atual seja armazenada no ponto especial FindPos. 

A instrução Go sempre desacelera até a parada 

A instrução Go sempre faz com que o braço desacelere até parar antes de chegar ao ponto de destino do 

movimento. 

 

Erro potencial 

Tentativa de movimento fora da área de trabalho dos robôs 
Ao usar coordenadas explícitas com a instrução Go, você deve certificar-se que as coordenadas definidas 

estão dentro da área de trabalho válida dos robôs.  Qualquer tentativa de mover o robô fora da área de trabalho 

válida resultará em um erro. 

 
Veja também 

!...! Parallel Processing, Accel, Find, Jump, Move, Pass, P#= (Point Assignment), PerformMode, 
Pulse, Speed, Sw, Till 
 

Exemplo de Go 

O exemplo abaixo mostra um movimento ponto a ponto simples entre os pontos P0 e P10.  Posteriormente 

no programa, o braço se move em linha reta em direção ao ponto P2 até que a entrada 2 fique ativa.  Se a 

entrada 2 fica ativa durante Go, então o braço desacelera até parar antes de chegar no ponto P2 e a próxima 

instrução do programa é executada. 
 
Exemplo de função 
 

  Integer i 

 

  Home 

  Go P0 

  Go P1 

  For i = 1 to 10 

    Go P(i) 

  Next i 

  Go P2 Till Sw(2) = On 

  If Sw(2) = On Then 

    Print "Input #2 came on during the move and" 

    Print "the robot stopped prior to arriving on" 

    Print "point P2." 

  Else 

    Print "The move to P2 completed successfully." 

    Print "Input #2 never came on during the move." 

  EndIf 

Fend 

 

Alguns exemplos de sintaxe pela janela de comandos são mostrados abaixo: 
 

>Go Here +X(50) ' Mover somente na direção X, a 50 mm da posição atual 

>Go P1          ' Exemplo simples para mover para o ponto P1 

>Go P1 :U(30)   ' Mover até P1 mas usar +30 como a posição para a qual a articulação U deve 

mover-se 

>Go P1 /L        ' Mover para P1 mar assegurar que o braço termine em uma posição à esquerda 

>Go XY(50, 450, 0, 30) ' Mover para a posição X=50, Y=450, Z=0, U=30 
 

<Outro exemplo de codificação> 

Till Sw(1) = Off And Sw(2) = On ' Especifica as condições Till para as entradas 1 e 2 

Go P1 Till             ' Parar se a condição Till atual definida na linha anterior for atendida 

Go P2 Till Sw(2) = On  ' Parar se a entrada Bit 2 estiver ativada 

Go P3 Till           ' Parar se a condição Till atual definida na linha anterior for atendida 
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GoSub...Return 
 

GoSub transfere o controle do programa para uma sub-rotina. Uma vez completada a sub-rotina, o controle 

do programa retorna para a linha subsequente à instrução GoSub que iniciou a sub-rotina. 

 

Sintaxe 

GoSub  { label } 
 
{ label:} 
statements 
Return 

 

Parâmetros 

label Quando o usuário especifica um rótulo, a execução do programa saltará para a linha 

em que o rótulo reside.  O rótulo pode ter até 32 caracteres de comprimento.  No 

entanto, o primeiro caractere deve ser um caractere alfabético (não numérico). 

 

Descrição 

A instrução GoSub faz com que o controle do programa ramifique para o rótulo da instrução especificado 

pelo usuário.  O programa então executa a instrução contida naquela linha e continua a execução pelos 

números de linhas subsequentes até encontrar uma instrução Return.  A instrução Return então faz com que 

o controle do programa seja transferido de volta para a linha imediatamente subsequente à linha que iniciou 

a instrução GoSub pela primeira vez (isto é, a instrução GoSub causa a execução de uma sub-rotina e então 

a execução retorna para a instrução subsequente à instrução GoSub).  Certifique-se de sempre terminar cada 

sub-rotina com Return.  Isso direciona a execução do programa a retornar para a linha subsequente à instrução 

GoSub. 

 

Erros potenciais 

Ramificação de instrução não existente 

Se a instrução GoSub tentar ramificar o controle para um rótulo não existente, então será emitido o Erro 

3108. 

Encontrado Return sem GoSub 

A instrução Return é usada para “retornar” de uma sub-rotina para o programa original que emitiu a instrução 

GoSub. Se for encontrada uma instrução Return sem primeiro ter sido emitida uma instrução GoSub, então 

ocorrerá um Erro 2383.  Uma instrução Return isolada não tem nenhum significado, pois o sistema não sabe 

para onde retornar. 

 

Veja também 

GoTo, OnErr, Return 
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Exemplo de instrução GoSub 

O exemplo a seguir mostra uma função simples que usa uma instrução GoSub para ramificar para um rótulo 

e executar algumas instruções de I/O e então retornar. 

 
Function main 

    Integer var1, var2 

 

    GoSub checkio  'GoSub usando rótulo  
    On 1 

    On 2 

    Exit Function 

 

checkio:           'A sub-rotina inicia aqui 
    var1 = In(0) 

    var2 = In(1) 

    If var1 = 1 And var2 = 1 Then 

        On 1 

    Else 

        Off 1 

    EndIf 

    Return         'A sub-rotina termina aqui 
Fend 
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Instrução GoTo  
 

A instrução GoTo faz com que o controle do programa ramifique incondicionalmente para um rótulo de 

instrução designado. 

 

Sintaxe 

GoTo  { label } 
 

Parâmetros 

label A execução do programa saltará para a linha em que o rótulo reside.  O rótulo pode ter até 32 

caracteres.  No entanto, o primeiro caractere deve ser um caractere alfabético (não numérico).   

 

Descrição 

A instrução GoTo faz com que o controle do programa ramifique para o rótulo especificado pelo usuário.  O 

programa então executa a instrução contida naquela linha e continua a execução daquela linha em diante.  

GoTo é mais comumente usada para saltar para um rótulo de saída devido a um erro. 

 

Nota 

Uso de demasiadas instruções GoTo 

Tenha cuidado com a instrução GoTo, uma vez que o uso demasiado de instruções GoTo em um programa 

pode torná-lo difícil de ser entendido.  A regra geral é tentar usar o mínimo possível de instruções GoTo. 

Algumas instruções GoTo são quase sempre necessárias.  Contudo, saltar por todo o código fonte com o uso 

de demasiadas instruções GoTo é uma maneira fácil de causar problemas. 

 

Veja também 

GoSub, OnErr 
 

Exemplo de instrução GoTo 

O exemplo a seguir mostra uma função simples que usa uma instrução GoTo para ramificar para um rótulo 

de linha. 

 
Function main 

 

    If Sw(1) = Off Then  

        GoTo mainAbort 

    EndIf 

    Print "Input 1 was On, continuing cycle" 

    . 

    . 

    Exit Function 

 

mainAbort: 

    Print "Input 1 was OFF, cycle aborted!" 

Fend 
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Instrução Halt  
 

Suspende temporariamente a execução de uma tarefa especificada. 

 

Sintaxe 

Halt  taskIdentifier 
 

Parâmetros 

taskIdentifier Nome da tarefa ou expressão em número inteiro representando o número da tarefa. 

O nome de uma tarefa é o nome da função usada em uma instrução Xqt ou uma 

função iniciada pela janela Run ou pela janela Operator.  Se for usada uma expressão 

em número inteiro, a faixa é de 1 a 16 para tarefas normais e de 257 a 261 para 

tarefas de interrupção. 

 

Descrição 

Halt suspende temporariamente a tarefa que está sendo executada conforme especificado pelo nome ou 

número da tarefa. 

 

Para continuar a tarefa onde ela foi parada, use Resume. Para parar completamente a execução da tarefa, use 

Quit. Para exibir o estado da tarefa, clique no ícone do gerenciador de tarefas na barra de ferramentas do 

EPSON RC+ para executar o Gerenciador de tarefas. 

 

Halt também para a tarefa quando a tarefa especificada é a tarefa NoPause, a tarefa NoEmgAbort (tarefa 

especial que usa NoPause ou NoEmgAbort em Xqt), tarefas de interrupção, ou tarefas em segundo plano. 

No entanto, parar essas tarefas requer consideração suficiente.  Normalmente, não se recomenda Halt para 

uma tarefa especial. 

 

Veja também 

Quit, Resume, Xqt 
 

Exemplo de instrução Halt 

O exemplo abaixo mostra uma função denominada “flicker” que é iniciada por Xqt, e então parada 

temporariamente por Halt e continuada novamente por Resume. 

 
Function main 

  Xqt flicker        'Executar a função flicker 
 

  Do 

    Wait 3           'Executar a tarefa flicker por 3 segundos 
    Halt flicker 

 

    Wait 3           'Parar a tarefa flicker por 3 segundos 
    Resume flicker 

 

  Loop 

Fend 

 

 

Function flicker 

  Do 

    On 1 

    Wait 0.2 

    Off 1 

    Wait 0.2 

  Loop 

Fend 
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Instrução Hand  
 

Define a orientação do cotovelo de um ponto. 

 

Sintaxe 

(1) Hand point [, Lefty | Righty] 
(2) Hand  

 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

Lefty | Righty Orientação da mão. 

 

Valores de retorno 

Quando ambos os parâmetros são omitidos, é exibida a orientação da mão para a posição do robô atual. 

Se Lefty| for omitido, é exibida a orientação da mão para o ponto especificado. 

 

Veja também 

Elbow, Função Hand, J4Flag, J6Flag, Wrist, J1Flag, J2Flag 
 

Exemplo de instrução Hand 

 
Hand P0, Lefty 

Hand pick, Righty 

Hand P(myPoint), myHand 

 

P1 = -364.474, 120.952, 469.384, 72.414, 1.125, -79.991 

 

 

Hand P1, Righty 

Go P1 

 

 

Hand P1, Lefty 

Go P1 
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Função Hand 
 

Retorna a orientação da mão de um ponto. 

 

Sintaxe 

Hand [(point)] 
 

Parâmetros 

point Opcional.  Expressão de ponto.  Se point for omitido, então é retornada a orientação da mão da 

posição atual do robô. 

 

Valores de retorno 

1 Righty (/R) 

2 Lefty (/L) 

 

Veja também 

Elbow, Wrist, J4Flag, J6Flag, J1Flag, J2Flag 
 

Exemplo de função Hand 

 
Print Hand(pick) 

Print Hand(P1) 

Print Hand 

Print Hand(P1 + P2) 
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HealthCalcPeriod 
Define e exibe um período que calcula os “meses restantes” das informações dos comandos de consumo de 

peças. 
 

Sintaxe 

(1) HealthCalcPeriod Period 

(2) HealthCalcPeriod 

 

Parâmetros 

Period Especifica um período a ser calculado em número inteiro (1~7).  (Unidade: dia) O valor padrão 

é “7”. 
 

Valores de retorno 

Exibe o valor da configuração atual de HealthCalcPeriod se o parâmetro for omitido. 

 

Descrição 

Os meses restantes das informações dos comandos de consumo de peças são automaticamente calculados 

com base na condição operacional passada.  O comando HealthCalcPeriod define e exibe um período 

operacional para esse cálculo.  

Se for configurado um período mais longo, são calculados os meses restantes que suprimem a influência de 

variações.  No entanto, reserve um tempo para exibir o “tempo restante” corretamente depois de mudar o 

movimento ou a velocidade. 

O valor da configuração de HealthCalcPeriod é aplicado a todos os robôs, articulações e peças controlados 

pelo controlador executado. 

 

Nota 

Período de configuração 

O período configurado no comando HealthCalcPeriod é o período de execução do controlador. 

Tenha cuidado para que ele não seja o mesmo que o tempo real. 

 
Cálculo dos “meses restantes” e “taxa de consumo” depois de apagar.  

Calcule os meses restantes diariamente apesar do valor de configuração de HealthCalcPeriod até exceder o 

período da configuração pela primeira vez depois de apagar as “informações dos comandos do consumo de 

peças” do EPSON RC+, os “meses restantes” e a “taxa de consumo de HealthCtrlReset ou HealthRBReset 

 

 

Veja também 

Função HealthCalcPeriod, HealthCtrlInfo, HealthRBInfo, HealthCtrlReset, HealthRBReset 
 

HealthCalcPeriod no exemplo funcional 

> HealthCalcPeriod 3 

> HealthCalcPeriod 

 3 
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Função HealthCalcPeriod 
Retorna o período de cálculo dos “meses restantes” das informações dos comandos de consumo de peças que 

estão atualmente configuradas.  
 

Sintaxe 

HealthCalcPeriod  

 

 

Valores de retorno 

Retorna o período de cálculo em número inteiro. (Unidade: dia) 

 

Veja também 

HealthCalcPeriod 
 

HealthCalcPeriod no exemplo funcional 

Exemplo para exibir o período de cálculo.  

Print "period is", HealthCalcPeriod 
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Função HealthCtrlAlarmOn 
 

Retorna o estado do alarme de consumo de peças do controlador especificado. 

 

Sintaxe 

HealthCtrlAlarmOn(partType) 
 

Parâmetros 

partType Expressão em número inteiro (1) ou a seguinte constante que representa as peças cujo estado 

de alarme você deseja obter. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 1 Especifica as baterias. 

 

Valores de retorno 

True se o alarme de consumo de peças estiver ocorrendo para as peças especificadas, do contrário, False. 

O alarme de consumo de peças ocorre quando a taxa de consumo de peças obtido por HealthRateCtrlInfo 

excede 100%. 

 

Veja também 

HealthCtrlInfo, HealthRateCtrlInfo 
 

Exemplo de função HealthCtrlAlarmOn 

O exemplo abaixo determina se o alarme de consumo de peças está ocorrendo para as baterias do controlador. 

 
Function PrintAlarm 

 If HealthCtrlAlarmOn(HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY) = True Then 

  Print "Controller Battery NG" 

 Else 

  Print "Controller Battery OK" 

 EndIf 

Fend 
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Instrução HealthCtrlInfo 
 
Exibe os meses restantes até o momento de substituição recomendado para as peças do controlador 

especificado. 

 

Sintaxe 

HealthCtrlInfo partType 
 

Parâmetros 

partType Expressão em número inteiro (1) ou a seguinte constante que representa as peças cujos 

meses restantes até o momento de substituição recomendado você deseja obter. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 1 Especifica as baterias. 

 

Descrição 

Exibe os meses restantes até o momento de substituição recomendado para as peças do controlador 

especificado. 

Os meses restantes são calculados com base na taxa de consumo das peças a partir do uso passado e da 

quantidade de alteração na taxa de consumo obtida a cada operação de um período estabelecido em 

HealthCalcPeriod do controlador. 

 

Notas 

Como os meses restantes são calculados com base na quantidade de alteração na taxa de consumo obtida a 

cada operação de um período estabelecido em HealthCalcPeriod do controlador, eles não podem ser 

calculados adequadamente nos seguintes casos: 

- Se o comando for executado quando o tempo de operação for menor do que cada operação de um período 

estabelecido em HealthCalcPeriod 

- Se o comando for executado após o período de parada da operação do robô por longo tempo. 

- Se o comando for executado depois de restabelecer o alarme de consumo de peças devido a substituição 

de peças. 

Se a hora e a data do controlador forem alteradas. 

Nos casos acima, execute o comando depois de operar o controlador mais de duas vezes no período 

configurado em HealthCalcPeriod para exibir o valor exato. 

 

Veja também 

HealthCtrlAlarmOn, HealthRateCtrlInfo 
 

Exemplo de instrução HealthCtrlInfo 

O exemplo abaixo exibe os meses restantes até o momento de substituição recomendado para as baterias do 

controlador. 
 

> HealthCtrlInfo HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 

BATTERY            240.000 

> 
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Função HealthCtrlInfo 
 
Retorna os meses restantes até o momento de substituição recomendado para as peças do controlador 

especificado. 

 

Sintaxe 

HealthCtrlInfo(partType) 
 

Parâmetros 

partType Expressão em número (1) ou a seguinte constante que representa as peças cujos meses 

restantes até o momento de substituição recomendado você deseja obter. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 1 Especifica as baterias. 

 

Valores de retorno 

Número real que representa os meses restantes até o momento de substituição recomendado. (Unidade: mês) 

 

Descrição 

Os meses restantes são calculados com base na taxa de consumo das peças a partir do uso passado e da 

quantidade de alterações na taxa de consumo obtida a cada operação de um período estabelecido em 

HealthCalcPeriod do controlador. 

 

Notas 

Como os meses restantes são calculados com base na quantidade de alteração na taxa de consumo obtida a 

cada operação de um período estabelecido em HealthCalcPeriod do controlador, eles não podem ser 

calculados adequadamente nos seguintes casos: 

- Se o comando for executado quando o tempo de operação for menor do que cada operação de um período 

estabelecido em HealthCalcPeriod. 

- Se o comando for executado após o período de parada da operação do robô por longo tempo. 

- Se o comando for executado depois de restabelecer o alarme de consumo de peças devido a substituição 

de peças. 

Se a hora e a data do controlador forem alteradas. 

Nos casos acima, execute o comando depois de operar o controlador mais de duas vezes no período 

configurado em HealthCalcPeriod para exibir o valor exato. 

 

Veja também 

HealthCtrlAlarmOn, HealthRateCtrlInfo 
 

Exemplo de função HealthCtrlInfo 

O exemplo abaixo gera o alarme quando o tempo de substituição recomendado é em menos de um mês. 

 
Function AlarmCheck 

 Real month 

  

 month = HealthCtrlInfo(HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY) 

 If month < 1 Then 

  Print "Alarm ON" 

 EndIf 

Fend 
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Instrução HealthCtrlRateOffset  
 

Define a compensação para a taxa de consumo das peças especificadas. 

 

Sintaxe 

HealthCtrlRateOffset partType, offset 
 

Parâmetros 

partType Expressão em número inteiro (1) ou a seguinte constante que representa as peças 

relacionadas ao controlador.  

Constante Valor Modo 

HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 1 Especifica as baterias. 

offset Expressão em número inteiro que especifica o valor de compensação adicionado à taxa 

de consumo. (Unidade: %) 

 

Descrição 

Define a compensação para a taxa de consumo das peças especificadas. 

 

Veja também 

HealthRBAlarmOn, HealthRateRBInfo, HealthRBInfo 
 

Exemplo de instrução HealthCtrlRateOffset 

O que segue é um exemplo para adicionar 10% à taxa de consumo das peças das baterias do controlador. 
 

> HealthRBRateOffset HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY,10 

> 
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Instrução HealthCtrlReset  
 

Apaga os meses restantes até o momento de substituição recomendado e a taxa de consumo das peças 

especificadas. 

 

Sintaxe 

HealthCtrlReset partType 
 

Parâmetros 

partType Expressão em número inteiro (1) ou a seguinte constante que representa as peças 

relacionadas ao controlador. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 1 Especifica as baterias. 

 

Descrição 

Apaga os meses restantes até o momento de substituição recomendado e a taxa de consumo das peças 

especificadas. 

Os avisos são também cancelados. 

 

Veja também 

HealthCtrlAlarmOn, HealthRateCtrlInfo, HealthCtrlInfo 
 

Exemplo de instrução HealthCtrlReset 

> HealthCtrlReset HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 

> 

 



HealthCtrlWarningEnable 

 

300 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

HealthCtrlWarningEnable 
 
Ativa ou desativa a notificação do alarme de consumo da peça especificada relacionada ao controlador. 

 

Sintaxe 

HealthCtrlWarningEnable partType [, On/Off] 
 

Parâmetros 

partType Expressão em número inteiro ou a seguinte constante que representa o controlador. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 1 Especifica as baterias. 

On/Off On: Ativa a notificação do alarme de consumo de peças. 

 Off: Desativa a notificação do alarme de consumo de peças. 

 

Valores de retorno 

Se os parâmetros On/Off são omitidos, são exibidas as configurações atuais de On/Off. 

 

Descrição 

Quando ocorre o alarme de consumo da peça especificada, configura se é para notificar o alarme. 

 

Notas 

Se o alarme de consumo da peça especificada for desativado, o alarme não será notificado quando for o 

momento de substituição recomendado.  Tenha cuidado ao configurar quando usar este comando. 

 

 

Veja também 

HealthCtrlAlarmOn 
 

Exemplo de HealthCtrlWarningEnable 

Exemplo para desativar o alarme de consumo de peças das baterias do controlador. 

 
> HealthCtrlWarningEnable HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY, Off 

 

Exemplo para exibir as configurações do alarme de consumo de peças das baterias do controlador.  
 

> HealthCtrlWarningEnable HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 

BATTERY  Off 

> 
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Função HealthCtrlWarningEnable 
 
Retorna o estado da configuração da notificação do alarme de consumo da peça especificada relacionada ao 

controlador. 
 

Sintaxe 

HealthCtrlWarningEnable(partType) 
 

Parâmetros 

partType Expressão em número inteiro ou a seguinte constante que representa o controlador. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 1 Especifica as baterias. 

 

Valores de retorno 

Retorna os valores da configuração do alarme de consumo de peças em número inteiro. 

1: Ativado 

0: Desativado 

 

Veja também 

HealthCtrlAlarmOn  
 

Exemplo de função HealthCtrlWarningEnable 

Exemplo para exibir o alarme de consumo de peças das baterias do controlador.  
 

Print HealthCtrlWarningEnable(HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY ) 
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Função HealthRateCtrlInfo 
 

Retorna a taxa de consumo das peças do controlador especificado. 

 

Sintaxe 

HealthRateCtrlInfo(partType) 
 

Parâmetros 

partType Expressão em número (1) ou a seguinte constante que representa as peças cujos meses 

restantes até o momento de substituição recomendado você deseja obter. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY 1 Especifica as baterias. 

 

Valores de retorno 

Número real que representa a taxa de consumo das peças atual, quando se considera o momento de 

substituição recomendado como 100%. (Unidade: %) 

 

Descrição 

Este comando calcula a taxa de consumo das peças com base na condição operacional real. 

 

Notas 

O momento de substituição recomendado é o momento recomendado para substituir as peças calculado com 

base nas estatísticas. 

A substituição pode ser necessária antes de a taxa de consumo alcançar 100%. 

Além disso, as peças não se tornarão imediatamente inutilizáveis quando a taxa de consumo alcançar 100%. 

No entanto, recomenda-se substituir as peças assim que aumenta a possibilidade de ruptura após a taxa de 

consumo alcançar 100%. 

 

Veja também 

HealthCtrlAlarmOn, HealthCtrlInfo, 
 

Exemplo de função HealthRateCtrlInfo 

O exemplo abaixo gera o alarme quando a taxa de consumo das baterias do controlador alcança 90%. 
 

Function AlarmCheck 

 Real HealthRate 

  

 HealthRate = HealthRateCtrlInfo (HEALTH_CONTROLLER_TYPE_BATTERY) 

 If HealthRate > 90 Then 

  Print "Alarm ON" 

 EndIf 

Fend 
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Função HealthRateRBInfo 
 

Retorna a taxa de consumo das peças do robô especificado. 

 

Sintaxe 

HealthRateRBInfo(robotNumber, partType, jointNumber) 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô cuja taxa de consumo 

de peças você deseja obter. 

partType Expressão em número inteiro (1-6) ou as seguintes constantes que representam as peças 

cuja taxa de consumo você deseja obter. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BATTERY 1 
Especifica as 

baterias. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 

Especifica a 

chaveta do fuso de 

esferas. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-9) que representa a articulação cuja taxa de consumo de 

peças você deseja obter.  

Este comando fica indisponível para eixos adicionais. 

 

Valores de retorno 

Número real que representa a taxa de consumo das peças atual, quando se considera o momento de 

substituição recomendado como 100%. (Unidade: %) 

Retorna “-1” quando o robô não tem as peças especificadas. 

 

Descrição 

Este comando calcula a taxa de consumo das peças com base na condição operacional real. 

Notas 

O momento de substituição recomendado é o momento recomendado para substituir as peças calculado com 

base nas estatísticas. 

A substituição pode ser necessária antes de a taxa de consumo alcançar 100%. 

Além disso, as peças não se tornarão imediatamente inutilizáveis quando a taxa de consumo alcançar 100%. 

No entanto, recomenda-se substituir as peças assim que aumenta a possibilidade de ruptura após a taxa de 

consumo alcançar 100%. 

 

Veja também 

HealthRBAlarmOn, HealthRBInfo 
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Exemplo de função HealthRateRBInfo 

O exemplo abaixo gera o alarme quando a taxa de consumo da unidade da engrenagem de redução da 

Articulação 3 do robô 1 alcança 90%. 
 

Function AlarmCheck 

Real HealthRate 

 

HealthRate = HealthRateRBInfo(1,HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR,3) 

If HealthRate > 90 Then 

Print "Alarm ON" 

EndIf 

Fend 
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Função HealthRBAlarmOn 
 

Retorna o estado do alarme de consumo de peças do robô especificado. 

 

Sintaxe 

HealthRBAlarmOn(robotNumber, partType, jointNumber) 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô cujo estado do 

alarme você deseja obter. 

partType Expressão em número inteiro (1-6) ou as seguintes constantes que representam as peças 

cujo estado de alarme você deseja obter. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BATTERY 1 
Especifica as 

baterias. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 

Especifica a 

chaveta do fuso de 

esferas. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-9) que representa a articulação cujo estado do alarme você 

deseja obter.  Quando são selecionadas as baterias para partType, o mesmo valor será 

retornado quando qualquer articulação for especificada, pois as baterias são comuns a todas 

as articulações.  Este comando fica indisponível para eixos adicionais. 

 

Valores de retorno 

True se o alarme de consumo de peças estiver ocorrendo para as peças especificadas, do contrário, False. 

O alarme de consumo de peças ocorre quando a taxa de consumo de peças obtido por HealthRateRBInfo 

excede 100%. 

Retorna “-1” quando o robô não tem as peças especificadas. 

 

Veja também 

HealthRBInfo, HealthRateRBInfo 
 

Exemplo de função HealthRBAlarmOn 

O exemplo abaixo determina se o alarme de consumo de peças está ocorrendo para a graxa da Articulação 3 

do robô 1. 

 
Function PrintAlarm4 

If HealthRBAlarmOn(1, HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE, 3) = True Then 

Print "Robot1 Joint3 Grease NG" 

Else 

Print "Robot1 Joint3 Grease OK" 

EndIf 

Fend 
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Instrução HealthRBAnalysis 
 

Simula e exibe os meses utilizáveis para as peças especificadas em um ciclo de operação de um robô em 

particular. 

 

Sintaxe 

HealthRBAnalysis robotNumber, partType[, jointNumber] 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

partType Expressão em número inteiro ou as seguintes constantes que representam as peças do robô. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_ALL 0 
Especifica todas as 

peças. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 
Especifica a chaveta 

do fuso de esferas. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação.  Se o número da 

articulação não for especificado, retorna os valores de todas as articulações.  Este 

comando fica indisponível para eixos adicionais. 

 

Descrição 

Simula e exibe os meses utilizáveis para as peças especificadas em um ciclo de operação de um robô em 

particular.  Este comando calcula e exibe por quantos meses as peças podem ser utilizadas se forem novas e 

utilizadas 24 horas por dia.  O uso passado não é considerado. 

Retorna “-1” quando as peças especificadas não estão instaladas na articulação especificada. 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio (incluindo o controlador virtual). 

 

Veja também 

HealthRBStart, HealthRBStop 

Exemplo de instrução HealthRBAnalysis 

O exemplo abaixo exibe os meses utilizáveis para todas as peças de todas as articulações do robô SCARA. 
 

> HealthRBAnalysis 1, HEALTH_ROBOT_TYPE_ALL 

BELT                -1.000,   -1.000,   38.689,   95.226 

GREASE              -1.000,   -1.000,   21.130,   -1.000 

MOTOR              240.000,  240.000,  240.000,  240.000 

GEAR               240.000,  224.357,   -1.000,   -1.000 

BALL_SCREW_SPLINE   -1.000,   -1.000,  240.000,   -1.000 

> 
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O exemplo abaixo exibe os meses utilizáveis para todas as unidades de engrenagem de redução de todas as 

articulações do robô SCARA. 
 

> HealthRBAnalysis 1, HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 

GEAR               240.000,  224.357,   -1.000,   -1.000 

> 

 

O exemplo abaixo exibe os meses utilizáveis para o motor da Articulação 2 do robô de 6 eixos. 
 

> HealthRBAnalysis 1, HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR, 2 

MOTOR              224.357 

> 
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Função HealthRBAnalysis 
 

Retorna os meses utilizáveis para as peças especificadas em um ciclo de operação de um robô em particular. 

 

Sintaxe 

HealthRBAnalysis(robotNumber, partType, jointNumber) 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

partType Expressão em número inteiro (2-6) ou as seguintes constantes que representam as peças do 

robô. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 

Especifica a 

chaveta do fuso de 

esferas. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação.  Este comando fica 

indisponível para eixos adicionais. 

 

Valores de retorno 

Número real que representa os meses utilizáveis. 

Retorna “-1” quando as peças especificadas não estão instaladas na articulação especificada. 

 

Descrição 

Simula os meses utilizáveis para as peças especificadas em um ciclo de operação de um robô em particular.  

Este comando calcula por quantos meses as peças podem ser utilizadas se forem novas e utilizadas 24 horas 

por dia.  O uso passado não é considerado. 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio. 

 

Veja também 

HealthRBStart, HealthRBStop 
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Exemplo de função HealthRBAnalysis 

Function RobotPartAnalysis 

 Real month 

  

 Robô 1 

 

 HealthRBStart 1 

 Motor On 

 Go P0 

 Go P1 

 Motor Off 

 HealthRBStop 1 

 

 month = HealthRBAnalysis(1, HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE, 3) 

 Print "Ball Screw Spline analysis =", Str$(month) 

Fend 
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Instrução HealthRBDistance 
 

Exibe a quantidade de acionamento (rotação) do motor da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

HealthRBDistance [robotNumber] [,jointNumber] 
 

Parâmetros 

robotNumber Opcional.  Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô.   

Se omitido, será usado o número do robô atual. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação.  Se o número da 

articulação não for especificado, retorna os valores de todas as articulações.  Este 

comando fica indisponível para eixos adicionais. 

 

Descrição 

Calcula e exibe a quantidade de acionamento (rotação) do motor da articulação especificada na operação do 

robô de HealthRBStart até HealthRBStop.  O uso passado não é considerado. 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio. 

 

Veja também 

HealthRBStart, HealthRBStop 
 

Exemplo de instrução HealthRBDistance 

O exemplo abaixo exibe a quantidade de acionamento da Articulação 1 do robô SCARA 
 

> HealthRBDistance 1, 1 

 1,000 

> 
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Função HealthRBDistance 
 

Retorna a quantidade de acionamento (rotação) do motor da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

HealthRBDistance([robotNumber,] jointNumber) 
 

Parâmetros 

robotNumber Opcional.  Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

Se omitido, será usado o número do robô atual. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação.  Este comando fica 

indisponível para eixos adicionais. 

 

Valores de retorno 

Número real que representa a quantidade de acionamento. 

 

Descrição 

Retorna a quantidade de acionamento (rotação) do motor da articulação especificada na operação do robô de 

HealthRBStart até HealthRBStop.  O uso passado não é considerado. 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio. 

 

Veja também 

HealthRBStart, HealthRBStop 
 

Exemplo de função HealthRBDistance 

Function RobotPartAnalysis 

 Real healthDistance 

  

 Robô 1 

 

 HealthRBStart 1 

 Motor On 

 Go P0 

 Go P1 

 Motor Off 

 HealthRBStop 1 

 

 healthDistance = HealthRBDistance(1,1) 

 Print "Distance =", Str$(healthDistance) 

Fend 

 
 

 



Instrução HealthRBInfo 

 

312 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Instrução HealthRBInfo 
 

Exibe os meses restantes até o momento de substituição recomendado para as peças do robô especificado. 

 

Sintaxe 

HealthRBInfo robotNumber, partType[, jointNumber] 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô cujos meses restantes 

até o momento de substituição recomendado você deseja obter. 

partType Expressão em número inteiro (0-6) ou as seguintes constantes que representam as peças 

cujos meses restantes até o momento de substituição recomendado você deseja obter. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_ALL 0 
Especifica todas as 

peças. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BATTERY 1 
Especifica as 

baterias. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 
Especifica a chaveta 

do fuso de esferas. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-9) que representa a articulação cujos meses restantes até 

o momento de substituição recomendado você deseja obter.  Quando são selecionadas as 

baterias para partType, o mesmo valor será retornado quando qualquer articulação for 

especificada, pois as baterias são comuns a todas as articulações.  Se o número da 

articulação não for especificado, retorna os valores de todas as articulações.  Este comando 

fica indisponível para eixos adicionais. 

Descrição 

Exibe os meses restantes até o momento de substituição recomendado para as peças do robô especificado. 

Os meses restantes são calculados com base na taxa de consumo das peças a partir do uso passado e da 

quantidade de alterações na taxa de consumo obtida a cada operação de um período estabelecido em 

HealthCalcPeriod do controlador. 

Retorna “-1” quando a articulação do robô não tem as peças especificadas. 

Notas 

Como os meses restantes são calculados com base na quantidade de alteração na taxa de consumo obtida a 

cada operação de um período estabelecido em HealthCalcPeriod do controlador, eles não podem ser 

calculados adequadamente nos seguintes casos: 

- Se este comando for executado quando o tempo de operação for menor do que cada operação de um 

período estabelecido em HealthCalcPeriod. 

- Se este comando for executado após o período de parada da operação do robô por longo tempo. 

- Se este comando for executado depois de restabelecer o alarme de consumo de peças após a substituição 

de peças. 

- Se a hora e a data do controlador forem alteradas. 

Nos casos acima, execute o comando depois de operar o controlador mais de duas vezes no período 

configurado em HealthCalcPeriod para exibir o valor exato.  
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Veja também 

HealthRBAlarmOn, HealthRateRBInfo 

 

Exemplo de instrução HealthRBInfo 

O exemplo abaixo exibe os meses restantes para todas as peças de todas as articulações do robô 1. 
 

> HealthRBInfo 1, HEALTH_ROBOT_TYPE_ALL 

BATTERY            240.000 

BELT                -1.000,   -1.000,   38.689,   95.226 

GREASE              -1.000,   -1.000,   21.130,   -1.000 

MOTOR              240.000,  240.000,  240.000,  240.000 

GEAR               240.000,  224.357,   -1.000,   -1.000 

BALL_SCREW_SPLINE   -1.000,   -1.000,  240.000,   -1.000 

> 

 

O exemplo abaixo exibe os meses restantes para todas as unidades de engrenagem de redução de todas as 

articulações do robô 1. 

 
> HealthRBInfo 1, HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 

GEAR               240.000,  224.357,   -1.000,   -1.000 

> 

 

O exemplo abaixo exibe os meses restantes para o motor da Articulação 2 do robô 1. 

 
> HealthRBInfo 1, HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR, 2 

MOTOR              224.357 

> 
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Função HealthRBInfo 
 

Retorna os meses restantes até o momento de substituição recomendado para as peças do robô especificado. 

 

Sintaxe 

HealthRBInfo(robotNumber, partType, jointNumber) 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô cujos meses restantes 

até o momento de substituição recomendado você deseja obter. 

partType Expressão em número inteiro (1-6) ou as seguintes constantes que representam as peças 

cujos meses restantes até o momento de substituição recomendado você deseja obter. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BATTERY 1 
Especifica as 

baterias. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 

Especifica a 

chaveta do fuso de 

esferas. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-9) que representa a articulação cujos meses restantes até 

o momento de substituição recomendado você deseja obter.  Quando são selecionadas as 

baterias para partType, o mesmo valor será retornado quando qualquer articulação for 

especificada, pois as baterias são comuns a todas as articulações.  Este comando fica 

indisponível para eixos adicionais. 

 

Valores de retorno 

Número real que representa os meses restantes até o momento de substituição recomendado. (Unidade: mês) 

Retorna “-1” quando o robô não tem as peças especificadas. 

 

Descrição 

Os meses restantes são calculados com base na taxa de consumo das peças a partir do uso passado e da 

quantidade de alteração na taxa de consumo obtida a cada operação de um período estabelecido em 

HealthCalcPeriod do controlador  

 

Notas 

Como os meses restantes são calculados com base na quantidade de alteração na taxa de consumo obtida a 

cada operação de um período estabelecido em HealthCalcPeriod do controlador, eles não podem ser 

calculados adequadamente nos seguintes casos: 

- Se este comando for executado quando o tempo de operação for menor do que cada operação de um 

período estabelecido em HealthCalcPeriod.  

 

- Se este comando for executado após o período de parada da operação do robô por longo tempo. 

- Se este comando for executado depois de restabelecer o alarme de consumo de peças após a substituição 

de peças. 
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- Se a hora e a data do controlador forem alteradas. 

Nos casos acima, execute o comando depois de operar o controlador mais de duas vezes no período 

configurado em HealthCalcPeriod para exibir o valor exato.  

 

Veja também 

HealthRBAlarmOn, HealthRateRBInfo 
 

Exemplo de função HealthRBInfo 

O exemplo abaixo gera o alarme quando o tempo de substituição recomendado para a chaveta do fuso de 

esperas da Articulação 3 no robô 1 é em menos de um mês. 

 
 Function AlarmCheck 

 Real month 

  

 month = HealthRBInfo(1, HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE, 3) 

 If month < 1 Then 

  Print "Alarm ON" 

 EndIf 

Fend 
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Instrução HealthRBRateOffset 
 

Define a compensação para a taxa de consumo das peças especificadas. 

 

Sintaxe 

HealthRBRateOffset robotNumber, partType, jointNumber, offset 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

partType Expressão em número inteiro (1-6) ou as seguintes constantes que representam a peça do 

robô. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BATTERY 1 
Especifica as 

baterias. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 

Especifica a 

chaveta do fuso de 

esferas. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação.  Quando são 

selecionadas as baterias para partType, o mesmo valor será retornado quando qualquer 

articulação for especificada, pois as baterias são comuns a todas as articulações.  Este 

comando fica indisponível para eixos adicionais. 

offset Expressão em número inteiro que especifica o valor de compensação adicionado à taxa 

de consumo. (Unidade: %) 

 

Descrição 

Define a compensação para a taxa de consumo das peças e articulações especificadas. 

 

Veja também 

HealthRBAlarmOn, HealthRateRBInfo, HealthRBInfo 
 

Exemplo de HealthRBRateOffset 

O exemplo abaixo adiciona 10% à taxa de consumo da unidade de engrenagem de redução da Articulação 1 

do robô 1. 

 
> HealthRBRateOffset 1,HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR,1,10 

> 
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Instrução HealthRBReset 
Apaga os meses restantes até o momento de substituição recomendado e a taxa de consumo das peças 

especificadas. 

 

Sintaxe 

HealthRBReset robotNumber, partType, jointNumber 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

partType Expressão em número inteiro (1-6) ou as seguintes constantes que representam as peças do 

robô. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BATTERY 1 
Especifica as 

baterias. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 

Especifica a 

chaveta do fuso de 

esferas. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação cujos meses restantes até 

o momento de substituição recomendado você deseja obter.  Quando são selecionadas as 

baterias para partType, os meses restantes serão apagados quando qualquer articulação 

for especificada, pois as baterias são comuns a todas as articulações.  Este comando fica 

indisponível para eixos adicionais. 

 

Descrição 

Apaga os meses restantes até o momento de substituição recomendado e a taxa de consumo das peças e 

articulações especificadas. 

Os avisos são também cancelados. 

 

Veja também 

HealthRBAlarmOn, HealthRateRBInfo, HealthRBInfo 
 

Exemplo de instrução HealthRBReset 

> HealthRBReset 1,HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR,1 

> 
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Instrução HealthRBSpeed 
 

Exibe a velocidade média da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

HealthRBSpeed [robotNumber] [, jointNumber] 
 

Parâmetros 

robotNumber Opcional.  Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

Se omitido, será usado o número do robô atual. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação.  Se o número da 

articulação não for especificado, retorna os valores de todas as articulações.  Este comando 

fica indisponível para eixos adicionais. 

 

Descrição 

Retorna a média dos valores absolutos da velocidade da articulação especificada na operação do robô de 

HealthRBStart até HealthRBStop.  O resultado é um número real de 0 a 1.   

A velocidade média máxima é "1". 

O valor será "0" quando o valor médio for 0,001 ou menos. 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio. 

 

Veja também 

HealthRBStart, HealthRBStop, AveSpeed 
 

Exemplo de instrução HealthRBSpeed 

O exemplo abaixo exibe a velocidade da Articulação 1 do robô SCARA 

 
> HealthRBSpeed 1, 1 

 0,100 

> 
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Função HealthRBSpeed 
 

Retorna média dos valores absolutos da velocidade da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

HealthRBSpeed ([robotNumber,] jointNumber) 
 

Parâmetros 

robotNumber Opcional.  Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

Se omitido, será usado o número do robô atual. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação.  Este comando fica 

indisponível para eixos adicionais. 

 

Valores de retorno 

O resultado é um número real de 0 a 1. 

 

Descrição 

Retorna a média dos valores absolutos da velocidade da articulação especificada na operação do robô de 

HealthRBStart até HealthRBStop.  O resultado é um número real de 0 a 1.  A velocidade média máxima é 

"1". 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio (incluindo o controlador virtual). 

 

Veja também 

HealthRBStart, HealthRBStop, AveSpeed 
 

Exemplo de função HealthRBSpeed 

Function RobotPartAnalysis 

 Real healthSpeed 

  

 Robô 1 

 

 HealthRBStart 1 

 Motor On 

 Go P0 

 Go P1 

 Motor Off 

 HealthRBStop 1 

 

 healthSpeed = HealthRBSpeed(1,1) 

 Print "AveSpeed =", Str$(healthSpeed) 

Fend 
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Instrução HealthRBStart 
 

Inicia o cálculo dos meses utilizáveis e elementos das peças especificadas em um ciclo de operação de um 

robô em particular. 

 

Sintaxe 

HealthRBStart robotNumber 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

 

Descrição 

Inicia o cálculo dos meses utilizáveis e elementos (torque, velocidade e quantidade de acionamento) das 

peças do robô especificado em um ciclo de operação de um robô em particular. 

Se este comando for executado novamente quando o cálculo já tiver iniciado, o resultado do cálculo 

anterior será iniciado. 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio (incluindo o controlador virtual). 

 

Veja também 

HealthRBAnalysis, HealthRBStop, HealthRBTRQ, HealthRBSpeed, HealthRBDistance 
 

Exemplo de instrução HealthRBStart 

Function RobotPartAnalysis 

 Real month 

  

 Robô 1 

 

 HealthRBStart 1 

 Motor On 

 Go P0 

 Go P1 

 Motor Off 

 HealthRBStop 1 

 

 month = HealthRBAnalysis(1, HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE, 3) 

 Print "Ball Screw Spline analysis =", Str$(month) 

Fend 
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Instrução HealthRBStop 
 

Inicia o cálculo dos meses utilizáveis e elementos das peças em um ciclo de operação de um robô em 

particular. 

 

Sintaxe 

HealthRBStop robotNumber 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

 

Descrição 

Suspende o cálculo dos meses utilizáveis e elementos (torque, velocidade e quantidade de acionamento) das 

peças do robô especificado em um ciclo de operação de um robô em particular. 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio (incluindo o controlador virtual). 

- O cálculo termina automaticamente quando passa uma hora desde seu início. 

- Se o comando for executado após o término automático, ocorrerá um erro. 

- Se o comando for executado sem executar o comando HealthRBStart, ocorrerá um erro. 

- Se o comando for executado novamente sem executar o comando HealthRBStart depois do comando 

HealthRBStop anterior, ocorrerá um erro. 

 

Veja também 

HealthRBAnalysis, HealthRBStart, HealthRBTRQ, HealthRBSpeed, HealthRBDistance 
 

Exemplo de instrução HealthRBStop 

Function RobotPartAnalysis 

 Real month 

  

 Robô 1 

 

 HealthRBStart 1 

 Motor On 

 Go P0 

 Go P1 

 Motor Off 

 HealthRBStop 1 

 

 month = HealthRBAnalysis(1, HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE, 3) 

 Print "Ball Screw Spline analysis =", Str$(month) 

Fend 
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Instrução HealthRBTRQ 
 

Exibe o valor do torque que afeta a vida útil das peças na articulação especificada. 

 

Sintaxe 

HealthRBTRQ  [robotNumber] [, jointNumber] 
 

Parâmetros 

robotNumber Opcional.  Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

Se omitido, será usado o número do robô atual. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação.  Se o número da 

articulação não for especificado, retorna os valores de todas as articulações.  Este comando 

fica indisponível para eixos adicionais. 

 

Descrição 

Exibe o valor do torque que afeta a vida útil das peças na articulação especificada na operação do robô de 

HealthRBStart até HealthRBStop .  O resultado é um número real de 0 a 1.  O valor máximo do torque é “1”. 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio (incluindo o controlador virtual). 

 

Veja também 

HealthRBStart, HealthRBStop, ATRQ 
 

Exemplo de instrução HealthRBTRQ 

O exemplo abaixo exibe o valor do torque que afeta a vida útil das peças na Articulação 1 do robô SCARA. 

 
> HealthRBTRQ 1, 1 

 0,020 

> 
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Função HealthRBTRQ 
 

Retorna o valor do torque que afeta a vida útil das peças na articulação especificada. 

 

Sintaxe 

HealthRBTRQ ([robotNumber,] jointNumber) 
 

Parâmetros 

robotNumber Opcional.  Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

Se omitido, será usado o número do robô atual. 

jointNumber Expressão em número inteiro (1-6) que representa a articulação.  Este comando fica 

indisponível para eixos adicionais. 

 

Valores de retorno 

O resultado é um número real de 0 a 1. 

 

Descrição 

Retorna o valor do torque que afeta a vida útil das peças na articulação especificada na operação do robô de 

HealthRBStart até HealthRBStop .  O resultado é um valor real de 0 a 1.  O valor máximo do torque é “1”. 

 

Notas 

- Este comando não funciona no modo Auto. 

- Este comando não funciona no modo de funcionamento em vazio (incluindo o controlador virtual). 

 

Veja também 

HealthRBStart, HealthRBStop, ATRQ 

 

Exemplo de função HealthRBTRQ 

Function RobotPartAnalysis 

 Real healthTRQ 

  

 Robô 1 

 

 HealthRBStart 1 

 Motor On 

 Go P0 

 Go P1 

 Motor Off 

 HealthRBStop 1 

 

 healthTRQ = HealthRBTRQ(1,1) 

 Print "Torque =", Str$(healthTRQ) 

Fend 
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HealthRBWarningEnable 
 
Ativa ou desativa a notificação do alarme de consumo da peça especificada relacionada ao robô. 

 

Sintaxe 

HealthRBWarningEnable robotNumber, partType [, On/Off] 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô. 

partType Expressão em número inteiro (1-6) ou as seguintes constantes que representam as peças do 

robô. 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BATTERY 1 
Especifica as 

baterias. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 

Especifica a 

chaveta do fuso de 

esferas. 

On/Off On: Ativa a notificação do alarme de consumo de peças. 

 Off: Desativa a notificação do alarme de consumo de peças. 

 

Valores de retorno 

Se os parâmetros On/Off são omitidos, são exibidas as configurações atuais de On/Off. 

 

Descrição 

Quando ocorre o alarme de consumo da peça especificada, configura se é para notificar o alarme. 

 

Notas 

Se o alarme de consumo da peça especificada for desativado, o alarme não será notificado quando for o 

momento de substituição recomendado.  Tenha cuidado ao configurar quando usar este comando. 

 

 

Veja também 

HealthRBAlarmOn 
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Exemplo de HealthRBWarningEnable 

Exemplo para desativar o alarme de consumo da peça com graxa do robô SCARA 1. 

 
> HealthRBWarningEnable 1, HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE, Off 

 

Exemplo para exibir o alarme de consumo da peça com graxa do robô SCARA 1. 

 
> HealthRBWarningEnable 1, HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 

GREASE  Off 

> 
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Função HealthRBWarningEnable 
 
Retorna o estado da configuração da notificação do alarme de consumo da peça especificada relacionada ao 

controlador. 
 

Sintaxe 

HealthRBWarningEnable(robotNumber, partType) 
 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro (1-16) que representa o número do robô cujos meses restantes 

até o momento de substituição recomendado você deseja obter. 

partType Expressão em número inteiro (1-6) ou as seguintes constantes que representam as peças 

cujos meses restantes até o momento de substituição recomendado você deseja obter. 

 

Constante Valor Modo 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BATTERY 1 
Especifica as 

baterias. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BELT 2 
Especifica as 

correias dentadas. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE 3 Especifica a graxa. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_MOTOR 4 
Especifica os 

motores. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_GEAR 5 

Especifica as 

unidades da 

engrenagem de 

redução. 

HEALTH_ROBOT_TYPE_BALL_SCREW_SPLINE 6 

Especifica a 

chaveta do fuso de 

esferas. 

 

Valores de retorno 

Retorna os valores da configuração do alarme de consumo de peças em número inteiro. 

1: Ativado 

0: Desativado 

 

Veja também 

HealthRBAlarmOn 
 

Exemplo de função HealthRBWarningEnable 

Exemplo para exibir o alarme de consumo da peça com graxa do robô SCARA 1. 

 
Print HealthRBWarningEnable(1, HEALTH_ROBOT_TYPE_GREASE ) 
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Instrução Here 
 

Ensina um ponto do robô na posição atual. 

 

Sintaxe 

Here point 
 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

 

Notas 

A instrução Here e o processamento paralelo 

Não é possível usar a instrução Here e o processamento paralelo em um comando de movimento como este: 
Go Here :Z(0) ! D10; MemOn 1 !  

Certifique-se de mudar o programa da seguinte forma: 
P999 = Here 

Go P999 Here :Z(0) ! D10; MemOn 1 ! 

 

A instrução Here e múltiplas tarefas 

Se a instrução Here for executada um uma função de múltiplas tarefas executadas por Xqt enquanto o robô 

é movimentado por Move, Go, etc., na tarefa principal, a tarefa será interrompida devido a um erro. 

A posição atual do robô pode ser recuperada com CurPos. 

 

Exemplo 
Function Xqt_PrintHere 

Do 

Print CurPOS 

Wait 0.1 

Loop 

Fend 

Function main 

Xqt 10, Xqt_PrintHere 

Go P0 

Fend 

 

 

Veja também 

Here Function, CurPos 
 

Exemplo de instrução Here 

 
Here P1     

Here pick   

 



Função Here 

 

328 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Função Here 
 

Retorna a posição atual do robô como um ponto. 

 

Sintaxe 

Here 
 

Valores de retorno 

Um ponto representando a posição atual do robô. 

 

Descrição 

Use Here para recuperar a posição atual do manipulador atual. 

 

Veja também 

Instrução Here 
 

Exemplo de função Here 

 

P1 = Here 
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Função Hex$ 
 

Retorna uma a string que representa um número especificado no formato hexadecimal. 

 

Sintaxe 

Hex$(number) 
 

Parâmetros 

number Expressão em número inteiro. 

 

Valores de retorno 

Retorna uma string contendo a representação ASCII do número no formato hexadecimal. 

 

Descrição 

Hex$ retorna uma string que representa um número especificado no formato hexadecimal.  Cada caractere 

vai de 0 a 9 ou A a F.  Hex$ é especialmente útil para examinar os resultados da função Stat. 

 

Veja também 

Str$, Stat, Val 
 

Exemplo de função Hex$ 

 
> print hex$(stat(0)) 

A00000 

> print hex$(255) 

FF 
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Instrução Hofs  
 

Exibe ou define os pulsos de compensação entre a origem do codificador e o sensor de estacionamento. 

 

Sintaxe 

(1) Hofs  j1Pulses, j2Pulses, j3Pulses, j4Pulses [, j5pulses, j6pulses] [, j7pulses] [, j8pulses, 
j9pulses] 

(2) Hofs   
 

Parâmetros 

j1Pulses Expressão em número inteiro representando os pulsos de compensação da articulação 

1. 

j2Pulses Expressão em número inteiro representando os pulsos de compensação da articulação 

2. 

j3Pulses Expressão em número inteiro representando os pulsos de compensação da articulação 

3. 

j4Pulses Expressão em número inteiro representando os pulsos de compensação da articulação 

4. 

j5Pulses Para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N).   

Expressão em número inteiro representando os pulsos de compensação da articulação 

5. 

j6Pulses Para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N).   

Expressão em número inteiro representando os pulsos de compensação da articulação 

6. 

j7Pulses Para robôs de 7 eixos.  Expressão em número inteiro representando os pulsos de 

compensação da articulação 7.  

j8Pulses Para o eixo S adicional.  Expressão em número inteiro representando os pulsos de 

compensação da articulação 8 (eixo S adicional).  

j9Pulses Para o eixo T adicional.  Expressão em número inteiro representando os pulsos de 

compensação da articulação 9 (eixo T adicional).  

 

Valores de retorno 

Exibe o Hofs atual quando usado sem parâmetros. 

 

Descrição 

Hofs exibe ou define os pulsos de compensação da posição de estacionamento.  Hofs especifica a 

compensação do ponto 0 do codificador (fase Z) até o ponto 0 mecânico. 

 

Embora o controle do movimento do robô seja baseado no ponto zero do codificador montado no motor de 

cada articulação, o ponto zero do codificador pode não corresponder necessariamente ao ponto zero 

mecânico do robô.  O pulso de correção do pulso de compensação de Hofs é usado para realizar uma 

correção por software para o ponto 0 mecânico baseado no ponto 0 do codificador. 

 

Notas 

Os valores de Hofs NÃO DEVEM ser mudados, a menos que absolutamente necessário 

Os valores de Hofs são especificados corretamente antes da entrega. Existe o perigo de que alterar 

desnecessariamente o valor de Hofs possa resultar em erros de posição e movimento imprevisível. Portanto, 

recomenda-se firmemente que os valores de Hofs não sejam alterados a menos que absolutamente necessário. 

 

Para calcular automaticamente os valores de Hofs 
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Para que os valores de Hofs sejam automaticamente calculados, mova o braço para a posição de calibração 

desejada e execute Calib.  O controlador então calcula automaticamente os valores de Hofs baseado nos 

valores de pulso de CalPls e nos valores de pulso da posição de calibração. 

 
Salvar e restaurar Hofs 

Os valores de Hofs podem ser salvos e restaurados usando os comandos Save e Load na caixa de diálogo 

[System Configuration]-[Robot]-[Calibration] no menu System Configuration. 

 

Veja também 

Calib, CalPls, Home, Hordr, MCal, SysConfig 
 

Exemplo de instrução Hofs 

Estes são exemplos simples da janela do monitor que estabelece primeiro o valor de compensação do 

estacionamento da articulação 1 em -545, o valor de compensação do estacionamento da articulação 2 em 

514 e os valores de compensação do estacionamento das articulações 3 e 4 em 0. Em seguida, exibe os 

valores de compensação do estacionamento atuais. 

 
> hofs  -545, 514, 0, 0 

 

> hofs 

-545, 514, 0, 0 

> 

 



Função Hofs 

 

332 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Função Hofs 
 

Retorna os pulsos de compensação utilizados para correção do ponto zero por software. 

 

Sintaxe 

Hofs(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número da articulação para a qual 

recuperar o valor de Hofs. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

O valor do pulso de compensação (valor em número inteiro, pulsos). 

 

Veja também 

Calib, CalPls, Home, Hordr, MCal, SysConfig 
 

Exemplo de função Hofs 

Este exemplo usa a função Hofs em um programa: 

 
Function DisplayHofs 

   Integer i 

 

   Print "Hofs settings:" 

   For i = 1 To 4 

      Print "Joint ", i, " = ", Hofs(i) 

   Next i 

Fend 
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Instrução Home  
 

Move o braço do robô para a posição de estacionamento definida pelo usuário. 

 

Sintaxe 

Home 
 

Descrição 

Executa o movimento ponto a ponto em baixa velocidade para a posição de estacionamento (em espera) 

especificada em HomeSet, na ordem de estacionamento definida em Hordr. 

 

Normalmente, para os robôs SCARA (incluindo a série RS), a articulação Z (J3) retorna primeiro para a 

posição HomeSet, em seguida, as articulações J1, J2 e J4 retornam simultaneamente para suas respectivas 

posições das coordenadas de HomeSet.  A instrução Hordr pode mudar esta ordem de retorno dos eixos às 

suas posições de estacionamento. 

 

Nota 

Resultado do estado de estacionamento: 

Quando o robô está em sua posição de estacionamento, a saída Home do sistema do controlador está ativada. 

 

Erro potencial 

Tentativa de estacionar sem os valores de HomeSet definidos 

Tentar estacionar o robô sem configurar os valores de HomeSet resultará na emissão do Erro 2228. 

 

Veja também 

HomeClr, HomeDef, HomeSet, Hordr 
 

Exemplo de instrução Home 

A instrução Home pode ser usada em um programa como este: 

 
Function InitRobot 

   Reset 

   If Motor = Off Then 

      Motor On 

   EndIf 

   Home 

Fend 

 

Ou pode ser emitida pela janela Command como segue: 

 
Home 

> 
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Função HomeClr 
 

Apaga a definição da posição de estacionamento. 

 

Sintaxe 

HomeClr 
 

Descrição 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

HomeDef, HomeSet 
 

Exemplo de função HomeClr 

Este exemplo usa a função HomeClr em um programa: 

 
Function ClearHome 

 

   If HomeDef = True Then 

      HomeClr 

   EndIf 

Fend 
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Função HomeDef 
 

Retorna se a posição de estacionamento foi ou não definida. 

 

Sintaxe 

HomeDef 
 

Valores de retorno 

True se a posição de estacionamento foi definida, do contrário, False. 

 

Veja também 

HomeClr, HomeSet 
 

Exemplo de função HomeDef 

Este exemplo usa a função HomeDef em um programa: 

 
Function DisplayHomeSet 

 

   Integer i 

 

   If HomeDef = False Then 

      Print "Home is not defined" 

   Else 

      Print "Home values:" 

      For i = 1 To 4 

         Print "J", i, " = ", HomeSet(i) 

      Next i 

   EndIf 

Fend 
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Instrução HomeSet  
 

Especifica e exibe a posição de estacionamento. 

 

Sintaxe 

(1) HomeSet j1Pulses, j2Pulses, j3Pulses, j4Pulses 
 [, j5Pulses, j6Pulses] [, j7Pulses] [, j8Pulses, j9Pulses] 

(2) HomeSet 
 

Parâmetros 

j1Pulses O valor do pulso do codificador para a posição de estacionamento da articulação 1. 

j2Pulses O valor do pulso do codificador para a posição de estacionamento da articulação 2. 

j3Pulses O valor do pulso do codificador para a posição de estacionamento da articulação 3. 

j4Pulses O valor do pulso do codificador para a posição de estacionamento da articulação 4. 

j5Pulses  Opcional para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N).   

O valor do pulso do codificador para a posição de estacionamento da articulação 5. 

j6Pulses  Opcional para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N).   

O valor do pulso do codificador para a posição de estacionamento da articulação 6. 

j7Pulses Opcional para os robôs de 7 eixos do tipo articulado.  O valor do pulso do codificador para 

a posição de estacionamento da articulação 7. 

j8Pulses Opcional para o eixo S adicional.   

O valor do pulso do codificador para a posição de estacionamento da articulação 8 (eixo 

S adicional).  

j9Pulses Opcional para o eixo T adicional.  

O valor do pulso do codificador para a posição de estacionamento da articulação 9 (eixo 

T adicional).  

 

Valores de retorno 

Exibe os valores de pulso definidos para a posição de estacionamento atual quando os parâmetros são 

omitidos. 

 

Descrição 

Permite que o usuário defina uma nova posição de estacionamento (em espera) com a especificação dos 

valores de pulso do codificador para cada uma das articulações do robô. 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Erros potenciais 

Tentativa de estacionar sem os valores de HomeSet definidos: 

Tentar estacionar o robô sem configurar os valores de HomeSet resultará na emissão do Erro 2228. 

Tentativa de exibir os valores de HomeSet sem os valores de HomeSet definidos: 

Tentar exibir os valores de pulso da posição de estacionamento sem os valores de HomeSet definidos causa 

o Erro 2228. 

 

Veja também 

Home, HomeClr, HomeDef, Hordr, Pls 
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Exemplo de instrução HomeSet 

Os exemplos a seguir são executados pela janela do monitor: 

 

> homeset 0,0,0,0  'Define a posição de estacionamento em 0,0,0,0 
> homeset 

  0  0 

  0  0 

 

> home             'O robô volta para a posição de estacionamento 0,0,0,0 
 

Usando a função Pls, especifique a posição atual do braço como a posição de estacionamento. 

 
> homeset Pls(1), Pls(2), Pls(3), Pls(4) 
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Função HomeSet 
 
Retorna os valores de pulso da posição de estacionamento para a articulação especificada. 

 

Sintaxe 

HomeSet(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número da articulação para a qual 

recuperar o valor de HomeSet. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna o valor de pulso da posição de estacionamento da articulação.  Quando jointNumber é “0”, retorna 

“1” quando HomeSet foi definido, ou “0” se não foi. 

 

Veja também 

Instrução HomeSet 
 

Exemplo de função HomeSet 

Este exemplo usa a função HomeSet em um programa: 

 
Function DisplayHomeSet 

 

   Integer i 

 

   If HomeSet(0) = 0 Then 

      Print "HomeSet is not defined" 

   Else 

      Print "HomeSet values:" 

      For i = 1 To 4 

         Print "J", i, " = ", HomeSet(i) 

      Next i 

   EndIf 

Fend 
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Instrução Hordr  
 

Especifica e exibe a ordem de retorno dos eixos às suas posições de estacionamento. 

 

Sintaxe 

(1) Hordr  step1, step2, step3, step4 [, step5] [, step6] [, step7] [, step8] [, step9] 
(2) Hordr   
 

Parâmetros 

step1 Padrão de bits que define quais articulações devem voltar à posição de estacionamento durante 

a primeira etapa do processo de estacionamento. 

step2 Padrão de bits que define quais articulações devem voltar à posição de estacionamento durante 

a segunda etapa do processo de estacionamento. 

step3 Padrão de bits que define quais articulações devem voltar à posição de estacionamento durante 

a terceira etapa do processo de estacionamento. 

step4 Padrão de bits que define quais articulações devem voltar à posição de estacionamento durante 

a quarta etapa do processo de estacionamento. 

step5 Padrão de bits que define quais articulações devem voltar à posição de estacionamento durante 

a quinta etapa do processo de estacionamento. 

step6 Padrão de bits que define quais articulações devem voltar à posição de estacionamento durante 

a sexta etapa do processo de estacionamento. 

step7 Padrão de bits que define quais articulações devem voltar à posição de estacionamento durante 

a sétima etapa do processo de estacionamento. 

step8 Padrão de bits que define quais articulações devem voltar à posição de estacionamento durante 

a oitava etapa do processo de estacionamento. 

step9 Padrão de bits que define quais articulações devem voltar à posição de estacionamento durante 

a nona etapa do processo de estacionamento. 

 

Valores de retorno 

Exibe as configurações atuais da ordem de volta à posição de estacionamento quando os parâmetros são 

omitidos. 

 

Descrição 

Hordr especifica a ordem de movimento das articulações para o comando Home (isto é, define qual 

articulação voltará a posição de estacionamento primeiro, qual voltará em segundo lugar, terceiro lugar, etc.). 

 

A finalidade da instrução Hordr é permitir que o usuário mude a ordem de regresso à posição de 

estacionamento.  A ordem de regresso à posição de estacionamento é dividida em 4, 6 ou 9 etapas separadas, 

dependendo do tipo de robô.  O usuário usa então Hordr para definir as articulações específicas que se 

moverão para a posição de estacionamento durante cada etapa.  É importante perceber que mais de uma 

articulação pode ser definida para mover-se para a posição de estacionamento durante uma única etapa.  Isto 

significa que todas as articulações podem possivelmente voltar à posição de estacionamento ao mesmo tempo.  

Para os robôs SCARA (incluindo os robôs de 4 eixos da série RS), é recomendado que a articulação Z seja 

normalmente definida para mover-se para a posição de estacionamento primeiro (na etapa 1) e então permitir 

que as outras articulações sigam nas etapas subsequentes.  

 

A instrução Hordr espera que um padrão de bits seja definido para cada uma das etapas. Um bit específico é 

designado a cada articulação.  Quando o bit é configurado para “1” para uma etapa específica, então a 

articulação correspondente voltará para a posição de estacionamento.  Quando o bit é apagado e fica em “0”, 

então o eixo correspondente não voltará para a posição de estacionamento durante aquela etapa.  Os padrões 

dos bits das articulações são designados como segue: 
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Articulação: 1 2 3 4 5 6 7 8 9 

Número do 
bit: 

bit 0 bit 1 bit 2 bit 3 bit 4 bit 5 bit 6 bit 7 bit 8 

Código 
binário: 

&B00
01 

&B0010 &B0100 &B1000 &B10000 &B100000 
&B10000

00 
&B10000

000 
&B10000

0000 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

Home, HomeSet 
 

Exemplo de instrução Hordr 

A seguir estão alguns exemplos da janela Command para robôs SCARA (incluindo os robôs de 4 eixos da 

série RS): 

 

Este exemplo define a ordem da volta à posição de estacionamento como J3 na primeira etapa, J1 na segunda 

etapa, J2 na terceira etapa e J4 na quarta etapa. A ordem é especificada com valores binários. 

 
>hordr  &B0100, &B0001, &B0010, &B1000 

 
Este exemplo define a ordem da volta à posição de estacionamento como J3 na primeira etapa, em seguida 

J1, J2 e J4 simultaneamente na segunda etapa.  A ordem é especificada com valores decimais. 

 
>hordr  4, 11, 0, 0 

 
Este exemplo mostra a ordem atual da volta à posição de estacionamento em números decimais. 

 
>hordr 

4, 11, 0, 0 

> 
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Função Hordr 
 

Retorna o valor de Hordr para uma etapa especificada. 

 

Sintaxe 

Hordr(stepNumber) 
 

Parâmetros 

stepNumber Expressão em número inteiro que representa qual etapa de Hordr será recuperada. 

 

Valores de retorno 

Número inteiro contendo o valor de Hordr para a etapa especificada. 

 

Veja também 

Home, HomeSet 
 

Exemplo de função Hordr 

 
Integer a 

a = Hordr(1) 
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Instrução Hour  
 

Exibe o tempo de operação acumulado do controlador. 

 

Sintaxe 

Hour 
 

Descrição 

Exibe a quantidade de tempo em que o controlador esteve ativado e executando o SPEL (Tempo de operação 

acumulado). O tempo é sempre exibido em unidades de horas. 

 

Veja também 

Time 
 

Exemplo de instrução Hour 

O exemplo a seguir é executado pela janela Command: 

 
> hour 

2560 

> 
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Função Hour 
 

Retorna o tempo de operação acumulado do controlador. 

 

Sintaxe 

Hour 
 

Valores de retorno 

Retorna o tempo de operação acumulado do controlador (número real, em horas). 

 

Veja também 

Time 
 

Exemplo de função Hour 

 
Print "Number of controller operating hours: ", Hour 
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Instrução If…Then…Else…EndIf  
 

Executa as instruções com base em uma condição especificada. 

 

Sintaxe 

(1) If condition  Then  
          stmtT1 
          . 
          . 
      [ElseIf condition Then] 
          stmtT1 
          . 
          . 
      [Else] 
          stmtF1 
          . 
          . 
     EndIf 

 
(2) If condition  Then  stmtT1 [; stmtT2...]   [Else stmtF1 [; stmtF2...]] 

 

Parâmetros 

condition Qualquer condição de teste válida que retorne um resultado True (qualquer número exceto “0”) 

ou False (retornado como “0”). (Veja o os exemplos de condições abaixo) 

stmtT1 Executado quando a condição é True. (Aqui podem ser colocadas múltiplas instruções no estilo 

If...Then...Else em bloco). 

stmtF1 Executado quando a condição é False. (Aqui podem ser colocadas múltiplas instruções no estilo 

If...Then...Else em bloco). 

 

Descrição 

(1) If...Then...Else executa stmtT1, etc. quando a instrução condicional é True.  Se a condição for False, 

então é executado stmtF1, etc.  A porção Else da instrução If...Then...Else é opcional.  Se você omitir a 

instrução Else e a instrução condicional for False, a instrução subsequente à instrução EndIf será 

executada.  Para instruções If...Then...Else em bloco, a instrução EndIf é necessária para fechar o bloco, 

independentemente de Else ser usada ou não. 

 
(2) If...Then...Else podem também ser usadas em um estilo não de bloco.  Isto permite que todas as instruções 

para If...Then...Else sejam colocadas na mesma linha.  Observe que ao usar If...Then...Else no modo não 

em bloco, a instrução EndIf não é necessária.  Se a condição If especificada nesta linha for satisfeita 

(True), são executadas as instruções entre Then e Else.  Se a condição não for satisfeita (False), são 

executadas as instruções subsequentes a Else.  A seção Else de If...Then...Else não é necessária.  Se não 

houver a palavra-chave Else, então o controle passa para a próxima instrução no programa se a condição 

If for False. 

 

A saída lógica da instrução condicional é qualquer número, exceto “1”, quando for True, e “0” quando for 

False. 
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Notas 

Exemplos de condições: 

a = b  :a é igual a b 

a < b  :b é maior que a 

a >= b  :a é maior ou igual a b 

a<> b  :a não é igual a b 

a> b  :b é menor que a 

<= b  :a é menor ou igual a b 

 

As operações lógicas And, Or e Xor podem também ser usadas. 

 

True nas condições: 

A constante True é −1 e o tipo é booleano, portanto, é preciso ter cuidado ao usá-la em uma condição de 

comparação com outro tipo de variável.  

 
Function main 

 Integer i 

 i = 3 

 If i = True Then 

  Print "i=TRUE" 

 EndIf 

Fend 

 

Quando você executa o programa acima, é exibido “i=TRUE”. 

O julgamento da condição incluindo o tipo booleano é feito com “0” ou “não-0”. 

Se o valor de “i” não for “0”, considera-se que a condição foi estabelecida e “i=TRUE” é exibido.  

 

Veja também 

Else, Select...Case, Do...Loop 
 

Exemplo de instrução If/Then/Else 

 

<If...Then...Else em uma única linha> 
O exemplo a seguir mostra uma função simples que verifica uma entrada para determinar se é para ativar ou 

desativar uma saída específica. Esta tarefa pode ser uma tarefa de I/O em segundo plano que é executada 

continuamente. 

 
Function main 

    Do 

       If Sw(0) = 1 Then On 1 Else Off 1 

    Loop 

Fend 
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<If...Then...Else em bloco> 
O exemplo a seguir mostra uma função simples que verifica algumas entradas e imprime o estado dessas 

entradas 

 
If Sw(0) = 1 Then Print "Input0 ON" Else Print "Input0 OFF" 

' 

If Sw(1) = 1 Then 

    If Sw(2) = 1 Then 

       Print "Input1 On and Input2 ON" 

    Else 

       Print "Input1 On and Input2 OFF" 

    EndIf 

Else 

    If Sw(2) = 1 Then 

       Print "Input1 Off and Input2 ON" 

    Else 

       Print "Input1 Off and Input2 OFF" 

    EndIf 

EndIf 

 
<Outros exemplos de sintaxe> 
 

If x = 10 And y = 3 Then GoTo 50 

If test <= 10 Then Print "Test Failed" 

If Sw(0) = 1 Or Sw(1) = 1 Then Print "Everything OK" 
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Instrução ImportPoints 
 

Importa um arquivo de pontos para o projeto atual para o robô especificado. 

 

Sintaxe 

ImportPoints sourcePath, filename [, robotNumber] 
 

Parâmetros 

sourcePath Expressão em string contendo o caminho específico e o arquivo a ser importado para o 

projeto atual.  A extensão pode ser “.pts” ou “.pnt” (formato do EPSON RC+ 3.x e 4.x). 

Veja ChDisk para detalhes.  

fileName Expressão em string contendo o arquivo específico a ser importado para o projeto atual 

do robô atual.  A extensão deve ser “.pts”. 

Você não pode especificar um caminho de arquivo e o nome do arquivo não é afetado 

por ChDisk.  Veja ChDisk para detalhes.   

robotNumber Opcional.  Expressão em número inteiro que especifica a qual robô o arquivo de pontos 

deve ser associado.  Se robotNumber = 0, então o arquivo de pontos é importado como 

um arquivo de pontos comum.  Se robotNumber for omitido, o número do robô atual é 

usado. 

 

Descrição 

ImportPoints copa um arquivo de pontos para o projeto atual e adiciona-o aos arquivos do projeto do robô 

especificado.  O arquivo de pontos é então compilado e fica pronto para ser carregado usando o comando 

LoadPoints.  Se o arquivo já existir para o robô atual, ele será substituído e recompilado. 

 

Os dados de ponto são armazenados no cartão de memória Compact Flash dentro do controlador.  Portanto, 

a instrução ImportPoints começa gravando no Compact Flash.  A gravação frequente na memória Compact 

Flash encurtará sua vida útil.  Recomendamos usar a instrução ImportPoints somente para salvar dados de 

ponto.  

 

Erros potenciais 

O arquivo não existe 

Se sourcePath não existir, ocorrerá um erro. 

Não é possível especificar um caminho 

Se fileName contiver um caminho, ocorrerá um erro. 

Arquivo de pontos de outro robô. 

Se fileName for um arquivo de pontos de outro robô, ocorrerá um erro. 

 

Veja também 

LoadPoints, Robot, SavePoints 
 

Exemplo de instrução ImportPoints 

 
Function main 

  Robot 1 

  ImportPoints "c:\mypoints\model1.pts", "robot1.pts" 

  LoadPoints "robot1.pts" 

Fend 
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Função In 
 
Retorna o estado da porta de bytes especificada.  Cada porta contém 8 canais de entrada. 

 

Sintaxe 

In(byteportNumber) 
 

Parâmetros 

byteportNumber Número inteiro que representa uma porta de oito bits (um byte). 

 

Valores de retorno 

Retorna um valor em número inteiro entre 0 e 255.  O valor de retorno é 8 bits, com cada bit correspondendo 

a 1 canal de entrada. 

 

Descrição 

A instrução In proporciona a habilidade de examinar o valor de 8 canais de entrada ao mesmo tempo.  A 

instrução In pode ser usada para armazenar o estado dos 8 canais de I/O em uma variável ou pode ser usada 

com a instrução Wait para aguardar até que uma condição específica que envolva mais de 1 canal de I/O seja 

atendida.   

 

Como são verificados 8 canais ao mesmo tempo, os valores de retorno variam de 0 a 255.  Revise o quadro 

abaixo para ver como os valores de retorno em números inteiros correspondem aos canais de entrada 

individuais. 

 

Resultado do canal de entrada (Usando a porta de bytes 0) 

Valores de retorno 7 6 5 4 3 2 1 0 
1 Off Off Off Off Off Off Off On 

5 Off Off Off Off Off On Off On 

15 Off Off Off Off On On On On 

255 On On On On On On On On 

 
Resultado do canal de entrada (Usando a porta de bytes 2) 

Valores de retorno 23 22 21 20 19 18 17 16 
3 Off Off Off Off Off Off On On 

7 Off Off Off Off Off On On On 

32 Off Off On Off Off Off Off Off 

255 On On On On On On On On 

 

Veja também 

InBCD, MemIn, MemOff, MemOn, MemSw, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Sw, Wait 
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Exemplo de função In 

Para o exemplo abaixo, vamos assumir que os canais de entrada 20, 21, 22 e 23 estejam todos conectados a 

dispositivos sensores, de modo que a aplicação não deve iniciar até que cada um desses dispositivos esteja 

retornando um sinal On indicando que está tudo pronto para iniciar.  O exemplo de programa obtém o estado 

de 8 canais de entrada da porta de bytes 2 e assegura que os canais 20, 21, 22 e 23 estão On antes de 

prosseguir.  Se não estiverem On (isto é, retornando um valor de 1) o operador receberá uma mensagem de 

erro e a tarefa é suspensa. 

 

No programa, a variável “var1” é comparada com o número 239, pois para que as entradas 20, 21, 22 e 23 

estejam todas com sinal On, o resultado de In(2) será 240 ou mais.  (Neste caso, não importam as entradas 

16, 17, 18 e 19, portanto qualquer valor entre 240-255 permitirá que o programa prossiga.) 

 
Function main 

    Integer var1 

    var1 = In(2)   ‘Obtém o estado de 8 canais de entrada da porta de bytes 2 
    If var1 > 239 Then 

        Go P1 

        Go P2 

        'Executa outras instruções de movimento aqui 

        '. 

        '. 

    Else 

        Print "Error in initialization!" 

        Print "Sensory Inputs not ready for cycle start" 

        Print "Please check inputs 20,21,22, and 23 for" 

        Print "proper state for cycle start and then" 

        Print "start program again" 

    EndIf 

Fend 

 
Não podemos definir as entradas pela janela de comandos, mas podemos verificá-las.  Para os exemplos 

mostrados abaixo, vamos assumir que os canais de entrada 1, 5 e 15 estão On.  Todas as outras entradas estão 

Off. 

 
> print In(0) 

34 

> print In(1) 

128 

> print In(2) 

0 
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Função InBCD 
 

Retorna o estado de entrada de 8 entradas usando o formato BCD. (Codificação binária decimal) 

 

Sintaxe 

InBCD(portNumber) 
 

Parâmetros 

portNumber Número inteiro que representa uma porta de oito bits (um byte). 

 

Valores de retorno 

Retorna o estado de entrada da porta de entrada (0 a 99) em um decimal em codificação binária (0-9). 

 

Descrição 

A função InBCD lê simultaneamente 8 linhas de entrada usando o formato BCD.  O parâmetro portNumber 

da instrução InBCD define qual grupo de 8 entradas será lido, onde portNumber = 0 significa as entradas 0 

a 7, portNumber = 1 significa as entradas 8 a 15, etc. 

 

O valor resultante das 8 entradas é retornado no formato BCD.  O valor de retorno pode ter 1 ou 2 dígitos 

entre 0 e 99.  O primeiro dígito (ou dígito da dezena) corresponde às 4 saídas superiores do grupo de 8 saídas 

selecionadas em portNumber.  O segundo dígito (ou dígito da unidade) corresponde às 4 saídas inferiores do 

grupo de 8 saídas selecionadas em portNumber.  

 

Como as entradas válidas no formato BCD variam de 0 a 9 para cada dígito, não é possível obter cada 

combinação I/O. A tabela abaixo mostra algumas das combinações possíveis de I/O e os valores de retorno 

associados, assumindo que portNumber é 0. 

 
Configurações de entrada (Número da entrada) 

Valores de 
retorno 

7 6 5 4 3 2 1 0 

01 Off Off Off Off Off Off Off On 

02 Off Off Off Off Off Off On Off 

03 Off Off Off Off Off Off On On 

08 Off Off Off Off On Off Off Off 

09 Off Off Off Off On Off Off On 

10 Off Off Off On Off Off Off Off 

11 Off Off Off On Off Off Off On 

99 On Off Off On On Off Off On 

 
Note que o formato em codificação binária decimal só permite especificar valores decimais.  Isto significa 

que usando o formato da codificação binária decimal é impossível recuperar um valor válido se todas as 

entradas de uma porta específica são ativadas ao mesmo tempo quando se usa a instrução InBCD.  O maior 

valor possível retornado por InBCD é 99.  Na tabela acima, é fácil ver que quando 99 é o valor de retorno 

para InBCD, não estão ativadas todas as entradas.  No caso de um valor de retorno de 99, as entradas 0, 3, 4 

e 7 estão em On e todas as outras estão em Off. 
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Nota 

Diferença entre InBCD e In 

As instruções InBCD e In são muito similares na linguagem SPEL+.  No entanto, existe uma diferença 

importante entre as duas. Essa diferença é mostrada abaixo: 

- A instrução InBCD usa o formato de codificação binária decimal para especificar o formato do valor 

de retorno para as 8 entradas.  Como o formato da codificação binária decimal impossibilita o uso dos 

valores de &HA, &HB, &HC, &HD, &HE ou &HF, não é possível satisfazer todas as combinações 

para as 8 entradas. 

- A instrução In funciona muito similarmente à instrução InBCD, exceto que In permite usar o valor de 

retorno para todas as 8 entradas (isto é, 0 a 255 vs. 0 a 99 para InBCD). Isto permite que sejam lidas 

todas as combinações possíveis para os grupos de entrada de 8 bits. 

 

Veja também 

In, MemOff, MemOn, MemOut, MemSw, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Sw, Wait 
 

Exemplo de função InBCD 

Alguns exemplos simples da janela Command são mostrados abaixo: 

 

Assume-se que as entradas 0, 4, 10, 16, 17 e 18 estão todas em On (o resto das entradas estão em Off). 

 
> Print InBCD(0) 

11 

> Print InBCD(1) 

04 

> Print InBCD(2) 

07 

> 
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Instrução Inertia. 
 

Especifica a inércia de carga e a excentricidade do robô atual. 

 

Sintaxe 

Inertia [ loadInertia ] [, eccentricity ] 
Inertia 

 

Parâmetros 

loadInertia Opcional.  Expressão real que especifica o momento total de inércia em kgm2 ao redor 

do centro da articulação do atuador da extremidade, incluindo o atuador da extremidade 

e a peça. 

eccentricity Opcional.  Expressão real que especifica a excentricidade em mm ao redor do centro da 

articulação do atuador da extremidade, incluindo o atuador da extremidade e a peça. 

 

Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, são exibidos os parâmetros atuais de Inertia. 

 

Descrição 

Use a instrução Inertia para especificar o momento total de inércia da carga na articulação do atuador da 

extremidade.  Isto permite que o sistema compense de modo mais exato a aceleração, a desaceleração e os 

ganhos do servo para a articulação do atuador da extremidade.  Você pode também especificar a distância do 

centro da articulação do atuador da extremidade até o centro de gravidade do atuador da extremidade e da 

peça usando o parâmetro eccentricity. 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

 

Veja também 

Função Inertia 
 

Exemplo de instrução Inertia 

 
Inertia 0.02, 1 
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Função Inertia 
 

Retorna o valor do parâmetro de inércia. 

 

Sintaxe 

Inertia(paramNumber) 
 

Parâmetros 

paramNumber Expressão em número inteiro que pode ter os seguintes valores: 

 0: Faz com que a função retorne “1” se o robô suportar parâmetros de inércia ou “0” se 

não suportar. 

 1: Faz com que a função retorna a inércia de carga em kgm2. 

 2: Faz com que a função retorne a excentricidade em mm. 

 

Valores de retorno 

Valor real da configuração especificada. 

 

Veja também 

Instrução Inertia. 
 

Exemplo de função Inertia 

 
Real loadInertia, eccentricity 

 

loadInertia = Inertia(1) 

eccentricity = Inertia(2) 
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Função InPos 
 

Retorna o estado da posição do robô especificado. 

 

Sintaxe 

InPos 
 

Valores de retorno 

True se a posição foi completada com sucesso, do contrário, False. 

 

Veja também 

CurPos, FindPos, WaitPos 
 

Exemplo de função InPos 

 
Function main 

 

  P0 = XY(0, -100, 0, 0) 

  P1 = XY(0, 100, 0, 0) 

   

  Xqt MonitorPosition 

  Do 

    Jump P0 

    Wait .5 

    Jump P1 

    Wait .5 

  Loop 

 

Fend 

 

Function MonitorPosition 

   

  Boolean oldInPos, pos 

   

  Do 

    Pos = InPos 

    If pos <> oldInPos Then 

      Print "InPos = ", pos 

    EndIf 

    oldInPos = pos 

  Loop 

 

Fend 
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Instrução Input  
 

Recebe dados de entrada do dispositivo de visualização e armazena-os em variáveis. 

 

Sintaxe 

Input  varName [ , varName, varName,... ] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável.  Podem ser usadas múltiplas variáveis com o comando Input, desde 

que elas sejam separadas por vírgulas. 

 

Descrição 

Input recebe dados do dispositivo de visualização e os atribui às variáveis usadas com a instrução Input. 

 

Ao executar a instrução Input, um “?” aparece no dispositivo de visualização.  Depois de inserir os dados, 

pressione a tecla de entrada (Enter) no teclado. 

 

Notas 

Regras para a entrada numérica 

Ao inserir valores numéricos e quando são encontrados dados não numéricos na entrada, exceto o delimitador 

(vírgula), a instrução Input descarta os dados não numéricos e todos os dados subsequentes aos dados não 

numéricos. 

Regras para a entrada de string 

Ao inserir strings, são permitidos caracteres numéricos e alfabéticos como dados. 

Outras regras para a instrução Input 

- Quando mais de uma variável é especificada na instrução, a entrada de dados numéricos destinada a cada 

variável deve ser separada por um caractere de vírgula (","). 

- São permitidos nomes de variáveis numéricas e nomes de variáveis em string.  No entanto, o tipo de dado 

de entrada deve corresponder ao tipo de variável. 

 

Erro potencial 

O número de variáveis e os dados de entrada diferem 

Para múltiplas variáveis, a quantidade de dados de entrada deve corresponder à quantidade de nomes de 

variáveis da entrada.  Quando a quantidade de variáveis especificada na instrução é diferente da quantidade 

de dados numéricos recebidos do teclado, ocorrerá o Erro 2505. 

 

Veja também 

Input #, Line Input, Line Input #, Print, String 
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Exemplo de instrução Input 

Este é um exemplo de programa simples usando a instrução Input. 

 
Function InputNumbers 

    Integer A, B, C 

 

    Print "Please enter 1 number" 

    Input A 

    Print "Please enter 2 numbers separated by a comma" 

    Input B, C 

    Print "A = ", A 

    Print "B = ", B, "C = ", C 

Fend 

 

Uma amostra de sessão do programa acima em execução é mostrado abaixo: 

(Use o menu Run ou a tecla F5 para iniciar o programa) 
 

Please enter 1 number 

?-10000 

Please enter 2 numbers separated by a comma 

?25.1, -99 

-10000 

25.1 -99 

B = 25.1 C = -99 

> 
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Instrução Input # 
 

Permite que sejam recebidos dados de string ou numéricos de um arquivo, uma porta de comunicação ou 

um banco de dados e armazenados em uma ou mais variáveis. 

 

Sintaxe 

Input   #portNumber, varName [ ,  varName,  varName,... ] 

 

Parâmetros 

#portNumber O número de ID que especifica um arquivo, uma porta de comunicação, um banco de 

dados ou um dispositivo.  O número do arquivo pode ser especificado nas instruções 

ROpen, WOpen e AOpen.  O número da porta de comunicação pode ser especificado 

nas instruções OpenCom (RS-232C) e OpenNet (TCP/IP). 

O número do banco de dados pode ser especificado na instrução OpenDB.  

 

O ID do dispositivo é: 

  21 RC+ 

24 TP (somente TP1) 

20 TP3 

varName Nome da variável que receberá os dados. 

 

Descrição 

A instrução Input # recebe dados numéricos ou em string do dispositivo especificado por handle e atribui 

os dados às variáveis. 

Notas 

Regras para a entrada numérica 

Ao inserir valores numéricos e quando são encontrados dados não numéricos na entrada, exceto o delimitador 

(vírgula), a instrução Input descarta os dados não numéricos e todos os dados subsequentes aos dados não 

numéricos. 

Regras para a entrada de string 

Ao inserir strings, são permitidos caracteres numéricos e alfabéticos como dados. 

Comprimento máximo dos dados 

Este comando pode manipular até 256 bytes. 

No entanto, se a meta for o banco de dados, ele pode manipular até 4096 bytes. 

Se a meta for a porta de comunicação (TCP/IP), ela pode manipular até 1024 bytes. 

Outras regras para a instrução Input 

- Quando mais de uma variável é especificada na instrução, a entrada de dados numéricos destinada a cada 

variável deve ser separada por um caractere de vírgula (“,”) ou em branco (“ “). 

- Quando mais de uma variável em string ou tanto uma variável numérica como uma variável em string são 

especificadas, os dados numéricos devem ser separados por um caractere de vírgula (“,”) ou em branco (“ 

“).  

- O tipo de dado de entrada deve corresponder ao tipo de variável. 

 

Os programas abaixo são exemplos para intercambiar a variável em string e a variável numérica entre os 

controladores usando uma porta de comunicação. 

 

Extremidade de envio (qualquer padrão é correto). 
Print #PortNum, "$Status,", InData, OutData 

Print #PortNum, "$Status", ",",InData, OutData 

Extremidade de destino  
Input #PortNum, Response$, InData, OutData 

 



Instrução Input # 

 

358 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Erro potencial 

O número de variáveis e os dados de entrada diferem 

Quando a quantidade de variáveis especificada na instrução é diferente da quantidade de dados numéricos 

recebidos do dispositivo, ocorrerá o Erro 2505. 

 

Veja também 

Input, Line Input, Line Input #, Print # 

 

Exemplo de instrução Input #  

Esta função mostra alguns exemplos simples da instrução Input #. 

 
Function GetData 

    Integer A 

    String B$ 

 

    OpenCom #1 

    Print #1, "Send" 

    Input #1, A   'Obtém um valor numérico da Porta 1  

    Input #1, B$  'Obtém uma string da Porta 1  
    CloseCom #1 

Fend 
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Instrução InputBox 
 

Exibe um prompt em uma caixa de diálogo, aguarda que o operador insira texto ou escolha um botão e 

retorna o conteúdo da caixa. 

 

Sintaxe 

InputBox  prompt, title, default, data$ 
 

Parâmetros 

prompt Expressão em string exibida como uma mensagem na caixa de diálogo. 

title Expressão em string exibida na barra de título da caixa de diálogo. 

default Expressão em string exibida na caixa de texto como resposta padrão.  Se não desejar 

nenhum padrão, use uma string vazia (“”). 

data$ Uma variável em string que conterá o que o operador inseriu.  Se o operador clicar 

em Cancel, esta string será “@”. 

 

Descrição 

InputBox exibe a caixa de diálogo e aguarda que o operador clique em OK ou Cancel.  data é uma string 

que contém o que o operador digitou. 

 

Veja também 

MsgBox 
 

Exemplo de instrução InputBox 

Esta função mostra um exemplo de InputBox. 

 
Function GetPartName$ As String 

    String prompt$, title$, data$ 

 

    prompt$ = "Enter " + Chr$(34) + "part name" + Chr$(34) + ":" 

    title$ = "Sample Application" 

    InputBox prompt$, title$, "", data$ 

    If data$ <> "@" Then 

        GetPartName$ = data$ 

    EndIf 

Fend 

 
A imagem abaixo mostra o exemplo de saída do exemplo de código de InputBox mostrado acima. 
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Função InReal 
 

Retorna o dado de entrada de 2 palavras (32 bits) como dado de ponto flutuante (em conformidade com o 

IEEE754) de 32 bits. 

 

Sintaxe 

InReal(WordPortNumber) 
 

Parâmetros 

WordPortNumber Expressão em número inteiro que representa a palavra de entrada de I/O. 

 

Valores de retorno 

Retorna o estado da porta de entrada em número do tipo real. 

 

Descrição 

Através da porta da palavra de entrada especificada pelo número da porta da palavra, recupere os 2 valores 

da palavra de entrada como valor do tipo real do IEEE754.  O rótulo da palavra de entrada pode ser usado 

para o parâmetro do número da porta da palavra.  

A função InReal não pode ser usada para o comando Wait, ou a condição de Till, Find, Sense.  

 

Veja também 

In, InW, InBCD, Out, OutW, OpBCD, OutReal 
 

Exemplo de função InW 

 
Real realVal 

 

realVal = InReal(32) 
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Função InsideBox  
 

Retorna o estado de verificação da área de verificação da aproximação. 

 

Sintaxe 

InsideBox(AreaNum [, robotNumber | All]) 
 

Parâmetros 

AreaNum Expressão em número inteiro de 1 a 15 que representa a área de verificação da 

aproximação cujo estado será retornado. 

robotNumber Valor em número inteiro que representa o número do robô que você quer localizar. 

Se omitido, será especificado o número do robô atual. 

Se você especificar All, True é retornado se um robô estiver na área de verificação. 

 

Valores de retorno 

True se o atuador da extremidade do robô se aproxima da área de verificação da aproximação especificada, 

do contrário, False. 

 

Veja também 

Box, BoxClr, BoxDef, GetRobotInsideBox, InsidePlane 
 

Nota 

Você pode usar a instrução Wait com InsideBox para aguardar o resultado da função InsideBox no EPSON 

RC+ 5.0.  No entanto, não pode usá-la no EPSON RC+ 6.0 e 7.0.   

Neste caso, use a função GetRobotInsideBox em lugar da função InsideBox.  

 

Tabela de correspondência 

Versão 
do RC+ 

 

Controlado
r de robô 

Wait 
Till, Find, 

Sense, Trap 

Outros comandos 
(tal como Print)/ 

processamento de 
decisões de 
ramificação 

Uso da função 
GetRobotInsideBox 

RC+ 7.0 RC700 Não disponível 
Não 

disponível 
Disponível Totalmente disponível 

RC+ 7.0 RC90 Não disponível 
Não 

disponível 
Disponível Totalmente disponível 

RC+ 6.0 RC620 Não disponível 
Não 

disponível 
Disponível Totalmente disponível 

RC+ 5.0 RC90 Disponível 
Não 

disponível 
Disponível Não disponível 

Não disponível: combinação indisponível 

Disponível: combinação disponível 

Totalmente disponível: disponível para Wait, Till, Find, Sense, Trap, Print e o processamento de decisões 

de ramificação. 

Exemplo de função InsideBox 

O programa abaixo verifica se o Robô 1 está na área de verificação (Box 3) ou não. 
 

Function PrintInsideBox 

If InsideBox(3,1) = True Then 

Print “Inside Box3” 

Else 

Print “Outside Box3” 

EndIf 

Fend 
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Função InsidePlane 
 

Retorna o estado de verificação do plano de verificação da aproximação. 

 

Sintaxe 

InsidePlane(PlaneNum [, robotNumber | All]) 
 

Parâmetros 

PlaneNum Expressão em número inteiro de 1 a 15 que representa o plano de verificação da 

aproximação cujo estado será retornado. 

robotNumber Valor em número inteiro que representa o número do robô que você quer localizar. 

Se omitido, será especificado o número do robô atual. 

Se você especificar All, True é retornado se um robô estiver na área de verificação. 

 

Valores de retorno 

True se o atuador da extremidade do robô se aproxima do plano de verificação da aproximação especificada, 

do contrário, False. 

 

Veja também 

InsideBox, GetRobotInsidePlane, Plane, PlaneClr, PlaneDef 
 

Nota 

Você pode usar a instrução Wait com InsidePlane para aguardar o resultado da função InsidePlane no EPSON 

RC+ 5.0.  No entanto, não pode usá-la no EPSON RC+ 6.0 e 7.0. 

Neste caso, use a função GetRobotInsidePlane em lugar da função InsidePlane.  

 

Tabela de correspondência 

Versão 
do RC+ 

 

Controlado
r de robô 

Wait 
Till, Find, 

Sense, Trap 

Outros comandos 
(tal como Print)/ 

processamento de 
decisões de 
ramificação 

Uso da função 
GetRobotInsidePlane 

RC+ 7.0 RC700 
Não 

disponível 

Não 

disponível 
Disponível Totalmente disponível 

RC+ 7.0 RC90 
Não 

disponível 

Não 

disponível 
Disponível Totalmente disponível 

RC+ 6.0 RC620 
Não 

disponível 

Não 

disponível 
Disponível Totalmente disponível 

RC+ 5.0 RC90 Disponível 
Não 

disponível 
Disponível Não disponível 

Não disponível: combinação indisponível 

Disponível: combinação disponível 

Totalmente disponível: disponível para Wait, Till, Find, Sense, Trap, Print e o processamento de decisões 

de ramificação. 

Exemplo de função InsidePlane 

Este é um exemplo para verificar se o Robô 1 está no plano de verificação (Plane 3). 

 
Function PrintInsidePlane 

If InsidePlane(3,1) = True Then 

Print “Inside Plane3” 

Else 

Print “Outside Plane3” 

EndIf 

Fend 
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Função InStr 
 

Retorna a posição de uma string dentro de outra. 

 

Sintaxe 

InStr(string, searchString) 
 

Parâmetros 

string Expressão em string a ser localizada. 

searchString Expressão em string a ser localizada dentro de string. 

 

Valores de retorno 

Retorna a posição da string de busca se a localização for encontrada, do contrário -1. 

 

Veja também 

Mid$ 
 

Exemplo de função InStr 

 
Integer pos 

 

pos = InStr("abc", "b") 
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Função Int 
 

Converte um número real em um número inteiro.  Retorna o número inteiro maior que for menor ou igual 

ao valor especificado. 

 

Sintaxe 

Int(number) 
 

Parâmetros 

number Uma expressão em número real. 

 

Valores de retorno 

Retorna um valor em número inteiro do número real usado em number. 

 

Descrição 

Int(number) toma o valor de number e retorna o maior número inteiro que for menor ou igual ao number. 

 

Nota 

Para valores menores que 1 (números negativos) 

Se o parâmetro number tiver um valor menor que 1, então o valor de retorno tem um valor absoluto maior 

do que number. (Por exemplo, se o número = -1,35 então será retornado -2.) 

 

Veja também 

Abs, Atan, Atan2, Cos, Mod, Not, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val 
 

Exemplo de função Int 

Alguns exemplos simples da janela Command são mostrados abaixo: 
 

> Print Int(5.1) 

5 

> Print Int(0.2) 

0 

> Print Int(-5.1) 

-6 

> 
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Instrução Int32  
 

Declara variáveis do tipo Int32. (variável do tipo de número inteiro de 4 bytes). 

 

Sintaxe 

Int32  varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar. 

subscripts Opcional.  As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões.  A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

A instrução Int32 é usada para declarar variáveis como do tipo número inteiro.  As variáveis de número 

inteiro podem conter valores de -2147483648 a 2147483647.  As variáveis locais devem ser declaradas no 

início de uma função.  As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, UInt64, 
UShort 

 

Exemplo de instrução Int32 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis usando Int32. 
 

Function int32test 

    Int32 A(10)         'Array de uma dimensão de Int32 

    Int32 B(10, 10)     'Array de duas dimensões de Int32 

    Int32 C(5, 5, 5)    'Array de três dimensões de Int32 
    Int32 var1, arrayvar(10) 

    Integer i 

    Print "Please enter an Integer Number" 

    Input var1 

    Print "The Integer variable var1 = ", var1 

    For i = 1 To 5 

        Print "Please enter an Integer Number" 

        Input arrayvar(i) 

        Print "Value Entered was ", arrayvar(i) 

    Next i 

Fend 
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Instrução Int64 
 

Declara variáveis do tipo Int64. (variável do tipo de número inteiro de 8 bytes). 

 

Sintaxe 

Int64  varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar. 

subscripts Opcional.  As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões.  A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

A instrução Int64 é usada para declarar variáveis como do tipo número inteiro.  As variáveis de número 

inteiro podem conter valores de -9223372036854775808 a 9223372036854775807.  As variáveis locais 

devem ser declaradas no início de uma função.  As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora 

das funções. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, UShort 
UInt64 

 

Exemplo de instrução Int64 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis usando Int64. 
 

Function int64test 

    Int64 A(10)         'Array de uma dimensão de Int64 

    Int64 B(10, 10)     'Array de duas dimensões de Int64 

    Int64 C(5, 5, 5)    'Array de três dimensões de Int64 
    Int64 var1, arrayvar(10) 

    Integer i 

    Print "Please enter an Integer Number" 

    Input var1 

    Print "The Integer variable var1 = ", var1 

    For i = 1 To 5 

        Print "Please enter an Integer Number" 

        Input arrayvar(i) 

        Print "Value Entered was ", arrayvar(i) 

    Next i 

Fend 
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Instrução Integer  
 

Declara variáveis do tipo Integer. (variável do tipo de número inteiro de 2 bytes). 

 

Sintaxe 

Integer  varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar como do tipo Integer. 

subscripts Opcional.  As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões.  A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

A instrução Integer é usada para declarar variáveis como do tipo de número inteiro.  As variáveis do tipo de 

número inteiro podem conter números inteiros com valores de -32768 a 32767. As variáveis locais devem 

ser declaradas no início de uma função.  As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das 

funções. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Int64, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, UInt64, 
UShort 
 

Exemplo de instrução Integer 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis usando Integer. 

 
Function inttest 

    Integer A(10)         'Array de uma dimensão de número inteiro 

    Integer B(10, 10)     'Array de duas dimensões de número inteiro 

    Integer C(5, 5, 5)    'Array de três dimensões de número inteiro 
    Integer var1, arrayvar(10) 

    Integer i 

    Print "Please enter an Integer Number" 

    Input var1 

    Print "The Integer variable var1 = ", var1 

    For i = 1 To 5 

        Print "Please enter an Integer Number" 

        Input arrayvar(i) 

        Print "Value Entered was ", arrayvar(i) 

    Next i 

Fend 
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Função InW 
 
Retorna o estado da porta de palavra de entrada especificada.  Cada porta de palavra contém 16 bits de 

entrada. 

 

Sintaxe 

InW(WordPortNum) 
 

Parâmetros 

WordPortNumber Expressão em número inteiro que representa a palavra de entrada de I/O. 

 

Valores de retorno 

Retorna o estado atual das entradas (números inteiros longos de 0 a 65535). 

 

Nota 

Regra da porta de palavra que contém o bit de entrada da I/O de tempo real 

As portas de palavra =1, 3, 17, 19 retornam o estado da porta de entrada com um número inteiro de 0 a 255. 

O bit de entrada da I/O de tempo real não é refletido. 

 

Veja também 

In, Out, OutW 
 

Exemplo de função InW 

 

Long word0 

 

word0 = InW(0) 
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Função IODef 
 
Retorna se o bit, byte, palavra ou o rótulo de I/O de entrada ou saída especificado estão definidos. 

 

Sintaxe 

IODef (IOType, IOWidth, portNumber) 
IODef (IOlabel) 

 

Parâmetros 

IOType Expressão em número inteiro que representa o tipo de I/O. 

0 - Entrada 

1 - Saída 

2 - Memória 

IOWidth Expressão em número inteiro que representa a largura da porta: 1(bit), 8 (byte), ou 16 

(palavra). 

portNumber Expressão em número inteiro que representa o número da porta de bit, byte, ou palavra para 

o qual retornar o rótulo. 

IOlabel Expressão em string que especifica a I/O padrão ou o rótulo de I/O da memória. 

 

Valores de retorno 

True se o bit, byte, palavra ou o rótulo de I/O de entrada ou saída especificado estão definidos, do contrário, 

False. 
 

Veja também 

IOLabel$, IONumber 
 

Exemplo de função IODef 

 
Integer i 

 

     For i = 0 To 15 

       If IODef( 0, 1, i) = TRUE Then 

         Print “Port “ , i, “ is defined” 

       Else 

         Print “Port “ , i, “ is undefined” 

       EndIf 

     Next i 
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Função IOLabel$ 
 

Retorna o rótulo de I/O para um bit, um byte ou uma palavra de entrada ou saída especificada. 

 

Sintaxe 

IOLabel$(IOType, IOWidth, portNumber) 
 

Parâmetros 

IOType Expressão em número inteiro que representa o tipo de I/O. 

0 - Entrada 

1 - Saída 

2 - Memória 

IOWidth Expressão em número inteiro que representa a largura da porta: 1(bit), 8 (byte), ou 16 

(palavra). 

portNumber Expressão em número inteiro que representa o número da porta de bit, byte, ou palavra para 

o qual retornar o rótulo. 

 

Valores de retorno 

String contendo o rótulo. 

 

Veja também 

PLabel$, IONumber, IODef 
 

Exemplo de função IOLabel$ 

 

Integer i 

 

For i = 0 To 15 

  Print "Input ", i, ": ", IOLabel$(0, 1, i) 

Next i 
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Função IONumber 
 

Retorna o número da I/O do rótulo de I/O especificado. 

 

Sintaxe 

IONumber(IOlabel) 
 

Parâmetros 

IOlabel Expressão em string que especifica a I/O padrão ou o rótulo de I/O da memória. 

 

Valores de retorno 

Retorna o número de porta (bit, byte ou palavra) da I/O do rótulo de I/O especificado.  Se não existir esse 

rótulo de I/O, será gerado um erro. 

 

Veja também 

IOLabel$, IODef 
 

Exemplo de função IONumber 

 

Integer IObit 

 

IObit = IONumber("myIO") 

 

IObit = IONumber("Station" + Str$(station) + "InCycle") 
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Instrução J1Angle 
 

Define o atributo J1Angle de um ponto. 

 

Sintaxe 

(1) J1Angle  point [, Step ] 
(2) J1Angle 
 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

Step Opcional.  Valor real que especifica o valor configurado.  

 

Resultado 

O atributo J1Angle pode ser usado para robôs da série RS e N.   

Se Step for omitido, será exibido o valor de J1Angle do ponto especificado. 

Se ambos os parâmetros forem omitidos, será exibido o valor de J1Angle da posição atual do robô.  

 

Série RS: Especifica o ângulo da Articulação 1 quando ambos os valores das coordenadas X e Y de 

um ponto são “0” (singularidade).  J1Angle não tem nenhum significado para os pontos de 

outras séries de robôs. 

Série N: Especifica o ângulo da Articulação 1 quando os centros dos eixos das “Articulações 1, 4 e 

6”, “Articulações 1 e 6”, ou “Articulações 1 e 4” estão em linha reta.  J1Angle não tem 

nenhum significado para os pontos de outras séries de robôs (não singularidade). 

 

Veja também 

Hand, Função J1Angle, J1Flag, J2Flag, J4Angle, Função J4Angle 
 

Exemplo de instrução J1Angle 

 

J1Angle P0, 10.0 

J1Angle P(mypoint), 0.0 
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Função J1Angle 
 

Define o atributo J1Angle de um ponto. 

 

Sintaxe 

J1Angle [( point )] 
 

Parâmetros 

point Expressão de ponto 

 Opcional.  Se omitido, retorna a configuração de J1Angle da posição atual do robô.  

 

Valores de retorno 

O atributo J1Angle pode ser usado para robôs da série RS e N. 

Retorna o ângulo da Articulação 1 quando ambos os valores das coordenadas X e Y de um ponto são “0” 

(singularidade) em um valor real.  O atributo J1Angle pode ser usado para robôs da série RS.  

Série RS: Retorna um valor em número inteiro que representa o ângulo da Articulação 1 quando 

ambos os valores das coordenadas X e Y de um ponto são “0” (singularidade). 

Série N: Retorna um valor em número inteiro que representa o ângulo da Articulação 1 quando os 

centros dos eixos das “Articulações 1, 4 e 6”, “Articulações 1 e 6”, ou “Articulações 1 e 4” 

estão em linha reta. 

 

Veja também 

Hand, J1Angle, J1Flag, J2Flag, J4Angle, Função J4Angle 
  

Exemplo de função J1Angle 

 
Print J1Angle(pick) 

Print J1Angle(P1) 

Print J1Angle 
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Instrução J1Flag 
 
Define o atributo J1Flag de um ponto. 

 

Sintaxe 

(1) J1Flag point [, value] 
(2) J1Flag  
 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

value Opcional.  Expressão em número inteiro. 

Para o manipulador da série RS: 

0 (/J1F0) A faixa de J1 é -90 a +270 graus 

 1 (/J1F1) A faixa de J1 vai de -270 a -90 ou +270 a +450 graus 

 Para o manipulador da série C8, C12: 

 0 (/J1F0) A faixa de J1 é 0 a -180 ou 0 a +180 graus 

1 (/J1F1) A faixa de J1 é -180 a -240 ou +180 a -240 graus 

 

Valores de retorno 

O atributo J1Flag especifica a faixa de valores da articulação 1 para um ponto.  Se value for omitido, é exibido 

o valor de J1Flag do ponto especificado.  Quando ambos os parâmetros são omitidos, é exibido o valor de 

J1Flag para a posição atual do robô. 

 

Veja também 

Hand, Função J1Flag, J2Flag 
 

Exemplo de instrução J1Flag 

 

J1Flag P0, 1 

J1Flag P(mypoint), 0 
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Função J1Flag 
 
Define o atributo J1Flag de um ponto. 

 

Sintaxe 

J1Flag [(point)] 
 

Parâmetros 

point Opcional.  Expressão de ponto.  Se point for omitido, então é retornada a configuração de 

J1Flag da posição atual do robô. 

 

Valores de retorno 

0 /J1F0 
1 /J1F1 
 

Veja também 

Hand, Instrução J1Flag, J2Flag 
 

Exemplo de função J1Flag 

 
Print J1Flag(pick) 

Print J1Flag(P1) 

Print J1Flag 

Print J1Flag(Pallet(1, 1)) 

 



Instrução J2Flag 

 

376 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Instrução J2Flag 
 

Define o atributo J2Flag de um ponto. 

 

Sintaxe 

(1) J2Flag point [, value ] 
(2) J2Flag  
 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

value Opcional.  Expressão em número inteiro. 

0 (/J2F0) A faixa de J2 é -180 a +180 graus 

 1 (/J2F1) A faixa de J2 vai de -360 a -180 ou +180 a +360 graus 

 

Valores de retorno 

O atributo J2Flag especifica a faixa de valores da articulação 2 para um ponto.  Se value for omitido, é exibido 

o valor de J2Flag do ponto especificado.  Quando ambos os parâmetros são omitidos, é exibido o valor de 

J2Flag para a posição atual do robô. 

 

Veja também 

Hand, J1Flag, Função J2Flag  
 

Exemplo de instrução J2Flag 

 

J2Flag P0, 1 

J2Flag P(mypoint), 0 
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Função J2Flag 
 
Define o atributo J2Flag de um ponto. 

 

Sintaxe 

J2Flag [(point)] 
 

Parâmetros 

point Opcional.  Expressão de ponto.  Se point for omitido, então é retornada a configuração de 

J2Flag da posição atual do robô. 

 

Valores de retorno 

0 /J2F0 
1 /J2F1 
 

Veja também 

Hand, J1Flag, Instrução J2Flag 
 

Exemplo de função J2Flag 

 
Print J2Flag(pick) 

Print J2Flag(P1) 

Print J2Flag 

Print J2Flag(P1 + P2) 
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Instrução J4Angle 
 
Define o atributo J4Angle de um ponto. 
 

Sintaxe 

(1) J4Angle point [, value ] 
(2) J4Angle 
 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

value Opcional.  Expressão em número inteiro. 

 

Resultado 

O atributo J4Angle é usado somente para os robôs da série N. 

Ele especifica o ângulo da Articulação 4 quando os centros dos eixos das Articulações 4 e 6 estão em linha 

reta. 

Se o ponto não for singularidade, J4Angle não tem nenhum significado. 

Se value for omitido, é exibido o valor de J4Angle do ponto especificado.  Quando ambos os parâmetros são 

omitidos, é exibido o valor de J4Angle para a posição atual do robô. 
 

Veja também 

Hand, J1Angle, Função J1Angle, Função J4Angle 

Nota 

Quando tanto J4Flag como J4Angle são usados, J4Angle é priorizado como segue: 

J4Angle P0,0 

J4Flag P0,1 

 

Exemplo de J4Angle 

 

J4Angle P0, 10.0 

J4Angle P(mypoint), 0.0 
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Função J4Angle 
 
Define o atributo J4Angle de um ponto. 
 

Sintaxe 

J4Angle [(point)] 
 

Parâmetros 

point Opcional.  Expressão de ponto.  Se point for omitido, então é retornada a configuração de 

J4Angle da posição atual do robô. 
 

Valores de retorno 

Retorna um valor em número inteiro que representa o ângulo da Articulação 4 quando os centros dos eixos 

das Articulações 4 e 6 estão em linha reta. 

O atributo J4Angle é usado somente para os robôs da série N. 

 

Veja também 

Hand, J1Angle, Função J1Angle, J4Angle 
 

Exemplo de função J4Angle 

 
Print J4Angle(pick) 

Print J4Angle(P1) 

Print J4Angle 
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Instrução J4Flag 
 

Define o atributo J4Flag de um ponto. 

 

Sintaxe 

(1) J4Flag point [, value ] 
(2) J4Flag  

 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

value Opcional.  Expressão em número inteiro. 

0 (/J4F0) A faixa de J4 é -180 a +180 graus 

 1 (/J4F1) A faixa de J4 vai de -360 a -180 ou +180 a +360 graus 

 

Valores de retorno 

O atributo J4Flag especifica a faixa de valores da articulação 4 para um ponto.  Se value for omitido, é exibido 

o valor de J4Flag do ponto especificado.  Quando ambos os parâmetros são omitidos, é exibido o valor de 

J4Flag para a posição atual do robô. 

 

Veja também 

Elbow, Hand, Função J4Flag, J6Flag, Wrist 
 

Exemplo de instrução J4Flag 

 
J4Flag P0, 1 

J4Flag P(mypoint), 0 
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Função J4Flag 
 
Define o atributo J4Flag de um ponto. 

 

Sintaxe 

J4Flag [(point)] 
 

Parâmetros 

point Opcional.  Expressão de ponto.  Se point for omitido, então é retornada a configuração de 

J4Flag da posição atual do robô. 

 

Valores de retorno 

0 /J4F0 
1 /J4F1 
 

Veja também 

Elbow, Hand, Wrist, Instrução J4Flag, J6Flag 
 

Exemplo de função J4Flag 

 
Print J4Flag(pick) 

Print J4Flag(P1) 

Print J4Flag 

Print J4Flag(Pallet(1, 1)) 
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Instrução J6Flag 
 

Define o atributo J6Flag de um ponto. 

 

Sintaxe 

(1) J6Flag point [, value] 
(2) J6Flag  

 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

value Expressão em número inteiro.  A faixa é 0 - 127 (/J6F0 a /J6F127).  A faixa de J6 para o ponto 

especificado é a seguinte: 

 ( -180 * (value+1)  < J6 <= 180 * value ) e ( 180 * value < J6 <= 180 * (value+1) ) 

 

Valores de retorno 

O atributo J6Flag especifica a faixa de valores da articulação 6 para um ponto.  Se value for omitido, é exibido 

o valor de J6Flag do ponto especificado.  Quando ambos os parâmetros são omitidos, é exibido o valor de 

J6Flag para a posição atual do robô. 

 

Veja também 

Elbow, Hand, J4Flag, Função J6Flag, Wrist 
 

Nota 

A faixa de J6Flag difere, dependendo dos modelos de manipuladores 

C4 : 0 - 127 (/J6F0 a /J6F127) 

C8, C12 : 0 - 81 (/J6F0 a /J6F81) 

N2 : 0 - 40 (/J6F0 a /J6F40) 

N6 : 0 - 61 (/J6F0 a /J6F61) 

 

Exemplo de instrução J6Flag 

 
J6Flag P0, 1 

J6Flag P(mypoint), 0 



Função J6Flag 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 383  

Função J6Flag 
 
Define o atributo J6Flag de um ponto. 

 

Sintaxe 

J6Flag [(point)] 
 

Parâmetros 

point Opcional.  Expressão de ponto.  Se point for omitido, então é retornada a configuração de 

J6Flag da posição atual do robô. 

 

Valores de retorno 

0 a 127 /J6F0 a /J6F127 

 

Veja também 

Elbow, Hand, Wrist, J4Flag, J6Flag 
 

Exemplo de função J6Flag 

 
Print J6Flag(pick) 

Print J6Flag(P1) 

Print J6Flag 

Print J6Flag(P1 + P2) 
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Função JA 
 

Retorna um ponto de robô especificado nos ângulos de articulação. 

 

Sintaxe 

JA ( j1, j2, j3, j4 [, j5, j6 ] [, j7 ] [, j8, j9 ] ) 
 

Parâmetros 

j1– j9 Expressões reais que representam os ângulos de articulação. 

Para articulações lineares, especifica em unidades de mm. 

j5 e j6 são para o robô de 6 eixos (incluindo a série N) e o robô de 6 eixos tipo articulado. 

j7 é para o robô de 7 eixos tipo articulado.  

j8 e j9 são para o eixo ST adicional.  

Nota 

Se for especificado um ângulo que excede a faixa de movimento, ocorrerá um erro de fora da faixa. 

 

Valores de retorno 

Um ponto do robô cuja localização é determinada pelos ângulos de articulação especificados. 

 

Descrição 

Use JA para especificar um ponto do robô usando os ângulos de articulação. 

 

Quando os pontos retornados pela função JA especificam uma singularidade do robô, os ângulos de 

articulação do robô nem sempre estão de acordo com os ângulos de articulação fornecidos para a função JA 

como argumentos durante a execução de um comando de movimento para os pontos.  Para operar o robô 

usando os ângulos de articulação especificados para a função JA, evite a singularidade do robô. 

 

Por exemplo: 

 
> go ja(0,0,0,90,0,-90) 

> where 

WORLD:  X:    0.000 mm  Y:  655.000 mm  Z:  675.000 mm  U:    0.000 deg 

V:  -90.000 deg W:  -90.000 deg  

JOINT:  1:    0.000 deg 2:    0.000 deg 3:    0.000 deg 4:    0.000 deg 

5:    0.000 deg 6:    0.000 deg  

PULSE:  1:        0 pls 2:        0 pls 3:        0 pls 4:        0 pls 

5:        0 pls 6:        0 pls  

> go ja(0,0,0,90,0,001,-90) 

> where 

WORLD:  X:   -0.004 mm  Y:  655.000 mm  Z:  675.000 mm  U:    0.000 deg 

V:  -90.000 deg W:  -89.999 deg  

JOINT:  1:    0.000 deg 2:    0.000 deg 3:    0.000 deg 4:   90.000 deg 

5:    0.001 deg 6:  -90.000 deg  

PULSE:  1:        0 pls 2:        0 pls 3:        0 pls 4:  2621440 pls 

5:       29 pls 6: -1638400 pls  

 

Veja também 

AglToPls, XY 
 

Exemplo de função JA 

 

P10 = JA(60, 30, -50, 45) 

Go JA(135, 90, -50, 90) 

P3 = JA(0, 0, 0, 0, 0, 0) 
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Instrução Joint  
 

Exibe a posição atual do robô nas coordenadas de articulação. 

 

Sintaxe 

Joint 
 

Veja também 

Pulse, Where 
 

Exemplo de instrução Joint 

 

>joint 
JOINT:  1: -6.905 deg 2:  23.437 deg 3:  -1.999 mm  4: -16.529 deg 

> 
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Instrução JRange  
 

Define a faixa de trabalho permissível da articulação especificada em pulsos. 

 

Sintaxe 

JRange jointNumber, lowerLimit, upperLmit 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro de 1 a 9 que representa a articulação para a qual JRange será 

especificada. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

lowerLmit Expressão em número inteiro longo que representa a posição da contagem de pulso do 

codificador para a faixa do limite inferior da articulação especificada.  

upperLmit Expressão em número inteiro longo que representa a posição da contagem de pulso do 

codificador para a faixa do limite superior da articulação especificada. 

 

Descrição 

Define a faixa de trabalho permissível para a articulação especificada com os limites superior e inferior nas 

contagens de pulso do codificador.  JRange é similar ao comando Range.  No entanto, o comando Range 

requer que todos os limites da faixa de articulação sejam definidos enquanto que o comando JRange pode 

ser usado para definir os limites de trabalho de cada articulação individualmente, reduzindo assim o número 

de parâmetros necessários.  Para confirmar a faixa de trabalho, use o comando Range. 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Notas 

Os limites inferiores não devem exceder os limites superiores: 

O limite inferior definido no comando JRange não deve exceder o limite superior.  Um limite inferior acima 

do limite superior causará um erro, tornando impossível executar um comando de movimento. 

Fatores que podem mudar JRange: 

Uma vez definidos, os valores de JRange permanecem em vigor até que o usuário modifique-os pelos 

comandos Range ou JRange. O desligamento da energia do controlador não mudará os valores limite de 

articulação de JRange. 

Faixas de trabalho máximas e mínimas: 

Consulte nas especificações do manual do robô as faixas de trabalho máximas para cada modelo de robô, 

uma vez que elas variam de modelo para modelo. 

 

Veja também 

Range, Função JRange 
 

Exemplo de instrução JRange 

Os exemplos a seguir são executados pela janela Command: 

 

> JRange 2, -6000, 7000 'Define a faixa da segunda articulação 

 

> JRange 1, 0, 7000 'Define a faixa da primeira articulação 
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Função JRange 
 

Retorna a faixa de trabalho permissível da articulação especificada em pulsos. 

 

Sintaxe 

JRange(jointNumber, paramNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Especifica o número da articulação de referência (número inteiro de 1 a 9) com uma 

expressão ou valor numérico. 

 O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

paramNumber Expressão em número inteiro contendo um dos seguintes dois valores: 

 1: Especifica o valor do limite inferior. 

 2: Especifica o valor do limite superior. 

 

Valores de retorno 

Configuração da faixa (valor em número inteiro, pulsos) da articulação especificada. 

 

Veja também 

Range, Instrução JRange 
 

Exemplo de função JRange 

 
Long i, oldRanges(3, 1) 

 

For i = 0 To 3 

    oldRanges(i, 0) = JRange(i + 1, 1) 

    oldRanges(i, 1) = JRange(i + 1, 2) 

Next i 
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Função JS 
 

Jump Sense detecta se um braço parou antes de completar uma instrução Jump, Jump3, JumpTLZ ou 

Jump3CP que usou uma entrada Sense ou se o braço completou o movimento. 

 

Sintaxe 

JS 
 

Valores de retorno 

Retorna True ou False.  

True : Quando o braço foi detido antes de alcançar seu destino alvo devido a uma condição de 

entrada de Sense ter sido atendida, a função JS retorna True. 

False : Quando o braço completa o movimento normal e alcança o destino alvo definido na 

instrução Jump, a função JS returna False. 

 

Descrição 

A função JS é usada em conjunto com as instruções Jump e Sense.  A finalidade da instrução JS é fornecer o 

resultado de estado com relação a se uma condição de entrada (definida pela instrução Sense) é atendida ou 

não durante o movimento causado pela instrução Jump.  Quando a condição de entrada é atendida, JS retorna 

True.  Quando a condição de entrada não é atendida e o braço alcança a posição de destino, JS retorna False. 

 

JS é simplesmente uma instrução de verificação do estado e não causa movimento ou especifica qual entrada 

verificar durante o movimento.  A instrução Jump é usada para iniciar o movimento e a instrução Sense é 

usada para especificar qual entrada (se houver) verificar durante o movimento iniciado por Jump. 

 

Nota 

A instrução JS funciona somente com a instrução Jump, Jump3, JumpTLZ, Jump3CP mais 
recente: 

A instrução JS só pode ser usada para verificar a entrada da instrução Jump mais recente (que foi iniciada 

pela instrução Sense.) Uma vez iniciada a segunda instrução Jump, a instrução JS só pode retornar o estado 

da segunda instrução Jump.  O estado da instrução JS para a primeira instrução Jump desaparece para sempre.  

Portanto, certifique-se de sempre fazer uma verificação do estado de JS para as instruções Jump 

imediatamente após a instrução Jump ser verificada. 

 

Veja também 

JT, Jump, Jump3, Jump3CP, JumpTLZ, Sense 
 

Exemplo de função JS 

 
Function SearchSensor As Boolean 

    Sense Sw(5) = On 

 

    Jump P0 

    Jump P1 Sense 

    If JS = TRUE Then 

        Print "Sensor was found" 

        SearchSensor = TRUE 

    EndIf 

Fend 

 



Função JT 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 389  

Função JT 
 
Retorna o estado da instrução Jump, Jump3, JumpTLZ, ou Jump3CP mais recente para o robô atual. 

 

Sintaxe 

JT 
 

Valores de retorno 

JT retorna uma string longa com os seguintes bits definidos ou apagados: 

 

Bit 0 Estabelecido em 1 quando o movimento de elevação foi iniciado ou a distância de elevação é 0. 

Bit 1 Estabelecido em 1 quando o movimento horizontal foi iniciado ou a distância horizontal é 0. 

Bit 2 Estabelecido em 1 quando o movimento de descida foi iniciado ou a distância de descida é 0. 

Bit 16 Estabelecido em 1 quando o movimento de elevação foi finalizado ou a distância de elevação é 

0. 

Bit 17 Estabelecido em 1 quando o movimento horizontal foi finalizado ou a distância horizontal é 0. 

Bit 18 Estabelecido em 1 quando o movimento de descida foi iniciado ou a distância de descida é 0. 

 

Descrição 

Use JT para determinar o estado do comando Jump mais recente que foi parado antes da finalização com 

Sense, Till, Abort, etc. 

 

Veja também 

JS, Jump, Jump3, Jump3CP, JumpTLZ, Sense, Till 
 

Exemplo de função JT 

 
Function SearchTill As Boolean 

 

    Till Sw(5) = On 

 

    Jump P0 

    Jump P1 Till 

    If JT And 4 Then 

        Print "Motion stopped during descent" 

        SearchTill = TRUE 

    EndIf 

Fend 
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Instrução JTran 
 

Executa um movimento relativo de uma articulação. 

 

Sintaxe 

JTran jointNumber, distance 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa a articulação que vai ser movida. 

 O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

distance Expressão real que representa a distância do movimento em graus para articulações 

giratórias ou em milímetros para articulações lineares. 

 

Descrição 

Use JTran para mover uma articulação a uma distância específica a partir da posição atual. 

 

Veja também 

Go, Jump, Move, Ptran 
 

Exemplo de instrução JTran 

 

JTran 1, 20 
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Instrução Jump  
 

Move o braço da posição atual para o ponto de destino especificado usando o movimento ponto a ponto, 

movendo primeiro na direção vertical para cima, depois horizontalmente e finalmente verticalmente para 

baixo para chegar no ponto de destino final. 

 

Sintaxe 

Jump  destination  [, CarchNumber] [, LimZ [zLimit] ] [, CP] [, PerformMode modeNumber] 
[, searchExpr] [, !...!] [, SYNC] 

 

Parâmetros 

destination  O destino alvo do movimento usando uma expressão de ponto. 

archNumber Opcional.  O número do arco (archNumber) especifica qual entrada da Tabela de Arcos 

usar para o movimento tipo arco causado pela instrução Jump.  archNumber deve sempre 

ser precedido pela letra C. (As entradas válidas vão de C0 a C7.) 

zLimit Opcional.  Este é o valor do limite Z que representa a posição máxima para qual a 

articulação Z se deslocará durante o movimento Jump.  Este pode ser considerado como o 

teto de altura de Z para a instrução Jump.  Qualquer valor de coordenada válido para a 

articulação Z é aceitável. 

PerformMode Opcional.  Especifica o modo de desempenho do robô. 

modeNumber Especifique o modo de operação atribuído a PerformMode com um valor de número inteiro 

(1 a 3) ou com a seguinte constante.  Se PerformMode for especificado, este parâmetro não 

poderá ser emitido. 

Constante Valor Descrição 

Mode_Standard 1 Define o modo padrão 

Mode_High_Speed 2 Define o modo de alta velocidade. 

Mode_Low_Oscillation 3 Define o modo de baixa oscilação. 

CP Opcional.  Especifica o movimento de percurso contínuo. 

searchExpr Opcional.  Uma expressão Sense, Till ou Find. 

Sense | Till | Find 

Sense Sw(expr) = {On | Off} 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Opcional.  As instruções de processamento paralelo podem ser adicionadas para executar 

a instrução Jump para fazer com que a I/O e outros comandos sejam executados durante o 

movimento. 

SYNC Reserva um comando de movimento.  O robô não se movimentará até que SyncRobots seja 

executado.  

 

Descrição 

Jump move o braço da posição atual para destination usando o que se chama de movimento em arco. Pode-

se considerar Jump como 3 movimentos em 1. Por exemplo, quando a entrada da tabela de arcos definida por 

archNumber é 7, os seguintes 3 movimentos vão ocorrer. 

1) O movimento começa somente com o movimento da articulação Z até que ela alcance a altura da 

articulação Z calculada pelo número do arco usado para o comando Jump. 

2) Em seguida o braço se move horizontalmente (enquanto ainda se move para cima em Z) em direção 

à posição do ponto alvo até alcançar o limite superior de Z (definido por LimZ ). O braço então 

começa a mover-se para baixo na direção de Z (enquanto continua o movimento das articulações X, 

Y e U) até alcançar as posições finais das articulações X, Y e U. 

3) A instrução Jump é então completada movendo o braço para baixo com movimento apenas da 

articulação Z até a posição alvo da articulação Z ser alcançada.  
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As coordenadas de destination (a posição alvo para o movimento) devem ser ensinadas previamente antes de 

executar a instrução Jump. As coordenadas não podem ser especificadas na própria instrução Jump.  A 

aceleração e desaceleração para Jump são controladas pela instrução Accel.  A velocidade do movimento é 

controlada pela instrução Speed. 

 
A instrução Jump não pode ser executada para robôs de 6 eixos verticais (incluindo a série N).  Use a 

instrução Jump3.  
 
Detalhes do CP 
O parâmetro CP faz com que a aceleração do próximo comando de movimento inicie quando inicia a 

desaceleração para o comando de movimento atual.  Neste caso, o robô não vai parar na coordenada de 

destino e continuará a se mover para o próximo ponto. 

 
Detalhes de archNumber 
O valor de Arch da instrução Jump pode ser modificado com base no valor de archNumber opcionalmente 

especificado com a instrução Jump.  Isto permite que o usuário defina quanto mover Z antes de começar o 

movimento das articulações X, Y e U.  (Isto permite que o usuário mova o braço para cima e para fora do 

caminho das peças, alimentadores e outros objetos antes de começar o movimento horizontal.) As entradas 

válidas para archNumber para a instrução Jump são entre C0 e C7.  As entradas da tabela de arcos para C0 a 

C6 são definíveis pelo usuário com a instrução Arch.  No entanto, C7 é uma entrada especial de Arch que 

sempre define o que pé chamado de movimento de comporta.  Movimento de comporta significa que o robô 

primeiro move Z completamente até a coordenada definida por LimZ antes de iniciar qualquer movimento 

das articulações X, Y, ou U.  Quando o limite Z de LimZ é alcançado, começa o movimento das articulações 

X, Y e U.  Depois que as articulações X, Y e U alcançam cada uma sua posição de destino final, então a 

articulação Z pode começar a mover-se para baixo em direção à posição da coordenada da articulação Z final 

definida por destination (o ponto alvo).  O movimento de comporta tem o seguinte aspecto: 

Origin Pt.

Destination Pt.
Pend 

LIMZ 

 
Detalhes de LimZ 
zLimit de LimZ especifica o valor superior da coordenada Z para o plano do movimento horizontal no sistema 

de coordenadas local atual. As configurações especificadas do arco podem fazer com que as articulações X, 

Y e U comecem o movimento antes de alcançar o LimZ, mas este é sempre a altura máxima de Z para o 

movimento. Quando o parâmetro opcional LimZ é omitido, o valor anterior especificado pela instrução LimZ 

é usado para a definição do plano do movimento horizontal. 

 

É importante observar que a especificação do limite de altura zLimit de LimZ é o valor de Z para o sistema 

de coordenadas local do robô. Não é o valor de Z para o braço ou a ferramenta. Portanto, tome as precauções 

necessárias ao usar ferramentas ou as mãos com diferentes alturas operacionais. 

 

Detalhes de Sense 
O parâmetro opcional Sense permite que o usuário verifique a condição de uma entrada ou a condição da I/O 

de memória antes de começar o movimento de Z final para baixo.  Se satisfeita, este comando finaliza com 

o robô parado sobre a posição alvo onde somente o movimento de Z é necessário para alcançar a posição 

alvo. É importante observar que o braço do robô não para imediatamente quando detecta o modificador de 

entrada Sense.  

 

Pt de origem 

Pt. de destino 
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Os comandos JS ou Stat podem então ser usados para verificar se a condição Sense foi satisfeita e o robô 

parou antes de sua posição alvo ou se a condição Sense não foi satisfeita e o robô continuou até parar em sua 

posição alvo. 

 
Detalhes de Till 
O qualificador opcional Till permite que o usuário especifique uma condição que faça com que o robô 

desacelere até parar antes de completar a instrução Jump. A condição especificada é simplesmente uma 

verificação em relação a uma das entradas de I/O ou uma das entradas de I/O de memória.  Isto é realizado 

com a função Sw ou MenSw. O usuário pode verificar se a entrada está ativada ou desativada e fazer com 

que o braço desacelere e pare de acordo com a condição especificada. 

 
A função Stat pode ser usada para verificar se a condição Till foi satisfeita e este comando foi completado 

ou se a condição Till não foi satisfeita e o robô parou na posição alvo. 

 

O movimento de desaceleração e o movimento de aceleração dos diferentes modos podem ser combinados 

quando PerformMode é definido enquanto o movimento do percurso está ativado.  Algumas combinações 

não estão disponíveis, dependendo dos modos de operação.  Para detalhes, consulte Instrução PerformMode. 
 

Notas 

A instrução Jump não pode ser executada para robôs de 6 (incluindo a série N) 

Use Jump3 ou Jump3CP para os robôs de 6 eixos. 

Omissão dos parâmetros de archNumber  

Se o parâmetro opcional archNumber for omitido, a entrada de Arch padrão para uso com a instrução Jump 

é C7.  Isto causará o movimento de comporta, conforme descrito acima. 

Diferença entre Jump e Jump3, Jump3CP 

As instruções Jump3 e Jump3CP podem ser usadas para robôs de 6 eixos (incluindo a série N).  Por outro 

lado, a instrução Jump não pode ser usada para robôs de 6 eixos.  Para os robôs SCARA (incluindo a série 

RS), usar a instrução Jump reduz o tempo de movimento da articulação para o movimento de afastamento e 

aproximação.  Os movimentos de afastamento e aproximação em Jump3 podem ser executados ao longo do 

eixo Z e em outras direções.   

Diferença entre Jump e Go 

A instrução Go é similar a Jump no sentido de que ambas causam o movimento tipo ponto a ponto, no entanto, 

existem muitas diferenças. A diferença mais importante é que a instrução Go causa simplesmente o 

movimento ponto a ponto onde todas as articulações começam e param ao mesmo tempo (elas são 

sincronizadas). Jump é diferente, uma vez que causa o movimento vertical de Z no início e no fim do 

movimento. Jump é ideal para aplicações tipo apanhar e colocar. 

Desaceleração até a parada com a instrução Jump 

A instrução Jump sempre faz com que o braço desacelere até parar antes de chegar ao ponto de destino. 

Instruções de velocidade e aceleração adequadas com Jump: 

As instruções Speed e Accel são usadas para especificar a velocidade e a aceleração do robô durante o 

movimento Jump. Preste muita atenção ao fato de que as instruções Speed e Accel são aplicáveis ao 

movimento tipo ponto a ponto (Go, Jump, Etc.), enquanto que as instruções de movimento interpolado linear 

e circular, tal como Move ou Arc usam as instruções SpeedS e AccelS. Para a instrução Jump, é possível 

especificar separadamente as velocidades e acelerações do movimento ascendente da articulação Z, o 

deslocamento horizontal, incluindo a rotação da articulação U e o movimento descendente da articulação Z. 

 

Verificar uma condição 

Comando concluído 

Posição alvo 
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Função de passagem do movimento Jump 

Quando o parâmetro CP é especificado para Jump com movimento descendente 0, o deslocamento horizontal 

do movimento Jump não desacelera até parar, mas continua suavemente até o próximo movimento PTP. 

Quando o parâmetro CP é especificado para um comando de movimento PTP imediatamente antes de um 

Jump com movimento ascendente 0, o movimento PTP não desacelera até parar, mas conecta-se suavemente 

com o deslocamento horizontal do Jump. 

Isto é útil quando você quer substituir o deslocamento horizontal do Jump (um movimento PTP) por vários 

movimentos PTP. 

 

(Exemplo) 
Go P1 

Jump P2 :Z(-50) C0 LimZ -50 CP 

Go P3 :Z(0) CP 

Jump P4 C0 LimZ 0 

 

 

 

 

 

 

Cuidado para o movimento em arco 

A trajetória do movimento Jump compreende o movimento vertical e o movimento horizontal. Ela não é uma 

trajetória de percurso contínuo. A trajetória real do Jump de movimento em arco não é determinada somente 

pelos parâmetros de Arch. Ela também depende do movimento e da velocidade.   

 

Sempre tenha cuidado ao otimizar a trajetória de Jump em suas aplicações.  Execute o Jump com o 

movimento e a velocidade desejados para verificar a trajetória real. 

 

Quando a velocidade é menor, a trajetória será menor.  Se Jump for executado em alta velocidade para 

verificar a trajetória de um movimento em arco, o atuador da extremidade pode chocar-se com um obstáculo 

em menor velocidade. 

 

Em uma trajetória em Jump, a distância de afastamento aumenta e a distância de aproximação diminui quando 

a velocidade do movimento é configurada em um valor alto. Quando a distância de descida da trajetória é 

menor do que a esperada, diminua a velocidade e/ou a desaceleração, ou mude a distância de descida para 

maior. 

 

Mesmo se os comandos Jump são executados com a mesma distância e velocidade, a trajetória é afetada pelo 

movimento dos braços do robô.  Como exemplo geral, para um robô SCARA, a distância ascendente vertical 

aumenta e a distância descendente vertical diminui quando o movimento do primeiro braço é grande.  Quando 

a distância de descida vertical diminui e a trajetória é mais curta do que a esperada, diminua a velocidade 

e/ou a desaceleração, ou mude a distância de descida para maior. 

 

Erros potenciais 

Valor de LimZ não suficientemente alto 

Quando a posição atual do braço da articulação Z é mais alta do que o valor estabelecido para LimZ e se 

tenta uma instrução Jump, ocorrerá o Erro 4005. 

 

Veja também 

Accel, Arc, Arch, Go, JS, JT, LimZ, P#= (Point Assignment), PerformMode, Pulse, Sense, Speed, 
Stat, Till 

 

Exemplo de instrução Jump 
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O exemplo abaixo mostra um movimento ponto a ponto simples entre os pontos P0 e P1 e então o movimento 

de volta para P0 com a instrução Jump. Mais adiante no programa, o braço se move com a instrução Jump. 

Se a entrada 4 nunca fica ativa, então o braço começa o movimento de aproximação e se move para P1. Se a 

entrada 4 fica ativa, então o braço não executa o movimento de aproximação. 

 
Function jumptest 

    Home 

    Go P0 

    Go P1 

    Sense Sw(4) = On 

    Jump P0 LimZ -10 

    Jump P1 LimZ -10 Sense   'Verifica a entrada 4 
    If Js(0) = 1 Then 

        Print "Input #4 came on during the move and" 

        Print "the robot stopped prior to arriving on" 

        Print "point P1." 

    Else 

        Print "The move to P1 completed successfully." 

        Print "Input #4 never came on during the move." 

    EndIf 

Fend 

 

> Jump P10+X50 C0 LimZ-20 Sense !D50;On 0;D80;On 1! 
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Instruções Jump3, Jump3CP 
 

Movimento de comporta 3D.   

Jump3 é uma combinação de dois movimentos CP e um movimento PTP.  

Jump3CP é uma combinação de três movimentos CP. 
 

Sintaxe 

(1) Jump3 depart, approach, destination [, CarchNumber] [, CP] [, LJM [, orientationFlag]] [, 
searchExpr] [, !...!] [, SYNC] 

(2) Jump3CP  depart, approach, destination [, ROT] [, CarchNumber] [, CP] [, LJM [, 
orientationFlag]] [, searchExpr] [, !...!] [, SYNC] 

 

Parâmetros 

depart O ponto de afastamento acima da posição atual usando uma expressão de ponto. 

approach O ponto de aproximação acima da posição de destino usando uma expressão de ponto. 

destination  O destino alvo do movimento usando uma expressão de ponto. 

ROT Opcional. Decide a velocidade/aceleração/desaceleração em favor da rotação da ferramenta. 

archNumber Opcional.  O número do arco (archNumber) especifica qual entrada da Tabela de Arcos 

usar para o movimento tipo arco causado pela instrução Jump.  archNumber deve sempre 

ser precedido pela letra C. (As entradas válidas vão de C0 a C7.) 

CP Opcional.  Especifica o movimento de percurso contínuo. 

LJM Opcional.  Converte o destino alvo usando a função LJM. 

orientationFlag Opcional.  Especifica um parâmetro que seleciona um sinalizador de orientação para a 

função LJM. 

searchExpr Opcional.  Uma expressão Sense, Till ou Find. 

Sense | Till | Find 
Sense Sw(expr) = {On | Off} 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Opcional.  As instruções de processamento paralelo podem ser adicionadas para executar 

a instrução Jump para fazer com que a I/O e outros comandos sejam executados durante o 

movimento. 

SYNC Reserva um comando de movimento.  O robô não se movimentará até que SyncRobots seja 

executado.  

 

Descrição 

Move o braço da posição atual para o ponto de destino com movimento de comporta 3D.  O movimento de 

comporta 3D consiste no movimento de afastamento, no movimento de transposição e no movimento de 

aproximação.  O movimento de afastamento da posição atual para o ponto de afastamento é sempre um 

movimento CP.  O movimento de transposição do ponto de afastamento para o ponto de aproximação inicial 

é um movimento PTP em Jump3, e o movimento CP em Jump3CP. 

O movimento de aproximação do ponto de aproximação inicial para o ponto alvo é sempre um movimento CP. 

 

 

Movimento de  transposição 

PTP/CP 

Movimento  de 

afastamento CP 

Posição atual 

Ponto de destino 

Ponto de afastamento   

Ponto de aproximação 

Movimento de aproximação 

CP 
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O movimento em arco é obtido especificando o número do arco.  A figura abaixo mostra o movimento em 

arco para Jump3, Jump3CP.  Para que o movimento em arco ocorra, a distância de afastamento deve ser 

maior do que a distância ascendente do arco e a distância de aproximação deve ser maior do que a distância 

descendente do arco. 

 

 

Ponto de afastamento 

Ponto de aproximação inicial 

 
Jump3CP usa o valor da velocidade de SpeedS e os valores de aceleração e desaceleração de AccelS.  

Consulte Uso de Jump3CP com CP abaixo sobre a relação entre a velocidade/aceleração e a 

aceleração/desaceleração.  Se, no entanto, for usado o parâmetro modificador ROT, Jump3CP usa o valor da 

velocidade de SpeedR e os valores de aceleração e desaceleração de AccelR.  Nesse caso, o valor da 

velocidade de SpeedS e os valores de aceleração e desaceleração de AccelS não terão efeito.  

 

Normalmente, quando a distância do movimento é 0 e apenas a orientação da ferramenta é mudada, ocorrerá 

um erro.  Contudo, usando o parâmetro ROT e dando prioridade à aceleração e à desaceleração da rotação 

da ferramenta, é possível realizar o movimento sem ocorrer um erro.  Quando não há alteração na orientação 

com o parâmetro modificador ROT e a distância do movimento não é 0, ocorrerá um erro. 

 

Ocorrerá também um erro quando a rotação da ferramenta for grande em comparação com a distância do 

movimento e quando a velocidade da rotação exceder a velocidade especificada do manipulador.  Neste caso, 

reduza a velocidade ou acrescente o parâmetro modificador ROT para dar prioridade à 

velocidade/aceleração/desaceleração rotacional.  

 

Notas 

LimZ não afeta Jump3 e Jump3CP 

LimZ não tem efeito algum em Jump3 ou Jump3CP, uma vez que o movimento de transposição não é 

necessariamente perpendicular ao eixo Z do sistema de coordenadas. 

 

O movimento de transposição de Jump3 é PTP (ponto a ponto) 

É difícil prever a trajetória do movimento de transposição de Jump3.  Portanto, tenha cuidado para que o 

robô não colida com os equipamentos periféricos e os braços do robô não colidam com o próprio robô.   

 

Uso de Jump3, Jump3CP com CP 

O parâmetro CP faz com que o braço se movimente até o destino sem desacelerar ou parar no ponto definido 

por destination.  Isto é feito para permitir que o usuário encadeie uma série de instruções de movimento para 

fazer com que o braço se mova ao longo de um percurso contínuo mantendo ao mesmo tempo uma velocidade 

especificada durante todo o movimento.  As instruções Jump3 e Jump3CP sem CP sempre fazem com que o 

braço desacelere até parar antes de chegar ao ponto destination. 

 

Função de passagem do movimento Jump3 

Quando o parâmetro CP é especificado para Jump3 com movimento de aproximação 0, o movimento de 

transposição de Jump3 não desacelera até parar, mas continua suavemente até o próximo movimento PTP. 
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Quando o parâmetro CP é especificado para um comando de movimento PTP imediatamente antes de um 

Jump3 com movimento de afastamento 0, o movimento PTP não desacelera até parar, mas conecta-se 

suavemente com o movimento de transposição de Jump3. 

Isto é útil quando você quer substituir o movimento de transposição do Jump3 (um movimento PTP) por 

vários movimentos PTP. 

Função de passagem do movimento Jump3CP 

Quando o parâmetro CP é especificado para Jump3CP com movimento de aproximação 0, o movimento de 

transposição de Jump3CP não desacelera até parar, mas continua suavemente até o próximo movimento CP. 

Quando o parâmetro CP é especificado para um comando de movimento PTP imediatamente antes de um 

Jump3CP com movimento de afastamento 0, o movimento CP não desacelera até parar, mas conecta-se 

suavemente com o movimento de transposição de Jump3CP. 

Isto é útil quando você quer substituir o movimento de transposição do Jump3CP (um movimento CP) por 

vários movimentos CP. 

(Exemplo 1) 
Jump3 P1,P2,P2 CP 

Go P3,P4 CP 

Jump3 P4,P5,P5+tlz(50)  

 

(Exemplo 2) 
Jump3CP P1,P2,P2 CP 

Move P3,P4 CP 

Jump3CP P4,P5,P5+tlz(50)  

 

Uso de Jump3, Jump3CP com LJM 

Com o parâmetro LJM, o programa que usa a função LJM pode ser mais simples. 

Por exemplo, o seguinte programa de quatro linhas 

P11 = LJM(P1, Here, 2) 
P12 = LJM(P2, P11, 2) 
P13 = LJM(P3, P12, 2) 
Jump3 P11, P12, P13 

pode ser… o programa de uma linha 

 Jump3 P1, P2, P3 LJM 2 
O parâmetro LJM fica disponível para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N) e os robôs da série RS.  

O movimento de transposição Jump3CP é um movimento em linha reta (CP) e não pode mudar a orientação 

do punho durante o trajeto.  Portanto, não use o parâmetro orientationFlag (LJM 1) da função LJM que é 

capaz de mudar a orientação do punho. 

 
Cuidado para o movimento em arco 

A trajetória do movimento Jump3 muda dependendo do movimento e da velocidade 

A trajetória do movimento Jump3 compreende os movimentos de afastamento, transposição e aproximação.  

Ela não é uma trajetória de percurso contínuo.  A trajetória real do Jump3 de movimento em arco não é 

determinada somente pelos parâmetros de Arch.  Ela também depende do movimento e da velocidade. 

 

Sempre tenha cuidado ao otimizar a trajetória de Jump3 em suas aplicações.  Execute o Jump3 com o 

movimento e a velocidade desejados para verificar a trajetória real. 

 

Quando a velocidade é menor, a trajetória será menor.  Se Jump3 for executado em alta velocidade para 

verificar a trajetória de um movimento em arco, o atuador da extremidade pode chocar-se com um obstáculo 

em menor velocidade. 

 

Em uma trajetória em Jump3, a distância de afastamento aumenta e a distância de aproximação diminui 

quando a velocidade do movimento é configurada em um valor alto.  Quando a distância de aproximação da 

trajetória é menor do que a esperada, diminua a velocidade e/ou a desaceleração, ou mude a distância de 

aproximação para maior. 

 

Mesmo se os comandos Jump são executados com a mesma distância e velocidade, a trajetória é afetada pelo 

movimento dos braços do robô. 

 

 

P2 

P1 

P3 

P4 

P5 

Fim Início 
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Possíveis erros de aceleração 

Quando a maior parte do movimento de afastamento (aproximação) usa a mesma articulação 
que o movimento de transposição 

Pode ocorrer um erro de aceleração durante a execução de um movimento em arco pelos comandos Jump3 e 

Jump3CP.  Esse erro é emitido frequentemente quando a maior parte do movimento durante o afastamento 

ou a aproximação usa a mesma articulação que o movimento de transposição.  Para evitar esse erro, reduza 

a velocidade de aceleração/desaceleração do movimento de transposição usando o comando Accel para 

Jump3 ou o comando AccelS para Jump3CP.  Dependendo do movimento e orientação do robô, pode também 

ajudar reduzir a aceleração e desaceleração do movimento de afastamento (movimento de aproximação) 

usando o comando AccelS.   

 

Veja também 

Accel, Arc, Arch, Go, JS, JT, Point Expression, Pulse, Sense, Speed, Stat, Till 
 

Exemplo de instrução Jump3 

 

' Movimento do robô de 6 eixos (incluindo a série N) que funciona como o Jump do robô SCARA 
Jump3  Here :Z(100), P3 :Z(100), P3 

 

' O afastamento e a aproximação usam as coordenadas da ferramenta para o Z 
Jump3  Here -TLZ(100), P3 -TLZ(100), P3  

 

' O afastamento usa o Z base e a aproximação usa o Z da ferramenta 
Jump3  Here +Z(100), P3 -TLZ(100), P3  

 

Exemplo do movimento de afastamento de P1 em Tool 1 e movimento de aproximação para P3 em Tool 2 
 

Arch 0,20,20 

Tool 1 

Go P1 

 

P2 = P1 -TLZ(100) 

Tool 2 

Jump3 P2, P3-TLZ(100), P3 C0 
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Instrução JumpTLZ 
 
Movimento de comporta 3D.   

JumpTLZ é uma combinação de dois movimentos CP e um movimento PTP. 

 

Sintaxe 

JumpTLZ destination, TLZ movement [, CarchNumber] [, CP] [, LJM [, orientationFlag]] [, 
searchExpr] [, !...!] [, SYNC] 

 

Parâmetros 

destination  O destino alvo do movimento usando uma expressão de ponto. 

TLZ movement A quantidade de movimento na direção de Z no sistema de coordenadas da ferramenta.  A 

unidade é [mm]. 

É usado o sistema de coordenadas da ferramenta para o número da ferramenta usada 

atualmente. 

archNumber Opcional.  O número do arco (archNumber) especifica qual entrada da Tabela de Arcos 

usar para o movimento tipo arco causado pela instrução JumpTLZ.  archNumber deve 

sempre ser precedido pela letra C. (As entradas válidas vão de C0 a C7.) 

CP Opcional.  Especifica o movimento de percurso contínuo. 

LJM Opcional.  Converte o destino alvo usando a função LJM. 

orientationFlag Opcional.  Especifica um parâmetro que seleciona um sinalizador de orientação para a 

função LJM. 

searchExpr Opcional.  Uma expressão Sense, Till ou Find. 

 Sense | Till | Find 
Sense Sw(expr) = {On | Off} 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Opcional.  As instruções de processamento paralelo podem ser adicionadas à instrução 

Jump3 e Jump3CP para fazer com que a I/O e outros comandos sejam executados durante 

o movimento. 

SYNC Reserva um comando de movimento.  O robô não se movimentará até que SyncRobots seja 

executado. 
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Descrição 

Move o braço da posição atual para o ponto de destino com movimento de comporta 3D.  O movimento de 

comporta 3D consiste no movimento de afastamento, no movimento de transposição e no movimento de 

aproximação.  O movimento de afastamento da posição atual para o ponto de afastamento é sempre um 

movimento CP.  O movimento de transposição do ponto de afastamento para o ponto de aproximação inicial 

é um movimento PTP. 

O ponto de afastamento é o ponto de onde se sai da posição atual com TLZ amount na direção de Z. 

A postura do robô no ponto de afastamento é a mesma que a posição atual.  (A postura pode mudar se o robô 

passar a singularidade ou a vizinhança da singularidade). 

O ponto de aproximação é o ponto de onde se sai do ponto de afastamento na direção de X e Y do sistema 

de coordenadas da ferramenta com quantidade de movimento para aproximar-se do ponto de destino.  As 

coordenadas U, V e W e a postura do robô no ponto de afastamento são as mesmas que a posição atual.    (A 

postura pode mudar se o robô passar a singularidade ou a vizinhança da singularidade) 

 Movimento de transposição 
PTP 

Movimento de 

afastamento 

CP 

Posição atual 

Ponto de destino 

Ponto de afastamento   

Ponto de aproximação 

Movimento de aproximação  

CP 

 
 
O movimento em arco é obtido especificando o número do arco.  Para que o movimento em arco ocorra, a 

distância de afastamento deve ser maior do que a distância ascendente do arco e a distância de aproximação 

deve ser maior do que a distância descendente do arco. 

 

Ponto de afastamento 

Ponto de aproximação inicial 

 

Notas 

LimZ não afeta JumpTLZ 

LimZ não tem efeito algum em JumpTLZ, uma vez que o movimento de transposição não é necessariamente 

perpendicular ao eixo Z do sistema de coordenadas. 

O movimento de transposição de JumpTLZ é PTP (ponto a ponto) 

É difícil prever a trajetória do movimento de transposição de JumpTLZ.  Portanto, tenha cuidado para que o 

robô não colida com os equipamentos periféricos e os braços do robô não colidam com o próprio robô.   

Diferença entre JumpTLZ e Jump3 

JumpTLZ e Jump3 são diferentes nos seguintes pontos. 

JumpTLZ: 

O ponto de afastamento deve ser na direção de Z a partir da posição atual. 

O ponto de aproximação deve ser na direção de Z a partir do ponto de destino.  Além disso, a distância 

de aproximação não pode ser especificada. 
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Não podem ser selecionados sistemas de coordenadas da ferramenta diferentes para os pontos de 

afastamento, aproximação e destino. 

(Não é possível executar o movimento de afastamento na Ferramenta 1 e executar o movimento de 

aproximação na Ferramenta 2.) 

Jump3 : 

O ponto de afastamento pode ser em qualquer lugar. 

O ponto de aproximação pode ser em qualquer lugar. 

Podem ser selecionados sistemas de coordenadas da ferramenta diferentes para os pontos de 

afastamento, aproximação e destino.  

(É possível executar o movimento de afastamento na Ferramenta 1 e executar o movimento de 

aproximação na Ferramenta 2.) 

Manipuladores aplicáveis 

JumpTLZ só está disponível para a série N. 

 
Cuidado para o movimento em arco 

A trajetória do movimento JumpTLZ compreende os movimentos de afastamento, transposição e 

aproximação.  Ela não é uma trajetória de percurso contínuo.  A trajetória real do JumpTLZ de movimento 

em arco não é determinada somente pelos parâmetros de Arch.  Ela também depende do movimento e da 

velocidade. 

 

Sempre tenha cuidado ao otimizar a trajetória de JumpTLZ em suas aplicações.  Execute o JumpTLZ com o 

movimento e a velocidade desejados para verificar a trajetória real. 

 

Quando a velocidade é menor, a trajetória será menor.  Se JumpTLZ for executado em alta velocidade para 

verificar a trajetória de um movimento em arco, o atuador da extremidade pode chocar-se com um obstáculo 

em menor velocidade. 

 

Em uma trajetória em JumpTLZ, a distância de afastamento aumenta e a distância de aproximação diminui 

quando a velocidade do movimento é configurada em um valor alto.  Quando a distância de aproximação da 

trajetória é menor do que a esperada, diminua a velocidade e/ou a desaceleração, ou mude a distância de 

aproximação para maior. 

 

Mesmo se os comandos JumpTLZ são executados com a mesma distância e velocidade, a trajetória é afetada 

pelo movimento dos braços do robô. 

 
Possíveis erros de aceleração 

Quando a maior parte do movimento de afastamento (aproximação) usa a mesma articulação 
que o movimento de transposição 

Pode ocorrer um erro de aceleração durante a execução de um movimento em arco pelo comando JumpTLZ.  

Esse erro é emitido frequentemente quando a maior parte do movimento durante o afastamento ou a 

aproximação usa a mesma articulação que o movimento de transposição.  Para evitar esse erro, reduza a 

velocidade de aceleração/desaceleração do movimento de transposição usando o comando Accel para 

JumpTLZ.  Dependendo do movimento e orientação do robô, pode também ajudar reduzir a aceleração e 

desaceleração do movimento de afastamento (movimento de aproximação) usando o comando AccelS. 

 
Veja também 

Accel, Arc, Arch, Go, JS, JT, Point Expression, Pulse, Sense, Speed, Stat, Till 

 

Exemplo de JumpTLZ  

 

Mover 100 mm para cima a partir do ponto atual na direção de Z do sistema de coordenadas da ferramenta.  

Em seguida, mover para o ponto alvo (P0): 

JumpTLZ  P0, -100 
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Instrução LatchEnable 
 

Habilita/desabilita a função de engate da posição do robô pela entrada R-I/O. 

 

Sintaxe 

LatchEnable  { On | Off } 
 

Parâmetros 

On | Off On : Habilita a função de engate da posição do robô. 

Off: Desabilita a função de engate da posição do robô. 
 

Resultado 

Quando o parâmetro é omitido, exibe se a função de engate atual está ativada (ON) ou desativada (OFF). 

 

Descrição 

Habilita/desabilita a função de engate da posição do robô usando os sinais de entrada do disparador conectado 

à R-I/O.  Engata a posição do robô com a primeira entrada do disparador depois que você habilita a função 

de engate.   

Para engatar repetidamente a posição do robô, execute LatchEnable Off e então execute LatchEnable On 

novamente.  Para usar o comando repetidamente, é necessário um intervalo mínimo de 60 ms para o tempo 

de processamento de cada comando, mas não é necessário considerar o tempo de execução do comando. 

 

Nota 

Antes de habilitar a função de engate, configure a porta de entrada do disparador e a lógica do sinal do 

disparador usando SetLatch. 

 

Veja também 

Função LatchPos, Função LatchState, SetLatch 
 

Exemplo de instrução LatchEnable 

 
Function main 

 SetLatch 24, SETLATCH_TRIGGERMODE_LEADINGEDGE 

 LatchEnable On 'Habilita a função de engate 
 Go P1 

 Wait LatchState = True  'Aguarda um disparador 

 Print LatchPos  'Exibe a posição engatada 

 LatchEnable Off  'Desabilita a função de engate 
Fend 
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Função LatchState 
 

 Retorna o estado de engate da posição do robô usando a R-I/O. 

 

Sintaxe 

LatchState 
 

Valores de retorno 

Retorna True quando a posição do robô foi engatada, False quando o engate não foi finalizado. 

Quando a finalização do engate é confirmada, adquire a informação da posição do engate pela função 

LatchPos. 

 

Veja também 

LatchEnable, Função LatchPos, SetLatch, Wait 
 

Exemplo de função LatchState 

 
Function main 

 SetLatch 24, SETLATCH_TRIGGERMODE_LEADINGEDGE 

 LatchEnable On 'Habilita a função de engate 
 Go P1 

 Wait LatchState = True  'Aguarda um disparador 

 Print LatchPos  'Exibe a posição engatada 

 LatchEnable Off  'Desabilita a função de engate 
Fend 
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Função LatchPos 
 
Retorna a posição do robô engatada usando o sinal da entrada R-I/O.  

 

Sintaxe 

LatchPos ([WithToolArm | WithoutToolArm]) 
 

Parâmetros  

Opcional.  Se omitido, será usado WithToolArm. 
 

Constante Valor 

WithToolArm 0 

WithoutToolArm 1 
 

WithToolArm Valor constante de 0. 

Retorna a posição de acordo com as configurações de Tool e Arm na chamada 

da função. 
WithoutToolArm Valor constante de 0,1 

Retorna a posição de Tool 0 e Arm 0, independentemente das configurações de 

Tool e Arm. 
 

Valores de retorno 

Retorna a posição do robô engatada pelo sinal de entrada R-I/O nos dados de ponto.  

A execução desta função requer aproximadamente 15 mseg para o processamento. 

Quando é especificado WithToolArm, retorna a posição de acordo com as configurações de Tool e Arm na 

chamada da função. 

Quando é especificado WithoutToolArm , retorna a posição de Tool 0 e Arm 0, independentemente das 

configurações de Tool e Arm. 

 

Veja também 

LatchEnable, Função LatchState, SetLatch 
 

Exemplo de função LatchPos 

 
Function main 

 SetLatch 24, SETLATCH_TRIGGERMODE_LEADINGEDGE 

 LatchEnable On 'Habilita a função de engate 
 Go P1 

 Wait LatchState = True  'Aguarda um disparado 

 Print LatchPos 'Exibe a posição engatada 

 LatchEnable Off  'Desabilita a função de engate 
Fend 

 

 

Para atribuir o valor de retorno de LatchPos aos dados de ponto: 
 

P2 = LatchPos 
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Função LCase$ 
 

Retorna uma string que foi convertida para minúsculas. 

 

Sintaxe 

LCase$(string) 
 

Parâmetros 

string Uma expressão de string válida. 

 

Valores de retorno 

A string convertida para minúsculas. 
 

Veja também 

LTrim$, Trim$, RTrim$, UCase$ 
 

Exemplo de função LCase$ 

 

str$ = "Data" 

str$ = LCase$(str$)  ' str$ = "data" 
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Função Left$  
 
Retorna uma substring do lado esquerdo de uma expressão em string. 

 

Sintaxe 

Left$(string, count) 
 

Parâmetros 

string Expressão em string da qual são copiados os caracteres da extrema esquerda. 

count O número de caracteres a serem copiados da string a partir do caractere da extrema 

esquerda. 

 

Valores de retorno 

Retorna uma string do número de caracteres da extrema esquerda da string de caracteres especificada pelo 

usuário. 

 

Descrição 

Left$ retorna o número de caracteres da extrema esquerda de uma string especificada pelo usuário.  Left$ 

pode retornar até o total de caracteres que houver na string de caracteres. 

 

Veja também 

Asc, Chr$, InStr, Len, Mid$, Right$, Space$, Str$, Val 
 

Exemplo de função Left$ 

O exemplo abaixo mostra um programa que toma a string de dados de uma peça como sua entrada e separa 

o número, o nome e a contagem da peça. 

 
Function ParsePartData(DataIn$ As String, ByRef PartNum$ As String, 

ByRef PartName$ As String, ByRef PartCount As Integer) 

 

    Integer pos 

    String temp$ 

     

    pos = Instr(DataIn$, ",") 

    PartNum$ = Left$(DataIn$, pos - 1) 

     

    DataIn$ = Right$(datain$, Len(DataIn$) - pos) 

    pos = Instr(DataIn$, ",") 

     

    PartName$ = Left$(DataIn$, pos - 1) 

     

    PartCount = Val(Right$(datain$, Len(DataIn$) - pos)) 

     

Fend 

 

Outro exemplo resulta da instrução Left$ pela janela Command. 
 

> Print Left$("ABCDEFG", 2) 

 AB 

 

> Print Left$("ABC", 3) 

 ABC 
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Função Len 
 

Retorna o número de caracteres de uma string de caracteres. 

 

Sintaxe 

Len(string) 
 

Parâmetros 

string Expressão em string. 

 

Valores de retorno 

Retorna um número inteiro que representa o número de caracteres na string que foi dado como um argumento 

para a instrução Len. 

 

Descrição 

Len retorna um número inteiro que representa o número de caracteres de uma string especificada pelo usuário.  

Len retornará valores entre 0 e 255 (uma vez que uma string pode conter entre 0 e 255 caracteres). 

 

Veja também 

Asc, Chr$, InStr, Left$, Mid$, Right$, Space$, Str$, Val 
 

Exemplo de função Len 

O exemplo abaixo mostra um programa que toma a string de dados de uma peça como sua entrada e separa 

o número, o nome e a contagem da peça. 
 
Function ParsePartData(DataIn$ As String, ByRef PartNum$ As String, 

ByRef PartName$ As String, ByRef PartCount As Integer) 

 

    Integer pos 

    String temp$ 

     

    pos = Instr(DataIn$, ",") 

    PartNum$ = Left$(DataIn$, pos - 1) 

 

    DataIn$ = Right$(datain$, Len(DataIn$) - pos) 

    pos = Instr(DataIn$, ",") 

     

    PartName$ = Left$(DataIn$, pos - 1) 

     

    PartCount = Val(Right$(datain$, Len(DataIn$) - pos)) 

     

Fend 

 

Outro exemplo resulta da instrução Len pela janela Command. 

 
> ? len("ABCDEFG") 

7 

 

> ? len("ABC") 

3 

 

> ? len("") 

0 

> 
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Instrução LimitTorque 
 

Define/retorna o valor do limite superior do torque no modo de potência alta. 

 

Sintaxe 

(1) LimitTorque   AllMax 
(2) LimitTorque   j1Max, j2Max, j3Max, j4Max 
(3) LimitTorque   j1Max, j2Max, j3Max, j4Max, j5Max, j6Max 
(4) LimitTorque 

 

Parâmetros 

AllMax Especifica o valor do limite superior do torque para todos os eixos no modo de potência alta, 

com um número inteiro que representa a porcentagem do torque momentâneo máximo de cada 

eixo. 

j #n Max Especifica o valor do limite superior do torque para o eixo #n no modo de potência alta, com 

um número inteiro que representa a porcentagem do torque momentâneo máximo do eixo #n. 

 

Resultado 

Retorna o valor de LimitTorque atual quando os parâmetros são omitidos. 

 

Descrição 

Estabelece o valor do limite superior do torque no modo de potência alta.  Normalmente, o torque máximo 

vem configurado não havendo necessidade de mudar o valor desta configuração.  Esta instrução é útil para 

restringir o torque para que este não exceda o necessário para o movimento específico, para reduzir os danos 

ao manipulador e aos equipamentos causado por colisão com os periféricos. 

O valor do limite superior é o torque máximo no movimento específico medido por PTRQ com tolerâncias 

que consideram a variação adicionada (aproximadamente 10%). 

 
Não se pode configurar o torque abaixo do valor do limite superior no modo de potência baixa para este 

comando.  Os valores mínimos variam dependendo dos modelos e articulações.  Obtenha o valor da 

configuração e confirme o valor do limite superior real depois de configurar o valor. 

 

Em qualquer um dos casos abaixo, LimitTorque se torna o valor padrão. 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, ou Brake é executado  
Reset ou Reset Error é executado 
Fim da tarefa com o interruptor de parada ou Quit All 

 

Nota 

Configuração muito baixa de LimitTorque 

LimitTorque restringe o torque para o movimento específico, com o valor estabelecido da restrição do torque 

como o valor do limite superior, independentemente do tamanho do torque necessário para o movimento a 

ser executado com a aceleração/desaceleração definida.  Portanto, se o movimento requer um torque maior 

do que o valor do limite superior estabelecido, o robô pode não se movimentar adequadamente e causar 

movimentos vibratórios, ruído, ou erro de desvio da posição e ultrapassagem.  Certifique-se de medir o PTRQ 

antes de usar a função de restrição do torque.  Se o problema acima ocorrer, estabeleça um valor maior do 

limite superior e ajuste o valor para que o manipulador possa operar adequadamente. 
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Veja também 

Função LimitTorque, Power, PTrq, RealTorque 
 

Exemplo de instrução LimitTorque 

A seguir, um exemplo onde se opera o manipulador com o torque máximo da Articulação 1 a 80%. 

 
Function main 

    Motor On 

    Power high 

    Speed 100; Accel 100,100 

    LimitTorque 80,100,100,100    'Restringe o torque máximo da Articulação 1 para 

80% 

    Jump P1                       'Executa o movimento Jump 
Fend 
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Função LimitTorque 
 

Retorna o valor de configuração do comando LimitTorque. 

 

Sintaxe 

LimitTorque(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que vai de 1 a 9. 

O eixo S adicional é o 8 e o eixo T é o 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna qualquer número inteiro representando o valor de configuração do comando comando LimitTorque. 

 

Veja também 

LimitTorque 
 

Exemplo de função LimitTorque 

 

Print LimitTorque(1) 'Exibe o valor de LimitTorque da Articulação 1. 
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Instrução LimitTorqueLP 
 
Define/retorna o valor do limite superior do torque no modo de potência baixa. 
 

Sintaxe 

(1) LimitTorqueLP   AllMax 
(2) LimitTorqueLP   j1Max, j2Max, j3Max, j4Max 
(3) LimitTorqueLP   j1Max, j2Max, j3Max, j4Max, j5Max, j6Max 
(4) LimitTorqueLP 

 

Parâmetros 

AllMax Especifica o valor do limite superior do torque para todos os eixos no modo de potência baixa, 

com um número inteiro que representa a porcentagem do torque momentâneo máximo de cada 

eixo. 

j #n Max Especifica o valor do limite superior do torque para o eixo #n no modo de potência baixa, com 

um número inteiro que representa a porcentagem do torque momentâneo máximo do eixo #n. 

 

Resultado 

Retorna o valor de LimitTorqueLP atual quando os parâmetros são omitidos. 

Exibe o valor padrão quando os valores não são alterados por este comando. 
 

Descrição 

Estabelece o valor do limite superior do torque no modo de potência baixa.  Normalmente, o torque máximo 

vem configurado, não havendo necessidade de mudar este valor de configuração (os valores variam 

dependendo dos modelos e eixos do robô. Aprox. 15-60%).  Este comando é útil para restringir o torque para 

que este não exceda o necessário para o movimento normal, para reduzir os danos ao manipulador e aos 

equipamentos causado por colisão com os periféricos. 

O valor do limite superior é o torque máximo no movimento específico medido por PTRQ com tolerâncias 

que consideram a variação adicionada (40% é o recomendado).  Para aplicar o mesmo valor a um robô 

diferente, adicione mais 10-20% de tolerância. 

O valor de PTRQ considera o torque máximo padrão no modo de potência baixa como 1,0.  Por exemplo, 

quando o valor padrão antes da alteração é 27% e o valor medido pelo PTRQ é 0,43, o valor do limite superior 

é o seguinte:  27% × 0,43 × 1,4= 16,25.  Então, arredonde o valor e estabeleça em 17.  

Não se pode estabelecer um valor abaixo de 5% ou acima do valor padrão para este comando.  Se esses 

valores forem estabelecidos, os valores de configuração abaixo de 5 serão arredondados para 5, e os valores 

que excederem o valor padrão serão arredondados para baixo para o padrão.  Por exemplo, quando 

“LimitTorqueLP 100”, os valores são retornados para o padrão para todas as articulações pois o valor padrão 

é sempre abaixo de 100.   

Obtenha o valor da configuração e confirme o valor do limite superior real depois de configurar o valor. 

O valor de configuração de LimitTorqueLP fica vigente até o controlador ser reiniciado. 

 

Nota 

Configuração muito baixa de LimitTorqueLP 

LimitTorqueLP restringe o torque para o movimento específico, com o valor estabelecido da restrição do 

torque como o valor do limite superior, independentemente do tamanho do torque necessário para o 

movimento a ser executado com a aceleração/desaceleração definida.  Portanto, se o movimento requer um 

torque maior do que o valor do limite superior estabelecido, o robô pode não se movimentar adequadamente 

e causar erro de desvio da posição.  Certifique-se de medir o PTRQ antes de usar a função de restrição do 

torque.  Se o problema acima ocorrer, estabeleça um valor maior do limite superior e ajuste o valor para que 

o manipulador possa operar adequadamente. 
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Veja também 

Função LimitTorqueLP, PTRQ 
 

Exemplo de LimitTorqueLP 

A seguir, um exemplo onde se opera o manipulador com o torque máximo da Articulação 1 a 10%. 
 

Function main 

Motor On 

Power low 

LimitTorqueLP 10,27,31,42 ' Restringe o torque máximo da Articulação 1 para 10% 

' Estabelece o valor padrão para os outros eixos 

Go P1 ' Executa o movimento Go 
Fend 
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Função LimitTorqueLP 
 
Retorna o valor de configuração do comando LimitTorqueLP. 

 

Sintaxe 

LimitTorqueLP(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que vai de 1 a 9. 

O eixo S adicional é o 8 e o eixo T é o 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna qualquer número inteiro representando o valor de configuração do comando LimitTorqueLP. 

 

Veja também 

LimitTorqueLP 
 

Exemplo de função Len 

 

Print LimitTorqueLP(1) 'Exibe o valor de LimitTorqueLP da Articulação 1. 
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Instrução LimitTorqueStop 
 
Ativa ou desativa a função para deter o robô quando o limite superior do torque é alcançado no modo de 

potência alta. 

 

Sintaxe 

(1) LimitTorqueStop status 
(2) LimitTorqueStop status, jointNumber 
(3) LimitTorqueStop 
 

Parâmetros 

status On: Ativa a função para deter o robô no limite superior do torque 

 Off: Desativa a função para deter o robô no limite superior do torque 

jointNumber O número da articulação de 1 a 6.  

(Para robôs SCARA, os números das articulações vão de 1 a 4) 

 

Resultado 

Retorna o estado atual de LimitTorqueStop se o parâmetro for omitido. 

 

Descrição 

LimitTorqueStop ativa a função para deter o robô no valor do limite superior do torque no modo de 

potência alta.  O robô para imediatamente quando chega ao limite superior do torque (o padrão é 100%).  O 

uso deste comando juntamente com a função de restrição do torque de LimitTorque proporciona o efeito de 

reduzir o dano no robô e nos periféricos em uma colisão no modo de potência alta. 

Esta função pode ser habilitada ou desabilitada para cada articulação ou para todas as articulações.  O 

padrão é “todas as articulações desabilitadas”. 

A configuração retorna para o padrão quando o controlador é inicializado.  Em outros casos, a configuração 

não muda, exceto se configurado explicitamente de outra forma por este comando. 

Quando o limite superior do torque é alcançado, será gerado o Erro 5040 “Falha de saída do torque do 

motor no estado de potência alta” e o robô parará. 

 

Veja também 

LimitTorque, Função LimitTorque 
 

Exemplo de LimitTorqueStop 

Abaixo está um exemplo que restringe o torque máximo da Articulação 1 a 30% e detém o robô 

imediatamente. 

 
Function main 

Motor On 

Power high 

Speed 20 

Accel 20,20 

LimitTorque 30,100,100,100 ' Restringe o torque máximo da Articulação 1 a 30% 

LimitTorqueStop On, 1 ' A Articulação 1 para imediatamente no torque máximo 

Go P1 ' Executa o movimento Go 
Fend 
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Função LimitTorqueStop 
 
Retorna o valor de configuração do comando LimitTorqueStop. 
 

Sintaxe 

LimitTorqueStop(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que vai de 1 a 6. 

 

Valores de retorno 

Retorna um número inteiro representando o valor de configuração do comando LimitTorqueStop. 
0= Desativado 

1 = Ativado 

 

Veja também 

LimitTorqueStop 
 

Exemplo de função LimitTorqueStop 

Print LimitTorqueStop(1) 'Exibe o valor de LimitTorqueStop da Articulação 1. 
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Instrução LimitTorqueStopLP 
 
Ativa ou desativa a função para deter o robô quando o limite superior do torque é alcançado no modo de 

potência baixa. 
 

Sintaxe 

(1) LimitTorqueStopLP status 
(2) LimitTorqueStopLP status, jointNumber 
(3) LimitTorqueStopLP 
 

Parâmetros 

status On: Ativa a função para deter o robô no limite superior do torque 

 Off: Desativa a função para deter o robô no limite superior do torque 

jointNumber O número da articulação de 1 a 6.  

(Para robôs SCARA, os números das articulações vão de 1 a 4) 

 

Resultado 

Retorna o estado atual de LimitTorqueStopLP se o parâmetro for omitido. 

 

Descrição 

LimitTorqueStopLP ativa a função para deter o robô no valor do limite superior do torque no modo de 

potência baixa.  O robô para imediatamente quando chega ao limite superior do torque.  O uso deste 

comando juntamente com a função de restrição do torque de LimitTorqueLP proporciona o efeito de 

reduzir o dano no robô e nos periféricos em uma colisão no modo de potência baixa. 

Esta função pode ser habilitada ou desabilitada para cada articulação ou para todas as articulações.  O 

padrão é “todas as articulações desabilitadas”. 

A configuração retorna para o padrão quando o controlador é inicializado.  Em outros casos, a configuração 

não muda, exceto se configurado explicitamente de outra forma por este comando. 

Quando o limite superior do torque é alcançado, será gerado o Erro 5041 “Falha de saída do torque do 

motor no estado de potência baixa” e o robô parará. 

 

Veja também 

LimitTorqueLP, Função LimitTorqueLP 
 

Exemplo de LimitTorqueStopLP 

Abaixo está um exemplo que restringe o torque máximo da Articulação 3 a 15% e detém o robô 

imediatamente. 
 

Function main 

Motor On 

Power low 

LimitTorqueLP 20,27,15,42 ' Restringe o torque máximo da Articulação 3 para 15% 

 ' Estabelece o valor padrão para os outros eixos 

LimitTorqueStopLP On, 3 ' A Articulação 3 para imediatamente no torque máximo 

Go P1 ' Executa o movimento Go 
Fend 
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Função LimitTorqueStopSP 
 
Retorna o valor de configuração do comando LimitTorqueStopLP. 
 

Sintaxe 

LimitTorqueStopLP(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que vai de 1 a 6. 

 

Valores de retorno 

Retorna um número inteiro representando o valor de configuração do comando LimitTorqueStopLP. 
0= Off 

1 = On 

 

Veja também 

LimitTorqueStopLP 
 

Exemplo de função LimitTorqueStopLP 

Print LimitTorqueStopLP(3) 'Exibe o valor de LimitTorqueStopLP da Articulação 3. 
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Instrução LimZ  
 

Determina o valor padrão da altura da articulação Z para os comandos Jump.  

 

Sintaxe 

(1) LimZ zLimit 
(2) LimZ  

 

Parâmetros 

zLimit  Um valor de coordenada dentro da faixa móvel da articulação Z. 

 

Valores de retorno 

Retorna o valor atual de LimZ quando os parâmetros são omitidos. 

 

Descrição 

LimZ determina a altura máxima da articulação Z em que o braço se move quando se usa a instrução Jump, 

pela qual o braço do robô levanta na articulação Z, se move no plano X-Y e então abaixa na articulação Z.  

LimZ é simplesmente o valor padrão da articulação Z usado para definir a posição teto da articulação Z para 

uso durante o movimento causado pela instrução Jump.  Quando não é definido um valor específico de LimZ 

na instrução Jump, a última configuração de LimZ é usada para a instrução Jump. 

 

Notas 

Restabelecimento de LimZ para 0 

A reinicialização do controlador ou a execução dos comandos SFree, SLock, Motor On inicializará LimZ 

para 0. 

O valor de LimZ não é válido para as coordenadas do braço, da ferramenta ou locais: 

A especificação do limite de altura da articulação Z em LimZ é o valor da articulação Z para o sistema de 

coordenadas do robô.  Não é o valor da articulação Z para as coordenadas do braço, da ferramenta ou locais.  

Portanto, tome as precauções necessárias ao usar as ferramentas ou os atuadores da extremidade com 

diferentes alturas operacionais. 

LimZ não afeta Jump3 e Jump3CP 

LimZ não tem efeito algum em Jump3 ou Jump3CP, uma vez que o movimento de transposição não é 

necessariamente perpendicular ao eixo Z do sistema de coordenadas. 

 

Veja também 

Jump 
 

Exemplo de instrução LimZ 

O exemplo abaixo mostra o uso de LimZ em operações de Jump. 

 
Function main 

    LimZ -10            'Define o valor padrão de LimZ 

    Jump P1             'Move para cima até a posição Z=-10 para Jump 

    Jump P2 LimZ -20    'Move para cima até a posição Z=-20 para Jump 

    Jump P3             'Move para cima até a posição Z=-10 para Jump 
Fend 
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Função LimZ 
 

Retorna a configuração atual de LimZ. 

 

Sintaxe 

LimZ 
 

Valores de retorno 

Número real contendo a configuração atual de LimZ. 

 

Veja também 

Instrução LimZ 
 

Exemplo de função LimZ 

 
Real savLimz 

 

savLimz = LimZ 

LimZ -25 

Go pick 

LimZ savLimZ 
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Instrução LimZMargin  
 

Estabelece e retorna o valor de configuração para detecção de erros quando a operação inicia em uma 

posição mais alta do que o valor de LimZ. 

 

Sintaxe 

(1) LimZMargin  LimZmargin 
(2) LimZMargin 

 

Parâmetros 

LimZmargin um valor de margem para detecção de erro de LimZ 

 

Valores de retorno 

Se o parâmetro for omitido, será retornado o valor atual de LimZMargin. 

 

Descrição 

Quando o comando Jump é executado, a Articulação 3 sobe até a posição estabelecida por LimZ.  No entanto, 

se a posição inicial da articulação for acima da posição de LimZ, ocorrerá um erro.  LimZmargin estabelece 

um valor de margem para detecção de erro.  O padrão é 0,02 mm. 

 

Nota 

Restabelecimento de LimZ para o padrão 

A reinicialização do controlador ou a execução dos comandos SFree, SLock, Motor On inicializará LimZ 

para o valor padrão. 

 

Veja também 

Função LimZMargin, LimZ 
 

Exemplo de instrução LimZ 

A seguir um exemplo de uso de LimZMargin na operação de Jump. 

 
Function main 

    LimZ -10            'Define o valor padrão de LimZ 

    LimZMargin 0.03     'Define 0,03 mm para a margem de detecção de erro de LimZ 

    Jump P1             'Movimento horizontal com -10 na execução de Jump 

    Jump P2 LimZ -20    'Movimento horizontal com -20 na execução de Jump 

    Jump P3             'Movimento horizontal com -10 na execução de Jump 
Fend 
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Função LimZMargin 
 

Retorna a configuração atual de LimZMargin. 

 

Sintaxe 

LimZMargin 
 

Valores de retorno 

Número real contendo a configuração atual de LimZMargin. 

 

Veja também 

Instrução LimZMargin, Instrução LimZ 
 

Exemplo de função LimZ 

 

Real savLimzMargin 

 

savLimzZMargin = LimZMargin 

LimZMargin 0.03 

Jump pick 

LimZ savLimZMargin 
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Instrução Line Input 
 

Lê os dados de entrada de uma linha e atribui os dados a uma variável string. 

 

Sintaxe 

Line Input  stringVar$ 
 

Parâmetros 

stringVar$ Um nome de variável string. (A variável string deve terminar com o caractere $). 

 

Descrição 

Line Input lê os dados de entrada de uma linha do dispositivo de visualização e os atribui os dados à variável 

string usada na instrução Line Input.  Quando a instrução Line Input está pronta para receber dados do 

usuário, um prompt “?” é exibido no dispositivo de visualização.  A linha de dados de entrada após o prompt 

é então recebida como o valor para a variável string. Depois de inserir a linha de dados, pressione a tecla 

[ENTER]. 

 

Veja também 

Input, Input #, Line Input#, ParseStr 
 

Exemplo de instrução Line Input 

O exemplo abaixo mostra o uso de Line Input. 
 

Function Main 

    String A$ 

    Line Input A$  'Lê uma linha de dados de entrada em A$ 
    Print A$ 

Fend 

 

Execute o programa acima usando a tecla F5 ou o menu Run da tela principal do EPSON RC+. A sessão 

de execução resultante será como segue: 
 

?A, B, C 

A, B, C 
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Instrução Line Input # 
 

Lê os dados de uma linha de um arquivo, porta de comunicação, banco de dados ou do dispositivo. 

 

Sintaxe 

Line Input  #portNumber, stringVar$ 
 

Parâmetros 

portNumber O número de ID que representa um arquivo, uma porta de comunicação, um banco de 

dados ou um dispositivo. 

O número do arquivo pode ser especificado nas instruções ROpen, WOpen e AOpen. 

O número da porta de comunicação pode ser especificado nas instruções OpenCom 

(RS232) e OpenNet (TCP/IP). 

O número do banco de dados pode ser especificado na instrução OpenDB. 

 Os números inteiros de ID do dispositivo são os seguintes. 

21 RC+ 

23 OP 

24 TP (somente TP1) 

20 TP3 

stringVar$ Uma variável string. (As variáveis de string devem terminar com o caractere $). 

 

Descrição 

Line Input # lê os dados de string de uma linha do dispositivo especificado com o parâmetro portNumber e 

atribui os dados à variável string stringVar$. 
 

Veja também 

Input, Input #, Line Input 
 

Exemplo de instrução Line Input# 

Este exemplo recebe os dados da string da porta de comunicação número 1 e os atribui à variável string A$. 

 
Function lintest 

    String a$ 

    Print #1, "Please input string to be sent to robot" 

    Line Input #1, a$ 

    Print "Value entered = ", a$ 

Fend 
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Função LJM 
 

Retorna os dados de ponto com os sinalizadores de orientação convertidos para permitir o movimento mínimo 

da articulação ao mover para um ponto especificado baseado no ponto de referência.  

 

Sintaxe 

LJM (Point [, refPoint [, orientationFlag] ]) 
 

Parâmetros 

Point Especifica os dados de ponto. 

refPoint Especifica os dados de ponto de referência .  Quando este é omitido, o ponto de 

referência é a posição atual (Here). 

orientationFlag  

Robô de 6 eixos 1: Converte a orientação do punho (sinalizador Wrist), J4Flag, J6Flag ou J1Flag 

para que a Articulação 4 tenha o movimento mais curto.  Esta é a configuração 

padrão quando “orientationFlag” é omitido. 

 2: Converte o sinalizador J4Flag ou J6Flag.  

 3: Converte a orientação do punho (sinalizador Wrist), J4Flag, J6Flag ou J1Flag 

para que a Articulação 5 tenha o movimento mais curto. 

 4: Converte a orientação do punho (sinalizador Wrist), J4Flag, J6Flag ou J1Flag 

para que a Articulação 6 tenha o movimento mais curto. 

 

“orientation 

Flag” 

Orientação 

da mão 

Orientação 

do cotovelo 

Orientação 

do punho 
J1Flag J4Flag J6Flag 

Ordem de 

prioridade do 

eixo com o 

movimento 

mais curto 

1 - - ✓ ✓ ✓ ✓ J4 

2 - - - ✓ ✓ ✓ - 

3 - - ✓ ✓ ✓ ✓ J5 

4 - - ✓ ✓ ✓ ✓ J6 

Nota: A orientação de “-” é a mesma que a orientação especificada por “refPoint”. 

 

Série RS 1: Converte a orientação da mão (Sinalizador Hand), J1Flag ou J2Flag.  Esta é a 

configuração padrão quando “orientationFlag” é omitido. 

 2: Converte a orientação da mão (Sinalizador Hand), J1Flag ou J2Flag.  Impede 

que o eixo U se mova fora da faixa de movimento quando da conversão de 

“orientationFlag”. 

Série N2 1: Converte para a postura com mínimo movimento da articulação na ordem de 

prioridade da Articulação 1 e Articulação 5.  As posturas alvo são a orientação 

da mão (Sinalizador Hand), a orientação do cotovelo (Sinalizador Elbow), a 

orientação do punho (Sinalizador Wrist), J4Flag e J6Flag.  A orientação do 

cotovelo (Sinalizador Elbow) é sempre a orientação acima do cotovelo.  Esta é 

a configuração padrão quando “orientationFlag” é omitido. 

 2: Converte para a postura com mínimo movimento da articulação na ordem de 

prioridade da Articulação 1 e Articulação 4.  As posturas alvo são a orientação 

da mão (Sinalizador Hand), a orientação do cotovelo (Sinalizador Elbow), a 

orientação do punho (Sinalizador Wrist), J4Flag e J6Flag.  A orientação do 

cotovelo (Sinalizador Elbow) é sempre a orientação ascendente. 

 3: Converte a orientação do punho (sinalizador Wrist), J4Flag e J6Flag para que a 

Articulação 4 tenha o movimento mais curto. 

 4: Converte o sinalizador J4Flag e J6Flag. 
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 5: Muda a orientação da mão especificada por “refPoint” para uma orientação diferente 

(Sinalizador Hand).  Converte a orientação do punho (sinalizador Wrist), J4Flag, 

J6Flag ou J1Flag para que a Articulação 5 tenha o movimento mais curto.  As 

posturas alvo são a orientação da mão (Sinalizador Hand), a orientação do cotovelo 

(Sinalizador Elbow), a orientação do punho (Sinalizador Wrist), J4Flag e J6Flag.  A 

orientação do cotovelo (Sinalizador Elbow) é sempre a orientação acima do 

cotovelo. 

 6: Muda a orientação da mão especificada por “refPoint” para uma orientação diferente 

(Sinalizador Hand).  Converte a orientação do punho (sinalizador Wrist), J4Flag, 

J6Flag ou J1Flag para que a Articulação 4 tenha o movimento mais curto.  As 

posturas alvo são a orientação da mão (Sinalizador Hand), a orientação do cotovelo 

(Sinalizador Elbow), a orientação do punho (Sinalizador Wrist), J4Flag e J6Flag.  A 

orientação do cotovelo (Sinalizador Elbow) é sempre a orientação ascendente. 

 7: Muda a orientação do cotovelo para abaixo da orientação do cotovelo (Sinalizador 

Elbow) .   Para que o movimento seja o mais curto, converte a orientação do punho 

(sinalizador Wrist), J4Flag e J6Flag na ordem de prioridade da Articulação 1 e 

Articulação 5.  As posturas alvo são a orientação da mão (Sinalizador Hand), a 

orientação do cotovelo (Sinalizador Elbow), a orientação do punho (Sinalizador 

Wrist), J4Flag e J6Flag.  

 8: Muda a orientação do cotovelo para abaixo da orientação do cotovelo (Sinalizador 

Elbow) .   Para que seja o movimento mais curto, converte a orientação do punho 

(sinalizador Wrist), J4Flag e J6Flag na ordem de prioridade da Articulação 1 e 

Articulação 4.   As posturas alvo são a orientação da mão (Sinalizador Hand), a 

orientação do cotovelo (Sinalizador Elbow), a orientação do punho (Sinalizador 

Wrist), J4Flag e J6Flag. 

“orientation 

Flag” 

Orientação 

da mão 

Orientação 

do cotovelo 

Orientação 

do punho 
J4Flag J6Flag 

Ordem de prioridade do 

eixo com o movimento 

mais curto 

1 ✓ 1 ✓ ✓ ✓ J1> J5 

2 ✓ 1 ✓ ✓ ✓ J1> J4 

3 - - ✓ ✓ ✓ J4 

4 - - - ✓ ✓ - 

5 2 1 ✓ ✓ ✓ J4 

6 2 1 ✓ ✓ ✓ J5 

7 ✓ 3 ✓ ✓ ✓ J1> J5 

8 ✓ 3 ✓ ✓ ✓ J1> J4 

Nota: A orientação de “-” é a mesma que a orientação especificada por “refPoint”. 

*1: Orientação acima do cotovelo 

*2: A orientação da mão é diferente da orientação especificada por “refPoint”.  

*3: Orientação abaixo do cotovelo 

Série N6 1: Converte a orientação do punho (sinalizador Wrist), J4Flag e J6Flag para que a 

Articulação 4 tenha o movimento mais curto.  Esta é a configuração padrão quando 

“orientationFlag” é omitido. 

 2: Converte o sinalizador J4Flag e J6Flag. 

 3: Converte a orientação do punho (sinalizador Wrist), J4Flag, J6Flag ou J1Flag para 

que a Articulação 5 tenha o movimento mais curto. 

 4: Converte a orientação do punho (sinalizador Wrist), J4Flag, J6Flag ou J1Flag para 

que a Articulação 6 tenha o movimento mais curto. 

Nota: A orientação de “-” é a mesma que a orientação especificada por “refPoint”. 

  

“orientation 

Flag” 

Orientação 

da mão 

Orientação 

do cotovelo 

Orientação 

do punho 
J1Flag J4Flag J6Flag 

Ordem de prioridade do 

eixo com o movimento 

mais curto 

1 - - ✓ ✓ ✓ ✓ J4 

2 - - - ✓ ✓ ✓ - 

3 - - ✓ ✓ ✓ ✓ J5 

4 - - ✓ ✓ ✓ ✓ J6 
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Descrição 

Quando o robô de 6 eixos ou da série N se move para um ponto calculado como por exemplo, pelas 

compensações de palete ou relativas, a parte do punho pode girar para uma direção não pretendida.  O cálculo 

do ponto acima não depende dos modelos do robô e resulta em um movimento sem converter o sinalizador 

do ponto necessário. 

A função LJM pode ser usada para converter o sinalizador do ponto para impedir a rotação não pretendida 

do punho.  

Para o robô da série N, também é possível reduzir o tempo de ciclo e omitir o ensino do ponto de evitação, 

que é necessário para os robôs de 6 eixos, mudando o Sinalizador Hand e o Sinalizador Elbow. 

Quando o robô da série RS se move para um ponto calculado como por exemplo, pelas compensações de 

palete ou relativas, o Braço 1 pode girar em uma direção não pretendida.  A função LJM pode ser usada para 

converter o sinalizador do ponto para impedir a rotação não pretendida do Braço 1.  

Além disso, o eixo U de um robô da série RS pode sair da faixa de movimento quando o sinalizador de 

orientação é convertido, o que causará um erro.  

Para evitar esse erro, a função LJM ajusta o ângulo alvo do eixo U para que ele fique dentro da faixa de 

movimento.  Isto fica disponível quando se seleciona “2” para orientationFlag. 

Retorna o ponto especificado para todos os robôs, exceto os robôs de 6 eixos, da série N e da série RS. 

 

Nota 

A omissão do ponto de referência e o processamento paralelo 

Não é possível usar a omissão do ponto paralelo e o processamento paralelo juntos em um comando de 

movimento como este: 
Go LJM(P10)  ! D10; MemOn 1 !   

Certifique-se de mudar o programa da seguinte forma: 
P999 = Here 

Go LJM(P10,P999) ! D10; MemOn 1 ! 

orientationFlag para a série N2 

- orientationFlag 1, 2: 

Para encurtar o tempo de ciclo, selecione orientationFlag 1 ou 2. 

Como a postura tem um movimento mínimo da Articulação 1, o tempo de ciclo pode ser o mais curto na 

maior parte do movimento.   

Para reduzir o movimento da Articulação 5, selecione orientationFlag 1.   

Para reduzir o movimento da Articulação 4, selecione orientationFlag 2.  

- orientationFlag 3, 4: 

Use estes sinalizadores se quiser mudar a orientação de referência, a orientação da mão e a orientação do 

cotovelo. 

Use estes sinalizadores se quiser usá-los da mesma maneira que os sinalizadores para os robôs de 6 eixos 

verticais.  

orientationFlag 3 é o mesmo que orientationFlag 1 dos robôs de 6 eixos verticais. 

orientationFlag 4 é o mesmo que orientationFlag 2 dos robôs de 6 eixos verticais. 

- orientationFlag 5, 6: 

Se a mão colidir com as paredes periféricas durante a operação, selecione orientationFlag 5 ou 6. 

Como a mão passa na vizinhança do ponto de origem do robô, este pode mover-se com menos 

possibilidade de colidir com obstáculos.  

Para reduzir o movimento da Articulação 5, selecione orientationFlag 5.   

Para reduzir o movimento da Articulação 4, selecione orientationFlag 6.  

- orientationFlag 7, 8: 

Para ter uma orientação abaixo do cotovelo, selecione orientationFlag 7 ou 8. 

Dependendo do movimento, o robô passa na vizinhança da origem como orientationFlag 5 e 

orientationFlag 6.  Portanto, o robô pode mover-se com menos possibilidade de colidir com obstáculos, 

se estes estiverem localizados ao redor do robô. 

Para reduzir o movimento da Articulação 5, selecione orientationFlag 7.   

Para reduzir o movimento da Articulação 4, selecione orientationFlag 8. 

localNumber 

Os números locais dos pontos retornados pela função LJM são os mesmos que os da “Expressão de ponto”. 
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Veja também 

Pallet 
 

Exemplo de função LJM 

Function main 
 Integer i, j 
 
 P0 = XY(300, 300, 300, 90, 0, 180) 
 P1 = XY(200, 280, 150, 90, 0, 180) 
 P2 = XY(200, 330, 150, 90, 0, 180) 
 P3 = XY(-200, 280, 150, 90, 0, 180) 
 
 Pallet 1, P1, P2, P3, 10, 10 
 
 Motor On 
 Power High 
 Speed 50; Accel 50, 50 
 SpeedS 1000; AccelS 5000 
 
 Go P0 
 P11 = P0 -TLZ(50) 
 
 For i = 1 To 10 
   For j = 1 To 10 
    'Especifica os pontos 
    P10 = P11 'Ponto de afastamento  
   P12 = Pallet(1, i, j) 'Ponto alvo  
   P11 = P12 -TLZ(50) 'Ponto de aproximação inicial  
   'Conversão de cada ponto para LJM 
   P10 = LJM(P10) 
   P11 = LJM(P11, P10) 
   P12 = LJM(P12, P11) 
   'Executa o movimento 
    Jump3 P10, P11, P12 C0 
  Next 
 Next 
Fend 
 
Function main2 
 P0 = XY(300, 300, 300, 90, 0, 180) 
 P1 = XY(400, 0, 150, 90, 0, 180) 
 P2 = XY(400, 500, 150, 90, 0, 180) 
 P3 = XY(-400, 0, 150, 90, 0, 180) 
 Pallet 1, P1, P2, P3, 10, 10 
 
 Motor On 
 Power High 
 Speed 50; Accel 50, 50 
 SpeedS 1000; AccelS 5000 
 
 Go P0 
 
 Do 
  ‘ Especifica os pontos 
  P10 = Here -TLZ(50) 'Ponto de afastamento 
  P12 = Pallet(1, Int(Rnd(9)) + 1, Int(Rnd(9)) + 1) 'Ponto alvo 
  P11 = P12 -TLZ(50) 'Ponto de aproximação 
inicial 
 
  If TargetOK(P11) And TargetOK(P12) Then 'Verificação do 
ponto 
  ‘ Conversão de cada ponto para LJM 
  P10 = LJM(P10) 
  P11 = LJM(P11, P10) 
  P12 = LJM(P12, P11) 
  'Executa o movimento 
   Jump3 P10, P11, P12 C0 
  EndIf 
  Loop 
Fend 
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Instrução LoadPoints 
 

Carrega um arquivo de pontos para a área de memória de pontos do robô atual. 

 

Sintaxe 

LoadPoints fileName [,Merge] 
 

Parâmetros 

fileName Expressão em string contendo o arquivo específico a ser carregado na área de 

memória de pontos do robô atual.  A extensão deve ser. PTS.  O arquivo deve existir 

no projeto atual para o robô atual.  

Você não pode especificar um caminho de arquivo e o nome do arquivo não é 

afetado por ChDisk.  Veja ChDisk para detalhes. 

Merge Opcional.  Se fornecido, então os pontos atuais não são apagados antes de os novos 

pontos serem carregados.  Os pontos do arquivo são adicionados aos pontos atuais.  

Se um ponto existir no arquivo, ele substituirá o ponto da memória. 
 

Descrição 

LoadPoints carrega os arquivos de pontos do disco para a área de memória principal do controlador do robô 

atual. 

 

Use Merge para combinar arquivos de pontos.  Por exemplo, você pode ter um arquivo de pontos principal 

que inclua pontos para locais, estacionamento, etc. na faixa de 0 a 100.  Então, use Merge para carregar 

outros arquivos de pontos para cada peça que esteja sendo executada sem apagar os pontos comuns. A faixa 

pode ser de 101 a 999. 

 

Erros potenciais 

Não é possível especificar um caminho 

Se fileName contiver um caminho, ocorrerá um erro.  Apenas um nome de arquivo no projeto atual pode 

ser especificado. 

O arquivo não existe 

Se fileName não existir, ocorrerá um erro. 

O arquivo de pontos não é para o robô atual 

Se fileName não for um arquivo de pontos para o robô atual, será emitido o seguinte erro: Arquivo de 

pontos não encontrado para o robô atual.  Para corrigir isto, adicione o arquivo de pontos ao robô no editor 

Project, ou execute SavePoints ou ImportPoints. 

 

Veja também 

ImportPoints, Robot, SavePoints 
 

Exemplo de instrução LoadPoints 

Function main 

  ' Carregar os pontos em comum para o robô atual 
  LoadPoints "R1Common.pts" 

 

  ' Mesclar os pontos para o modelo de peça 1 
  LoadPoints "R1Model1.pts", Merge 

 

  Robot 2 

  ' Carregar o arquivo de pontos para o robô 2 
  LoadPoints "R2Model1.pts"  

 

Fend 
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Instrução Local  
 

Define e exibe os sistemas de coordenadas locais. 

 

Sintaxe 

(1)  Local localNumber,  ( pLocal1 : pBase1 ), ( pLocal2 : pBase2 ) [, { L | R } ] [, BaseU ] 
(2)  Local localNumber, pCoordinateData 
(3)  Local localNumber, pOrigin, [pXaxis], [pYaxis], [ { X | Y } ] 
(4)  Local localNumber 
 

Parâmetros 

localNumber O número do sistema de coordenadas locais. Pode ser definido um total de 15 sistemas 

de coordenadas locais (de valor inteiro de 1 a 15). 

pLocal1, pLocal2 Variáveis de ponto com dados de ponto no sistema de coordenadas local. 

pBase1, pBase2 Variáveis de dados de ponto no sistema de coordenadas base. 

L | R Opcional.  Alinha a origem local aos pontos base da esquerda (primeiros) ou da direita 

(últimos). 

BaseU Opcional. Quando fornecido, as coordenadas do eixo U estão no sistema de 

coordenadas base.  Quando omitido, as coordenadas do eixo U estão no sistema de 

coordenadas local. 

pCoordinateData Dados de ponto que representam os dados de coordenada da origem e direção. 

pOrigin Expressão em número inteiro que representa o ponto de origem usando o sistema de 

coordenadas do robô. 

pXaxis Opcional.  Expressão em número inteiro que representa um ponto ao longo do eixo X 

usando o sistema de coordenadas do robô se for especificado o alinhamento de X. 

pYaxis Opcional.  Expressão em número inteiro que representa um ponto ao longo do eixo Y 

usando o sistema de coordenadas do robô se o alinhamento de Y for especificado. 

X | Y Se for especificado o alinhamento de X, então pXaxis fica no eixo X do local.  O eixo 

Y e o eixo Z são calculados de modo a ficarem ortogonais a X no plano que é criado 

pelos 3 pontos locais.  Se for especificado o alinhamento de Y, então pYaxis fica no 

eixo Y do local.  O eixo X e o eixo Z são calculados de modo a ficarem ortogonais a 

Y no plano que é criado pelos 3 pontos locais. 

 

Descrição 

(1)  A instrução Local define um sistema de coordenadas local especificando 2 pontos, pLocal1 e pLocal2, 

contidos nela que coincidem com dois pontos, pBase1 e pBase2, contidos no sistema de coordenadas 

base.  

 

Exemplo: 

Local 1, (P1:P11), (P2:P12) 

 

P1 e P2 são pontos do sistema de coordenadas local.  P11 e P12 são pontos do sistema de coordenadas 

base. 

 

Se a distância entre os dois pontos especificados no sistema de coordenadas local não for igual àquela 

entre os dois pontos especificados no sistema de coordenadas base, o plano XY do sistema de 

coordenadas local é definido na posição onde o ponto médio entre os dois pontos especificados no sistema 

de coordenadas local coincide com aquele entre os dois pontos especificados no sistema de coordenadas 

base. 

 

Similarmente, o eixo Z do sistema de coordenadas local é definido na posição onde os pontos médios 

coincidem entre si. 
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(2)  Define um sistema de coordenadas local especificando a origem e os ângulos de rotação dos eixos com 

relação ao sistema de coordenadas base. 

 
Exemplo: 

Local 1, XY(x, y, z, u) 

Local 1, XY(x, y, z, u, v, w) 

Local 1, P1 

 
(3)  Define um sistema de coordenadas local 3D especificando o ponto de origem, o ponto do eixo x e o ponto 

do eixo y.  São usadas somente as coordenadas X, Y e Z de cada ponto.  As coordenadas U, V e W são 

ignoradas.  Quando é usado o parâmetro de alinhamento de X, então pXaxis está no eixo X do local e de 

coordenadas e somente a coordenada Z de pYaxis é usada.  Quando é usado o parâmetro de alinhamento 

de Y, então pYaxis está no eixo Y do local e somente a coordenada Z do pXaxis é usada. 

 

Exemplo: 
Local 1, P1, P2, P3 

Local 1, P1, P2, P3, X 

Local 1, P1, P2, P3, Y 

 

(4)  Exibe as configurações locais especificadas. 

 

Uso dos parâmetros L e R 

Embora a instrução Local basicamente use os pontos médios para posicionar os eixos de seu sistema de 

coordenadas local conforme descrito acima, você pode opcionalmente especificar o local à esquerda ou à 

direita usando os parâmetros L e R. 

 
Local à esquerda 
O local à esquerda define um sistema de coordenadas local especificando o ponto pLocal1 correspondente 

ao ponto pBase1 no sistema de coordenadas base (a direção do eixo Z está incluída). 

 

Local à direita 
O local à direita define um sistema de coordenadas local especificando o ponto pLocal2 correspondente ao 

ponto pBase2 no sistema de coordenadas base (a direção do eixo Z está incluída). 

 

Uso do parâmetro BaseU 

Se o parâmetro BaseU for omitido, então o eixo U do sistema de coordenadas local é automaticamente 

corrigido de acordo com os valores das coordenadas X e Y dos 4 pontos especificados.  Portanto, os 2 pontos 

do sistema de coordenadas base podem inicialmente ter qualquer valor de coordenada U. 

 

É possível que se deseje corrigir o eixo U do sistema de coordenadas local com base nos valores da 

coordenada U dos dois pontos no sistema de coordenada base, em lugar de o mesmo ser corrigido 

automaticamente (por exemplo, corrigir o eixo de rotação através do ensino).  Para isso, forneça o parâmetro 

BaseU. 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

ArmSet, Base, ECPSet, LocalClr, TLSet, Where 
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Exemplos de instrução Local 

Abaixo estão alguns exemplos da janela Command: 

 

Local alinhado à esquerda: 

 
> p1 = 0, 0, 0, 0/1 

> p2 = 100, 0, 0, 0/1 

> p11 = 150, 150, 0, 0 

> p12 = 300, 150, 0, 0 

> local 1, (P1:P11), (P2:P12), L 

> p21 = 50, 0, 0, 0/1 

> go p21 

 

Local definido com apenas o ponto de origem: 

 
> local 1, 100, 200, -20, 0 

 

Local definido com apenas o ponto de origem girado em 45 graus em relação ao eixo X: 

 
> local 2, 50, 200, 0, 0, 45, 0 

 

Local 3D com p2 alinhado ao eixo X do local: 

 
> local 3, p1, p2, p3, x 

 

Local 3D com p3 alinhado ao eixo Y do local: 

 
> local 4, p1, p2, p3, y 
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Função Local  
 
Retorna os dados do sistema de coordenadas local especificado como um ponto. 

 

Sintaxe 

Local(localNumber) 
 

Parâmetros 

localNumber Número do sistema de coordenadas local (número inteiro de 1 a 15) usando uma 

expressão ou valor numérico. 

 

Valores de retorno 

Dados do sistema de coordenadas local especificado como dados de ponto. 

 

Veja também 

Instrução Local 
 

Exemplo de função Local 

 
P1 = Local(1) 
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Instrução LocalClr 
 

Apaga (anula a definição) um sistema de coordenadas local. 

 

Sintaxe 

LocalClr  localNumber 
 

Parâmetros 

localNumber Expressão em número inteiro que representa qual dos 15 locais (número inteiro de 1 a 

15) deve ser apagado (anulado).   

 

Descrição 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

Arm, ArmSet, ECPSet, Local, Tool, TLClr, TLSet 
 

Exemplo de instrução LocalClr 

 
LocalClr 1 
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Função LocalDef 
 

Retorna o estado da definição do local. 

 

Sintaxe 

LocalDef (localCoordinateNumber) 
 

Parâmetros 

localCoordinateNumber Expressão em número inteiro que representa de qual coordenada local deve ser 

retornado o estado. 

 

Valores de retorno 

True se o local especificado foi definido, do contrário, False. 

 

Veja também 

Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLClr, TLSet 
 

Exemplo de função LocalDef 

 
Function DisplayLocalDef(localNum As Integer) 

 

   If LocalDef(localNum) = False Then 

      Print "Local ", localNum, "is not defined" 

   Else 

      Print "Local 1: ", 

      Print Local(localNum) 

   EndIf 

Fend 
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Função Lof 
 

Verifica se a porta RS-232 ou TCP/IP especificada tem linhas de dados em seu buffer. 

 

Sintaxe 

Lof ( fileNumber em número inteiro) 
 

Parâmetros 

fileNumber Um número especificado com a instrução OpenCom (RS-232C) ou OpenNet 

(TCP/IP). 

 

Valores de retorno 

O número de linhas de dados no buffer. Se não houver nenhum dado no buffer, Lof retorna “0”. 

 

Descrição 

A função Lof verifica se a porta especificada recebeu ou não linhas de dados. Os dados recebidos são 

armazenados no buffer independentemente da instrução Input#.  

Você pode aguardar o valor de retorno da função Lof executando Wait. 

 

Nota 

Se estiver usando a porta PC COM (1001 a 1008), você não poderá usar a função Lof com o comando 

Wait. 

 

Veja também 

ChkCom, ChkNet, Input#, Wait 
 

Exemplo de função Lof 

Este exemplo da janela Command imprime o número de linhas de dados recebidas através da porta de 

comunicação número 1. 

 
>print lof(1) 

 5 

> 
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Instrução LogIn 
 

Faz login no EPSON RC+ 6.0 como outro usuário. 

 

Sintaxe 

LogIn logID, password 
 

Parâmetros 

logID Expressão em string que contém a ID de login do usuário. 

password Expressão em string que contém a senha do usuário. 

 

Descrição 

Você pode utilizar a segurança do EPSON RC+ em sua aplicação.  Por exemplo, você pode exibir um 

menu que permite que diferentes usuários façam login no sistema.  Cada tipo de usuário pode ter seus 

próprios direitos de segurança.  Para mais detalhes sobre a segurança, consulte o Guia do Usuário do 

EPSON RC+. 

 

Quando você está executando programas no ambiente de desenvolvimento, o usuário antes de os programas 

serem iniciados será restaurado depois que os programas deixarem de ser executados. 

 

Quando a janela Operator está sendo executada no modo Auto, inicia-se a sessão na aplicação como um 

usuário convidado, a menos que Auto LogIn esteja habilitado, e nesse caso inicia-se a sessão na aplicação 

como usuário atual do Windows, se esse usuário estiver configurado no sistema EPSON RC+. 

 

Nota 

Este comando só funcionará se a opção Security estiver ativada. 

 

Veja também 

Função GetCurrentUser$ 
 

Exemplo de instrução Login 

 

Integer errCode 

errCode = LogIn("operator", "oprpass") 
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Instrução Long 
 

Declara variáveis do tipo inteiro longo. (número inteiro de 4 bytes). 

 

Sintaxe 

Long  varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar como do tipo Long. 

subscripts Opcional.  As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões.  A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

A instrução Long é usada para declarar variáveis como do tipo longo. As variáveis do tipo longo podem 

conter números inteiros com valores entre -2.147.483,648 a 2.147.483.647.  As variáveis locais devem ser 

declaradas no início de uma função.  As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Real, Short, String, UByte, UInt32, UInt64, 
UShort 

 

Exemplo de instrução Long 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis como longas usando Long. 

 
Function longtest 

    Long A(10)         'Array de uma dimensão do tipo longo 

    Long B(10, 10)     'Array de duas dimensões do tipo longo 

    Long C(5, 5, 5)    'Array de três dimensões do tipo longo 
    Long var1, arrayVar(10) 

    Long i 

    Print "Please enter a Long Number" 

    Input var1 

    Print "The Integer variable var1 = ", var1 

    For i = 1 To 5 

        Print "Please enter a Long Number" 

        Input arrayVar(i) 

        Print "Value Entered was ", arrayVar(i) 

    Next I 

Fend 
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Função LSet$ 
 

Retorna a string especificada com espaços finais anexados até a extensão especificada. 

 

Sintaxe 

LSet$ (string, length) 
 

Parâmetros 

string  Expressão em string. 

length Expressão em número inteiro na extensão total da string retornada. 

 

Valores de retorno 

String especificada com espaços finais anexados. 

 

Veja também 

RSet$, Space$ 
 

Exemplo de função LSet$ 

 
temp$ = "123" 

temp$ = LSet$(temp$, 10)  ' temp$ = "123       " 
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Função LShift  
 

Desloca os dados numéricos para a esquerda conforme o número de bits especificado pelo usuário. 

 

Sintaxe 

LShift(number, shiftBits) 
 

Parâmetros 

number Expressão em número inteiro a ser deslocada.  

shiftBits O número de bits (número inteiro de 0 a 31) que onumber será deslocado para a 

esquerda. 

 

Valores de retorno 

Retorna um resultado numérico igual ao valor de number depois de deslocar o número de shiftBits para a 

esquerda. 

 

Descrição 

LShift desloca os dados numéricos especificados (number) para a esquerda (em direção a um dígito de ordem 

mais alta) de acordo com o número de bits especificado (shiftBits).  Os bits de ordem inferior deslocados são 

substituídos por 0. 

 

A explicação mais simples para LShift é que ele simplesmente retorna o resultado de number * 2 shiftBits.  

 

Nota 

Tipos de dados numéricos: 

O dado numérico (number) pode ser qualquer tipo de dado numérico válido.  LShift funciona com os 

seguintes tipos de dados: Byte, duplo, Int64, número inteiro, longo, real, curto, UByte, UInt32, UShort 

UShort. 

 

Veja também 

And, LShift64, Not, Or, RShift, RShift64, Xor 
 

Exemplo de função LShift 

 
Function lshiftst 

    Integer i 

    Integer num, snum 

    num = 1 

    For i = 1 to 10 

         Print "i =", i 

         snum = LShift(num, i) 

         Print "The shifted num is ", snum 

    Next i 

Fend 

 

Alguns outros exemplos de resultados da instrução LShift pela janela Command. 

 
> Print LShift(2,2) 

8 

> Print LShift(5,1) 

10 

> Print LShift(3,2) 

12 

>  
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Função LShift64 
 

Desloca os dados numéricos para a esquerda conforme o número de bits especificado pelo usuário. 

 

Sintaxe 

LShift64(number, shiftBits) 
 

Parâmetros 

number Expressão em número inteiro a ser deslocada.  

shiftBits O número de bits (número inteiro de 0 a 63) que onumber será deslocado para a 

esquerda. 

 

Valores de retorno 

Retorna um resultado numérico igual ao valor de number depois de deslocar o número de shiftBits para a 

esquerda. 

 

Descrição 

LShift64 desloca os dados numéricos especificados (number) para a esquerda (em direção a um dígito de 

ordem superior) de acordo com o número de bits especificado (shiftBits).  Os bits de ordem inferior 

deslocados são substituídos por 0. 

 

A explicação mais simples para LShift64 é que ele simplesmente retorna o resultado de number * 2 shiftBits.  

 

Nota 

Tipos de dados numéricos: 

O dado numérico (number) pode ser qualquer tipo de dado numérico válido.  LShift64 funciona com os 

seguintes tipos de dados: Int64 e UInt64. 

 

Veja também 

And, LShift, Not, Or, RShift, RShift64, Xor 
 

Exemplo de função LShift64 

 
Function lshiftst 

    Int64 i 

    Int64 num, snum 

    num = 1 

    For i = 1 to 10 

         Print "i =", i 

         snum = LShift64(num, i) 
         Print "The shifted num is ", snum 

    Next i 

Fend 

 

Alguns outros exemplos de resultados da instrução LShift64 pela janela Command. 

 
> Print LShift64(2,2) 
8 

> Print LShift64(5,1) 
10 

> Print LShift64(3,2) 
12 

> 
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Função LTrim$ 
 

Retorna uma string igual à especificada sem espaços iniciais. 

 

Sintaxe 

LTrim$ (string) 
 

Parâmetros 

string  Expressão em string. 

 

Valores de retorno 

String especificada com espaços iniciais removidos. 

 

Veja também 

RTrim$, Trim$ 
 

Exemplo de função LTrim$ 

 

str$ = "Data" 

str$ = LTrim$(str$)  ' str$ = "data  " 
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Operador Mask 
 

Máscara de bits para expressão da condição da instrução Wait. 

 

Sintaxe 

Wait expr1 Mask exrp2 
 

Parâmetros 

expr1 Qualquer entrada de expressão de condição válida para Wait. 

expr2 Qualquer expressão válida que retorne um resultado numérico. 

 

Descrição 

O operador Mask é uma instrução And bitwise para expressões de condição válidas para a instrução Wait.   

 

Veja também 

Wait 
 

Exemplo do operador Mask 

 

' Aguardar que os 3 bits menos significativos da porta de entrada 0 sejam iguais a 1 
Wait In(0) Mask 7 = 1   
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Instrução MCal 
 

Executa a calibração da máquina para robôs com codificadores incrementais. 

 

Sintaxe 

MCal 
 

Descrição 

É necessário calibrar os robôs que têm codificadores incrementais. Essa calibração deve ser executada 

depois de ligar a energia principal. Se você tentar executar um comando de movimento, ou qualquer 

comando que requeira os dados da posição atual, sem antes executar a calibração da máquina, ocorrerá um 

erro. 

 

A calibração da máquina é executada de acordo com a ordem da articulação móvel que é especificada com 

o comando MCordr.  O valor padrão do comando MCordr no momento do envio difere de modelo para 

modelo portanto, consulte o manual do manipulador apropriado para obter detalhes. 

 

Erros potenciais 

Tentativa de execução de um comando de movimento sem antes executar Mcal 

Se você tentar executar um comando de movimento, ou qualquer comando que requeira os dados da 

posição atual (p. ex., instrução Plist*), sem antes executar a calibração da máquina, ocorrerá um erro. 

Robôs com codificador absoluto 

Os robôs que têm codificador absoluto não necessitam de MCAL. 

 

Nota sobre a instalação do robô 

É necessário espaço para a articulação Z para voltar à posição de estacionamento 

Quando a articulação Z volta à posição de início, primeiro ela se movimenta para cima em seguida para 

baixo e se acomoda na posição de estacionamento.  Isto significa que é muito importante instalar 

corretamente o robô para haver espaço suficiente para que o braço estacione a articulação Z.  Recomenda-

se que seja deixado um espaço de 6 mm acima do limite superior. (Não instale ferramentas ou acessórios 

dentro de 6 mm acima do robô para que seja deixado espaço suficiente para o estacionamento adequado da 

articulação Z). 

 

Veja também 

Hofs, Home, Hordr, Mcorg, MCordr 
 

Exemplo de instrução MCal 

O exemplo a seguir é executado pela janela do monitor: 

 
> Motor On 

> Mcal 

> 
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Função MCalComplete  
 

Retorna o estado do comando MCal. 

 

Sintaxe 

MCalComplete 
 

Valores de retorno 

True se MCal foi completada com sucesso, do contrário, False. 

 

Veja também 

MCal 
 

Exemplo de função MCalComplete 

 

If Not MCalComplete Then 

    MCal 

EndIf 
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Instrução MCordr  
 

Especifica e exibe a ordem de movimento das articulações para o comando MCal de calibração da máquina. 

Só é necessário para robôs com codificadores incrementais. 
 

Sintaxe 

(1) MCordr  Step1, Step2, Step3, Step4 [, Step5] [, Step6] [, Step7] [, Step8] [, Step9] 
(2) MCordr   

 

Parâmetros 

Step1 Padrão de bits que informa quais eixos devem ser calibrados durante a primeira etapa do 

processo Mcal.  Qualquer número de eixos entre 0 a todos os 4 eixos podem ser calibrados 

durante a primeira etapa. Veja abaixo as definições do padrão de bits) 

Step2 Padrão de bits que informa quais eixos devem ser calibrados durante a segunda etapa do 

processo Mcal.  Qualquer número de eixos entre 0 a todos os 4 eixos podem ser calibrados 

durante a segunda etapa. Veja abaixo as definições do padrão de bits) 

Step3 Padrão de bits que informa quais eixos devem ser calibrados durante a terceira etapa do 

processo Mcal.  Qualquer número de eixos entre 0 a todos os 4 eixos podem ser calibrados 

durante a terceira etapa. Veja abaixo as definições do padrão de bits) 

Step4 Padrão de bits que informa quais eixos devem ser calibrados durante a quarta etapa do 

processo Mcal.  Qualquer número de eixos entre 0 a todos os 4 eixos podem ser calibrados 

durante a quarta etapa. Veja abaixo as definições do padrão de bits) 

Step5 Padrão de bits que informa quais eixos devem ser calibrados durante a quinta etapa do 

processo Mcal.  Qualquer número de eixos entre 0 a todos os 4 eixos podem ser calibrados 

durante a quinta etapa. Veja abaixo as definições do padrão de bits)  

Step6 Padrão de bits que informa quais eixos devem ser calibrados durante a sexta etapa do 

processo Mcal.  Qualquer número de eixos entre 0 a todos os 4 eixos podem ser calibrados 

durante a sexta etapa. Veja abaixo as definições do padrão de bits)  

Step7 Padrão de bits que informa quais eixos devem ser calibrados durante a sétima etapa do 

processo Mcal.  Qualquer número de eixos entre 0 a todos os 4 eixos podem ser calibrados 

durante a sétima etapa. Veja abaixo as definições do padrão de bits)  

Step8 Padrão de bits que informa quais eixos devem ser calibrados durante a oitava etapa do 

processo Mcal.  Qualquer número de eixos entre 0 a todos os 4 eixos podem ser calibrados 

durante a oitava etapa. Veja abaixo as definições do padrão de bits)  

Step9 Padrão de bits que informa quais eixos devem ser calibrados durante a nona etapa do processo 

Mcal.  Qualquer número de eixos entre 0 a todos os 4 eixos podem ser calibrados durante a 

nona etapa. Veja abaixo as definições do padrão de bits)  
 

Valores de retorno 

Exibe a ordem de calibração da máquina quando os parâmetros são omitidos. 
 

Descrição 

Depois de o sistema ser ligado, a instrução Mcal deve ser emitida antes de qualquer operação no braço do 

robô. Quando a instrução Mcal é emitida, cada um dos 4 eixos do robô se moverá para sua respectiva posição 

de calibração 
 

Especifica a ordem de movimento das articulações para o comando Mcal (isto é, define qual articulação 

voltará a posição de estacionamento primeiro, qual será calibrada em segundo lugar, terceiro lugar, etc.). 
 

A finalidade da instrução MCordr é permitir que o usuário mude a ordem de regresso à posição de 

estacionamento. A ordem de regresso à posição de estacionamento é dividida em 9 etapas separadas.  O 

usuário usa então MCordr para definir os eixos específicos que se moverão para a posição de calibração 

(executada com o comando Mcal) durante cada etapa.  É importante perceber que mais de uma articulação 

pode ser definida para mover-se para a posição de calibração durante uma única etapa.  Isto significa que 
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todos os quatro eixos podem possivelmente ser calibrados ao mesmo tempo.  No entanto, é recomendado que 

a articulação Z seja normalmente definida para mover-se para a posição de calibração primeiro (na etapa 1) 

e então permitir que os outros eixos sigam nas etapas subsequentes. (Veja as notas abaixo) 
 

A instrução MCordr espera que um padrão de bits seja definido para cada uma das 9 etapas. Como existem 4 eixos, 

a cada articulação é designado um bit específico.  Quando o bit é alto (1) (para uma etapa específica), então a 

articulação correspondente será calibrada.  Quando o bit é baixo (0), então a articulação correspondente não será 

calibrada durante aquela etapa.  Os padrões dos bits das articulações são designados como segue: 
 

Articulação: 1 2 3 4  
Número do bit: bit 0 bit 1 bit 2 bit 3  
Código binário: &B000001 &B000010 &B000100 &B001000  
      

Articulação: 5 6 7 8 9 
Número do bit: bit 4 bit 5 bit 6 bit 7 bit 8 
Código binário: &B010000 &B100000 &B1000000 &B10000000 &B100000000 

Notas 

Diferença entre MCordr e Hordr 

Embora à primeira vista os comandos Hordr e MCordr possam parecer muito similares, há uma diferença 

principal que é importante compreender.  O comando MCordr é usado para definir a ordem de calibração das 

articulações do robô (usado com Mcal), enquanto que Hordr é usado para definir a ordem de estacionamento 

das articulações (usado com o comando Home). 

Ordem padrão de MCal (configuração de fábrica) 

A ordem padrão de calibração das articulações definida em fábrica é que a articulação 3 voltará à posição de 

estacionamento na etapa 1.  As articulações 1, 2 e 4 voltarão todas à posição de estacionamento ao mesmo 

tempo na etapa 2. (As etapas 3 e 4 não são usadas na configuração padrão).  Os valores padrão de MCordr 

são os seguintes: 

 MCordr &B0100, &B1011, 0, 0 

A articulação Z normalmente deve ser calibrada primeiro 

O motivo para mover primeiro a articulação Z (e por si só) é permitir que as ferramentas sejam movidas 

acima da superfície de trabalho antes de começar qualquer movimento horizontal.  Isto ajudará a evitar que 

as ferramentas golpeiem algo na área de trabalho durante o processo de regresso à posição de estacionamento. 

Os valores de MCordr são mantidos 

Os valores da tabela MCordr são permanentemente salvos e não são alterados até que o usuário os altere ou 

o robô seja redefinido. 

 

Veja também 

MCal 
 

Exemplo de instrução MCordr 

Abaixo estão alguns exemplos da janela Monitor: 
 

Este exemplo define a ordem de calibração como J3 na primeira etapa, J1 na segunda etapa, J2 na terceira 

etapa e J4 na quarta etapa.  A ordem é especificada com valores binários. 
 

>mcordr  &B0100, &B0001, &B0010, &B1000 

 

Este exemplo define a ordem de calibração como J3 na primeira etapa, em seguida as articulações J1, J2 e 

J4 simultaneamente na segunda etapa.  A ordem é especificada com valores decimais. 
 

>mcordr  4, 11, 0, 0 

 

Este exemplo mostra a ordem de calibração atual em números decimais. 
 

>mcordr 

4, 11, 0, 0 

> 
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Função MCordr 
 
Retorna uma configuração de parâmetro de MCordr. 

 

Sintaxe 

MCordr (paramNumber) 
 

Parâmetros 

paramNumber Especifica o número de configuração de referência (números inteiros de 1 a 9) por 

meio de uma expressão ou valor numérico. 

 

Valores de retorno 

Retorna valores binários (números inteiros) que representam a articulação do número de configuração 

especificado para executar a calibração da máquina. 

 

Descrição 

Retorna a ordem de movimento da articulação para executar a calibração da máquina por meio de Mcal. 

 

Veja também 

MCal 
 

Exemplo de função MCordr 

Este exemplo usa a função MCordr em um programa: 

 
Integer a 

a = MCordr(1) 
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Função MemIn 
 

Retorna o estado da porta de I/O de memória especificada.  Cada porta contém 8 bits de de memória. 

 

Sintaxe 

MemIn(portNumber) 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro representando os bytes de I/O de memória. 

 

Valores de retorno 

Retorna um valor em número inteiro entre 0 e 255.  O valor de retorno é 8 bits, com cada bit correspondendo 

a 1 bit de I/O de memória. 

 

Descrição 

A instrução MemIn proporciona a habilidade de examinar o valor de 8 bits de I/O de memória ao mesmo 

tempo.  A instrução MemIn pode ser usada para armazenar o estado dos 8 bits de I/O de memória em uma 

variável ou pode ser usada com a instrução Wait para aguardar até que seja atendida uma condição específica 

que envolva mais de 1 bit de I/O de memória. 

 

Como são recuperados 8 bits ao mesmo tempo, os valores de retorno variam de 0 a 255.  Revise o quadro 

abaixo para ver a correspondência entre os valores de retorno em números inteiros e os bits de I/O de memória 

individuais. 

 
Resultado do bit de I/O de memória (Usando a Porta 0) 

Valores de 
retorno 

7 6 5 4 3 2 1 0 

1 Off Off Off Off Off Off Off On 

5 Off Off Off Off Off On Off On 

15 Off Off Off Off On On On On 

255 On On On On On On On On 

 

Resultado do bit da I/O de memória (Usando a Porta 31) 
Valores de 

retorno 
255 254 253 252 251 250 249 248 

3 Off Off Off Off Off Off On On 

7 Off Off Off Off Off On On On 

32 Off Off On Off Off Off Off Off 

255 On On On On On On On On 

Nota 

Diferença entre MemIn e MemSw 

A instrução MemSw permite que o usuário leia o valor de 1 bit de I/O de memória.  O valor de retorno de 

MemSw é 1 ou 0, o que indica que o bit de I/O de memória está On ou Off.  A instrução MemSw pode 

verificar cada um dos bits de I/O de memória individualmente.  A instrução MemIn é bastante similar à 

instrução MemSw, visto que também é usada para verificar o estado dos bits de I/O de memória.  No entanto, 

há uma diferença distinta.  A instrução MemIn verifica 8 bits de I/O de memória de uma vez em comparação 

com a funcionalidade de verificação de um único bit da instrução MemSw. MemIn retorna um valor entre 0 

e 255, que informa ao usuário quais dos 8 bits de I/O estão On e quais estão Off. 

 

Veja também 

In, InBCD, Off, MemOff, On, MemOn, OpBCD, Oport, Out, MemOut, Sw, MemSw, Wait 
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Exemplo de função MemIn 

O exemplo de programa abaixo obtém o valor atual dos primeiros 8 bits de I/O de memória e então assegura 

que todos os 8 bits de I/O estão atualmente estabelecidos em “0” antes de prosseguir.  Se não estiverem em 

“0”, o operador recebe uma mensagem de erro e a tarefa é suspensa. 

 
Function main 

    Integer var1 

 

    var1 = MemIn(0)  'Obtém o valor dos primeiros 8 bits de I/O de memória 
    If var1 = 0 Then 

        Go P1 

        Go P2 

    Else 

        Print "Error in initialization!" 

        Print "First 8 memory I/O bits were not all set to 0” 

    EndIf 

Fend 

 
Alguns outros exemplos simples da janela Command são os seguintes: 

 
> memout 0, 1 

> print MemIn(0) 

1 

> memon 1 

> print MemIn(0) 

3 

> memout 31,3 

> print MemIn(31) 

3 

> memoff 249 

> print MemIn(31) 

1 

> 
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Função MemInW 
 

Retorna o estado da porta de palavra da I/O de memória especificada.  Cada porta de palavra contém 16 bits 

de I/O de memória. 
 

Sintaxe 

MemInW(WordPortNum) 
 

Parâmetros 

WordPortNum Expressão em número inteiro que representa a porta de palavra de I/O. 

 

Valores de retorno 

Retorna o estado atual da I/O de memória (números inteiros longos de 0 a 65535). 

 

Veja também 

MemIn, MemOut, MemOutW 
 

Exemplo de função MemInW 

 

Long word0 

 

word0 = MemInW(0) 
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Instrução MemOff 
 

Desativa o bit especificado de I/O de memória. 

 

Sintaxe 

MemOff  { bitNumber | memIOLabel } 
 

Parâmetros 

bitNumber Expressão em número inteiro representando os bits de I/O de memória. 

memIOLabel  Rótulo da I/O de memória. 

 

Descrição 

MemOff desativa o bit especificado de I/O de memória.  Os 256 bits de I/O de memória são normalmente 

excelentes escolhas para usar como bits de estado para usos como On/Off, True/False, Done/Not Done, etc.  

A instrução MemOn ativa o bit de memória, a instrução MemOff desativa-o e a instrução MemSw é usada 

para verificar o estado atual do bit de memória especificado.  A instrução Wait pode também ser usada com 

o bit de I/O de memória para fazer com que o sistema aguarde até que um estado específico da I/O de memória 

seja estabelecido. 

 

Nota 

Saídas de memória desativadas 

Todos os bits de I/O de memória são desativados quando o controlador é reiniciado.  Elas não são desativadas 

por parada de emergência, proteção de segurança aberta, fim do programa, comando Reset ou reinicialização 

do EPSON RC+. 

 
Veja também 

In, MemIn, InBCD, Off, On, MemOn, OpBCD, Oport, Out, MemOut, Sw, MemSw, Wait 
 

Exemplo de instrução MemOff 

O exemplo abaixo mostra 2 tarefas, cada uma com a capacidade de iniciar instruções de movimento.  No 

entanto, um mecanismo de bloqueio é usado entre as 2 tarefas para assegurar que cada uma delas tenha 

controle das instruções de movimento do robô somente após a outra ter terminado de usá-las.  Isto permite 

que cada uma das 2 tarefas execute instruções de movimento conforme necessário e de maneira ordenada e 

previsível.  MemSw é usada em combinação com a instrução Wait para aguardar até que a I/O de memória 

1 tenha o valor adequado para ser seguro movimentar-se novamente.  MemOn e MemOff são usadas para 

ativar e desativar a I/O de memória para sincronização adequada. 

 
Function main 

    Integer I 

    MemOff 1 

    Xqt 2, task2 

    For i = 1 to 100 

        Wait MemSw(1) = Off 

        Go P(i) 

        MemOn 1 

    Next I 

Fend 

 

Function task2 

    Integer I 

    For i = 101 to 200 

        Wait MemSw(1) = On 

        Go P(i) 

        MemOff 1 

    Next I 

Fend  
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Alguns outros exemplos simples da janela Command são os seguintes: 

 

> MemOn 1     'Ativa o bit de I/O de memória 1 
> Print MemSw(1) 

1 

> MemOff 1     'Desativa o bit de I/O de memória 1 
> Print MemSw(1) 

0 
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Instrução MemOn 
 

Ativa o bit especificado de I/O de memória. 
 

Sintaxe 

MemOn  { bitNumber | memIOLabel } 
 

Parâmetros 

bitNumber Expressão em número inteiro representando os bits de I/O de memória. 

memIOLabel  Rótulo da I/O de memória. 
 

Descrição 

MemOn ativa o bit especificado de I/O de memória do robô.  Os 256 bits de I/O de memória são normalmente 

usados como bits de comunicação do estado da tarefa.  A instrução MemOn ativa o bit de memória, a 

instrução MemOff o desativa e a instrução MemSw é usada para verificar o estado corrente do bit de memória 

especificado.  A instrução Wait pode também ser usada com o bit de memória para fazer com que o sistema 

aguarde até que um estado específico seja estabelecido. 

 

Nota 

Saídas de memória desativadas 

Todos os bits de I/O de memória são desativados quando o controlador é reiniciado.  Elas não são desativadas 

por parada de emergência, proteção de segurança aberta, fim do programa, comando Reset ou reinicialização 

do EPSON RC+. 

 

Veja também 

In, MemIn, InBCD, Off, MemOff, On, OpBCD, Oport, Out, MemOut, Sw, MemSw, Wait 
 

Exemplo de instrução MemOn 

O exemplo abaixo mostra 2 tarefas, cada uma com a capacidade de iniciar instruções de movimento.  No 

entanto, um mecanismo de bloqueio é usado entre as 2 tarefas para assegurar que cada uma delas tenha 

controle das instruções de movimento do robô somente após a outra ter terminado de usá-las.  Isto permite 

que cada uma das 2 tarefas execute instruções de movimento conforme necessário e de maneira ordenada e 

previsível.  MemSw é usada em combinação com a instrução Wait para aguardar até que a I/O de memória 

1 tenha o valor adequado para ser seguro movimentar-se novamente.  MemOn e MemOff são usadas para 

ativar e desativar a I/O de memória para sincronização adequada. 
 

Function main 

    Integer I 

    MemOff 1 

    Xqt 2, task2 

    For i = 1 to 100 

        Wait MemSw(1) = Off 

        Go P(i) 

        MemOn 1 

    Next I 

Fend 

 

Function task2 

    Integer I 

    For i = 101 to 200 

        Wait MemSw(1) = On 

        Go P(i) 

        MemOff 1 

    Next I 

Fend 
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Alguns outros exemplos simples da janela Command são os seguintes: 

 
> memon 1 

> print memsw(1) 

1 

> memoff 1 

> print memsw(1) 

0 



Instrução MemOut 

 

456 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Instrução MemOut 
 

Define simultaneamente 8 bits de I/O de memória. 

 

Sintaxe 

MemOut portNumber, outData 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro representando o número da porta do bit de I/O de memória.  A 

seleção de portNumber corresponde ao seguinte: 

Número da 
porta 

Saídas 

0 0-7 

1 8-15 

. . 

outData Expressão em número inteiro entre 0 e 255 que representa o padrão de saída para o grupo de 

saída selecionado por portNumber.  Se representada na forma hexadecimal a faixa vai de &H0 

a &HFF.  O dígito inferior representa os dígitos menos significativos (ou as primeiras 4 saídas) 

e o dígito superior representa os dígitos mais significativos (ou as segundas 4 saídas).  

 

Descrição 

MemOut estabelece simultaneamente 8 bits de I/O de memória usando a combinação dos valores de 

portNumber e outData especificados pelo usuário para determinar quais saídas serão estabelecidas.  O 

parâmetro portNumber especifica qual grupo de 8 saídas usar, onde portNumber = 0 significa as saídas 0 a 

7, portNumber = 1 significa as saídas 8 a 15, etc. 

 

Depois de portNumber ser selecionado, deve ser definido um padrão de saída específico.  Isto é feito usando 

o parâmetro outData.  O parâmetro outData pode ter um valor entre 0 e 255 e pode ser representado no 

formato hexadecimal ou número inteiro.  (Isto é,  &H0 a &HFF ou 0 a 255) 

 

A tabela abaixo mostra algumas das combinações possíveis de I/O e os valores de outData associados, 

pressupondo que portNumber seja “0” e “1”, correspondentemente. 

 
Configurações de saída quando portNumber=0  (número de saída) 

Valor de outData 7 6 5 4 3 2 1 0 

01 Off Off Off Off Off Off Off On 

02 Off Off Off Off Off Off  On Off 

03 Off Off Off Off Off Off On On 

08 Off Off Off Off On Off Off Off 

09 Off Off Off Off On Off Off On 

10 Off Off Off On Off Off Off Off 

11 Off Off Off On Off Off Off On 

99 Off On On Off Off Off On On 

255 On On On On On On On On 
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Configurações de saída quando portNumber=1  (número de saída) 
Valor de outData 15 14 13 12 11 10 9 8 

01 Off Off Off Off Off Off Off On 

02 Off Off Off Off Off Off  On Off 

03 Off Off Off Off Off Off On On 

08 Off Off Off Off On Off Off Off 

09 Off Off Off Off On Off Off On 

10 Off Off Off On Off Off Off Off 

11 Off Off Off On Off Off Off On 

99 Off On On Off Off Off On On 

255 On On On On On On On On 

 

Veja também 

In, MemIn, InBCD, MemOff, MemOn, MemSw, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Sw, Wait 
 

Exemplo de instrução MemOut 

O exemplo abaixo mostra a tarefa principal iniciando uma tarefa em segundo plano chamada “iotask”.  A 

tarefa “iotask” é uma tarefa simples para alternar entre ativar e desativar os bits de I/O de memória de 0 a 3.  

A instrução MemOut torna isto possível usando apenas um comando ao invés de ativar e desativar cada bit 

de I/O de memória individualmente. 

 
Function main 

  Xqt 2, iotask 

  Go P1 

  . 

  . 

Fend 

 

Function iotask 

 

  Do 

    MemOut 0, &H 

 

    Wait 1 

    MemOut 0, &H0 

    Wait 1 

  Loop 

Fend 

 
Outros exemplos simples da janela Command são os seguintes: 

 

> MemOut 1,6    'Ativa os bits de I/O de memória 9 e 10 

> MemOut 2,1    'Ativa o bit de I/O de memória 8 

> MemOut 3,91    'Ativa os bits de I/O de memória 24, 25, 27, 28 e 30 
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Instrução MemOutW 
 

Define simultaneamente 16 bits de I/O de memória. 

 

Sintaxe 

MemOutW wordPortNum, outputData  
 

Parâmetros 

wordPortNum Expressão em número inteiro representando as palavras de I/O de memória.   

outputData Especifica os dados de saída (números inteiros de 0 a 65535) por meio de uma 

expressão ou valor numérico. 

 

Descrição 

Muda o estado atual do grupo da porta de I/O de memória especificado pelo número da porta de palavra para 

os dados de saída especificados. 

 

Veja também 

MemIn, MemInW, MemOut 
 

Exemplo de instrução MemOutW 

 
MemOutW 0, 25 
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Função MemSw 
 

Retorna o estado do bit de I/O de memória especificado. 

 

Sintaxe 

MemSw(bitNumber) 
 

Parâmetros 

bitNumber Expressão em número inteiro representando o número do bit de I/O de memória. 

 

Valores de retorno 

Retorna “1” quando o bit especificado está ativado e “0” quando o bit especificado está desativado. 

 

Descrição 

MemSw retorna o estado de um bit de I/O de memória.  As entradas válidas para MemSw vão do bit 0 ao bit 

511.  MemOn ativa o bit especificado e MemOff desativa o bit especificado. 

 

Veja também 

In, MemIn, InBCD, MemOff, MemOn, MemOut, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Sw, Wait 
 

Exemplo de função MemSw 

O exemplo abaixo mostra 2 tarefas, cada uma com a capacidade de iniciar instruções de movimento.  No 

entanto, um mecanismo de bloqueio é usado entre as 2 tarefas para assegurar que cada uma delas tenha 

controle das instruções de movimento do robô somente após a outra ter terminado de usá-las.  Isto permite 

que cada uma das 2 tarefas execute instruções de movimento conforme necessário e de maneira ordenada e 

previsível.  MemSw é usada em combinação com a instrução Wait para aguardar até que o bit de I/O de 

memória 1 tenha o valor adequado para ser seguro movimentar-se novamente. 

Function main 

    Integer I 

    MemOff 1 

    Xqt 2, task2 

    For i = 1 to 100 

        Wait MemSw(1) = Off 

        Go P(i) 

        MemOn 1 

    Next I 

Fend 

 

Function task2 

    Integer I 

    For i = 101 to 200 

        Wait MemSw(1) = On 

        Go P(i) 

        MemOff 1 

    Next I 

Fend 

 

Alguns outros exemplos simples da janela Command são os seguintes: 

> memon 1 

> print memsw(1) 

1 

> memoff 1 

> print memsw(1) 

0 



Função MHour 

 

460 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Função MHour  
 

Retorna o tempo acumulado de funcionamento dos motores do robô. 

 

Sintaxe 

MHour ([robotNumber]) 
 

Parâmetros 

robotNumber Especifica com um valor em número inteiro o número do robô cujo tempo de 

funcionamento do motor deve ser verificado. 

 Se omitido, será usado o robô atualmente selecionado. 

 

Valores de retorno 

Retorna o tempo acumulado de funcionamento dos motores com um valor em número inteiro. 

 

Veja também 

Time, Hour 
 

Exemplo de função MHour 

 
Robot 2 

Print MHour 

Print MHour(1) 
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Função Mid$ 
 

Retorna uma substring de uma string a partir de uma posição especificada. 

 

Sintaxe 

Mid$(string, position [, count]) 
 

Parâmetros 

string Expressão em string fonte. 

position A posição inicial na string de caracteres para copiar os caracteres de count. 

count Opcional.  O número de caracteres a serem copiados da string a partir do caractere 

definido por position.  Se omitido, então são retornados todos os caracteres de position 

até o fim da string.  

 

Valores de retorno 

Retorna uma substring de caracteres de uma string. 

 

Descrição 

Mid$ retorna uma substring de até count caracteres a partir do caractere da position na string. 

 

Veja também 

Asc, Chr$, InStr, Left$, Len, Right$, Space$, Str$, Val 
 

Exemplo de função Mid$ 

O exemplo abaixo mostra um programa que extrai os 2 caracteres do meio da string “ABCDEFGHIJ” e o 

restante da string a partir da posição 5. 

 
Function midtest 

    String basestr$, m1$, m2$ 

    basestr$ = "ABCDEFGHIJ" 

    m1$ = Mid$(basestr$, (Len(basestr$) / 2), 2) 

    Print "The middle 2 characters are: ", m1$ 

    m2$ = Mid$(basestr$, 5) 

    Print "The string starting at 5 is: ", m2$ 

Fend 
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Instrução MkDir  
 

Cria um subdiretório em uma unidade de disco do controlador. 

 

Sintaxe 

MkDir  dirName  
 

Parâmetros 

dirName Expressão em string que define o caminho e o nome do diretório a ser criado.   

Veja ChDisk para detalhes.  

 

Descrição 

Cria um subdiretório no caminho especificado.  Se omitido, é criado um subdiretório no diretório atual.  

 

Nota 

- Esta instrução é executável somente com o disco do computador. 

 

Veja também 

ChDir, ChDrive, RenDir, RmDir 
 

Exemplo de instrução MkDir 

Os exemplos a seguir são executados pela janela Command: 
 

> MkDir \Data 

 

> MkDir \Data\PTS 

 

> MkDir \TEST1 \TEST2 



Operador Mod 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 463  

Operador Mod  
 

Retorna o resto obtido da divisão de uma expressão numérica por outra expressão numérica. 

 

Sintaxe 

number Mod divisor 
 

Parâmetros 

number O número que está sendo dividido (o dividendo). 

divisor O número pelo qual number é dividido. 

 

Valores de retorno 

Retorna o resto depois de dividir number pelo divisor. 

 

Descrição 

Mod é usado para obter o resto após dividir 2 números.  O resto é um número inteiro.  Um uso inteligente da 

instrução Mod é para determinar se um número é ímpar ou par.  O modo como a instrução Mod funciona é o 

seguinte: number é dividido pelo divisor.  O que resta depois desta divisão é então o valor de retorno da 

instrução Mod. 

 

Veja também 

Abs, Atan, Atan2, Cos, Int, Not, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val 
 

Exemplo do operador Mod 

O exemplo mostrado abaixo determina se um número (var1) é par ou ímpar.  Quando o número é par, o 

resultado da instrução Mod retornará “0”.  Quando o número é ímpar, o resultado da instrução Mod retornará 

“1”. 

 
Function modtest 

....Integer var1, result 

 

....Print "Enter an integer number:" 

....Input var1 

....result = var1 Mod 2 

....Print "Result = ", result 

....If result = 0 Then 

........Print "The number is EVEN" 

....Else 

........Print "The number is ODD" 

....EndIf 

Fend 

 

Outro exemplo resulta da instrução Mod pela janela Command. 
 

> Print  36 Mod 6 

> 0 

 

> Print  25 Mod 10 

> 5 

> 
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Instrução Motor  
 

Liga ou desliga a energia do motor de todos os eixos do robô atual. 

 

Sintaxe 

Motor ON | OFF 
 

Parâmetros 

ON | OFF A palavra-chave ON é usada para ligar a energia do motor.  A palavra-chave OFF é usada para 

desligar a energia do motor. 

 

Descrição 

O comando Motor On é usado para ligar a energia do motor e liberar os freios de todos os eixos.  Motor Off 

é usado para desligar a energia do motor e ativar os freios. 

 

Para mover o robô, a energia do motor deve ser ligada. 

 

Depois de uma parada de emergência, ou após ter ocorrido um erro que requeira restabelecer com o comando 

Reset, execute Reset e em seguida execute Motor On. 

 

Motor On estabelece o parâmetro de controle do robô conforme abaixo: 

 

Speed, SpeedR, SpeedS Valores padrão 

Accel, AccelR, AccelS Valores padrão 

QPDecelR, QPDecelS Valores padrão 

LimZ 0 

CP Off 

SoftCP Off 

Fine Valores padrão 

Power Low Low 

PTPBoost Valores padrão 

TCLim, TCSpeed Valores padrão 

PgLSpeed Valores padrão 

 

Veja também 

Brake, Power, Reset, SFree, SLock 
 

Exemplo de instrução Motor 

Os exemplos a seguir são executados pela janela Command: 

 
> Motor On 

 

> Motor Off 
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Função Motor 
 

Retorna o estado da energia do motor do robô especificado. 

 

Sintaxe 

Motor [(robotNumber)] 
 

Parâmetros 

robotNumber Especifica com um valor em número inteiro o número do robô cujo estado deve ser 

verificado. 

  Se omitido, será usado o robô atualmente selecionado. 

 

Valores de retorno 

0 = Motores desligados, 1 = Motores ligados. 

 

Veja também 

Motor 
 

Exemplo de função Motor 

 
If Motor = Off Then 

    Motor On 

EndIf 
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Instrução Move  
 

Move o braço da posição atual para o ponto especificado usando interpolação linear (isto é, movendo em 

linha reta) a uma velocidade constante do ponto central da ferramenta). 

 

Sintaxe 

Move destination [ROT]  [ECP]  [CP] [searchExpr] [!...!] [SYNC] 
 

Parâmetros 

destination  O destino alvo do movimento usando uma expressão de ponto. 

ROT Opcional.  Decide a velocidade/aceleração/desaceleração em favor da rotação 

da ferramenta. 

ECP Opcional.  Movimento do ponto de controle externo.  Este parâmetro é válido 

quando a opção ECP é habilitada. 

CP Opcional.  Especifica o movimento de percurso contínuo. 

searchExpr Opcional.  Uma expressão Till ou Find. 

Till | Find 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Opcional.  As instruções de processamento paralelo podem ser adicionadas para 

executar a I/O e outros comandos durante o movimento. 

SYNC Reserva um comando de movimento.  O robô não se movimentará até que 

SyncRobots seja executado.  

 

Descrição 

A instrução Move move o braço da posição atual para destination em linha reta.  A instrução Move coordena 

todos os eixos para iniciarem e pararem ao mesmo tempo.  As coordenadas de destinationdevem ser 

ensinadas previamente antes de executar a instrução Move.  A aceleração e desaceleração do movimento são 

controladas pela instrução AccelS.  A velocidade do movimento é controlada pela instrução SpeedS.  Se o 

valor da velocidade de SpeedS exceder a velocidade permissível para qualquer articulação, a energia para os 

motores das quatro articulações será desligada e o robô parará. 

 

A instrução Move usa o valor da velocidade de SpeedS e os valores de aceleração e desaceleração de AccelS.  

Consulte Uso de Move com CP abaixo sobre a relação entre a velocidade/aceleração e a 

aceleração/desaceleração.  Se, no entanto, for usado o parâmetro modificador ROT, Move usa o valor da 

velocidade de SpeedR e os valores de aceleração e desaceleração de AccelR.  Nesse caso, o valor da 

velocidade de SpeedS e os valores de aceleração e desaceleração de AccelS não terão efeito.  

 

Normalmente, quando a distância do movimento é “0” e apenas a orientação da ferramenta é mudada, 

ocorrerá um erro. Contudo, usando o parâmetro ROT e dando prioridade à aceleração e à desaceleração da 

rotação da ferramenta, é possível realizar o movimento sem ocorrer um erro.  Quando não há alteração na 

orientação com o parâmetro modificador ROT e a distância do movimento não é “0”, ocorrerá um erro. 

 

Ocorrerá também um erro quando a rotação da ferramenta é grande em comparação com a distância do 

movimento e quando a velocidade da rotação excede a velocidade especificada do manipulador. Neste caso, 

reduza a velocidade ou acrescente o parâmetro modificador ROT para dar prioridade à 

velocidade/aceleração/desaceleração rotacional.  

 

Quando é usado o ECP, a trajetória do ponto de controle externo correspondente ao número do ECP 

especificado pela instrução ECP é em linha reta com respeito ao sistema de coordenadas da ferramenta.  Neste 

caso, a trajetória do ponto central da ferramenta não segue uma linha reta.  
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ECP

Work

TCP

 
 

O qualificador opcional Till permite que o usuário especifique uma condição que faça com que o robô 

desacelere até parar antes de completar a instrução Move.  A condição especificada é simplesmente uma 

verificação em relação a uma das entradas.  Isto é realizado com a instrução Sw.  O usuário pode verificar se 

a entrada está ativada ou desativada e fazer com que o braço pare de acordo com a condição especificada.  

Esta característica funciona quase como uma interrupção, onde o movimento é interrompido (detido) assim 

que a condição Input é atendida.  Se a condição Input nunca for atendida durante o movimento, então o braço 

chega sucessivamente ao ponto especificado em destination.  Para mais informações sobre o qualificador 

Till, consulte o comando Till. 

 

Notas 

Move não pode 

Move não pode executar a verificação da faixa da trajetória antes de iniciar o movimento em si.  Portanto, 

mesmo para as posições alvo que estejam dentro de uma faixa permitida, é possível que o sistema encontre 

uma posição proibida ao longo do caminho para um ponto alvo.  Neste caso, o braço pode parar abruptamente, 

o que pode causar um choque ou uma condição sem servo do braço.  Para evitar isto, certifique-se de realizar 

verificações da faixa em baixa velocidade antes de usar a instrução Move em altas velocidades.  Em resumo, 

muito embora a posição alvo esteja dentro da faixa do braço, há alguns movimentos que não funcionarão 

uma vez que o braço não poderá chegar fisicamente em algumas posições intermediárias requeridas durante 

o movimento. 

Uso de Move com CP 

O parâmetro CP faz com que o braço se movimente até o destino sem desacelerar ou parar no ponto definido 

por destination.  Isto é feito para permitir que o usuário encadeie uma série de instruções de movimento para 

fazer com que o braço se mova ao longo de um percurso contínuo mantendo ao mesmo tempo uma velocidade 

específica durante todo o movimento.  A instrução Move sem CP sempre faz com que o braço desacelere até 

parar antes de chegar ao ponto de destino. 

Instruções de velocidade e aceleração adequadas com Move 

As instruções SpeedS e AccelS são usadas para especificar a velocidade e a aceleração do robô durante o 

movimento Move. Preste muita atenção ao fato de que SpeedS e AccelS são aplicáveis ao movimento 

interpolado linear e circular, enquanto que o movimento ponto a ponto usa as instruções Speed e Accel. 

 

Erros potenciais 

Tentativa de mudar somente a orientação da ferramenta 

É impossível mudar somente a orientação da ferramenta durante o movimento.  Se isto for tentado, ocorrerá 

um erro.  Neste caso, use o parâmetro ROT.  

Erros de sobrevelocidade da articulação 

Trabalho 
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Quando o movimento solicitado resulta em a velocidade de um dos eixos exceder a velocidade máxima 

permitida, ocorre um erro de sobrevelocidade.  No caso de um erro de sobrevelocidade do motor, o braço do 

robô é detido e a alimentação do servo é desativada. 

Tentativa de passar do ponto original (série RS) 

É impossível operar o braço da série RS para passar próximo de um ponto original.  Se isto for tentado, 

ocorrerá um erro de sobrevelocidade.  Para a operação próxima de um ponto original, tome as seguintes 

ações. 

- Reduza a velocidade de SpeedS 

- Encontre um percurso diferente para evitar um ponto original  

- Use o movimento PTP tal como o comando Go ao invés do comando Move. 

 

Veja também 

AccelS, Arc, CP, Go, Jump, Jump3, Jump3CP, SpeedS, Sw, Till 
 

Exemplo de instrução Move 

O exemplo abaixo mostra um movimento ponto a ponto simples entre os pontos P0 e P1 e então o movimento 

de volta para P0 em linha reta.  Posteriormente no programa, o braço se move em linha reta em direção ao 

ponto P2 até que a entrada 2 fique ativa.  Se a entrada 2 fica ativa durante Move, então o braço desacelera 

até parar antes de chegar no ponto P2 e a próxima instrução do programa é executada. 
 

Function movetest 

  Home 

  Go P0 

  Go P1 

  Move P0 

  Move P2 Till Sw(2) = On 

  If Sw(2) = On Then 

    Print "Input #2 came on during the move and" 

    Print "the robot stopped prior to arriving on" 

    Print "point P2." 

  Else 

    Print "The move to P2 completed successfully." 

    Print "Input #2 never came on during the move." 

  EndIf 

Fend 

 

Este exemplo usa Move com CP.  O diagrama abaixo mostra o movimento em arco originado no ponto P100 

e então indo em linha reta até P101, momento no qual o braço começa a formar um arco.  O arco continua 

então até P102 e continua até P103.  Em seguida, o braço se move em linha reta té P104 onde finalmente 

desacelera até parar.  Observe que o braço não desacelera entre cada ponto até seu destino final em P104.  A 

função a seguir geraria esse tipo de movimento. 

P102 

 

 

P100 

P103 P104 

P101 

 
Function CornerArc 

   Go P100 

   Move P101 CP       'Não se detém em P101 

   Arc P102, P103 CP  'Não se detém em P103 

   Move P104 'Desacelera até parar em P104 
Fend 
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Instrução MsgBox 
 

Exibe uma mensagem em uma caixa de diálogo e aguarda que o operador escolha um botão. 

 

Sintaxe 

MsgBox message$ [, type] [, title$] [, answer] 
 

Parâmetros 

message$ A mensagem que será exibida. 

type Opcional. Uma expressão numérica que é a soma dos valores especificando o número e o tipo 

de botão a ser exibido, o estilo do ícone a ser usado, a identificação do botão padrão.  O 

EPSON RC+ 7.0 inclui constantes pré-definidas que podem ser usadas para este parâmetro.  

A tabela abaixo mostra os valores que podem ser usados.  

Constante simbólica Valor Significado 

 MB_OK 0 Exibe somente o botão OK. 

 MB_OKCANCEL 1 Exibe os botões OK e Cancel. 

 MB_ABORTRETRYIGNORE 2 Exibe os botões Abort, Retry e Ignore. 

 MB_YESNOCANCEL 3 Exibe os botões Yes, No e Cancel. 

 MB_YESNO 4 Exibe os botões Yes e No. 

 MB_RETRYCANCEL 5 Exibe os botões Retry e Cancel. 

 MB_ICONSTOP 16 Sinal de parada. 

 MB_ICONQUESTION 32 Ponto de interrogação. 

 MB_ICONEXCLAMATION 64 Ponto de exclamação. 

 MB_DEFBUTTON1 0 O primeiro botão é o padrão. 

 MB_DEFBUTTON2 256 O segundo botão é o padrão. 

 
title$ Opcional.  Expressão em string que é exibida na barra de título da caixa de mensagem. 

answer Opcional.  Uma variável em número inteiro que recebe um valor indicando a ação tomada 

pelo operador.  O EPSON RC+ 6.0 inclui constantes pré-definidas que podem ser usadas para 

este parâmetro.  A tabela abaixo mostra os valores retornados em answer. 

Constante simbólica Valor Significado 

 IDOK 1 Botão OK selecionado. 

 IDCANCEL 2 Botão Cancel selecionado. 

 IDABORT 3 Botão Abort selecionado. 

 IDRETRY 4 Botão Retry selecionado. 

 IDYES 6 Botão Yes selecionado. 

 IDNO 7 Botão No selecionado. 

 

Descrição 

MsgBox formata automaticamente a mensagem.  Se quiser linhas em branco, use CRLF na mensagem.  

Veja o exemplo. 

 

Veja também 

InputBox 
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Exemplo de instrução MsgBox 

Este exemplo exibe uma caixa de mensagem que pergunta ao operador se ele quer continuar ou não.  A caixa 

de mensagem exibirá dois botões: Yes e No.  Um ponto de interrogação também será exibido.  Depois do 

retorno de MsgBox (depois que o operador clicar em um botão), então a resposta é examinada.  Se a resposta 

for não, então todas as tarefas serão paradas com o comando Quit. 

 
Function msgtest 

 String msg$, title$ 

 Integer mFlags, answer 

 

 msg$ = Chr$(34) + "Operation complete" + Chr$(34) + CRLF 

 msg$ = msg$ + "Ready to continue?" 

 title$ = "Sample Application" 

 mFlags = MB_YESNO + MB_ICONQUESTION 

 MsgBox msg$, mFlags, title$, answer 

 If answer = IDNO then 

  Quit All 

 EndIf 

Fend 

 

Uma imagem da caixa de mensagem que este código irá criar é mostrada abaixo. 
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Função MyTask  
 
Retorna o número da tarefa do programa atual. 

 

Sintaxe 

MyTask 
 

Valores de retorno 

Retorna o número da tarefa corrente.  As entradas válidas são conforme abaixo: 

Tarefa normal  1 a 32 

Tarefas em segundo plano 65 a 80 

Tarefas de interrupção 257 a 267 

 

Descrição 

MyTask retorna o número da tarefa do programa atual com um numeral.  A instrução MyTask é inserida em 

um programa específico e quando o programa é executado, a função MyTask retornará o número da tarefa 

que o programa está executando. 

 

Veja também 

Xqt 
 

Exemplo de função MyTask 

O programa abaixo ativa e desativa as portas de I/O de 1 a 8. 

 
Function main 

  Xqt 2, task  'Executa a tarefa 2. 

  Xqt 3, task  'Executa a tarefa 3. 

  Xqt 4, task  'Executa a tarefa 4. 

  Xqt 5, task  'Executa a tarefa 5. 

  Xqt 6, task  'Executa a tarefa 6. 

  Xqt 7, task  'Executa a tarefa 7. 

  Xqt 8, task  'Executa a tarefa 8. 
  Call task 

Fend 

 

Function task 

  Do 

    On MyTask           'Ativa a porta de I/O que tem o mesmo número que  

                        'o da tarefa atual 

    Off MyTask           'Desativa a porta de I/O que tem o mesmo número que  

                        'o da tarefa atual 
  Loop  

Fend 
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Instrução Next  
 

As instruções For/Next são usadas juntas para criar um loop onde as instruções localizadas entre For e Next 

são executadas múltiplas vezes conforme especificado pelo usuário. 

 

Sintaxe 

For  var1 = initval  To finalval  [Step Increment ] 
statements 

Next var1 
 

Parâmetros 

var1 A variável de contagem usada para o loop For/Next.  Essa variável é normalmente 

definida como um número inteiro, mas pode também ser definida como uma variável 

real.  

initval O valor inicial do contador var1. 

finalval O valor final do contador var1.  Quando esse valor é alcançado, o loop For/Next é 

completado e a execução continua a partir da instrução subsequente à instrução Next. 

Increment Um parâmetro opcional que define o incremento da contagem a cada vez que a 

instrução Next é executada dentro do loop For/Next.  Esta variável pode ser positiva 

ou negativa.  No entanto, se o valor for negativo, o valor inicial da variável deve ser 

maior do que o valor final.  Se o valor do incremento for omitido, o sistema incrementa 

automaticamente em 1. 

statements Qualquer instrução válida do SPEL+ pode ser inserida no loop For/Next. 

 

Valores de retorno 

Nenhum 
 

Descrição 

For/Next executa um conjunto de instruções dentro de um loop em um número de vezes especificado.  O 

início do loop é a instrução For.  O final do loop é a instrução Next.  Uma variável é usada para contar o 

número de vezes em que as instruções dentro do loop são executadas. 

 

A primeira expressão numérica (initval) é o valor inicial do contador.  Esse valor pode ser positivo ou 

negativo, desde que a variável finalval e o incremento Step correspondam corretamente. 

 

A segunda expressão numérica (finalval) é o valor final do contador.  Este é o valor que uma vez alcançado 

causa o término do loop For/Next o controle do programa é passado para a próxima instrução subsequente à 

instrução Next. 

 

As instruções do programa depois da instrução For são executadas até que uma instrução Next seja alcançada. 

A variável de contagem (var1) é então incrementada pelo valor de Step definido pelo parâmetro increment. 
Se a opção Step não for usada, o contador é incrementado em um. 

 

A variável de contagem (var1) é então comparada com o valor final (finalval).  Se o contador for menor ou 

igual ao valor final (finalval), as instruções subsequentes à instrução For são executadas novamente. Se a 

variável de contagem for maior do que o valor final (finalval), a execução se ramifica para fora do loop 

For/Next e continua com a instrução imediatamente subsequente à instrução Next. 

 
O aninhamento das instruções For/Next é suportado para até 10 níveis de profundidade.  Isto significa que 

um loop For/Next pode ser colocado dentro de outro loop For/Next e assim por diante até que haja 10 

"ninhos" de loops For/Next. 
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Nota 

Valores de Step negativos 

Se o valor incremental de Step (increment) for negativo, a variável de contagem (var1) é decrementada 

(diminuída) a cada vez que passar pelo loop e o valor inicial (initval) deve ser maior do que o valor final 

(finalval) para que o loop funcione. 

 

Veja também 

For 
 

Exemplo de instrução Next 

 
Function fornext 

    Integer ctr 

    For ctr = 1 to 10  

        Go Pctr 

    Next ctr 

    ' 

    For ctr = 10 to 1 Step -1 

        Go Pctr 

    Next ctr 

Fend 
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Operador Not 
 

Executa o complemento bitwise no valor do operando. 

 

Sintaxe 

Not operand 
 

Parâmetros 

operand Expressão em número inteiro 

 

Valores de retorno 

O complemento de 1 do valor do operando. 

 

Descrição 

A função Not executa o complemento bitwise no valor do operando.  Cada bit do resultado é o complemento 

do bit correspondente no operando, mudando efetivamente os bits 0 para 1 e os bits 1 para 0. 

 

Veja também 

Abs, And, Atan, Atan2, Cos, Int, LShift, Mod, Or, RShift, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val, Xor 
 

Exemplo do operador Not 

Este é um exemplo simples da janela Command sobre o uso da instrução Not. 

 
>print not(1) 

 -2 

> 
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Instrução Off  
 

Desativa a saída especificada e, depois de um tempo especificado, pode reativá-la. 

 

Sintaxe 

Off { bitNumber | outputLabel }, [ time ],  [ parallel ]  [,Forced] 
 

Parâmetros 

bitNumber  Expressão em número inteiro que representa qual saída desativar. 

outputLabel Rótulo da saída. 

time Opcional.  Especifica um intervalo de tempo em segundos durante o qual a saída permanece 

desativada.  Depois de expirado o intervalo de tempo, a saída é reativada.  O intervalo de tempo 

mínimo é 0,01 segundos e o máximo é 10 segundos. 

parallel Opcional.  Quando um temporizador é configurado, o parâmetro paralelo pode ser usado para 

especificar quando o próximo comando é executado:  

0 - imediatamente após a saída ser desativada  

1 - após transcorrer o intervalo de tempo especificado. (Valor padrão) 

Forced Opcional.  Normalmente omitido. 

 

Descrição 

A instrução Off desativa (estabelece em 0) a saída especificada. 

 

Se o parâmetro de intervalo time for especificado, o bit de saída especificado por bitNumber será desativado 

e então reativado após transcorrer o intervalo especificado em time.  Se antes de executar a instrução Off o 

bit de saída já estava desativado, então ele é ativado após transcorrido o intervalo de tempo. 

 

As configurações do parâmetro parallel são aplicáveis quando o intervalo de tempo é especificado como 

segue: 

1: Desativa a saída, volta a ativá-la após transcorrer o intervalo de tempo especificado, e então 

executa o próximo comando. (Este é também o valor padrão para o parâmetro paralelo.  Se este 

parâmetro for omitido, isto será o mesmo que configurar o parâmetro para “1”.) 

0: Desativa a saída e executa simultaneamente o próximo comando. 

 

Notas 

Bits de saída configurados como saída do controle remoto 

Se for especificado um bit de saída que foi configurado como saída do sistema, ocorrerá um erro.  Os bits de 

saída do controle remoto são ativados e desativados automaticamente de acordo com o estado do sistema. 

Saídas e quando ocorre uma parada de emergência: 

O EPSON RC+ tem um recurso que faz com que todas as saídas sejam desativadas quando ocorre uma parada 

de emergência.  Se você quiser manter as configurações mesmo no caso de uma parada de emergência, este 

recurso pode ser reconfigurado pela caixa [Outputs Off during emergency stop] em [Setup]-[System 

Configuration]-[Controller]-[Preferences]. 

Sinalizador Forced 

Esse sinalizador é usado para desativar a saída I/O durante uma parada de emergência e a abertura da porta 

de segurança pela tarefa NoPause ou a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial usando NoPause ou NoEmgAbort 

em Xqt). 

Ao projetar o sistema, certifique-se de que as saídas I/O mudem mediante uma parada de emergência ou na 

abertura da porta de segurança. 
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Veja também 

In, InBCD, MemOn, MemOff, MemOut, MemSw, OpBCD, Oport, Out, Wait 
 

Exemplo de instrução Off 

O exemplo abaixo mostra a tarefa principal iniciando uma tarefa em segundo plano chamada “iotask”.  A 

tarefa “iotask” é uma tarefa simples para ativar e em seguida desativar os bits de saída distintos 1 e 2, aguardar 

10 segundos e então fazê-lo novamente. 

 
Function main 

  Xqt 2, iotask 

  Go P1 

  . 

  . 

  . 

Fend 

 

 
Function iotask 

  Do 

    On 1 

    On 2 

    Off 1 

    Off 2 

    Wait 10 

  Loop 

Fend 

 

Outros exemplos simples da janela Command são os seguintes: 

 
> on 1 

> off 1, 10  'Desativa a saída 1, aguarda 10 segundos, ativa novamente 
> on 2 

> off 2 
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Instrução OLAccel  
 

Configura o ajuste automático da aceleração/desaceleração que é ajustada de acordo com a classificação da 

sobrecarga. 

 

Sintaxe 

OLAccel {On | Off} 
 

Parâmetros 

On  | Off On: Habilita o ajuste automático da aceleração/desaceleração que é ajustada de acordo com 

a classificação da sobrecarga. 

 Off: Desabilita o ajuste automático da aceleração/desaceleração que é ajustada de acordo 

com a classificação da sobrecarga. 

 

Descrição 

A instrução OLAccel pode ser utilizada para habilitar a função de ajuste automático da aceleração e 

desaceleração, que é ajustada de acordo com a taxa de carga do robô (OLRate).  Quando OLAccel está 

habilitado, a aceleração e a desaceleração são ajustadas automaticamente de acordo com a taxa de carga do 

robô nos comandos de movimento PTP.  Isto é feito para evitar o erro de sobrecarga, reduzindo 

automaticamente a aceleração/desaceleração quando a taxa de carga excede um determinado valor no 

movimento PTP.  Anteriormente, quando executavam movimento com serviço pesado que pudesse causar 

erro de sobrecarga, os usuários tinham que parar o robô para programar ou ajustar a velocidade e a aceleração 

para evitar o erro.  A instrução OLAccel reduz essas medidas.  No entanto, esta instrução não impede o erro 

de sobrecarga em todos os tipos de ciclos.  Quando o ciclo tem serviço e carga muito pesados, pode ocorrer 

o erro de sobrecarga.  Neste caso, os usuários precisam parar o robô ou ajustar a velocidade e a aceleração.  

Em alguns ambientes de operação, a temperatura do motor pode aumentar com a operação do robô sem erro 

de sobrecarga e resultar em erro de superaquecimento.  

 

Esta instrução é desnecessária na operação com carga adequada.  

Use OLRate no ciclo de teste para verificar se pode ou não ocorrer um erro de sobrecarga.  

 

O valor de OLAccel inicializa nos valores padrão (baixa aceleração) quando ocorre uma das seguintes 

condições: 

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe 
todas as tarefas 

Nota 

Se OLAccel On é executado em um robô que não aceita a função de ajuste automático da aceleração e 

desaceleração, ocorre um erro. 

 

Veja também 

Função OLAccel, OLRate 
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Exemplo de instrução OLAccel 
 

>olaccel on 

>olaccel 

OLACCEL is ON 

 

Function main 

Motor On 

Power High 

Speed 100 

Accel 100, 100 

OLAccel On 

Xqt 2, MonitorOLRate 

Do 

Jump P0 

Jump P1 

Loop 

Fend 

 

Function MonitorOLRate 

Do 

'Exibe OLRate 
OLRate 

Wait 1 

Loop 

Fend 
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Função OLAccel  
 

Retorna a configuração de ajuste automático. 

 

Sintaxe 

OLAccel 
 

Valores de retorno 

Off = O ajuste automático da aceleração/desaceleração que é ajustada de acordo com a classificação da 

sobrecarga está desativado. 

On =  O ajuste automático da aceleração/desaceleração que é ajustada de acordo com a classificação da 

sobrecarga está ativado. 

 

Veja também 

OLAccel, OLRate  
 

Exemplo de função OLAccel 

 
If OLAccel = Off Then 

 Print “OLAccel is off” 

EndIf 
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Instrução OLRate 
 

Exibe a classificação da sobrecarga para uma ou todas as articulações do robô atual. 

 

Sintaxe 

OLRate [jointNumber] 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro de 1 a 9. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9.  

 

Descrição 

A instrução OLRate pode ser usada para verificar se um ciclo está causando esforço no servossistema.  

Fatores como temperatura e corrente podem causar erros do servo durante aplicações com ciclos de muito 

trabalho.  OLRate pode ajudar a verificar se o sistema robótico está prestes a apresentar um erro de servo. 

 

Durante um ciclo, execute outra tarefa para o comando OLRate.  Se OLRate exceder 1.0 para qualquer 

articulação, então ocorrerá um erro de servo. 

 

Os erros de servo são mais prováveis de ocorrer com cargas úteis pesadas.  O uso de OLRate durante um 

ciclo de teste, pode ajudar a assegurar que as configurações de velocidade e aceleração não causarão um erro 

de servo durante os ciclos de produção. 

 

Para obter leituras válidas, você deve executar OLRate enquanto o robô está se movimentando. 

 

Veja também 

Função OLRate 
 

Exemplo de instrução OLRate 

 
>olrate 

0.10000  0.20000 

0.30000  0.40000 

0.50000  0.60000 

 

Function main 

  Power High 

  Speed 50 

  Accel 50, 50 

  Xqt 2, MonitorOLRate 

  Do 

    Jump P0 

    Jump P1 

  Loop 

Fend 

 

Function MonitorOLRate 

  Do 

    OLRate    ' Exibe OLRate 

    Wait 1 

  Loop 

Fend 
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Função OLRate 
 

Retorna a classificação da sobrecarga para uma articulação do robô atual. 

 

Sintaxe 

OLRate(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro de 1 a 9. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna o OLRate para a articulação especificada.  Os valores são entre 0.0 e 2.0. 

 

Descrição 

A instrução OLRate pode ser usada para verificar se um ciclo está causando esforço no servossistema.  

Fatores como temperatura e corrente podem causar erros do servo durante aplicações com ciclos de muito 

trabalho.  OLRate pode ajudar a verificar se o sistema robótico está prestes a apresentar um erro de servo. 

 

Durante um ciclo, execute outra tarefa para o comando OLRate.  Se OLRate exceder 1.0 para qualquer 

articulação, então ocorrerá um erro de servo. 

 

Os erros de servo são mais prováveis de ocorrer com cargas úteis pesadas.  O uso de OLRate durante um 

ciclo de teste, pode ajudar a assegurar que as configurações de velocidade e aceleração não causarão um erro 

de servo durante os ciclos de produção. 

 

Para obter leituras válidas, você deve executgar OLRate enquanto o robô está se movimentando. 

 

Veja também 

OLRate 
 

Exemplo de função OLRate 

Function main 

  Power High 

  Speed 50 

  Accel 50, 50 

  Xqt 2, MonitorOLRate 

  Do 

    Jump P0 

    Jump P1 

  Loop 

Fend 

 

Function MonitorOLRate 

  Integer i 

  Real olRates(4) 

  Do 

    For i = 1 to 4 

      olRates(i) = OLRate(i) 

      If olRate(i) > .5 Then 

        Print "Warning: OLRate(", i, ") is over .5" 

      EndIf 

    Next i 

  Loop 

Fend 
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Instrução On  
 

Ativa a saída especificada e, depois de um tempo especificado, pode voltar a desativá-la. 

 

Sintaxe 

On { bitNumber | outputLabel }, [ time ],  [ parallel ]  [,Forced] 
 

Parâmetros 

bitNumber  Expressão em número inteiro que representa qual saída ativar. 

outputLabel  Rótulo da saída. 

time Opcional.  Especifica um intervalo de tempo em segundos durante o qual a saída permanece 

ativada.  Depois de expirado o intervalo de tempo, a saída volta a ser desativada. (O intervalo 

de tempo mínimo é 0,01 segundos) 

parallel Opcional.  Quando um temporizador é configurado, o parâmetro paralelo pode ser usado para 

especificar quando o próximo comando é executado:  

0 - imediatamente após a saída ser ativada  

1 - após transcorrer o intervalo de tempo especificado. (Valor padrão) 

Forced Opcional.  Normalmente omitido. 

 

Descrição 

A instrução On ativa (estabelece em 1) a saída especificada. 

Se o parâmetro de intervalo time for especificado, o bit de saída especificado por outnum será ativado e então 

volta a ser desativado após transcorrer o intervalo especificado em time. 

 

As configurações do parâmetro parallel são aplicáveis quando o intervalo de tempo é especificado como 

segue: 

1: Ativa a saída, volta a desativá-la após transcorrer o intervalo de tempo especificado, e então executa 

o próximo comando. (Este é também o valor padrão para o parâmetro paralelo. Se este parâmetro 

for omitido, isto será o mesmo que configurar o parâmetro para “1”.) 

0: Ativa a saída e executa simultaneamente o próximo comando. 

 

Notas 

Bits de saída configurados como remotos 

Se for especificado um bit de saída que foi configurado como remoto, ocorrerá um erro.  Os bits de saída 

remotos são ativados e desativados automaticamente de acordo com o estado do sistema.  Para mais 

informações sobre a função remota, consulte o Guia do Usuário do EPSON RC+.  Os bits individuais para 

o conector remoto podem ser configurados como remotos ou I/O pelo painel [Setup]-[System Configuration]-

[Controller]-[Remote Control]. 

Saídas e quando ocorre uma parada de emergência 

O Controlador tem um recurso que faz com que todas as saídas sejam desativadas quando ocorre uma parada 

de emergência.  Se você quiser manter as configurações mesmo no caso de uma parada de emergência, este 

recurso pode ser reconfigurado pela caixa [Outputs Off during emergency stop] em [Setup]-[System 

Configuration]-[Controller]-[Preferences]. 

Sinalizador Forced 

Esse sinalizador é usado para ativar a saída I/O durante uma parada de emergência e a abertura da porta de 

segurança pela tarefa NoPause ou a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial usando NoPause ou NoEmgAbort 

em Xqt), ou as tarefas em segundo plano. 

Ao projetar o sistema, certifique-se de que as saídas I/O mudem mediante uma parada de emergência ou na 

abertura da porta de segurança. 
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Veja também 

In, InBCD, MemOff, MemOn, Off, OpBCD, Oport, Out, Wait 
 

Exemplo de instrução On 

O exemplo abaixo mostra a tarefa principal iniciando uma tarefa em segundo plano chamada “iotask”.  A 

tarefa “iotask” é uma tarefa simples para ativar e em seguida desativar os bits de saída distintos 1 e 2, aguardar 

10 segundos e então fazê-lo novamente. 

 
Function main 

    Xqt iotask 

    Go P1 

    . 

    . 

    . 

Fend 

 

 
Function iotask 

    Do 

        On 1 

        On 2 

        Off 1 

        Off 2 

        Wait 10 

    Loop 

Fend 

 

 
Alguns outros exemplos simples da janela Command são os seguintes: 

 
> on 1 

> off 1, 10  'Desativa a saída 1, aguarda 10 segundos, ativa novamente 
> on 2 

> off 2 
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Instrução OnErr  
 

Define ramificações de interrupção para fazer com que o controle seja transferido para uma sub-rotina de 

tratamento de erro quando ocorre um erro.  Permite que os usuários levem a cabo o tratamento do erro. 

 

Sintaxe 

OnErr GoTo {label | 0} 
 

Parâmetros 

label Rótulo da instrução para a qual ir quando ocorre um erro. 

0 Parâmetros usados para apagar a configuração de OnErr. 

 

Descrição 

OnErr permite o tratamento de erros pelo usuário.  Quando ocorre um erro sem OnErr ser usado, a tarefa é 

terminada e o erro é exibido.  No entanto, quando OnErr é usado, ele permite que o usuário “capture” o erro 

e vá para um tratador de erro para recuperar-se automaticamente do erro.  Após receber um erro, OnErr 

ramifica o controle para o rótulo designado especificado na instrução EResume.  Deste modo, a tarefa não é 

terminada e o usuário obtém a capacidade de tratar o erro automaticamente.  Isto torna as células de trabalho 

funcionem com mais fluidez, uma vez que os possíveis problemas são sempre tratados e recuperados do 

mesmo modo. 

 

Quando o comando OnErr é especificado com o parâmetro “0”, a configuração atual de OnErr é apagada. 

(Isto é, depois de executar OnErr 0, se ocorrer um erro a execução do programa irá parar) 

 

Veja também 

Err, EResume 
 

Exemplo de instrução OnErr 

O exemplo a seguir mostra um programa utilitário simples que verifica se os pontos P0-P399 existem.  Se o 

ponto não existir, então será exibida uma mensagem na tela para informar ao usuário que esse ponto não 

existe.  O programa usa a instrução CX para verificar se cada ponto foi ou não definido.  Quando um ponto 

não está definido, o controle é transferido para o tratador de erros e uma mensagem é exibida na tela para 

informar ao usuário qual ponto não está definido.  

 
Function errDemo 
    Integer i, errNum 
 
    OnErr GoTo errHandler 
 
    For i = 0 To 399 
        temp = CX(P(i)) 
    Next i 
    Exit Function 
    ' 
    ' 
    '********************************************* 
    '* Tratador de erros                         * 
    '********************************************* 
errHandler: 
    errNum = Err 
    ' Verifica se está sendo usado um ponto não definido 
    If errNum = 7007 Then 
       Print "Point number P", i, " is undefined!" 
    Else 
       Print "ERROR: Error number ", errNum, " occurred while" 
       Print "       trying to process point P", i, " !" 
    EndIf 
    EResume Next 
Fend 
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Instrução OpBCD  
 

Define simultaneamente 8 linhas de saída usando o formato BCD. (Codificação binária decimal) 

 

Sintaxe 

OpBCD  portNumber, outData [, Forced] 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro representando os bytes de saída de I/O.  A seleção de 

portNumber corresponde às seguintes saídas: 

portNumber Saídas 
0 0-7 
1 8-15 
2 16-23 
3 24-31 
... ... 

outData Expressão em número inteiro entre 0 e 99 que representa o padrão de saída para o grupo de 

saída selecionado por portNumber.  O segundo dígito (chamado de dígito das unidades) 

representa as 4 saídas inferiores no grupo selecionado e o primeiro dígito (chamado de dígito 

das dezenas) representa as 4 saídas superiores no grupo selecionado. 

Forced Opcional.  Normalmente omitido. 

 

Descrição 

OpBCD define simultaneamente 8 linhas de saída usando o formato BCD.  As saídas padrão e de expansão 

do usuário são quebradas em grupos de 8.  O parâmetro portNumber da OpBCD define qual grupo de 8 saídas 

será usado, onde portNumber = 0 significa as saídas 0 a 7, portNumber = 1 significa as saídas 8 a 15, etc. 

 

Uma vez selecionado um número de porta (isto é, um grupo de 8 saídas), deve ser definido um padrão de 

saída específico.  Isto é feito no formato de Codificação binária decimal usando o parâmetro outdata.  O 

parâmetro dos dados de saída pode ter 1 ou 2 dígitos (as entradas válidas vão de 0 a 99).  O primeiro dígito 

(ou dígito da dezena) corresponde às 4 saídas superiores do grupo de 8 saídas selecionadas em portNumber.  

O segundo dígito (ou dígito da unidade) corresponde às 4 saídas inferiores do grupo de 8 saídas selecionadas 

em portNumber.  

 

Como as entradas válidas no formato BCD variam de 0 a 9 para cada dígito, não é possível obter cada 

combinação I/O.  A tabela abaixo mostra algumas das combinações possíveis de I/O e os valores de 

outnumassociados, assumindo que portNumber é 0. 

 
Configurações de saída (Número da saída) 

Valor de outnum 7 6 5 4 3 2 1 0 

01 Off Off Off Off Off Off Off On 

02 Off Off Off Off Off Off On Off 

03 Off Off Off Off Off Off On On 

08 Off Off Off Off On Off Off Off 

09 Off Off Off Off On Off Off On 

10 Off Off Off On Off Off Off Off 

11 Off Off Off On Off Off Off On 

99 On Off Off On On Off Off On 

 
Note que o formato em codificação binária decimal só permite especificar valores decimais.  Isto significa 

que usando o formato da codificação binária decimal é impossível ativar todas as saídas com a instrução 

OpBCD.  Observe que o valor máximo de qualquer um dos dígitos para outnum é “9”.  Isto significa que o 

maior valor possível que pode ser usado com OpBCD é “99”.  Na tabela acima é fácil ver que “99” não ativa 

todas as saídas.  Em vez disso, ele ativa as saídas 0, 3, 4 e 7 e desativa tosas as outras. 
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Notas 

Diferença entre OpBCD e Out 

As instruções OpBCD e Out são muito similares na linguagem SPEL+.  No entanto, existe uma diferença 

importante entre as duas.  Essa diferença é mostrada abaixo: 

- A instrução OpBCD usa o formato de codificação binária decimal para especificar um valor de 8 bits para 

ativar ou desativar as saídas.  Como o formato da codificação binária decimal impossibilita o uso dos 

valores de &HA, &HB, &HC, &HD, &HE ou &HF, não é possível satisfazer todas as combinações para 

configurar o grupo de 8 saídas. 

- A instrução Out funciona bastante similarmente à instrução OpBCD, exceto que Out permite que a faixa 

de valor de 8 bits a ser usada para ativar ou desativar as saídas, seja entre 0 e 255 (0 a 99 para OpBCD).  

Isto permite que todas as combinações possíveis para os grupos de saída de 8 bits sejam iniciadas de acordo 

com as especificações do usuário. 

Bits de saída configurados como remotos: 

Se um bit de saída que foi configurado como remoto for especificado para ser ativado pela instrução OpBCD, 

ocorrerá um erro. Os bits de saída remotos são ativados ou desativados automaticamente de acordo com o 

estado do sistema.  Para mais informações sobre a função remota, consulte o Guia do Usuário do EPSON 
RC+.  Os bits individuais para o conector remoto podem ser configurados como remotos ou I/O pelo painel 

[Setup]-[System Configuration]-[Controller]-[Remote Control]. 

Saídas e quando ocorre uma parada de emergência: 

O Controlador tem um recurso que faz com que todas as saídas sejam desativadas quando ocorre uma parada 

de emergência.  Este recurso é habilitado ou desabilitado pela caixa [Outputs Off during emergency stop] em 

[Setup]-[System Configuration]-[Controller]-[Preferences]. 

Sinalizador Forced 

Esse sinalizador é usado para ativar a saída I/O durante uma parada de emergência e a abertura da porta de 

segurança pela tarefa NoPause ou a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial usando NoPause ou NoEmgAbort 

em Xqt), ou as tarefas em segundo plano. 

Ao projetar o sistema, certifique-se de que as saídas I/O mudem mediante uma parada de emergência ou na 

abertura da porta de segurança. 

 

Veja também 

In, InBCD, MemOff, MemOn, MemSw, Off, On, Oport, Out, Sw, Wait 
 

Exemplo de função OpBCD 

O exemplo abaixo mostra a tarefa principal iniciando uma tarefa em segundo plano chamada “iotask”.  A 

tarefa “iotask” é uma tarefa simples para alternar entre ativar as saídas 1 e 2 e então as saídas 0 e 3.  Quando 

1 e 2 estão ativadas, então 0 e 3 são também desativadas e vice-versa. 
 

Function main 

    Xqt 2, iotask 

    Go P1 

    . 

    . 

Fend 
 

Function iotask 

    Do 

        OpBCD 0, 6 

        OpBCD 0, 9 

        Wait 10 

    Loop 

Fend 
 

Alguns outros exemplos simples da janela Command são os seguintes: 

> OpBCD 1,6      'Ativa as saídas 1 e 2 

> OpBCD 2,1      'Ativa a saída 8 

> OpBCD 3, 91      'Ativa as saídas 24, 28 e 31 
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Instrução OpenDB  
 

Abre um banco de dados ou pasta de trabalho do Excel.  
 

Sintaxe 

OpenDB #fileNumber, { SQL | Accel | Eccel } [, DBserverName As String ], 
{DBname As String | filename As String } 

 

Parâmetros 

fileNumber Número inteiro de 501 a 508 

SQL | Accel | Eccel Selecione o tipo de banco de dados que você quer abrir entre [SQL], [Access] e 

[Excel].  

DBserverName Se você selecionar [SQL], o nome do servidor SQL é especificado.  

Se omitido, o servidor LOCAL é especificado.  O servidor SQL da rede não pode 

ser especificado.  

Se você selecionar [Access] ou [Excel], o nome do servidor SQL não é especificado.  

DBname | filename Se você selecionar [SQL] como banco de dados, é especificado o nome de um 

banco de dados no servidor SQL.  

Se você selecionar [Access], o nome do arquivo Access é especificado.  

Se o caminho do nome do arquivo Access for omitido, ele busca na pasta atual.  

Veja ChDisk para detalhes. 

Se você selecionar [Excel], o nome do arquivo Excel é especificado. 

Você pode especificar um arquivo da pasta de trabalho do Excel 2007 ou do Excel 

97-2003 como arquivo do Excel. 

Se o caminho do nome do arquivo Excel for omitido, ele busca na pasta atual.  

Veja ChDisk para detalhes. 

Descrição 

Abre o banco de dados especificado usando o número do arquivo especificado.  

O banco de dados especificado deve existir no disco do computador com o RC+ instalado.  Caso contrário, 

causa um erro.  O número do arquivo especificado pode ser usado para identificar o banco de dados enquanto 

está aberto, mas não pode ser usado para indicar um banco de dados diferente até você fechar o banco de 

dados com o comando CloseDB.  O número do arquivo é usado com os comandos de operação de bancos de 

dados (SelectDB, Print#, Input#, CloseDB).  

Os arquivos do Access e do Excel do Microsoft Office 2010 de 64 bits não podem ser usados. 

Nota 

- É necessária conexão do computador com o RC+ instalado. 
 

Veja também 

SelectDB, CloseDB, UpdateDB, DeleteDB, Input #, Print # 
 

Exemplo de instrução OpenDB 
 

Usando o banco de dados SQL 
O exemplo a seguir usa um exemplo de banco de dados do SQL server 2000, Northwind e carrega os dados 

de uma tabela.  
 

Integer count, i, eid 

String Lastname$, Firstname$, Title$ 

 

OpenDB #501, SQL, "(LOCAL)", "Northwind" 

count = SelectDB(#501, "Employees") 

For i = 0 To count - 1 

 Input #501, eid, Lastname$, Firstname$, Title$ 

 Print eid, ",", Lastname$, ",", Firstname$, ",", Title$ 

Next 

CloseDB #501 
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Usando o banco de dados do Access  
O exemplo a seguir usa um exemplo de banco de dados do Microsoft Access 2007 “Students” e carrega os 

dados de uma tabela.  

 
Integer count, i, eid 

String Lastname$, Firstname$, dummy$ 

 

OpenDB #502, Access, "c:\MyDataBase\Students.accdb" 

count = SelectDB(#502, "Students") 

For i = 0 To count - 1 

 Input #502, eid, dummy$, Lastname$, Firstname$ 

 Print eid, ",", Lastname$, ",", Firstname$ 

Next 

CloseDB #502 

 

 

Usando a pasta de trabalho do Excel  
O exemplo a seguir usa a pasta de trabalho “StudentsList” do Microsoft Excel e carrega os dados de uma 

planilha.  

 
Integer count, i, eid 

String Lastname$, Firstname$  

 

OpenDB #503, Excel, "c:\MyDataBase\Students.xls" 

count = SelectDB(#503, "[Students$]") 

For i = 0 To count - 1 

 Input #503, eid, Lastname$, Firstname$ 

 Print eid, ",", Lastname$, ",", Firstname$ 

Next 

CloseDB #503 
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Instrução OpenCom  
 

Abre uma porta de comunicação RS-232. 

 

Sintaxe 

OpenCom #portNumber 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro para o número da porta RS-232C a ser aberta. 

A faixa do número da porta é: 

 Parte Real  1 a 8 

 Parte do Windows 1001 a 1008 

 

Descrição 

É preciso conectar a porta RS-232C especificada ao controlador. 

 

Para usar as portas da parte real do SPEL+, a placa de I/O opcional deve ser instalada no controlador. 

Para usar as portas da parte do Windows, deve ser feita a configuração do RC+.  Para detalhes, consulte a 

descrição sobre a RC-232C no Guia do Usuário do EPSON RC+ 5.12 Menu [Setup]. 

 

Veja também 

ChkCom, CloseCom, SetCom 
 

Exemplo de instrução OpenCom 

 

Integer PortNo 

 

PortNo = 1001 

OpenCom #PortNo 

Print #PortNo, "Data from COM1" 

CloseCom #PortNo 
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Função OpenCom 
 

Adquire o número da tarefa que executa OpenCom. 

 

Sintaxe 

OpenCom(portNumber) 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro para o número da porta RS-232C. 

A faixa do número da porta é: 

 Parte Real  1 a 8 

 Parte do Windows 1001 a 1008 

 

Descrição 

Adquire o número da tarefa que executa OpenCom. 

 

Veja também 

ChkCom, CloseCom, OpenCom, SetCom 
 

Exemplo de função OpenCom 

 
Print OpenCom(PortNo) 
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Instrução OpenNet  
 

Abre uma porta de rede TCP/IP. 

 

Sintaxe 

OpenNet #portNumber As { Client | Server } 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro para o número da porta TCP/ IP a ser aberta.  A faixa é de 

201 a 216. 

 

Descrição 

OpenNet abre uma porta TCP/IP para comunicação com outro computador da rede. 

Um sistema deve abrir como Servidor e o outro como Cliente.  Não importa qual é executado primeiro. 

 

Veja também 

ChkNet, CloseNet, SetNet 
 

Exemplo de instrução OpenNet 

Para este exemplo, as configurações de TCP/IP de dois controladores foram definidas como segue: 

 

Controlador 1: 
Porta: 201 

Nome do host: 192.168.0.2 

Porta TCP/IP: 1000 

 
Function tcpip 

  OpenNet #201 As Server 

  WaitNet #201 

  Print #201, "Data from host 1" 

Fend 

 

Controlador 2: 
Porta: 201 

Nome do host: 192.168.0.1 

Porta TCP/IP: 1000 
 

Function tcpip 

  String data$ 

  OpenNet #201 As Client 

  WaitNet #201 

  Input #201, data$ 

  Print "received '", data$, "' from host 1" 

Fend 
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Função OpenNet  
 

Adquire o número da tarefa que executa OpenNet 

 

Sintaxe 

OpenNet (portNumber) 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro para o número da porta TCP/ IP.  A faixa é de 201 a 216. 

 

Descrição 

Adquire o número da tarefa que executa OpenNet 

 

Veja também 

ChkNet, CloseNet, OpenNet, SetNet 
 

Exemplo de função OpenNet 

 
Print OpenNet(PortNo) 
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Função Oport  
 

Retorna o estado da saída especificada. 

 

Sintaxe 

Oport(outnum) 
 

Parâmetros 

outnum Expressão em número inteiro representando os bits de saída de I/O. 

 

Valores de retorno 

Retorna o estado do bit de saída especificado como 0 ou 1. 

0: Estado desativado 

1: Estado ativado 

 

Descrição 

Oport proporciona uma verificação do estado das saídas. Funciona de forma muito similar à instrução Sw 

para as entradas.  A função Oport é muito comumente usada para verificar o estado de uma das saídas que 

pode estar conectada a um alimentador, um transportador, um solenoide do apanhador ou uma série de outros 

dispositivos que funcionam através de uma I/O distinta. Obviamente, a saída verificada com a instrução 

Oporttem 2 estados (1 ou 0).  Estes indicam se a saída especificada está ativada ou desativada.  

 

Nota 

Diferença entre Oport e Sw 

É muito importante que o usuário compreenda a diferença entre as instruções Oport e Sw.  Ambas as 

instruções são usadas para obter o estado da I/O.  No entanto, o tipo de I/O é diferente entre as duas.  A 

instrução Sw trabalha com as entradas.  A instrução Oport trabalha com as saídas de hardware padrão e de 

expansão.  Essas portas de hardware são saídas distintas que interagem com dispositivos externos ao 

controlador. 

 

Veja também 

In, InBCD, MemIn, MemOn, MemOff, MemOut, MemSw, Off, On, OpBCD, Out, Sw, Wait 
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Exemplo de função OPort 
O exemplo abaixo ativa a saída 5, em seguida verifica para assegurar que ela está ativada antes de continuar. 

 
Function main 

    TMOut 10 

    OnErr errchk 

    Integer errnum 

    On 5      'Ativa a saída 5 
    Wait Oport(5) 

    Call mkpart1 

    Exit Function 

 

errchk: 

    errnum = Err(0) 

    If errnum = 94 Then 

       Print "TIME Out Error Occurred during period" 

       Print "waiting for Oport to come on. Check" 

       Print "Output #5 for proper operation. Then" 

       Print "restart this program." 

    Else 

       Print "ERROR number ", errnum, "Occurred" 

       Print "Program stopped due to errors!" 

    EndIf 

    Exit Function 

Fend 

 
Outros exemplos simples a seguir são executados pela janela Command: 

 
> On 1 

> Print Oport(1) 

1 

> Off 1 

> Print Oport(1) 

0 

> 
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Operador Or  
 

Executa uma operação OR bitwise ou lógica em dois operandos. 

 

Sintaxe 

expr1 Or expr2 
 

Parâmetros 

expr1, exrp2   Expressões em número inteiro ou booleanas. 

 

Valores de retorno 

Valor OR bitwise dos operandos se as expressões forem números inteiros.  OR lógico se as expressões forem 

booleanas. 

 

Descrição 

Para expressões com números inteiros, o operador Or executa a operação OR bitwise nos valores dos 

operandos. Cada bit do resultado é 1 se um ou ambos os bits correspondentes dos dois operandos for 1.  Para 

expressões booleanas, o resultado é True se uma das expressões for avaliada como True. 

 

Veja também 

And, LShift, Mod, Not, RShift, Xor 
 

Exemplo do operador Or 

Eis um exemplo de um OR bitwise. 

 
>print 1 or 2 

 3 

 

Eis um exemplo de um OR lógico 
 

If a = 1 Or b = 2 Then 

c = 3 

EndIf 
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Instrução Out  
 

Define simultaneamente 8 bits de saída. 

 

Sintaxe 

Out  portNumber, outData [, Forced] 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro representando os bytes de saída de I/O.  A seleção de portNumber 

corresponde às seguintes saídas: 

portNumber Saídas 
0 0-7 
1 8-15 
... ... 

outData Número inteiro entre 0 e 255 que representa o padrão de saída para o grupo de saída selecionado 

por portNumber.  Se representada na forma hexadecimal a faixa vai de &H0 a &HFF.  O dígito 

inferior representa os dígitos menos significativos (ou as primeiras 4 saídas) e o dígito superior 

representa os dígitos mais significativos (ou as segundas 4 saídas).  

Forced Opcional.  Normalmente omitido. 

 

Descrição 

Out estabelece simultaneamente 8 linhas de saída usando a combinação dos valores de portNumber e outdata 

especificados pelo usuário para determinar quais saídas serão estabelecidas.  O parâmetro portNumber 

especifica qual grupo de 8 saídas usar, onde portNumber = 0 significa as saídas 0 a 7, portNumber = 1 

significa as saídas 8 a 15, etc. 

 

Uma vez selecionado o número da porta (isto é, um grupo de 8 saídas), deve ser definido um padrão de saída 

específico.  Isto é feito usando o parâmetro outData .  O parâmetro outData pode ter um valor entre 0 e 255 

e pode ser representado no formato hexadecimal ou número inteiro. (Isto é,  &H0 a &HFF ou 0 a 255) 

 

A tabela abaixo mostra algumas das combinações possíveis de I/O e os valores de outData associados, 

pressupondo que portNumber seja “0” e “1”, correspondentemente. 

 
Configurações de saída quando portNumber=0 (número de saída) 

Valor de outData 7 6 5 4 3 2 1 0 

01 Off Off Off Off Off Off Off On 

02 Off Off Off Off Off Off  On Off 

03 Off Off Off Off Off Off On On 

08 Off Off Off Off On Off Off Off 

09 Off Off Off Off On Off Off On 

10 Off Off Off On Off Off Off Off 

11 Off Off Off On Off Off Off On 

99 Off On On Off Off Off On On 

255 On On On On On On On On 
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Configurações de saída quando portNumber=1 (número de saída) 
Valor de outData 15 14 13 12 11 10 9 8 

01 Off Off Off Off Off Off Off On 

02 Off Off Off Off Off Off  On Off 

03 Off Off Off Off Off Off On On 

08 Off Off Off Off On Off Off Off 

09 Off Off Off Off On Off Off On 

10 Off Off Off On Off Off Off Off 

11 Off Off Off On Off Off Off On 

99 Off On On Off Off Off On On 

255 On On On On On On On On 

 
Notas 

Diferença entre OpBCD e Out 

As instruções Out e OpBCD são muito similares na linguagem SPEL+.  No entanto, existe uma diferença 

importante entre as duas.  Essa diferença é mostrada abaixo: 

- A instrução OpBCD usa o formato de codificação binária decimal para especificar um valor de 8 bits para 

ativar ou desativar as saídas.  Como o formato da codificação binária decimal impossibilita o uso dos valores 

de &HA, &HB, &HC, &HD, &HE ou &HF, não é possível satisfazer todas as combinações para configurar 

o grupo de 8 saídas. 

- A instrução Out funciona bastante similarmente à instrução OpBCD, exceto que Out permite que a faixa de 

valor de 8 bits a ser usada para ativar ou desativar as saídas, seja entre 0 e 255 (0 a 99 para OpBCD).  Isto 

permite que todas as combinações possíveis para os grupos de saída de 8 bits sejam iniciadas de acordo 

com as especificações do usuário. 

Sinalizador Forced 

Esse sinalizador é usado para ativar a saída I/O durante uma parada de emergência e a abertura da porta de 

segurança pela tarefa NoPause ou a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial usando NoPause ou NoEmgAbort 

em Xqt), ou as tarefas em segundo plano. 

Ao projetar o sistema, certifique-se de que as saídas I/O mudem mediante uma parada de emergência ou na 

abertura da porta de segurança. 

 

Veja também 

In, InBCD, MemOff, MemOn, MemOut, MemSw, Off, On, Oport, Sw, Wait 

 

Exemplo de instrução Out 

O exemplo abaixo mostra a tarefa principal iniciando uma tarefa em segundo plano chamada “iotask”.  A 

tarefa “iotask” é uma tarefa simples para alternar entre ativar e desativar os bits de saída 0 a 3.  A instrução 

Out torna isto possível usando apenas um comando ao invés de ativar e desativar cada saída individualmente. 

 
Function main 

 

  Xqt iotask 

  Do 

    Go P1 

    Go P2 

  Loop 

Fend 

 

Function iotask 

 

  Do 

    Out 0, &H0F 

    Out 0, &H00 

    Wait 10 

  Loop 

Fend 
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Alguns outros exemplos simples da janela Command são os seguintes: 
 

> Out 1,6   'Ativa as saídas 9 e 10 

> Out 2,1      'Ativa a saída 8 

> Out 3,91      'Ativa as saídas 24, 25, 27, 28 e 30 
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Função Out 
 

Retorna o estado de um byte de saídas. 

 

Sintaxe 

Out(portNumber) 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro representando os bytes de saída de I/O.  A seleção de 

portNumber corresponde às seguintes saídas: 

portNumber Saídas 
0 0-7 
1 8-15 
... ... 

 

Valores de retorno 

O valor de 8 bits do estado de saída da porta especificada. 

 

Veja também 

Instrução Out 
 

Exemplo de função Out 

 
Print Out(0) 
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Instrução OutReal  
 

Os dados de saída do valor real são os dados do ponto flutuante (em conformidade com o IEEE754) de 32 

bits.   

Define o estado da palavra da porta 2 de saída (32 bits).  

 

Sintaxe 

OutReal WordPortNumber, OutputData  [,Forced] 
 

Parâmetros 

WordPortNumber Expressão em número inteiro representando as palavras de saída de I/O. 

OutputData Especifica a expressão em número inteiro que representa os dados de saída (valor do 

tipo real). 

Forced  Opcional.  Normalmente omitido.  

 

Descrição 

Gera o valor real especificado pelo IEEE754 para a porta de palavra de saída especificada pelo número da 

porta de palavra e a porta de palavra de saída seguinte. 

O rótulo da palavra de saída pode ser usado para o parâmetro do número da porta da palavra. 

 

Nota 

Sinalizador Forced 

Esse sinalizador é usado para ativar a saída I/O durante uma parada de emergência e a abertura da porta de 

segurança pela tarefa NoPause ou a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial iniciada especificando NoPause ou 

NoEmgAbort em Xqt). 

 

Projete cuidadosamente o sistema pois a saída de I/O muda com a parada de emergência e a abertura da porta 

de segurança. 

 

Veja também 

In, InW, InBCD, InReal, Out, OutW, OpBCD, Função OutReal 
 

Exemplo de instrução OutReal 

 

OutReal 32, 2.543 
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Função OutReal  
 

Recupera o estado da porta de saída na forma de dados de ponto flutuante de 32 bits (em conformidade com 

o IEEE754). 

 

Sintaxe 

OutReal (WordPortNumber) 
 

Parâmetros  

WordPortNumber Expressão em número inteiro representando as palavras de saída de I/O. 

 

Valores de retorno 

Retorna o estado da porta de saída especificada na forma de dados de ponto flutuante de 32 bits (em 

conformidade com o IEEE754). 

 

Veja também 

In, InW, InBCD, InReal, Out, OutW, OpBCD, OutReal 
 

Exemplo de função OutReal 

 
Real rdata01 

 

rdata01 = OutReal(0) 
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Instrução OutW 
 

Define simultaneamente 16 bits de saída. 

 

Sintaxe 

OutW wordPortNum, outputData  [, Forced] 
 

Parâmetros 

wordPortNum Expressão em número inteiro representando as palavras de saída de I/O.   

outputData Especifica os dados de saída (números inteiros de 0 a 65535) por meio de uma expressão 

ou valor numérico. 

Forced Opcional.  Normalmente omitido. 

 

Descrição 

Muda o estado atual do grupo da porta de saída de I/O do usuário especificado pelo número da porta de 

palavra para os dados de saída especificados. 

 

Nota 

Sinalizador Forced 

Esse sinalizador é usado para ativar a saída I/O durante uma parada de emergência e a abertura da porta de 

segurança pela tarefa NoPause ou a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial usando NoPause ou NoEmgAbort 

em Xqt), ou as tarefas em segundo plano. 

Ao projetar o sistema, certifique-se de que as saídas I/O mudem mediante uma parada de emergência ou na 

abertura da porta de segurança. 

 

Veja também 

In, InW, Out 
 

Exemplo de instrução OutW 

 
OutW 0, 25 
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Função OutW  
 

Retorna o estado de uma palavra (2 bytes) das saídas. 

 

Sintaxe 

OutW(wordPortNum) 
 

Parâmetros 

wordPortNum Expressão em número inteiro representando as palavras de saída de I/O. 

 

Valores de retorno 

O valor de 16 bits do estado de saída da porta especificada. 

 

Veja também 

Instrução OutW 
 

Exemplo de função OutW 

 
OutW 0, &H1010 
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P# (1. Definição de ponto) 
 

Define um ponto do robô atribuindo-o a uma expressão de ponto. 

 

Sintaxe 

point = pointExpr 
pointLabel = pointExpr 

 

Parâmetros 

point Expressão que inclui um valor numérico ou ( ) (parêntesis) 

Pnumber 
P(expr)  

pointLabel Rótulo do ponto 

pointExpr Um dos seguintes dados de ponto  

Número de ponto P, Rótulo de ponto, Here, Pallet, Função de dados de ponto  

(Função Here, função XY, função JA, função Pulse, etc.) 

Para detalhes sobre pointExpr, consulte P# (2. Expressão de ponto) 

 

Descrição 

Define um ponto do robô configurando-o identicamente a um outro ponto ou expressão de ponto. 

 

Veja também 

Local, Pallet, PDef, PDel, Plist 
 

Exemplo de definição de ponto 

Os exemplos a seguir são executados pela janela Command: 

 

Atribuir coordenadas a P1: 

 
> P1 = 300,200,-50,100 

 
Especificar a postura do braço esquerdo: 

 
> P2 = -400,200,-80,100/L 

 

Adicionar 20 à coordenada X de P2 e definir o ponto resultante como P3: 
 

> P3 = P2 +X(20) 

> plist 3 

P3=-380,200,-80.100/L 

 

Subtrair 50 da coordenada Y de P2, substituir -30 para a coordenada Z e definir o ponto resultante P4 como 

a postura do braço direito: 
 

>P4=P2 -Y(50) :Z(-30) /R 

> plist 4 

P4 = XY(-450,200,-30,100)/R 

 

Adicionar 90 à coordenada U de Pallet(3, 5) e definir o ponto resultante como P6: 
 

> P5 = Here 

> P6 = pallet(3,5) +U(90) 
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P# (2. Expressão de ponto) 
 

Especifica um ponto do robô para comandos de atribuição e movimento. 

 

Sintaxe 

point [ { + | - } point ] [local] [hand] [elbow] [wrist] [j4flag] [j6flag] [j1flag] [j2flag] [relativeOffsets] 
[absoluteCoords] 

 

Parâmetros 

point A especificação do ponto base.  Esta pode ser uma das seguintes opções: 

Pnumber 
P(expr) 
pointLabel 
Pallet(palletNumber, palletIndex) 
Here 
XY(X, Y, Z, U, [V], [W]) 
JA(J1, J2, J3, J4, [J5], [J6]) 
Pulse(J1, J2, J3, J4, [J5], [J6]) 

local Opcional.  Número local de 1 a 15 precedido de uma barra diagonal (/0 a /15) ou do sinal 

de arroba (@0 a @15).  A barra diagonal significa que as coordenadas serão locais.  O 

sinal de arroba significa que as coordenadas serão convertidas nas coordenadas locais. 

hand Opcional para o robô SCARA (incluindo a série RS) e os robôs de 6 eixos (incluindo a 

série N).  Especifique /L ou /R para a orientação da mão para a esquerda ou para a 

direita. 

elbow  Opcional para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N).   

Especifique /A ou /B para a orientação para cima ou para baixo. 

wrist  Opcional para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N).   

Especifique /F ou /NF para orientação com inversão ou sem inversão. 

j4flag  Opcional para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N).   

Especifique /J4F0 ou /J4F1. 

j6flag  Opcional para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N).   

Especifique /J6F0 ou /J6F127. 

j1flag  Opcional para os robôs de Série RS e robôs de 6 eixos (incluindo a série N).  Especifique 

/J1F0 ou /J1F1. 

j2flag Opcional para a série RS.  Especifique /J2F0 ou /J2F127. 

j1angle Opcional para a série RS e a série N.  Especifique /J1A (valor real).  

j4angle Opcional para a série N.  Especifique /J4A (valor real). 

relativeOffsets Opcional.  Um ou mais ajustes relativos das coordenadas. 

{+ | -} {X | Y | Z | U | V | W | RZ | RY | RX | R | S | T | ST } (expr) 
As compensações de TL são compensações relativas no sistema de coordenadas da 

ferramenta atual. 

{+ | -} {TLX | TLY | TLZ | TLU | TLV | TLW} (expr) 

absoluteCoords Opcional.  Uma ou mais coordenadas absolutas. 

: {X | Y | Z | U | V | W | R | S | T | ST } (expr) 
 

Descrição 

As expressões de ponto são usadas nas instruções de atribuição de ponto e comandos de movimento. 
Go P1 + P2 

P1 = P2 + XY(100, 100, 0, 0) 
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Uso de compensações relativas 

Você pode compensar uma ou mais coordenadas em relação ao ponto base.  Por exemplo, a instrução abaixo 

move o robô 20 mm no eixo X positivo a partir da posição atual: 
Go Here +X(20) 

 
Se você executar a mesma instrução novamente, o robô se moverá 20 mm adicionais ao longo do eixo X, 

pois este é um movimento relativo. 

 

Para fazer uma rotação relativa ao redor do eixo das coordenadas dos robôs de 6 eixos (incluindo a série N), 

execute a instrução abaixo.  A instrução a seguir gira a ferramenta 20 graus na direção positiva do eixo X 

com base na orientação da ferramenta atual.  

 
Go Here +RX(20) 

 
Você pode também usar compensações relativas das ferramentas: 
 

Go Here +TLX(20) -TLY(5.5) 

 
Quando o robô de 6 eixos (incluindo a série N) se move para um ponto calculado como por exemplo, pelas 

compensações de palete ou relativas, a parte do punho pode girar para uma direção não pretendida.  O cálculo 

do ponto acima não depende dos modelos do robô e resulta em um movimento sem converter o sinalizador 

do ponto necessário. 

A função LJM evita a rotação não pretendida do punho. 

 
Go LJM(Here +X(20)) 

 

Uso de coordenadas absolutas 

Você pode mudar uma ou mais coordenadas do ponto base usando coordenadas absolutas.  Por exemplo, a 

instrução a seguir move o robô para a posição de 20 mm no eixo X: 
 

Go Here :X(20) 

 
Se você executar a mesma instrução novamente, o robô não se moverá porque já estará na posição absoluta 

para X com o movimento anterior. 
 
As compensações relativas e coordenadas absolutas facilitam modificar temporariamente um ponto.  Por 

exemplo, este código causa um movimento rápido acima do ponto de coleta em 10 mm usando uma 

compensação relativa para Z ou 10 mm, e então um movimento lento para o ponto de coleta. 
 

Speed fast 

Jump pick +Z(10) 

Speed slow 

Go pick 

 
Este código causa um movimento reto a partir da posição atual, especificando um valor absoluto de 0 para a 

articulação Z: 
 

LimZ 0 

Jump Here :Z(0) 

 

Uso de locais 

Você pode especificar um número de local usando uma barra diagonal ou um sinal de arroba.  Cada um deles 

tem uma função distinta. 
 
Use a barra diagonal para marcar as coordenadas em um local.  Por exemplo, se adicionar /1 na instrução 

abaixo, isto indicará que P1 estará na localização 0,0,0,0 no local 1. 
 

P1 = XY(0, 0, 0, 0) /1 

 
Use o sinal de arroba para converter as coordenadas em coordenadas locais. 
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O exemplo abaixo mostra como definir a posição atual para P1: 
 

P1 = Here @1 

Veja também 

Go, LJM, Local, Pallet, Pdel, Plist, Hand, Elbow, Wrist, J4Flag, J6Flag, J1Flag, J2Flag 
 

Exemplo de expressão de ponto 

Aqui estão alguns exemplos de uso de expressões de ponto em instruções de atribuição e comandos de 

movimento: 
 

P1 = XY(300,200,-50,100) 

P2 = P1 /R 

P3 = pick /1 

P4 = P5 + P6 

P(i) = XY(100, 200, CZ(P100), 0) 

Go P1 -X(20) :Z(-20) /R 

Go Pallet(1, 1) -Y(25.5) 

Move pick /R 

Jump Here :Z(0) 

Go Here :Z(-25.5) 

Go JA(25, 0, -20, 180) 

pick = XY(100, 100, -50, 0) 

 
P1 = XY(300,200,-50,100, -90, 0) 

P2 = P1 /F /B 

P2 = P1 +TLV(25) 
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Função PAgl 
 

Retorna um valor de articulação a partir de um ponto especificado. 

 

Sintaxe 

PAgl (point, jointNumber) 
 

Parâmetros 

point Expressão de ponto. 

jointNumber Especifica o número da articulação (número inteiro de 1 a 9) com uma expressão ou 

valor numérico. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna a posição calculada da articulação (valor real, graus para articulação giratória, mm para articulação 

prismática). 

 

Veja também 

Agl, CX, CY, CZ, CU, CV, CW, CR, CS, CT, PPls 
 

Exemplo de função PAgl 

 
Real joint1 

 

joint1 = PAgl(P10, 1) 
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Instrução Pallet. 
 

Define e exibe os paletes. 

 

Sintaxe 

(1) Pallet [Outside,] [ palletNumber, P1, P2, P3 [, P4 ], columns, rows ] 
(2) Pallet [Outside,] palletNumber, coordinateData 1, coordinateData 2, coordinateData 3 
  [, coordinateData 4 ], columns1, rows2 
(3) Pallet 

 

Parâmetros 

Outside Opcional.  Permite índices de fileiras e colunas fora da faixa das fileiras e colunas 

especificadas.  

palletNumber Número do palete representado por um número inteiro de 0 a 15. 

P1, P2, P3 Variáveis de ponto que definem a posição do palete de 3 pontos padrão. 

P4 Opcional.  Variável de ponto usada com P1, P2 e P3 para definir o palete de 4 

pontos. 

columns Expressão em número inteiro que representa o número de pontos no lado 

P1(coordinateData 1) a P2(coordinateData 2) do palete.  A faixa vai de 1 a 32767. 

rows Expressão em número inteiro que representa o número de pontos no lado 

P1(coordinateData 1) a P3(coordinateData 2) do palete.  A faixa vai de 1 a 32767. 

coordinateData1, 2, 3 Dados de ponto usados para definir paletes (definição de paletes de 3 pontos 

padrão) 

coordinateData 4 Opcional.  Dados de ponto usados com coordinateData 1 a 3 para definir paletes 

de 4 pontos. 

 

Valores de retorno 

(3) Exibe todos os paletes definidos quando os parâmetros são omitidos. 

 

Descrição 

Define um palete ensinando ao robô, no mínimo, os pontos P1 (coordinateData 1), P2 (coordinateData 2) e 

P3 (coordinateData 3) e especificando o número de pontos de P1 (coordinateData 1) a P2 (coordinateData 

2) e de P1 (coordinateData 1) a P3 (coordinateData 3). 

 

Se um palete tiver um formato retangular bem ordenado, apenas 3 dos quatro pontos dos cantos precisam ser 

especificados. No entanto, na maioria das situações, é recomendado usar os 4 pontos dos cantos para definir 

um palete. 

 

Para definir um palete, primeiro ensine ao robô 3 ou 4 pontos dos cantos e então defina o palete como segue: 

Um palete definido com 4 pontos: P1, P2, P3 e P4 é mostrado abaixo. Há 3 posições de P1-P2 e 4 posições 

de P1-P3. Isto produz um palete com 12 posições no total. Para definir este 

palete, a sintaxe é a seguinte: 
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Palete 1, P1, P2, P3, P4, 3, 4 

P1 

P3 

P2 

10  11  12 

P4

2 

 
 

 

-2,10       

       

       

       

       

   1,5 2,5 3,5 4,5 

   1,4 2,4 3,4 4,4 

   1,3 2,3 3,3 4,3 

   1,2 2,2 3,2 4,2 

   1,1 2,1 3,1 4,1 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

Sample  

  1,6   4,6   

        

-1,4  1,4 2,4 3,4 4,4  6,4 

  1,3 2,3 3,3 4,3   

  1,2 2,2 3,2 4,2   

-1,1  1,1 2,1 3,1 4,1  6,1 

        

  1,-1   4,-1   

  
Os pontos que representam as divisões de um palete recebem automaticamente números de divisão que, neste 

exemplo, começam em P1. Esses números de divisão são também requeridos pela função Pallet. 

 

Quando Outside é especificado, podem ser especificados índices de fileiras e colunas fora da faixa de fileiras 

e colunas.  

 

Por exemplo: 

 
Pallet Outside 1, P1, P2, P3, 4, 5 

Jump Pallet(1, -2, 10) 

 

Notas 

Tamanho máximo do palete 

O número total de pontos definidos por um palete específico deve ser menor que 32.767. 

Definições incorretas do formato do palete 

Esteja ciente de que a ordem incorreta dos pontos ou número incorreto de divisões entre os pontos resultará 

em definição incorreta do formato do palete. 

Definição do plano do palete 

O plano do palete é definido pelos valores das coordenadas do eixo Z de 3 pontos do canto do palete. Portanto, 

um palete vertical pode também ser definido. 

Definição de um palete com uma única fileira 

É possível definir um palete com uma única fileira com uma instrução ou comando de palete de 3 pontos. 

Simplesmente ensine um ponto em cada extremidade e defina como segue: Especifique 1 como o número de 

divisões entre o mesmo ponto. 

> Pallet 2, P20, P21, P20, 5, 1 'Define um palete de 51 

Valores das coordenadas UVW 

Quando os valores das coordenadas UVW dos 3 (ou 4) pontos especificados com a instrução Pallet variam, 

são usados os valores das coordenadas UVW do ponto 1 e os dados do sistema de coordenadas 1. 

Os valores das coordenadas UVW dos números de pontos de 2 a 4 e dos números do sistema de 

coordenadas de 2 a 4 são ignorados.  
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Valores das coordenadas dos eixos adicionais  

Quando os valores das coordenadas dos 3 (ou 4) pontos especificados com a instrução Pallet incluírem os 

valores das coordenadas do eixo ST adicional, Pallet inclui essas coordenadas adicionais no cálculo da 

posição.  No caso onde o eixo adicional é usado como o eixo de funcionamento, o movimento do eixo de 

funcionamento é considerado e calculado com a definição do palete.  É preciso definir um palete maior do 

que a faixa de movimento do robô considerando a posição do eixo de funcionamento.  Mesmo ao definir 

eixos adicionais que não são afetados pela definição do palete, tenha cuidado com as posições dos eixos 

adicionais ao definir o palete.  

 

Veja também 

Função Pallet 
 

Exemplo de instrução Pallet 

A instrução a seguir pela janela de comandos configura o palete definido pelos pontos P1, P2 e P3 e divide 

o plano do palete em 15 posições de pontos do palete distribuídos equitativamente, com o número de ponto 

1 do palete, o número de ponto 2 do palete e o número de ponto 3 do palete situados ao longo do lado P1 a 

P2.  

 
> pallet 1, P1, P2, P3, 3, 5 

> jump pallet(1, 2)         'Salta para a posição no palete 
 

O palete resultante é mostrado abaixo: 

 
                P3 

13  14   15 
 

10  11   12 
 

7    8     9 
 

4    5     6 
 

1    2     3 

                P1             P2 
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Função Pallet 
 

Especifica uma posição em um palete definido previamente. 

 

Sintaxe 

(1) Pallet ( palletNumber, palletPosition ) 
(2) Pallet ( palletNumber, column, row ) 

 

Parâmetros 

palletNumber Número do palete representado por uma expressão em número inteiro de 0 a 15. 

PalletPosition Posição do palete representada por um número inteiro de 1 a 32767. 

column Coluna do palete representada por uma expressão em número inteiro de −32768 a 

32767. 

row A fileira do palete representada por uma expressão em número inteiro de −32768 a 

32767. 

 

Descrição 

A função Pallet retorna uma posição em um palete que foi previamente definida pela instrução Pallet.  Use 

esta função com comandos de movimento tal como Go e Jump para fazer com que o braço se mova para a 

posição do palete especificada. 

 

O número da posição do palete pode ser definido aritmeticamente ou simplesmente usando um número 

inteiro. 

 

Notas 

Movimento de palete do robô de 6 eixos (incluindo a série N) 

Quando o robô de 6 eixos (incluindo a série N) se move para um ponto calculado por compensações de palete 

ou relativas, a parte do punho pode girar para uma direção não pretendida.  O cálculo do ponto acima não 

depende dos modelos do robô e resulta em um movimento sem converter o sinalizador do ponto necessário. 

A função LJM evita a rotação não pretendida do punho. 

Movimento de palete da série RS 

Do mesmo modo que o robô de 6 eixos, quando o robô da série RS se move para um ponto calculado por 

compensações de palete ou relativas, o Braço 1 pode girar em uma direção não pretendida.  A função LJM 

pode ser usada para converter o sinalizador do ponto para impedir a rotação não pretendida do Braço 1.  

Além disso, o eixo U de um robô da série RS pode sair da faixa de movimento quando o sinalizador de 

orientação é convertido e provocar um erro.    

Para evitar esse erro, a função LJM ajusta o ângulo alvo do eixo U para que ele fique dentro da faixa de 

movimento.  Ela fica disponível quando o sinalizador de orientação “2” é selecionado. 

Valores das coordenadas UVW 

Quando os valores das coordenadas UVW dos 3 (ou 4) pontos especificados com a instrução Pallet variam, 

são usados os valores das coordenadas UVW do ponto 1 e os dados do sistema de coordenadas 1. 

Os valores das coordenadas UVW dos números de pontos de 2 a 4 e dos números do sistema de 

coordenadas de 2 a 4 são ignorados. 

Valores das coordenadas dos eixos adicionais  

Quando os valores das coordenadas dos 3 (ou 4) pontos especificados com a instrução Pallet incluírem os 

valores das coordenadas do eixo ST adicional, Pallet inclui essas coordenadas adicionais no cálculo da 

posição.  No caso onde o eixo adicional é usado como o eixo de funcionamento, o movimento do eixo de 

funcionamento é considerado e calculado com a definição do palete.  É preciso definir um palete maior do 

que a faixa de movimento do robô considerando a posição do eixo de funcionamento.  Mesmo ao definir 

eixos adicionais que não são afetados pela definição do palete, tenha cuidado com as posições dos eixos 

adicionais ao definir o palete.  
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Veja também 

LJM, Pallet 
 

Exemplo de função Pallet 

 

O programa a seguir transfere peças do palete 1 para o palete 2. 

 
Function main 

  Integer index 

  Pallet 1, P1, P2, P3, 3, 5      'Define o palete 1 

  Pallet 2, P12, P13, P11, 5, 3   'Define o palete 2 
  For index = 1 To 15 

    Jump Pallet(1, index)         'Move para o índice de ponto no palete 1 

    On 1     'Segura a peça de trabalho 
    Wait 0.5 

    Jump Pallet(2, index)         'Move para o índice de ponto no palete 2 

    Off 1    'Libera a peça de trabalho 
    Wait 0.5 

  Next I 

Fend 

 
 
Function main 
 Integer i, j 
 
 P0 = XY(300, 300, 300, 90, 0, 180) 
 P1 = XY(200, 280, 150, 90, 0, 180) 
 P2 = XY(200, 330, 150, 90, 0, 180) 
 P3 = XY(-200, 280, 150, 90, 0, 180) 
 
 Pallet 1, P1, P2, P3, 10, 10 
 
 Motor On 
 Power High 
 Speed 50; Accel 50, 50 
 SpeedS 1000; AccelS 5000 
 
 Go P0 
 P11 = P0 -TLZ(50) 
 
 For i = 1 To 10 
   For j = 1 To 10 
    'Especifica os pontos 
    P10 = P11 'Ponto de afastamento  
   P12 = Pallet(1, i, j) 'Ponto alvo  
   P11 = P12 -TLZ(50) 'Ponto de aproximação inicial  
   'Conversão de cada ponto para LJM 
   P10 = LJM(P10) 
   P11 = LJM(P11, P10) 
   P12 = LJM(P12, P11) 
   'Executa o movimento 
    Jump3 P10, P11, P12 C0 
  Next 
 Next 
Fend 
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Function main2 
 P0 = XY(300, 300, 300, 90, 0, 180) 
 P1 = XY(400, 0, 150, 90, 0, 180) 
 P2 = XY(400, 500, 150, 90, 0, 180) 
 P3 = XY(-400, 0, 150, 90, 0, 180) 
 Pallet 1, P1, P2, P3, 10, 10 
 
 Motor On 
 Power High 
 Speed 50; Accel 50, 50 
 SpeedS 1000; AccelS 5000 
 
 Go P0 
 
 Do 
  ‘ Especifica os pontos 
  P10 = Here -TLZ(50) 'Ponto de 
afastamento 
  P12 = Pallet(1, Int(Rnd(9)) + 1, Int(Rnd(9)) + 1)'Ponto alvo 
  P11 = P12 -TLZ(50) 'Ponto de 
aproximação inicial 
 
  If TargetOK(P11) And TargetOK(P12) Then 'Verificação do 
ponto 
  ‘ Conversão de cada ponto para LJM 
  P10 = LJM(P10) 
  P11 = LJM(P11, P10) 
  P12 = LJM(P12, P11) 
  'Executa o movimento 
   Jump3 P10, P11, P12 C0 
  EndIf 
  Loop 
Fend 
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Instrução PalletClr 
 

Apaga um palete definido. 

 

Sintaxe 

PalletClr  palletNumber 
 

Parâmetros 

palletNumber Número do palete representado por uma expressão em número inteiro de 0 a 15. 

 

Veja também 

Pallet 
 

Exemplo de PalletClr 

 
PalletClr 1 
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Instrução/Função ParseStr  
 

Analisa uma string e retorna um array de tokens. 

 

Sintaxe 

ParseStr inputString$, tokens$(), delimiters$ 
numTokens = ParseStr(inputString$, tokens$(), delimiters$) 

 

Parâmetros 

inputString$ Expressão em string a ser analisada. 

tokens$() Array de saída de strings contendo os tokens. 

O array declarado por ByRef não pode ser especificado. 

delimiters$ Expressão em string contendo um ou mais delimitadores de token. 

 

Valores de retorno 

Quando usada como uma função, é retornado o número de tokens analisados. 

 

Veja também 

Redim, String 
 

Exemplo de instrução ParseStr 

 
String toks$(0) 

Integer i 

 

ParseStr "1 2 3 4", toks$(), " " 

 

For i = 0 To UBound(toks) 

   Print "token ", i, " = ", toks$(i) 

Next i 
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Instrução Pass  
 

Executa o movimento ponto a ponto simultâneo das quatro articulações, passando próximo, mas não 

através dos pontos especificados. 

 

Sintaxe 

Pass  point [, {On | Off | MemOn | MemOff} bitNumber [, point... ]] [LJM [orientationFlag]] 
 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

Quando os dados de ponto são contínuos e em ordem ascendente ou descendente, 

especifique a ligação de dois números de ponto com dois pontos como P(1:5). 

bitNumber O bit de saída de I/O ou bit de I/O de memória a ser ativado ou desativado. Número 

inteiro entre 0 - 511 ou rótulo da saída. 

LJM Opcional.  Converte o ponto de afastamento, o ponto de aproximação e o destino alvo 

usando a função LJM.  

orientationFlag Opcional.  Especifica um parâmetro que seleciona um sinalizador de orientação para 

a função LJM. 

 

Descrição 

A instrução Pass move o braço do robô para próximo, mas não através da série de pontos especificada. 

 

Para especificar uma série de pontos, os pontos (P0,P1, ...) com vírgulas entre os pontos. 

 

Para ativar ou desativar a saída durante a execução do movimento, insira um comando On ou Off delimitado 

por vírgulas entre os pontos. O comando On ou Off é executado antes de o robô alcançar o ponto 

imediatamente anterior a On ou Off. 

 

Se Pass for seguido imediatamente por outro Pass, o controle passa para o Pass seguinte sem que o robô pare 

no ponto final especificado pelo Pass precedente. 

 

Se Pass for seguido imediatamente por um comando de movimento, exceto outro Pass, o robô para no ponto 

final especificado pelo Pass precedente, mas o posicionamento Fine não será executado. 

 

Se Pass for seguido imediatamente por um comando, uma instrução ou uma função, exceto um movimento 

de comando, o comando, instrução ou função imediatamente subsequente será executado antes de o robô 

alcançar o ponto final do Pass precedente. 

 

Se for desejado o posicionamento Fine na posição alvo, complemente Pass com um Go, especificando a 

posição alvo como é mostrado no exemplo a seguir: 

 
Pass P5; Go P5; On 1; Move P10 

 

Quanto maiores forem os valores de aceleração/desaceleração, mais próximo o braço se moverá em direção 

ao ponto especificado. A instrução Pass pode ser usada de modo que o braço do robô evite obstáculos. 
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Com o parâmetro LJM, o programa que usa a função LJM pode ser mais simples.  

Por exemplo, o seguinte programa de quatro linhas 
P11 = LJM(P1, Here, 1) 

P12 = LJM(P2, P11, 1) 

P13 = LJM(P3, P12, 1) 

Pass P11, P12, P13 

pode ser… o programa de uma linha  
 Pass P1, P2, P3 LJM 1 

O parâmetro LJM fica disponível para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N) e os robôs da série RS.  

Quando se usa orientationFlag com o valor padrão, ele pode ser omitido.  
 Pass P1, P2, P3 LJM 

 

Veja também 

Accel, Go, Jump, Speed 
 

Exemplo de instrução Pass 

O exemplo mostra a manipulação do braço do robô pela instrução Pass: 

 
Function main 

  Jump P1 

  Pass P2   'Move o braço em direção a P2 e executa a próxima instrução antes de alcançar P2. 
  On 2 

  Pass P3 

  Pass P4 

  Off 0 

  Pass P5 

Fend 
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Instrução Pause  
 

Suspende temporariamente a execução do programa para todas as tarefas para as quais a pausa for habilitada. 

 

Sintaxe 

Pause 
 

Descrição 

Quando a instrução Pause é executada, a execução do programa para todas as tarefas com pausa habilitada 

(tarefas que não usam NoPause ou NoEmgAbort no comando Xqt) é suspensa.  Além disso, se qualquer 

tarefa estiver executando uma instrução de movimento, ela será pausada mesmo se a pausa não estiver 

habilitada para aquela tarefa. 

No entanto, Pause não pode suspender as tarefas em segundo plano. 

 

Nota 

QP e seu efeito em Pause 

A instrução QP é usada para fazer com que o braço pare imediatamente com a instrução Pause ou complete 

o movimento atual e então pause o programa.  Consulte a ajuda da instrução QP para obter mais informações. 

 

Exemplo de instrução Pause 

O exemplo abaixo mostra o uso da instrução Pause para suspender temporariamente a execução.  A tarefa 

executa as instruções do programa até a linha contendo o comando Pause.  Naquele ponto, a tarefa é pausada.  

O usuário pode então clicar no botão Continue da janela Run para retomar a execução. 
 

Function main 

 

  Xqt monitor 

  Go P1 

  On 1 

  Jump P2 

  Off 1 

  Pause    'Suspende a execução do programa 
  Go P40 

  Jump P50 

Fend 
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Função PauseOn  
 

Retorna o estado de pausa. 

 
Sintaxe 

PauseOn 
 

Valores de retorno 

True, se o estado for pausa, do contrário, False. 

 

Descrição 

A função PauseOn é usada somente para a tarefa NoPause, NoEmgAbort (tarefa especial que utiliza 

NoPause ou NoEmgAbort em Xqt) e para tarefas em segundo plano. 

 

Veja também 

ErrorOn, EstopOn, SafetyOn, Wait, Xqt 
 

Exemplo de função PauseOn 

O exemplo a seguir mostra um programa que monitora a pausa do controlador e ativa/desativa a I/O quando 

ocorre uma pausa.  No entanto, quando o estado muda para pausa devido à abertura da porta de segurança, a 

I/O não é ativada/desativada. 

Function main 

 

 Xqt PauseMonitor, NoPause 

 : 

 : 

Fend 

Function PauseMonitor 

 Boolean IsPause 
 IsPause = False 
 Do 
  Wait 0.1 
  If SafetyOn = On Then 
   If IsPause = False Then 
    Print "Saftey On" 
    IsPause = True 
   EndIf 
  ElseIf PauseOn = On Then 
   If IsPause = False Then 
    Print "InPause" 
    If SafetyOn = Off Then 
     Off 10 
     On 12 
    EndIf 
   IsPause = True 
   EndIf 
  Else 
   If IsPause = True Then 
    Print "OutPause" 
    On 10 
    Off 12 
    IsPause = False 
   EndIf 
  EndIf 
 Loop 
 
Fend 
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Função PDef 
 

Retorna o estado de definição de um ponto especificado. 

 

Sintaxe 

PDef (point) 
 

Parâmetros 

point Um valor em número inteiro ou Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

 

Precauções de compatibilidade 

Nenhuma variável pode ser especificada para o parâmetro point  

Para usar variáveis, escreva PDef(P(varName)). 

 

Valores de retorno 

True, se o ponto está definido, do contrário, False. 

 

Veja também 

Instrução Here, Pdel 
 

Exemplo de função PDef 

 

If Not PDef(1) Then 

    Here P1 

EndIf 

Integer i 

For i = 0 to 10 

    If PDef (P(i)) Then 

        Print “P(“;i;”) is defined” 

    EndIf 

Next 
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Instrução PDel  
 

Exclui os dados de posição especificados. 

 

Sintaxe 

PDel firstPointNum [, lastPointNum ] 
 

Parâmetros 

firstPointNum  O primeiro número de ponto de uma sequência a ser excluído.  firstPointNum deve ser 

um número inteiro. 

lastPointNum  O último número de ponto de uma sequência a ser excluído.  lastPointNum deve ser 

um número inteiro. 
 

Descrição 

Exclui dados de posição especificados da memória de pontos do controlador para o robô atual.  Exclui todos 

os dados de posição de firstPointNum até e incluindo lastPointNum.  Para evitar que ocorra o Erro 2, 

firstPointNum deve ser menor que lastPointNum. 

 

Exemplo de instrução PDel 

 
> p1=10,300,-10,0/L 

> p2=0,300,-40,0 

> p10=-50,350,0,0 

> pdel 1,2       'Exclui os pontos 1 e 2 
> plist 

P10  =   -50.000,  350.000,    0.000,    0.000 /R /0 

> pdel 50       'Exclui o ponto 50 

> pdel 100,200       'Exclui do ponto 100 ao ponto 200 
> 
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Instrução PDescription 
 
Define um comentário do dado de ponto especificado. 

 

Sintaxe 

PDescription point data, Newcomment 
 

Parâmetros 

Point data Um valor em número inteiro ou Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 
 
Nenhuma variável pode ser especificada para o parâmetro point data . 
Para usar variáveis, escreva PDescription Statement (P(varName)), “new 

comment”. 

New comment Expressão em string representando o comentário do ponto especificado. 

  

Descrição 

PDescription salva uma descrição em um dado de ponto especificado da memória do controlador.  

A descrição salva na memória do controlador é excluída da memória quando se ciar ou executa um 

programa. Execute “SavePoints” para salvar o arquivo de pontos, se necessário. 

 

Veja também 

Função PDef, Função PDescription$, PLabel, Função PLabel$ 
 

Exemplo de instrução PDescription 

 
PDescription 1, "Comment" 
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Função PDescription$ 
 
Retorna a descrição do ponto que definiu o número do ponto especificado. 

 

Sintaxe 

PDescription$( pointData) 
 

Parâmetros 

pointData Um valor em número inteiro ou Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto.  

 
Nenhuma variável pode ser especificada para o parâmetro point data . 
Para usar variáveis, escreva PDescription$(P(varName)). 

 

Valores de retorno 

Retorna as descrições do número especificado na forma de uma string. 

 

Veja também 

Função PDef, Função PDescription, PLabel, Função PLabel$ 
 

Exemplo de função PDescription$ 

 
Print PDescription$(1) 

Print PDescription$(P(i)) 
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Instrução PeakSpeedClear 
 

Apaga e inicializa a velocidade máxima para uma ou mais articulações. 

 

Sintaxe 

PeakSpeedClear [j1 [, j2 [, j3 [, j4 [, j5 [, j6 [, j7 [, j8 [, j9]]]]]]]]] 
 

Parâmetros 

j1 - j9 Expressão em número inteiro que representa o número da articulação.  Se não for 

fornecido nenhum parâmetro, então os valores de velocidade máxima são apagados para 

todas as articulações. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9.  Se for fornecida uma articulação não existente, 

ocorre um erro. 

 

Descrição 

PeakSpeedClear apaga os valores de velocidade máxima para as articulações especificadas. 

Você deve executar PeakSpeedClear antes de executar PeakSpeed. 

 

Este comando não suporta eixos adicionais PG. 

 

Veja também 

AvgSpeed, PeakSpeed 
 

Exemplo de instrução PeakSpeedClear 

< Exemplo 1> 
O seguinte é um exemplo para mostrar os valores de velocidade das articulações especificadas depois de 

apagar os valores de velocidade máximos de todas as articulações. 
 

> PeakSpeedClear 

> Go P1 

> PeakSpeed 1 

   -0.273 

> PeakSpeed 1 

   -0.273   -0.164 

   -0.080    0.258 

   -0.005    0.401 

    0.000    0.000 

    0,000 

> 

 

< Exemplo 2> 
O seguinte é um exemplo para mostrar os valores de velocidade máxima das articulações especificadas depois 

de apagar os valores de velocidade máxima das articulações J1, J4 e J5 dos robôs de múltiplos eixos verticais. 

 
> PeakSpeedClear 4, 1, 5 

> Go P1 

> PeakSpeed 1 

    -0.273 

> PeakSpeed 4 

    0.258 
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Instrução PeakSpeed  
 

Exibe os valores de velocidade máxima da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

PeakSpeed  [jointNumber]  
 

Parâmetros 

jointNumber Opcional.  Expressão em número inteiro que representa o número da articulação. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Exibe os valores atuais de velocidade máxima de todas as articulações. 

 

Descrição 

A instrução PeakSpeed exibe o valor da velocidade máxima absoluta da articulação com um sinal.  A 

velocidade máxima é um número real de -1 a 1, com 1 sendo a velocidade máxima.  

 

Execute PeakSpeedClear primeiro e em seguida execute PeakSpeed para exibir o valor da velocidade máxima 

para a articulação. 

 

Quando estiver usando o controlador virtual ou conduzindo o funcionamento em vazio, a média dos valores 

de velocidade absolutos é calculada a partir da velocidade comandada em lugar da velocidade real. 

Este comando não suporta eixos adicionais PG. 

 

Veja também 

AvgSpeed, PeakSpeedClear, Função PeakSpeed 
 

Exemplo de instrução PeakSpeed 

 

> PeakSpeedClear 

> Go P1 

> PeakSpeed 1 

    -0.273 

> PeakSpeed 

   -0.273    0.163 

   -0.080    0.258 

   -0.005   -0.401 

    0.000    0.000 

    0.000 

> 
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Função PeakSpeed  
 
Retorna os valores de velocidade máxima para a articulação especificada. 

 

Sintaxe 

PeakSpeed (jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número da articulação. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Valor real de -1 a 1. 

 

Descrição 

A função PeakSpeed retorna o valor da velocidade máxima absoluta da articulação com um sinal.  A 

velocidade máxima é um número real de -1 a 1, com 1 sendo a velocidade máxima. 

 

Execute PeakSpeedClear primeiro e em seguida execute a instrução PeakSpeed para exibir o valor da 

velocidade máxima para a articulação. 

 

Quando estiver usando o controlador virtual ou conduzindo o funcionamento em vazio, a média dos valores 

de velocidade absolutos é calculada a partir da velocidade comandada em lugar da velocidade real. 

Este comando não suporta eixos adicionais PG. 

 

Veja também 

AvgSpeed, PeakSpeedClear, PeakSpeed 
 

Exemplo de função PeakSpeed 

Este exemplo usa a função PeakSpeed em um programa: 

 
 

Function DisplayPeakSpeed 

   Integer i 

 

   PeakSpeedClear 

   Go P1 

   Print "Peak Speeds:" 

   For i = 1 To 6 

      Print "Joint ", i, " = ", PeakSpeed (i) 

   Next i 

Fend 
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Instrução PerformMode  
 

Define o modo do robô. 
 

Sintaxe 

(1) PerformMode [modeNumber] [, robotNumber] 
(2) PerformMode 

 

Parâmetros 

modeNumber Especifica o modo de operação com um valor de número inteiro (1 a 3) ou com a seguinte 

constante.  Este parâmetro é opcional somente quando a instrução é executada através da 

janela Command. 

Constante Valor Descrição 

MODE_STANDARD 1 Define o modo padrão 

MODE_HIGH_SPEED 2 Define o modo de alta velocidade. 

MODE_LOW_OSCILLATION 3 Define o modo de baixa oscilação. 

 
robotNumber Especifica o número do robô com um valor em número inteiro. 

 Se omitido, será usado o robô atualmente selecionado. 

 

Resultado 

Quando especificado pela sintaxe (1), o modo será definido pelo número do modo especificado. 

Quando especificado pela sintaxe (2), será exibido o número do modo do robô atualmente selecionado. 

 

Descrição 

PerformMode é uma função para mudar a preferência de desempenho (modo) do manipulador de acordo 

com o uso pretendido.  Esta função aceita os seguintes três modos. 

Padrão 

O tempo de ciclo, a utilização e a oscilação na parada do movimento são balanceados. 

Este modo fica disponível para qualquer tipo de aplicação. 

Alta velocidade 

Este modo é especializado para reduzir o tempo de operação de uma tarefa. 

Embora ele agrave a utilização e a oscilação na parada do movimento em comparação com o modo padrão, 

ele pode reduzir o tempo de operação. 

Aplicação recomendada: Transporte 

Baixa oscilação 

Este modo é especializado para reduzir a oscilação na parada do movimento. 

Embora ele aumente o tempo de operação em comparação com o modo padrão, ele pode reduzir a oscilação 

na parada do movimento. 

Aplicação recomendada: Transporte e montagem de componentes de precisão 
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Comparação do desempenho 

Modo 

Elemento de comparação 

Tempo de operação 

(*1) 
Oscilação Utilização 

Padrão Normal Normal Normal 

Alta velocidade Melhorado Reduzido Reduzido 

Baixa oscilação Reduzido Melhorado Melhorado 

(*1) O tempo de deslocamento do manipulador movendo-se da posição atual até o ponto alvo. 

 

Nota 

- Comandos de movimento alvo: Comandos de movimento PTP(Go, BGo, TGo, Jump, JTran)  

* O seguinte desempenho do movimento CP não é afetado pela instrução Precede. 

Exatidão da trajetória 

Valores dos limites superiores de AccelS, AccelR, SpeedS, SpeedR 

Frequência do erro de configuração da aceleração e do erro de configuração da velocidade 

Condições que inicializam automaticamente o modo (para o modo padrão) 

A tabela abaixo mostra as condições que inicializam automaticamente o modo. 

 Mudança do modo 

Energização do controlador Muda para o modo padrão 

Reinicialização do controlador Muda para o modo padrão 

Motor ligado  Muda para o modo padrão 

Comutação da potência (Baixa ↔ 

Alta) 
O modo não muda 

Compilação / Recompilação O modo não muda 

Restauração  Muda para o modo padrão 

 

Veja também 

Bo, Go, Jump, JTran, Função PerformMode, TGo 
 

Exemplo de instrução PerformMode 

 
PerformMode MODE_STANDARD 

Go P1 

PerformMode 2 

Go P2 
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Função PerformMode 
 

Retorna o estado do modo de operação do robô. 

 

Sintaxe 

PerformMode ([robotNumber]) 
 

Parâmetros 

robotNumber Especifica com um valor em número inteiro o número do robô cujo estado deve ser 

verificado. 

 Se omitido, será usado o robô atualmente selecionado. 

 

Valores de retorno 

Retorna o valor em número inteiro que representa o modo de operação atualmente configurado. 

1 = Modo padrão 

2 = Modo de alta velocidade 

3 = Modo de baixa oscilação 

 

Veja também 

PerformMode 
 

Exemplo de função PerformMode 

 
Print PerformMode(1) 
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Instrução PG_FastStop 
 

Detém imediatamente os eixos PG. 

 

Sintaxe 

PG_FastStop 
 

Descrição 

A instrução PG_FastStop para imediatamente o robô PG atual sem desaceleração.  

Para parar normalmente, use a instrução PG_SlowStop. 

 

Veja também 

PG_Scan, PG_SlowStop 
 

Exemplo de instrução PG_FastStop 

O programa a seguir move o eixo PG por 10 segundos e o para. 

 
Function main 

  Motor On 

  PG_Scan 0 

  Wait 10 

  PG_FastStop       ' Para imediatamente o movimento contínuo 
Fend 
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Instrução PG_LSpeed 
 

Estabelece a velocidade do pulso do tempo em que o eixo PG começa a acelerar e termina de desacelerar.  

 

Sintaxe 

PG_LSpeed   accelSpeed As Integer [, decelSpeed As Integer ], 
 

Parâmetros 

speed Expressão em número inteiro que contém a velocidade do pulso (1 a 32767 

pulsos/segundo)  

decalSpeed Expressão em número inteiro que contém a velocidade do pulso (1 a 32767 

pulsos/segundo) 

 

Descrição 

A instrução PG_LSpeed especifica a velocidade do pulso quando o eixo PG começa a acelerar e termina de 

desacelerar.  Ela é útil quando se configura a velocidade inicial/final de um motor de passo para mais alta 

dentro da faixa da frequência inicial máxima para oferecer o melhor desempenho do motor, ou quando se 

configura a velocidade para mais baixa para evitar que o motor de passo acelere.  O padrão é 300 

pulsos/segundo e não precisa ser mudado. 

 

Tempo 

Velocidade 

Início da aceleração 

Fim da desaceleração 

 

 

 

 

 
Se a velocidade final de desaceleração for omitida, o valor definido da velocidade é usado. 

 

O valor de PG_LSpeed inicializa nos valores padrão quando ocorre qualquer uma das seguintes condições:  

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe 
todas as tarefas 

 
Veja também 

Função PG_LSpeed  
 

Exemplo de instrução PG_LSpeed 

Você pode usar PG_LSpeed na janela Command ou no programa.  Os exemplos abaixo mostram ambos os 

casos.  

Function pglspeedtst 

        Motor On 

        Power High 

Speed 30;Accel 30,30 

PG_LSpeed 1000 

Go P0 

Fend 

Para configurar o valor de PG_LSpeed pela janela Command.  
 

> PG_LSpeed 1000,1100 

> 
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Função PG_LSpeed 
 

Retorna a velocidade do pulso do tempo em que o eixo PG começa a acelerar e termina de desacelerar. 

 

Sintaxe 

PG_LSpeed [ (paramNumber) ] 
 

Parâmetros 

paramNumber Um dos números abaixo que especifica o número do valor definido.  

 Se omitido, será usado 1. 

 1: Velocidade do pulso quando começa a aceleração  

 2: Velocidade do pulso quando termina a desaceleração   

 

Valores de retorno 

Valor em número inteiro de 1 a 32767 em unidades de pulso/segundo. 

 

Veja também 

PG_LSpeed  
 

Exemplo de função PG_LSpeed 

 
Integer savPGLSpeed 

 

savPGLSpeed = PG_LSpeed(1) 
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Instrução PG_Scan 
 

Inicia o movimento giratório contínuo dos eixos do robô PG. 

 

Sintaxe 

PG_Scan direction As Integer 
 

Parâmetros 

direction Direção do giro  

 0:   Direção + (sentido horário) 

 1:   Direção − (sentido anti-horário) 

 

Descrição 

PG_Scan inicia o movimento giratório contínuo do robô PG atual. 

Para executar o movimento giratório contínuo, é preciso habilitar o giro contínuo do parâmetro PG pela 

configuração do robô. 

Quando a tarefa de execução do programa é concluída, o giro contínuo cessa. 

 

Veja também 

PG_FastStop 
 

Exemplo de instrução PG_Scan 

O exemplo a seguir gira o eixo PG por 10 segundos e o detém repentinamente. 
 

Function main 

  Motor On 

  Power High 

  Speed 10; Accel 10,10 

  PG_Scan 0 

  Wait 10 

  PG_SlowStop  

Fend 
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Instrução PG_SlowStop 
 

Para lentamente o giro contínuo do eixo PG. 

 

Sintaxe 

PG_SlowStop 
 

Descrição 

PG_SlowStop desacelera o movimento giratório contínuo do robô PG atual e leva-o a parar.  

 

Veja também 

PG_Scan, PG_FastStop 
 

Exemplo de instrução PG_SlowStop 

 

O exemplo a seguir gira o eixo PG por 10 segundos e o detém repentinamente.  
 

Function main 

  Motor On 

  PG_Scan 0 

  Wait 10 

  PG_SlowStop     ' Detém repentinamente o movimento giratório contínuo 
Fend 
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Instrução PLabel 
 

Define um rótulo para um ponto especificado. 

 

Sintaxe 

PLabel pointNumber, newLabel 
 

Parâmetros 

pointNumber Expressão em número inteiro que representa o número de um ponto. 

newLabel Uma expressão em string que representa o rótulo a ser usado para o ponto especificado. 

 

Veja também 

Função PDef, PDescription, Função PDescription$, Função PLabel$, Função PNumber 
 

Exemplo de instrução PLabel 

 
PLabel 1, "pick" 
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Função PLabel$ 
 

Retorna o rótulo do ponto associado a um número de ponto. 

 

Sintaxe 

PLabel$(point) 
 

Parâmetros 

point Um valor em número inteiro ou Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

 

Precauções de compatibilidade 

Nenhuma variável pode ser especificada para o parâmetro point  

Para usar variáveis, escreva PLabel$(P(varName)). 

 

Veja também 

Função PDef, PDescription, Função PDescription$, PLabel, Função PNumber 
 

Exemplo de função PLabel$ 

 
Print PLabel$(1) 

Print PLabel$(P(i)) 
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Instrução Plane. 
 

Especifica e exibe o plano de verificação da aproximação.  

 

Sintaxe 

(1) Plane PlaneNum [, robotNumber], pCoordinateData 
(2) Plane PlaneNum [, robotNumber], pOrigin, pXaxis, pYaxis 
(3) Plane PlaneNum [, robotNumber] 
(4) Plane 

 

Parâmetros 

PlaneNum Valor em número inteiro que representa o número do plano de 1 a 15. 

robotNumber Valor em número inteiro que representa o número do robô 

Se omitido, é usado o robô atual. 

pCoordinateData Dados de ponto que representam os dados de coordenada do plano de verificação da 

aproximação. 

pOrigin Expressão em número inteiro que representa o ponto de origem usando o sistema de 

coordenadas do robô. 

pXaxis Expressão em número inteiro que representa um ponto ao longo do eixo X usando o 

sistema de coordenadas do robô se o alinhamento X for especificado. 

pYaxis Expressão em número inteiro que representa um ponto ao longo do eixo Y usando o 

sistema de coordenadas do robô se o alinhamento Y for especificado. 

 

Valores de retorno 

Quando a sintaxe (3) é usada, é exibida configuração do plano especificado. 

Quando a Sintaxe (4) é usada, são exibidas as configurações de todos os números de plano do robô atual. 

 

Descrição 

A instrução Plane é usada para definir o plano de verificação da aproximação.  O plano de verificação da 

aproximação serve para verificar se o atuador da extremidade do robô está em uma das duas áreas divididas 

pelo plano de verificação da aproximação especificado.  A posição do atuador da extremidade é calculada 

pela ferramenta atual.  O plano de verificação da aproximação é configurado usando o plano XY  do sistema 

de coordenadas base.  O plano de verificação da aproximação detecta o atuador da extremidade quando ele 

se aproxima da área no lado + Z do plano de verificação da aproximação. 

Quando o plano de verificação da aproximação é usado, o sistema detecta as aproximações em qualquer 

estado de potência do motor enquanto o controlador está ativado. 
 

Os detalhes de cada sintaxe são como segue. 
 

(1) Especifica um sistema de coordenadas para criar o plano de verificação da aproximação usando os dados 

de ponto que representam a translação e rotação baseadas no sistema de coordenadas base e configura o 

plano de verificação da aproximação.  
 

Exemplo: 
Plane 1, XY(x, y, z, u, v, w) 

Plane 1, P1 
 

(2) Define o plano de verificação da aproximação (coordenada XP) especificando o ponto de origem, o ponto 

ao longo do eixo X e o ponto ao longo do eixo Y.  Usa as coordenadas X, Y, Z e ignora as coordenadas 

U, V, W.  Calcula o eixo Z à direita e estabelece a direção da verificação da aproximação. 
 

Exemplo: 
Plane 1, P1, P2, P3 

 

(3) Exibe a configuração do plano de verificação da aproximação especificado. 
 

(4) Exibe todo o plano de verificação da aproximação 
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Você pode usar a função GetRobotInsidePlane ou a função InsidePlane para obter o resultado do plano de 

verificação da aproximação.  A função GetRobotInsidePlane pode ser usada como condição para um 

comando Wait.  Você pode fornecer o resultado da detecção para a I/O configurando a saída remota. 

Para usar um plano com mais de um robô, você precisa definir os planos do sistema de coordenadas de cada robô.  

 

 

Robô 1 Robô 2 

Sistema de coordenadas 

do plano de verificação da 

aproximação 

Plano de verificação da 
aproximação 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

Notas 

Seleção da ferramenta 

A verificação da aproximação é executada para a ferramenta atual.  Quando você muda a ferramenta, a 

verificação da aproximação pode exibir a aproximação da ferramenta de dentro para fora do plano ou ao 

contrário, embora o robô não esteja operando. 

Eixo adicional 
Para o robô que tem os eixos adicionais ST (incluindo o eixo de funcionamento), o plano de verificação da 

aproximação a ser configurado não depende da posição do eixo adicional, mas é baseado no sistema de 

coordenadas base do robô.  

 

Veja também 

Box, GetRobotInsidePlane, InsidePlane, PlaneClr, PlaneDef 
 

Dica 

Configuração da instrução Plane pelo Gerenciador do robô 

O EPSON RC+ tem uma caixa de diálogo para apontar e clicar que permite definir o plano de verificação da 

aproximação.  O método mais simples de configurar os valores do plano é usando a página Plane do 

gerenciador do robô. 

 

Exemplo de instrução Plane 

Estes são exemplos para configurar o plano de verificação da aproximação usando a instrução Plane. 

 

Verificar se a direção é o lado inferior do plano horizontal que é de −20 mm na direção do eixo Z no sistema 

de coordenadas do robô: 
> plane 1, xy(100, 200, -20, 90, 0, 180) 

 

O plano de verificação da aproximação é a coordenada XY criada movendo 50 mm no eixo X e 200 mm no 

eixo Y, girando 45 graus ao redor do eixo Y: 
> plane 2, xy(50, 200, 0, 0, 45, 0) 

 
Configurar o plano de verificação da aproximação usando o sistema de coordenadas da ferramenta do robô. 

(Robô de 6 eixos) 
> plane 3, here 
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Função Plane 
 

Retorna o plano de verificação da aproximação especificado. 

 

Sintaxe 

Plane(PlaneNum [, robotNumber]) 
 

Parâmetros 

PlaneNum Expressão em número inteiro representando o número do plano de 1 a 15.  

robotNumber Valor em número inteiro que representa o número do robô 

Se omitido, é usado o robô atual. 

 

Valores de retorno 

Retorna os dados das coordenadas para o plano de verificação da aproximação especificado. 

 

Veja também 

GetRobotInsidePlane, InsidePlane, Plane, PlaneClr, PlaneDef 
 

Exemplo de função Plane 

 
P1 = Plane(1) 
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Instrução PlaneClr 
 

Apaga (torna nula) uma definição de plano 

 

Sintaxe 

PlaneClr  PlaneNum [, robotNumber ]  
 

Parâmetros 

PlaneNum Expressão em número inteiro representando o número do plano de 1 a 15.  

robotNumber Valor em número inteiro que representa o número do robô 

Se omitido, é usado o robô atual. 

Descrição 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador.  

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando.  A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil.  Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

GetRobotInsidePlane, InsidePlane, Plane, PlaneDef 
 

Exemplo de instrução PlaneClr 

 
PlaneClr 1 
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Função PlaneDef  
 

Retorna a configuração do plano de verificação da aproximação. 

 

Sintaxe 

PlaneDef (PlaneNum [, robotNumber]) 
 

Parâmetros 

PlaneNum Expressão em número inteiro representando o número do plano de 1 a 15. 

robotNumber Valor em número inteiro que representa o número do robô 

Se omitido, é usado o robô atual. 

 

Valores de retorno 

True se o plano de verificação da aproximação está definido para o número de plano especificado, do 

contrário será False. 

 

Veja também 

GetRobotInsidePlane, Box, InsidePlane, Plane, PlaneClr 
 

Exemplo de função PlaneDef 

 
Function DisplayPlaneDef(planeNum As Integer) 

 

   If PlaneDef(planeNum) = False Then 

      Print "Plane ", planeNum, "is not defined" 

   Else 

      Print "Plane 1: ", 

      Print Plane(PlaneNum) 

   EndIf 

Fend 
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Instrução PList  
 

Exibe os dados de ponto na memória para o robô atual. 

 

Sintaxe 

(1) PList  
(2) PList pointNumber 
(3) PList startPoint,  
(4) PList startPoint, endpoint 
 

Parâmetros 

pointNumber A faixa do número vai de 0 a 999. 

startPoint O número do ponto inicial. A faixa do número vai de 0 a 999. 

endPoint O índice do ponto final. A faixa do número vai de 0 a 999. 

 

Valores de retorno 

Dados de ponto. 

 

Descrição 

PList exibe os dados de ponto na memória para o robô atual. 

 

Quando não existem dados de ponto dentro da faixa de pontos especificada, nenhum dado será exibido.  

Quando um número do ponto inicial é especificado em um valor maior do que o número do ponto final, 

ocorre um erro. 

 

(1) PList 

Exibe os dados das coordenadas de todos os pontos. 

(2) PList pointNumber 

Exibe os dados das coordenadas para o ponto especificado. 

(3) PList startPoint,  

Exibe os dados das coordenadas de todos os pontos a partir de startPoint. 

(4) PList startPoint, endPoint 

Exibe os dados das coordenadas de todos os pontos a partir de startPoint e terminando com endPoint. 
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Exemplo de instrução PList 

 
O tipo de exibição depende do tipo de robô e da existência de eixos adicionais.  

Os exemplos a seguir são para um robô Scara sem eixos adicionais.  

 

Exibe os dados do ponto especificado:  

 
> plist 1 

P1   = XY(   200.000,    0.000,  -20.000,    0.000 )  /R /0   

> 

 

Exibe os dados do ponto dentro da faixa de 10 e 20. Neste exemplo, somente três pontos são encontrados 

nesta faixa. 
 

> plist 10, 20 

P10  =   XY( 290.000,    0.000,  -20.000,    0.000 ) /R /0    

P12  =   XY( 300.000,    0.000,    0.000,    0.000 ) /R /0    

P20  =   XY( 285.000,   10.000,  -30.000,   45.000 ) /R /0    

> 

Exibe os dados do ponto a partir do número de ponto 10. 

 
> plist 10, 

P10  =   XY( 290.000,    0.000,  -20.000,    0.000 ) /R /0    

P12  =   XY( 300.000,    0.000,    0.000,    0.000 ) /R /0    

P20  =   XY( 285.000,   10.000,  -30.000,   45.000 ) /R /0    

P30  =   XY( 310.000,   20.000,  -50.000,   90.000 ) /R /0    
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Instrução PLocal  
 

Define o atributo local de um ponto. 

 

Sintaxe 

PLocal(point) = localNumber 
 

Parâmetros 

point Um valor em número inteiro ou Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

 

Precauções de compatibilidade 

Nenhuma variável pode ser especificada para o parâmetro point  

Para usar variáveis, escreva PLocal(P(varName)). 

localNumber Uma expressão em número inteiro representando o novo número local.  A faixa é 0 a 

15. 

 

Veja também 

Função PLocal 
 

Exemplo de instrução PLocal 

 
PLocal(pick) = 1 
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Função PLocal 
 

Retorna o número local de um ponto especificado. 

 

Sintaxe 

PLocal(point) 
 

Parâmetros 

point Um valor em número inteiro ou Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

 

Precauções de compatibilidade 

Nenhuma variável pode ser especificada para o parâmetro point  

Para usar variáveis, escreva PLocal(P(varName)). 

 

Valores de retorno 

Número local do ponto especificado. 

 

Veja também 

PLocal 
 

Exemplo de função PLocal 

 
Integer localNum 

 

localNum = PLocal(pick) 
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Função Pls 
 

Retorna a contagem de pulsos do codificador atual para cada articulação na posição atual. 

 

Sintaxe 

Pls(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber A articulação específica para a qual obter a contagem de pulsos do codificador atual.  

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna um valor numérico representando a contagem de pulsos do codificador atual para a articulação 

especificada em jointNumber. 

 

Descrição 

A função Pls é usada para ler a posição (ou contagem de pulsos) do codificador atual de cada articulação.  

Esses valores podem ser salvos e então usados posteriormente com o comando Pulse. 

 

Veja também 

CX, CY, CZ, CU, CV, CW, Pulse 
 

Exemplo de função Pls 

Abaixo é mostrado um exemplo simples para obter os valores de pulso de cada articulação e imprimí-los. 

 
Function plstest 

  Real t1, t2, z, u 

  t1 = pls(1) 

  t2 = pls(2) 

  z = pls(3) 

  u = pls(4) 

  Print "T1 joint current Pulse Value: ", t1 

  Print "T2 joint current Pulse Value: ", t2 

  Print "Z joint current Pulse Value: ", z 

  Print "U joint current Pulse Value: ", u 

Fend 
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Função PNumber  
 

Retorna o número do ponto associado a um rótulo de ponto. 

 

Sintaxe 

PNumber(pointLabel) 
 

Parâmetros 

pointLabel Um rótulo de ponto usado no arquivos de pontos atual ou expressão em string contendo um 

rótulo de ponto. 

 

Veja também 

Função PDef, Função PLabel$ 
 

Exemplo de função PNumber 

 
Integer pNum 

String pointName$ 

 

pNum = PNumber(pick) 

 

pNum = PNumber("pick") 

 

pointName$ = "place" 

pNum = PNumber(pointName$) 
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Função PosFound 
 

Retorna o estado da operação Find. 

 

Sintaxe 

PosFound 
 

Valores de retorno 

True se a posição foi encontrada durante o movimento, False se não foi. 

 

Veja também 

Find 
 

Exemplo de função PosFound 

 
Find Sw(5) = ON 

Go P10 Find 

If PosFound Then 

    Go FindPos 

Else 

    Print "Error: Cannot find the sensor signal." 

EndIf 
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Instrução Power  
 

Comuta o modo de potência para alta ou baixa e exibe o estado atual. 

 

Sintaxe 

(1) Power { High | Low } [, Forced] 
(2) Power  

 

Parâmetros 

High | Low A configuração pode ser High (Alta) ou Low (Baixa). O padrão é Low. 

Forced Opcional.  Este parâmetro é geralmente omitido. 

 

Valores de retorno 

Retorna o estado de potência atual quando o parâmetro é omitido. 

 

Descrição 

Comuta o modo de potência para alta ou baixa. Também exibe o estado do modo atual. 

 

Low - Quando a potência é configurada para Low, o modo de potência baixa fica ativado.  Isto significa que 

o robô funcionará lento (abaixo de 250 mm/seg) e a rigidez do servo está configurada para leve para 

poder eliminar a potência do servo se o robô se chocar com um objeto.  

 
High - Quando a potência é configurada para alta, o modo de potência baixa fica desativado.  Isto significa 

que o robô pode funcionar a toda velocidade com plena rigidez do servo.  

 

As seguintes operações comutarão para o modo de potência baixa.  Neste caso, as configurações da 

velocidade e aceleração serão limitadas ao valor padrão.  O valor padrão é descrito na tabela de especificações 

de cada manipulador.  Veja também o Guia do Usuário do EPSON RC+: 2. Segurança. 

 

Condições que causam o modo de potência baixa: 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

 
Configurações limitadas ao valor padrão  

Speed 
Accel 
SpeedS 
AccelS 
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Notas 

Modo de potência baixa (Power Low) e seu efeito na velocidade máxima: 

No modo de potência baixa, a potência do motor é limitada e a configuração da velocidade do movimento 

efetiva é menor do que o valor padrão.  Se, quando no modo de potência baixa, for especificada uma 

velocidade maior pela janela Command (diretamente) ou em um programa, a velocidade será configurada no 

valor padrão.  Se for necessário um movimento em velocidade maior, configure Power High. 

Modo de potência alta (Power High) e seu efeito na velocidade máxima: 

No modo de potência alta, podem ser configuradas velocidades maiores do que o valor padrão.  

Sinalizador Forced 

O modo de potência pode ser mudado durante a operação do robô (incluindo o estado de pausa). 

Se o modo for mudado para o modo de potência alta enquanto o robô está se movimentando no modo de 

potência baixa, o movimento subsequente será mudado para velocidade alta com a velocidade especificada. 

Se o modo for mudado para o modo de potência baixa enquanto o robô está se movimentando no modo de 

potência alta, pode ocorrer o erro de sobrevelocidade ou erro de torque de potência baixa. 

Pare o robô e especifique o sinalizador Forced para comutar para o modo de potência baixa. 

 

Veja também 

Accel, AccelS, Speed, SpeedS 
 

Exemplo de instrução Power 

Os exemplos a seguir são executados pela janela Command: 

 

> Speed 50        'Especifica alta velocidade no modo de potência baixa 
 

> Accel 100, 100  'Especifica alta aceleração 
 

> Jump P1         'Move-se em baixa velocidade e baixa aceleração 
 

> Speed           'Exibe os valores de velocidade atuais 
Low Power Mode 

   50            

   50     50 

 

> Accel           'Exibe os valores de aceleração atuais 
Low Power Mode 

   100    100   

   100    100 

   100    100 

 

> Power High      'Estabelece o modo de potência alta 
 

> Jump P2         'Move o robô em alta velocidade 
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Função Power 
 

Retorna o estado da potência 

 

Sintaxe 

Power [(robotNumber)] 
 

Parâmetros 

robotNumber Especifica com um valor em número inteiro o número do robô cujo estado deve ser 

verificado. 

 Se omitido, será usado o robô atualmente selecionado. 

 

Valores de retorno 

0 = Potência baixa, 1 = Potência alta. 

 

Veja também 

Instrução Power 
 

Exemplo de função Power 

 
If Power = 0 Then 

    Print "Low Power Mode" 

EndIf 
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Função PPls 
 

Retorna a posição do pulso de um valor de articulação especificado a partir de um ponto especificado. 

 

Sintaxe 

PPls (point, jointNumber) 
 

Parâmetros 

point Expressão de ponto. 

jointNumber Expressão ou valor numérico especificando o número da articulação (número inteiro 

de 1 a 9) 

O eixo adicional S é o 8 e o eixo T é o 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna a posição da articulação calculada (valor longo, em pulsos). 

 

Veja também 

Agl, CX, CY, CZ, CU, CV, CW, Pagl 
 

Exemplo de função PPls 

 
Long pulses1 

 

pulses1 = PPls(P10, 1) 
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Instrução Print  
 

Gera dados para a janela de exibição atual, incluindo a janela Run, a janela Operator, a janela Command e a 

janela Macro. 

 

Sintaxe 

Print  expression [ ,expression... ] [ , ] 
Print  
 

Parâmetros 

expression Opcional.  Um número ou expressão em string. 

, (comma) Opcional.  Se for fornecida uma vírgula no final da instrução, então não será 

adicionado um CRLF. 

 

Valores de retorno 

Dados variáveis ou a string de caracteres especificada. 

 

Descrição 

Print exibe dados variáveis ou a string de caracteres no dispositivo de exibição. 

 

Um CRLF (retorno de carro e avanço de linha) no fim da linha é anexado automaticamente a cada saída, a 

menos que seja usada uma vírgula no final da instrução. 

Nota 

Certifique-se de que Print seja usado com Wait ou um movimento dentro de um loop 

O controlador pode congelar se for usado somente Print no loop (loops sem Wait ou sem movimento).  

Certifique-se de que Print seja usado com Wait ou com um comando de movimento dentro de um loop. 

Exemplo inadequado 
Do 

    Print "1234" 

Loop 

Exemplo adequado 
Do 

    Print "1234" 

    Wait 0.1 

Loop 

 

Veja também 

Print # 
 

Exemplo de instrução Print 

O exemplo a seguir extrai o valor da coordenada do eixo U do ponto P100 e coloca o valor da coordenada na 

variável uvar.  O valor é então impresso na janela de exibição atual. 

 
Function Test 

  Real uvar 

  uvar = CU(P100) 

  Print "The U Axis Coordinate of " + Chr$(34) + "P100" + Chr$(34) + 

" is ", uvar 

Fend 



Instrução Print# 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 555  

Instrução Print# 
 

Gera dados para o arquivo, porta de comunicação, banco de dados ou dispositivo especificado. 

 

Sintaxe 

Print  #portNumber, expression [ ,expression... ] [ , ] 
 

Parâmetros 

portNumber O número de ID que representa um arquivo, uma porta de comunicação, um banco de 

dados ou um dispositivo. 

O número do arquivo pode ser especificado nas instruções ROpen, WOpen e AOpen. 

O número da porta de comunicação pode ser especificado nas instruções OpenCom 

(RS232) e OpenNet (TCP/IP). 

O número do banco de dados pode ser especificado na instrução OpenDB. 

 Os números inteiros de ID do dispositivo são os seguintes. 

21 RC+ 

24 TP (somente TP1) 

20 TP3 

expression Um valor numérico ou expressão em string.    

, (comma) Opcional.  Se for fornecida uma vírgula no final da instrução, então não será 

adicionado um CRLF. 

 

Descrição 

Print # gera dados variáveis, valores numéricos ou strings de caracteres para a porta de comunicação ou para 

o dispositivo especificado em portNumber. 

 

Notas 

Comprimento máximo dos dados  

Este comando pode manipular até 256 bytes. 

No entanto, se a meta for o banco de dados, ele pode manipular até 4096 bytes.  

Se a meta for a porta de comunicação (TCP/IP), ele pode manipular até 1024 bytes. 

 

Intercâmbio de dados das variáveis com outro controlador 

- Quando se especifica mais de uma variável string ou tanto uma variável numérica como uma variável 

string, deve-se adicionar expressamente um caractere de vírgula (“,”) aos dados da string. 

Os programas abaixo são exemplos para intercambiar a variável string e a variável numérica entre os 

controladores usando uma porta de comunicação. 
 

Extremidade de envio (qualquer padrão é correto). 
Print #PortNum, "$Status,", InData, OutData 

Print #PortNum, "$Status", ",",InData, OutData 

Extremidade de destino  
Input #PortNum, Response$, InData, OutData 

 

Buffer de gravação de arquivo 

A gravação do arquivo é colocada em um buffer.  Os dados colocados em buffer podem ser gravados com a 

instrução Flush.  Além disso, ao fechar um arquivo com a instrução Close, os dados do buffer podem ser 

gravados. 
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Certifique-se de que Print # seja usado com Wait ou com um comando de movimento dentro 
de um loop 

Não use somente Print # em um loop 

O controlador pode congelar se for usado somente Print # no loop (loops sem Wait ou sem movimento).  

 

Dependendo do estado do controlador, as informações podem não ser exibidas adequadamente mesmo se 

for usado o comando Wait ou um comando de movimento.  Se a saída for TP1, estabeleça o tempo de Wait 

para 1 (segundo) ou mais.  Em outros casos, estabeleça o tempo de Wait para 0,1 (segundo) ou mais. 

Exemplo inadequado 
Do 

    Print #24，"1234"  
Loop 

Bom exemplo 
Do 

    Print #24,"1234" 

    Wait 1 

Loop 

 

Veja também 

Input#, Print 
 

Exemplo de instrução Print # 

Seguem abaixo alguns exemplos simples de Print #: 

 
Function printex 

  String temp$ 

  Print #1, "5" 'Envia o caractere "5" para a porta serial 1 temp$ = "hello" 
  Print #1, temp$ 

  Print #2, temp$ 

  Print #1 " Next message for " + Chr$(34) + "port 1" + Chr$(34) 

  Print #2 " Next message for " + Chr$(34) + "port 2" + Chr$(34) 

Fend 
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Instrução PTCLR 
 

Apaga e inicializa o torque máximo para uma ou mais articulações. 

 

Sintaxe 

PTCLR [j1 [, j2 [, j3 [, j4 [, j5 [, j6 [, j7 [, j8 [, j9]]]]]]]]] 
 

Parâmetros 

j1 - j9 Expressão em número inteiro que representa o número da articulação.  Se não for 

fornecido nenhum parâmetro, então os valores do torque máximo são apagados para 

todas as articulações. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9.  Se for fornecida uma articulação não existente, 

ocorre um erro. 

 

Descrição 

PTCLR apaga os valores do torque máximo das articulações especificadas.  

Você deve executar o PTCLR antes de executar o PTRQ.   

 

Veja também 

ATRQ, PTRQ  
 

Exemplo de instrução PTCLR 

< Exemplo 1> 
O seguinte é um exemplo para mostrar os valores do torque das articulações especificadas depois de apagar 

os valores do torque máximo de todas as articulações. 
 

> ptclr 

> go p1 

> ptrq 1 

    0.227 

> ptrq 

    0.227    0.118 

    0.249    0.083 

    0.000    0.000 

> 

 

< Exemplo 2> 
O seguinte é um exemplo para mostrar os valores do torque das articulações especificadas depois de apagar 

os valores do torque máximo das articulações J1, J4 e J5 dos robôs de múltiplos eixos verticais. 

 
 

> ptclr 4, 1, 5 

> go p1 

> ptrq 1 

    0.227 

> ptrq 4 

    0.083 
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Instrução PTPBoost  
 

Especifica ou exibe o parâmetro do impulso algorítmico da aceleração, desaceleração e velocidade para o 

movimento PTP (ponto a ponto) de pequena distância. 

 

Sintaxe 

(1) PTPBoost  boost [, departBoost] [, approBoost]  
(2) PTPBoost   

 

Parâmetros 

boost Expressão em número inteiro de 0 a 100.  

departBoost Opcional.  Valor do impulso do salto de afastamento.  Expressão em número inteiro de 0 a 

100. 

approBoost Opcional.  Valor do impulso do salto de aproximação.  Expressão em número inteiro de 0 

a 100. 

 

Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, são exibidas as configurações atuais de PTPBoost. 

 

Descrição 

PTPBoost define a aceleração, a desaceleração e a velocidade para o movimento PTP de pequena distância.  

Ele só é efetivo quando a distância do movimento é pequena. A função PTPBoostOK pode ser usada para 

confirmar se uma distância do movimento específica até o destino é suficientemente pequena para ser afetada 

por PTPBoost ou não.  

 

A instrução PTPBoost não necessita de modificação sob circunstâncias normais.  Use PTPBoost somente 

quando precisar encurtar o tempo do ciclo mesmo que a vibração se torne maior, ou inversamente, quando 

precisar reduzir a vibração mesmo se o tempo do ciclo ficar mais longo. 

 

Quando o valor de PTPBoost é grande, o tempo de ciclo fica mais curto, mas a vibração do posicionamento 

aumenta.  Quando o valor de PTPBoost é pequeno, a vibração do posicionamento se torna menor, mas o 

tempo de ciclo fica mais longo.  Especificar um valor inadequado para PTPBoost causa erros ou pode 

danificar o manipulador. Isto pode degradar o robô, ou às vezes encurtar a vida útil do manipulador. 

 

O valor de PTPBoost inicializa no valor padrão quando qualquer um dos seguintes é executado: 

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe 
todas as tarefas 

 

Veja também 

Função PTPBoost, PTPBoostOK 
 

Exemplo de instrução PTPBoost 

 
PTPBoost 50, 30, 30 
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Função PTPBoost 
 

Retorna o valor de PTPBoost especificado. 

 

Sintaxe 

PTPBoost(paramNumber) 
 

Parâmetros 

paramNumber Expressão em número inteiro que pode ter os seguintes valores: 

 1: valor do impulso 

 2: valor do impulso do salto de afastamento 

 3: valor do impulso do salto de aproximação 

 

Valores de retorno 

Valor em número inteiro de 0 a 100. 

 

Veja também 

Instrução PTPBoost, PTPBoostOK 
 

Exemplo de função PTPBoost 

 
Print PTPBoost(1) 
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Função PTPBoostOK 
 

Retorna se o movimento PTP (ponto a ponto) da atual posição até a posição alvo é ou não uma distância de 

deslocamento pequena. 

 

Sintaxe 

PTPBoostOK(targetPos) 
 

Parâmetros 

targetPos Expressão de ponto para a posição alvo. 

 

Valores de retorno 

True se for possível mover da atual posição para a posição alvo usando o movimento PTP, do contrário, 

False. 

 

Descrição 

Use PTPBoostOK quando a distância da posição atual até a posição alvo é suficientemente pequena para 

PTPBoost ser efetivo. 

 

Veja também 

PTPBoost 
 

Exemplo de função PTPBoostOK 

 
If PTPBoostOK(P1) Then 

  PTPBoost 50 

EndIf 

Go P1 
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Função PTPTime  
 

Retorna o tempo estimado para um comando de movimento ponto a ponto sem executá-lo. 

 

Sintaxe 

(1) PTPTime(destination, destArm, destTool) 
(2) PTPTime(start, startArm, startTool, destination, destArm, destTool) 

 

Parâmetros 

start Expressão de ponto para a posição inicial. 

destination Expressão de ponto para a posição de destino. 

destArm Expressão em número inteiro para o número do braço de destino. 

destTool Expressão em número inteiro para o número da ferramenta de destino. 

startArm Expressão em número inteiro para o número do ponto inicial. 

startTool Expressão em número inteiro para o número da ferramenta do ponto inicial. 

 

Valores de retorno 

Valor real em segundos. 
 

Descrição 

Use PTPTime para calcular o tempo que levaria para um comando de movimento ponto a ponto (Go).  Use 

a sintaxe 1 para calcular o tempo da posição atual até o destino.  Use a sintaxe 2 para calcular o tempo do 

ponto inicial até um ponto de destino. 

 

A operação de movimento real não é realizada quando esta função é executada.  As configurações da posição 

atual, do braço e da ferramenta não mudam. 

 

Se a posição for tal que não possa ser alcançada ou se as configurações do braço ou da ferramenta estiverem 

incorretas, é retornado 0. 

 

Se o robô inclui um eixo adicional e este corresponde ao eixo servo, a função considerará o tempo do 

movimento do eixo adicional. 

Se o eixo adicional for um eixo PG, será retornado o tempo do movimento do robô. 

 

Veja também 

ATRQ, Go, PTRQ 
 

Exemplo de função PTPTime 

 
Real secs 

 

secs = PTPTime(P1, 0, 0, P2, 0, 1) 

Print "Time to go from P1 to P2 is:", secs 

 

Go P1 

secs = PTPTime(P2, 0, 1) 

Print "Time to go from P1 to P2 is:", secs 
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Instrução PTran 
 

Executa um movimento relativo de uma articulação em pulsos. 

 

Sintaxe 

PTran joint, pulses 
 

Parâmetros 

joint Expressão em número inteiro que representa a articulação que vai ser movida. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

pulses Expressão em número inteiro que representa o número de pulsos que vai ser movida. 

 

Descrição 

Use PTran para mover uma articulação a um número de pulsos especificado a partir da posição atual. 

 

Veja também 

Go, JTran, Jump, Move 
 

Exemplo de instrução PTran 

 

PTran 1, 2000 
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Instrução PTRQ 
 

Exibe o torque máximo da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

PTRQ  [jointNumber]  
 

Parâmetros 

jointNumber Opcional.  Expressão em número inteiro que representa o número da articulação. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Exibe os valores atuais de torque máximo de todas as articulações. 

 

Descrição 

Use PTRQ para exibir o valor do torque máximo para uma ou todas as articulações desde que a instrução 

PTCLR foi executada.  

 

O torque máximo é um número real de 0 a 1. 

 

Veja também 

ATRQ, PTCLR, Função PTRQ 
 

Exemplo de instrução PTRQ 

 
> ptclr 

> go p1 

> ptrq 1 

    0.227 

> ptrq 

    0.227    0.118 

    0.249    0.083 

    0.000    0.000 

> 
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Função PTRQ 
 

Returna o torque máximo da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

PTRQ(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número da articulação. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Valor real de 0 a 1. 

 

Veja também 

ATRQ, PTCLR, Instrução PTRQ 
 

Exemplo de função PTRQ 

Este exemplo usa a função PTRQ em um programa: 

 
Function DisplayPeakTorque 

   Integer i 

 

   Print "Peak torques:" 

   For i = 1 To 4 

      Print "Joint ", i, " = ", PTRQ(i) 

   Next i 

Fend 
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Instrução Pulse 
 

Move o braço do robô usando o movimento ponto a ponto até o ponto especificado pelos valores de pulso 

para cada articulação. 

 

Sintaxe 

(1) Pulse J1, J2, J3, J4, [J5, J6], [J7], [J8, J9] 
(2) Pulse  
 

Parâmetros 

J1 ~ J4 O valor de pulso de cada uma das primeiras quatro articulações.  O valor de pulso deve 

estar dentro da faixa definida pela instrução Range e deve ser um número inteiro ou 

uma expressão longa. 

J5, J6 Opcional.  Para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N) e robôs de 6 eixos do tipo 

articulado. 

J7 Opcional.  Para os robôs de 7 eixos do tipo articulado.  

J8, J9 Opcional.  Para o eixo adicional.  

 
Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, será exibido o valor de pulso da posição atual do robô. 

 

Descrição 

A instrução Pulse usa o valor de pulso da articulação da posição de pulso zero para representar a posição do 

braço do robô em lugar do sistema de coordenadas ortogonal.  A instrução Pulse move o robô usando o 

movimento ponto a ponto. 
 
A instrução Range define os limites superior e inferior usados na instrução Pulse. 

 

Nota 

Certifique-se de que não haja obstáculos no percurso antes de usar Pulse 

Diferentemente de Jump, a instrução Pulse move todos os eixos simultaneamente, que inclui levantar e 

abaixar a articulação Z no deslocamento até a posição alvo.  Portanto, ao usar Pulse, tenha extremo cuidado 

para que a mão possa movimentar-se através de um percurso livre de obstáculos. 

 

Erro potencial 

O valor de pulso excede o limite: 

Se o valor de pulso especificado na instrução Pulse exceder o limite estabelecido pela instrução Range, 

ocorrerá um erro. 

 

Veja também 

Go, Accel, Range, Speed, Pls, Função Pulse 
 

Exemplo de instrução Pulse 

Abaixo estão alguns exemplos na janela Command: 
 

Este exemplo move o braço do robô para a posição definida pelo pulso de cada articulação. 
 

> pulse 16000, 10000, -100, 10 

 

Este exemplo exibe o número de pulsos dos eixos 1 a 4 da posição atual do braço do robô. 
 

> pulse 

PULSE:  1:  27306 pls 2:  11378 pls 3:  -3072 pls 4:   1297 pls 

> 
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Função Pulse 
 

Retorna um ponto do robô cujas coordenadas são especificadas em pulsos para cada articulação. 

 

Sintaxe 

Pulse ( J1, J2, J3, J4 [, J5, J6] [, J7] [, J8, J9] ) 
 

Parâmetros 

J1 ~ J4 O valor de pulso para as articulações 1 a 4. O valor de pulso deve estar dentro da faixa 

definida pela instrução Range e deve ser um número inteiro ou uma expressão longa. 

J5, J6 Opcional. Para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N) e robôs de 6 eixos do tipo 

articulado. 

J7 Opcional. Para os robôs de 7 eixos do tipo articulado.  

J8, J9 Opcional. Para o eixo adicional.  

 

Valores de retorno 

Um ponto do robô que utiliza os valores de pulso especificados. 

 

Veja também 

Go, JA, Jump, Move, Instrução Pulse, XY 
 

Exemplo de função Pulse 

 
Jump Pulse(1000, 2000, 0, 0) 
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Instrução QP  
 

Ativa e desativa o modo de pausa rápida (Quick Pause) e exibe o estado do modo atual. 

 

Sintaxe 

(1) QP { On | Off } 
(2) QP  

 

Parâmetros 

On | Off  A pausa rápida pode ser ativada ou desativada. 

 

Valores de retorno 

Exibe a configuração atual do modo QP quando o parâmetro é omitido. 

 

Descrição 

Se durante a execução de um comando de movimento o interruptor Pause é pressionado ou um sinal de pausa 

é inserido no controlador, o modo de pausa rápida determina se o robô vai parar imediatamente ou fará uma 

pausa depois de executar o comando de movimento. 

 

Desacelerar imediatamente e parar é chamado de “pausa rápida”  

 

Com o parâmetro On especificado, a instrução QP ativa o modo de pausa rápida. 

Com o parâmetro Off especificado, a instrução QP desativa o modo de pausa rápida. 

 

QP mostra se na configuração atual o braço do robô deve responder à entrada de Pause parando 

imediatamente, ou após a operação atual do braço ser finalizada. QP é simplesmente uma instrução de estado 

usada para exibir se o modo de pausa rápida está ativado ou desativado. 

 

Notas 

Quando a energia é ligada, o modo de pausa rápida é ativado como padrão: 

O modo de pausa rápida configurado pela instrução QP permanece ativo depois da instrução Reset. No 

entanto, quando a energia do computador ou a energia da unidade de acionamento é desligada e então ligada 

novamente, o modo de pausa rápida é ativado como padrão. 

QP e a entrada da proteção de segurança: 

Mesmo que o modo QP esteja configurado para desativado, se a entrada da proteção de segurança for aberta, 

o robô pausará imediatamente. 

 

Veja também 

Pause 

 

Exemplo de instrução QP 

Este exemplo da janela Command exibe a configuração atual para o braço do robô parar imediatamente na 

entrada de Pause. (Isto é, o modo QP configurado para On ou Off) 

 
> qp 

QP ON 

 

> qp on 'Configura QP para o modo de pausa rápida 
> 
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Instrução QPDecelR 
 

Define a velocidade da desaceleração da pausa rápida para mudança da orientação da ferramenta durante o 

movimento CP. 

 

Sintaxe 

(1) QPDecelR QPDecelR  
(2) QPDecelR 
 

Parâmetros 

QPDecelR Valor real representando a velocidade da desaceleração da pausa rápida durante o 

movimento CP (graus/seg2). 

 

Resultado 

Se o parâmetro for omitido, o valor atual da configuração de QPDecelR será exibido.  

 

Descrição 

A instrução QPDecelR fica ativada quando o parâmetro ROT é usado nas instruções Move, Arc, Arc3, BMove, 

TMove e Jump3CP.  

Enquanto a pausa rápida é executada nestas instruções, pode ocorrer um erro de aceleração da articulação. Isto 

ocorre porque a velocidade da desaceleração da pausa rápida que é automaticamente configurada em uma pausa 

rápida normal, está acima da velocidade de desaceleração permissível para a articulação. Especificamente, é 

provável que o erro ocorra quando o valor de AccelR no movimento CP é muito alto ou com o deslocamento do 

robô próximo de uma singularidade. Nesses casos, use a instrução QPDecelR e configure uma velocidade menor 

de desaceleração de pausa rápida. Mas se a configuração for muito baixa, a distância para a pausa rápida irá 

aumentar. Portanto, configure um valor possível.  Normalmente não é preciso configurar QPDecelR.  

 

Você não pode utilizar valores menores do que a velocidade de desaceleração da mudança de orientação no 

movimento CP definida com QPDecelR e AccelR. Se fizer isto, ocorrerá um erro de parâmetro fora da faixa.  

Além disso, depois de configurar QPDecelR, se um valor mais alto do que o configurado para a velocidade de 

desaceleração de pausa for definido com AccelR, a instrução QPDecelR configurará automaticamente a velocidade 

de desaceleração da pausa rápida com o mesmo valor da velocidade de desaceleração configurado com AccelR.  

 

O valor de Instrução QPDecelR inicializa na velocidade de desaceleração máxima padrão quando ocorre uma das 

seguintes condições: 

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

 

Veja também 

Função QPDecelR, QPDecelS, AccelR  
 

Exemplo de instrução QPDecelR 

O programa abaixo configura QPDecelR da instrução Move.  

 
Function QPDecelTest 

 AccelR 3000 

QPDecelR 4000 

 SpeedR 100 

 Move P1 ROT 
 . 
 . 
 . 
Fend 
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Função QPDecelR  
 

Retorna a velocidade da desaceleração configurada da pausa rápida para a mudança da orientação da 

ferramenta durante o movimento CP. 

 

Sintaxe 

QPDecelR 
 

Valores de retorno 

Valor real contendo a velocidade de desaceleração configurada da pausa rápida para a mudança da orientação 

da ferramenta no movimento CP (graus/s2). 

 

Veja também 

QPDecelR, Função QPDecelS  
 

Exemplo de função QPDecelR 

 
Real savQPDecelR 

 

savQPDecelR = QPDecelR 
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Instrução QPDecelS 
 

Estabelece a velocidade da desaceleração da pausa rápida no movimento CP.  

 

Sintaxe 

(1) QPDecelS QPDecelS [, departDecel, approDecel ] 
(2) QPDecelS 

 

Parâmetros 

QPDecelS Valor real que especifica a velocidade da desaceleração da pausa rápida no movimento 

CP. (mm/seg2) 

departDecel Valor real que especifica a velocidade da desaceleração da pausa rápida no movimento 

de afastamento Jump3 (mm/seg2)  

approDecel Valor real que especifica a velocidade de desaceleração da pausa rápida no movimento 

de aproximação Jump3 (mm/seg2)  

 

Valores de retorno 

Se o parâmetro for omitido, o valor configurado atual de QPDecelS será exibido.  

 

Descrição 

Enquanto a pausa rápida é executada no movimento CP, pode ocorrer um erro de aceleração da articulação. Isto 

ocorre porque a velocidade da desaceleração da pausa rápida que é automaticamente configurada em uma pausa 

rápida normal, está acima da velocidade de desaceleração permissível para a articulação. Especificamente, é 

provável que o erro ocorra quando o valor de AccelS no movimento CP é muito alto ou com o deslocamento do 

robô próximo de uma singularidade. Nesses casos, use a instrução QPDecelS e configure uma velocidade menor 

de desaceleração de pausa rápida. Mas se a configuração for muito baixa, a distância para a pausa rápida irá 

aumentar. Portanto, configure um valor possível.  Normalmente não é preciso configurar QPDecelS.  

 

Você não pode utilizar valores menores do que a velocidade de desaceleração da mudança de orientação no 

movimento CP definida com AccelS. Se fizer isto, ocorrerá um erro de parâmetro fora da faixa.  

Além disso, depois de configurar QPDecelS, se um valor mais alto do que o configurado para a velocidade de 

desaceleração de pausa for definido com AccelS, a instrução QPDecelS configurará automaticamente a velocidade 

de desaceleração da pausa rápida com o mesmo valor da velocidade de desaceleração configurado com AccelS.  

O valor de Instrução QPDecelS inicializa na velocidade de desaceleração máxima padrão quando ocorre uma das 

seguintes condições: 
 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

 
Veja também 

Função QPDecelS, QPDecelR, AccelS 
 

Exemplo de instrução QPDecelS 

O programa abaixo configura QPDecelS da instrução Move.  

Function QPDecelTest 

 AccelS 3000 

QPDecelS 4000 

 SpeedS 100 

 Move P1 
 . 

 . 

 . 

Fend 
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Função QPDecelS 
 

Retorna a velocidade da desaceleração da pausa rápida configurada durante o movimento CP. 

 

Sintaxe 

QPDecelS ( paramNumber ) 
 

Parâmetros 

paramNumber Expressão em número inteiro especificando um dos seguintes valores.  

 1: Velocidade da desaceleração da pausa rápida durante o movimento CP  

 2: Velocidade de desaceleração da pausa rápida no movimento de afastamento durante 

os movimentosJump3 e Jump3CP 

 3: Velocidade de desaceleração da pausa rápida no movimento de aproximação durante 

os movimentosJump3 e Jump3CP 

 

Valores de retorno 

Valor real representando a velocidade da desaceleração da pausa rápida (mm/s2).  

 

Veja também 

QPDecelS, Função QPDecelR  
 

Exemplo de função QPDecelS 

 
Real savQPDecelS 

 

savQPDecelS = QPDecelS(1) 
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Instrução Quit  
 

Finaliza a execução de uma tarefa especificada ou todas as tarefas. 

 

Sintaxe 

Quit { taskIdentifier | All }  
 

Parâmetros 

taskIdentifier Nome da tarefa ou expressão em número inteiro representando o número da tarefa. 

O nome da tarefa é o nome de uma função usada em uma instrução Xqt ou uma 

função iniciada pela janela Run ou pela janela Operator. 

 

A faixa de números da tarefa é: 

Tarefas normais: 1 a 32  

Tarefa em segundo plano: 65 a 80 

Tarefas de interrupção:  257 a 267 

All Especifique este parâmetro se todas as tarefas, exceto a tarefa em segundo plano, 

devem ser finalizadas. 

 

Descrição 

A instrução Quit finaliza as tarefas que estão atualmente sendo executadas, ou que foram temporariamente 

suspensas com Halt. 

 

Quit também finaliza a tarefa quando a tarefa especificada é a tarefa NoPause, a tarefa NoEmgAbort (tarefa 

especial que usa NoPause ou NoEmgAbort em Xqt), tarefas de interrupção, ou tarefas em segundo plano. 

Quit All finaliza todas as tarefas, incluindo as tarefas acima, exceto as tarefas em segundo plano.  

 

Quit All estabelece os parâmetros de controle do robô conforme abaixo: 

 
Parâmetros de controle do robô 

Speed, SpeedR, SpeedS do robô atual (Inicializados nos valores padrão) 

QPDecelR, QPDecelS do robô atual (Inicializados nos valores padrão) 

Parâmetro LimZ do robô atual (Inicializado em 0) 

Parâmetro CP do robô atual (Inicializado em Off) 

Parâmetro SoftCP do robô atual (Inicializado em Off) 

Fine do robô atual (Inicializado nos valores padrão) 

Power Low do robô atual (Modo de potência baixa configurado em On)  

PTPBoost do robô atual (Inicializado nos valores padrão) 

TCLim, do robô atual (Inicializado nos valores padrão) 

PgLSpeed do robô atual (Inicializado nos valores padrão) 

 

Veja também 

Exit, Halt, Resume, Xqt 
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Exemplo de instrução Quit 

Este exemplo mostra duas tarefas que são finalizadas depois de 10 segundos. 

 
Function main 

 Xqt winc1  'Inicia a função winc1 

 Xqt winc2  'Inicia a função winc2 
 Wait 10 

 Quit winc1 'Finaliza winc1 

 Quit winc2 'Finaliza winc2 
Fend 

 
 

Function winc1 

 Do 

   On 1; Wait 0.2 

   Off 1; Wait 0.2 

 Loop 

Fend 

 
Function winc2 

 Do 

   On 2; Wait 0.5 

   Off 2; Wait 0.5 

 Loop 

Fend 
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Função RadToDeg 
 

Converte radianos em graus. 

 

Sintaxe 

RadToDeg(radians) 
 

Parâmetros 

radians Expressão real que representa os radianos a serem convertidos para graus. 
 

Valores de retorno 

Um valor duplo contendo o número de graus. 

 

Veja também 

ATan, ATan2, Função DegToRad 
 

Exemplo de função RadToDeg 

 
s = Cos(RadToDeg(x)) 
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Instrução Randomize 
 

Inicializa o gerador de números aleatórios. 

 

Sintaxe 

(1) Randomize seedValue 
(2) Randomize 

 

Parâmetros 

seedValue Especifique um valor real (0 ou mais) para ser a base para recuperar um número aleatório. 

 

Veja também 

Função Rnd 
 

Exemplo de instrução Randomize 

 
Function main 

  Real r 

  Randomize 

  Integer randNum 

   

  randNum = Int(Rnd(10)) + 1 

  Print "Random number is:", randNum 

Fend 
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Instrução Range  
 

Especifica e exibe os limites do movimento para cada uma das articulações servo. 

 

Sintaxe 

(1) Range j1Min, j1Max, j2Min, j2Max, j3Min, j3Max, j4Min, j4Max 
[, j5Min, j5Max, j6Min, j6Max] 
[, j7Min, j7Max] 
[, j8Min, j8Max, j9Min, j9Max] 

(2) Range  
 

Parâmetros 

j1Min O limite inferior para a articulação 1 especificado em pulsos. 

j1Max O limite superior para a articulação 1 especificado em pulsos. 

j2Min O limite inferior para a articulação 2 especificado em pulsos. 

j2Max O limite superior para a articulação 2 especificado em pulsos. 

j3Min O limite inferior para a articulação 3 especificado em pulsos. 

j3Max O limite superior para a articulação 3 especificado em pulsos. 

j4Min O limite inferior para a articulação 4 especificado em pulsos. 

j4Max O limite superior para a articulação 4 especificado em pulsos. 

j5Min Opcional para robôs de 6 eixos (incluindo a série N) e robôs de 6 eixos do tipo articulado.  

O limite inferior para a articulação 5 especificado em pulsos. 

j5Max Opcional para robôs de 6 eixos (incluindo a série N) e robôs de 6 eixos do tipo articulado.  

O limite superior para a articulação 5 especificado em pulsos. 

j6Min Opcional para robôs de 6 eixos (incluindo a série N) e robôs de 6 eixos do tipo articulado.  

O limite inferior para a articulação 6 especificado em pulsos. 

j6Max Opcional para robôs de 6 eixos (incluindo a série N) e robôs de 6 eixos do tipo articulado.  

O limite superior para a articulação 6 especificado em pulsos. 

j7Min Opcional para os robôs de 7 eixos do tipo articulado. O limite inferior para a articulação 7 

especificado em pulsos. 

j7Max Opcional para os robôs de 7 eixos do tipo articulado. O limite superior para a articulação 7 

especificado em pulsos. 

j8Min Opcional para o eixo S adicional. O limite inferior para a articulação 8 especificado em pulsos. 

j8Max Opcional para o eixo S adicional. O limite superior para a articulação 8 especificado em pulsos. 

j9Min Opcional para o eixo T adicional. O limite inferior para a articulação 9 especificado em pulsos. 

j9Max Opcional para o eixo T adicional. O limite superior para a articulação 9 especificado em 

pulsos. 

 

Valores de retorno 

Exibe os valores atuais de Range quando a faixa é inserida sem parâmetros 

 

Descrição 

Range especifica os limites inferior e superior do motor de cada articulação em contagem de pulsos. Esses 

limites das articulações são especificados em unidades de pulso. Isto permite que o usuário defina a faixa de 

movimento máximo e mínimo para cada articulação individualmente. Os limites das coordenadas XY podem 

também ser configurados usando a instrução XYLim.  

 

A faixa inicial dos valores é diferente para cada robô. Os valores especificados por esta instrução continuam 

vigentes mesmo após a energia ser desligada.  

Quando os parâmetros são omitidos, são exibidos os valores atuais de Range. 
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Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador. 

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando. A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil. Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Erros potenciais 

Tentativa de mover fora da faixa aceitável 

Se o braço do robô tentar mover-se através de um dos limites da articulação, ocorrerá um erro. 

O eixo não se move 

Se o pulso do limite inferior for igual ou maior do que o pulso do limite superior, a articulação não se moverá. 

 

Nota 

A faixa dos limites inferior/superior da Articulação 6 em pulsos difere, dependendo do 
modelo de manipulador 

C4 :  −419430399 a 419430399 

C8, C12, N2, N6 : −26847955 a 26847955 

 

Veja também 

JRange, SysConfig, XYLim 
 

Exemplo de instrução Range 

Este exemplo simples da janela Command exibe as configurações das faixas atuais e então muda-as. 

 
> range 

-18205, 182045, -82489, 82489, -36864, 0, -46695, 46695 

> 

> range 0, 32000, 0, 32224, -10000, 0, -40000, 40000 

> 
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Instrução Read 
 

Lê os caracteres de um arquivo ou porta de comunicação. 

 

Sintaxe 

Read #portNumber, stringVar$, count 
 

Parâmetros 

portNumber O número de ID que representa um arquivo ou uma porta de comunicação que vai ser 

lida. 

O número do arquivo pode ser especificado nas instruções ROpen, WOpen e AOpen.  

O número da porta de comunicação pode ser especificado nas instruções OpenCom 

(RS-232C) ou OpenNet (TCP/IP). 

stringVar$ Nome de uma variável em string que vai receber a string de caracteres. 

count Número máximo de bytes a serem lidos. 

 

Veja também 

ChkCom, ChkNet, OpenCom, OpenNet, Write 
 

Exemplo de instrução Read 

 
Integer numOfChars 

String data$ 

 

numOfChars = ChkCom(1) 

 

If numOfChars > 0 Then 

  Read #1, data$, numOfChars 

EndIf 
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Instrução ReadBin 
 

Lê os dados binários de um arquivo ou porta de comunicação. 

 

Sintaxe 

ReadBin #portNumber, var 
ReadBin #portNumber, array(), count 

 

Parâmetros 

portNumber O número de ID que representa um arquivo ou uma porta de comunicação que vai ser 

lida. 

O número do arquivo pode ser especificado na instrução BOpen.  

O número da porta de comunicação pode ser especificado nas instruções OpenCom 

(RS-232C) ou OpenNet (TCP/IP). 

var Nome de uma variável em bytes, em número inteiro ou longa que receberá os dados. 

array() Nome de uma variável em bytes, em número inteiro ou em array longa que receberá 

os dados. Especifique uma variável em array de uma dimensão. 

count Especifique o número de bytes a serem lidos.  

A contagem especificada deve ser menor ou igual ao número de elementos do array e 

também menor que 256 bytes. 

Se a porta de comunicação (TCP/IP) for o objeto, a contagem deve ser menor ou 

igual ao número do array e também menor que 1024 bytes.  

 

Veja também 

Write, WriteBin 
 

Exemplo de instrução ReadBin 

 
Integer data 

Integer dataArray(10) 

 

numOfChars = ChkCom(1) 

 

If numOfChars > 0 Then 

  ReadBin #1, data 

EndIf 

 

NumOfChars = ChkCom(1) 

 If numOfChars > 10 Then 

  ReadBin #1, dataArray(), 10 

EndIf 
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Instrução Real  
 

Declara variáveis do tipo Real (número real de 4 bytes). 

 

Sintaxe 

Real varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar como do tipo Real. 

subscripts Opcional. As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões. A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

A instrução Real é usada para declarar variáveis como do tipo real. As variáveis locais devem ser declaradas 

no início de uma função. As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

O número de dígitos válidos é seis para o tipo Real. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Short, String, UByte, UInt32, UInt64, 
UShort 

 

Exemplo de instrução Real 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis usando Real. 

 
Function realtest 

 Real var1 

 Real A(10)     'Array de uma dimensão do tipo real 

 Real B(10, 10)   'Array de duas dimensões do tipo real 

 Real C(5, 5, 5)  'Array de três dimensões do tipo real 
 Real arrayVar(10) 

 Integer i 

 Print "Please enter a Real Number:" 

 Input var1 

 Print "The Real variable var1 = ", var1 

 For i = 1 To 5 

  Print "Please enter a Real Number:" 

  Input arrayVar(i) 

  Print "Value Entered was ", arrayVar(i) 

 Next i 

Fend 
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Função RealAccel 
 

Retorna o valor de Accel ajustado automaticamente por OLAccel. 

 

Sintaxe 

RealAccel(paramNumber) 
 

Parâmetros 

paramNumber Expressão em número inteiro que pode ter os seguintes valores: 

 1: valor da especificação da aceleração 
 2: valor da especificação da desaceleração 

 3: valor da especificação da aceleração de afastamento para Jump 

 4: valor da especificação da desaceleração de afastamento para Jump 

 5: valor da especificação da aceleração de aproximação para Jump 

 6: valor da especificação da desaceleração de aproximação para Jump 

 

Valores de retorno 

Número inteiro de 1% ou mais 

 

Uso 

Usando RealAccel, se obtém a velocidade máxima de aceleração com a qual o robô pode operar 

continuamente. 

As etapas são as seguintes: 

(1) Operar o robô com o comando OLAccel ativado. 

(2) Executar o comando OLRate e verificar se o coeficiente de sobrecarga aumenta. 

(3) Se o coeficiente de sobrecarga aumentar, o autoajuste começa quando o coeficiente de sobrecarga excede 

0,5. 

(4) Depois de decorrido um certo período de tempo, executar o comando OLRate e verificar se o coeficiente 

de sobrecarga não aumenta. 

(5) Depois de verificar que o coeficiente de sobrecarga não aumenta, executar a função RealAccel. 

(6) O valor retornado pela função RealAccel é a velocidade máxima de aceleração na qual o robô pode 

operar continuamente na etapa (1). 

* Se a função RealAccel for executada enquanto o coeficiente de sobrecarga está aumentando, não será 

possível obter a velocidade máxima de aceleração do movimento contínuo. 

* Se ocorrer um erro de superaquecimento, não será possível obter a velocidade máxima de aceleração do 

movimento contínuo com o procedimento acima. 

 

Veja também 

Accel, OLAccel, OLRate 
 

Exemplo de função RealAccel 

Abaixo segue um exemplo da função RealAccel usada no programa. 

 
Integer RealAccel1, RealDecel1 

 

Accel 100, 100 

OLAccel on 

 

'Obtém a velocidade de aceleração atual. 
RealAccel1 = RealAccel (1) 

RealDecel1 = RealAccel (2) 

 

Exibe a velocidade de aceleração atual 
Print RealAccel1 

Exibe a velocidade de desaceleração atual 
Print RealDecel1 
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Função RealPls 
 

Retorna o valor de pulso da articulação especificada. 

 

Sintaxe 

RealPls(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber A articulação específica para a qual obter a contagem de pulsos atual. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna um valor em número inteiro representando a contagem de pulsos do codificador atual para a 

articulação especificada em jointNumber. 

 

Descrição 

A função RealPls é usada para ler a posição (ou contagem de pulsos) do codificador atual de cada articulação. 

Esses valores podem ser salvos e então usados posteriormente com o comando Pulse. 

 

Veja também 

CX, CY, CZ, CU, CV, CW, Pulse 
 

Exemplo de função RealPls 

 
Function DisplayPulses 

 

 Long joint1Pulses 

 

 joint1Pulses = RealPls(1) 

 Print "Joint 1 Current Pulse Value: ", joint1Pulses 

Fend 
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Função RealPos 
 

Retorna a posição atual do robô especificado. 

 

Sintaxe 

RealPos 
 

Valores de retorno 

Um ponto do robô que representa a posição atual do robô especificado. 

 

Descrição 

A instrução RealPos é usada para ler a posição atual do robô.  

 

Veja também 

CurPos, CX, CY, CZ, CU, CV, CW, RealPls 
 

Exemplo de função RealPos 

 
Function ShowRealPos 

 

 Print RealPos 

Fend 

 

P1 = RealPos 
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Função RealTorque  
 

Retorna o valor da instrução de torque atual da articulação especificada.  

 

Sintaxe 

RealTorque(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Especifica o número da articulação cujo valor da instrução de torque deve ser obtido 

usando uma expressão ou valor numérico. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna o valor real (-1 a 1) representando a proporção no torque máximo ou no modo de potência atual.  

Um valor positivo significa a direção positiva do ângulo da articulação e um valor negativo significa a 

direção negativa. 

 

Veja também 

TC, TCSpeed, TCLim 
 

Exemplo de função RealTorque  

 
Print "Current Z axis torque instruction value (SCARA):", 

RealTorque(3) 
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Instrução Recover 
 

Executa a recuperação da posição de proteção de segurança e retorna o estado. 

Este comando é para um usuário experiente e é preciso compreender a especificação do comando antes de 

usá-lo. 

 

Sintaxe 

(1) Recover robotNumber | All 
(2) Recover robotNumber | All, WithMove | WithoutMove 

 

Parâmetros 

robotNumber O número do robô para o qual você deseja executar a recuperação.  

Se omitido, será executada a recuperação de todos os robôs. 

All Todos os robôs executam a recuperação 

Se omitido, o mesmo que All. 

WithMove Uma constante cujo valor é 0. 

Ativa o motor e executa a recuperação da posição da proteção de segurança.  

Se omitido, o mesmo que WithMove. 

WithoutMove Uma constante cujo valor é 1. 

Ativa o motor do robô. Geralmente não usado. 

Executa a recuperação especial com AbortMotion. 

 

Valores de retorno 

Valor booleano. True se a recuperação foi realizada, False se não foi. 

 

Descrição 

Para executar a instrução Recover através de um programa, você precisa marcar a caixa [Enable advanced 

task commands] (Habilitar comandos de tarefas avançados) no menu [Setup]-[System Configuration]-

[Controller]-página [Preferences] do EPSON RC+. 

 

A instrução Recover pode ser usada depois que a proteção de segurança é fechada para ativar os motores do 

robô e movê-lo de volta para a posição que ele estava quando a proteção de segurança foi aberta com o 

movimento PTP de baixa potência. Depois de a recuperação ser concluída com sucesso, você pode executar 

o método Cont para continuar o ciclo. 

 

Quando mais de um robô é usado no controlador e All é especificado, todos os robôs são recuperados.  

 

Veja também 

AbortMotion, Cont, Função Recover, RecoverPos 
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Exemplo de instrução Recover 

 
CUIDADO 

■ Ao executar o comando Recover através de um programa, você deve entender a 
especificação do comando e confirmar se o sistema tem as condições 
adequadas para o comando. O uso incorreto tal como a execução contínua de 
um comando em um loop pode deteriorar a segurança do sistema. 

 

Function main 

  Xqt 2, monitor, NoPause 

  Do 

    Jump P1 

    Jump P2 

  Loop 

Fend 

 

Function monitor 

  Do 

    If Sw(SGOpenSwitch) = On then 

      Wait Sw(SGOpenSwitch) = Off and Sw(RecoverSwitch) = On 

      Recover All 

    EndIf 

  Loop 

Fend 
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Função Recover  
 
Executa a recuperação da posição de proteção de segurança e retorna o estado. 

Este comando é para um usuário experiente e é preciso compreender a especificação do comando antes de 

usar. 

 

Sintaxe 

(1) Recover 
(2) Recover ( robotNumber | All ) 
(3) Recover ( robotNumber | All, WithMove | WithoutMove ) 

 

Parâmetros 

robotNumber O número do robô para o qual você deseja executar a recuperação.  

Se omitido, será executada a recuperação de todos os robôs. 

All Todos os robôs executam a recuperação 

Se omitido, o mesmo que All. 

WithMove Uma constante cujo valor é 0. 

Ativa o motor e executa a recuperação da posição da proteção de segurança.  

Se omitido, o mesmo que WithMove. 

WithoutMove Uma constante cujo valor é 1. 

Ativa o motor do robô. Geralmente não usado. 

Executa a recuperação especial com AbortMotion. 

 

Valores de retorno 

Valor booleano. True se a recuperação foi realizada, False se não foi. 

 

Descrição 

Para executar a instrução Recover através de um programa, você precisa marcar a caixa [Enable advanced 

task commands]  em [Setup]-[System Configuration]-[Controller]-[Preferences] do EPSON RC+. 

 

A instrução Recover pode ser usada depois que a proteção de segurança é fechada para ativar os motores do 

robô e movê-lo de volta para a posição que ele estava quando a proteção de segurança foi aberta com o 

movimento PTP de baixa potência. Depois de a recuperação ser concluída com sucesso, você pode executar 

o método Cont para continuar o ciclo. 

 

Quando mais de um robô é usado no controlador e All é especificado, todos os robôs são recuperados.  

 

 
CUIDADO 

■ Ao executar o comando Recover através de um programa, você deve entender a 
especificação do comando e confirmar se o sistema tem as condições 
adequadas para o comando. O uso incorreto tal como a execução contínua de 
um comando em um loop pode deteriorar a segurança do sistema. 

 

Veja também 

AbortMotion, Cont, instrução Recover, RecoverPos 
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Exemplo de função Recover 

Boolean sts 

Integer answer 

 

sts = Recover 

If sts = True Then 

MsgBox "Ready to continue", MB_ICONQUESTION + MB_YESNO, 

"MyProject", answer 

If answer = IDYES Then 

 Cont 

EndIf 

EndIf 
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Função RecoverPos  
 

Retorna a posição onde um robô estava quando a proteção de segurança foi aberta.  

Este comando é para um usuário experiente e é preciso compreender a especificação do comando antes de 

usá-lo. 

 

Sintaxe 

RecoverPos ( [ robotNumber ] ) 
 

Parâmetros 

robotNumber Valor em número inteiro que especifica o número do robô 

Se omitido, é usado o número do robô atual.  

 

Valores de retorno 

Retorna a posição em que um robô estava quando a proteção de segurança foi aberta.  

No caso em que a proteção de segurança não foi aberta ou o robô completou a recuperação, as coordenadas 

dos dados de ponto retornado são 0.  

 

Descrição 

Esta função retorna a posição de recuperação do robô quando se usa os comandos Cont ou Recover. 

 

Veja também 

AbortMotion, Cont, Recover, Função Recover, RealPos 
 

Exemplo de função RecoverPos 

Se a distância em linha reta da recuperação for menos de 10 mm, executa a recuperação. Se for mais de 10 

mm, finaliza o programa.  
 

If Dist(RecoverPos, RealPos) < 10 Then 

Recover All 

Else 

Quit All 

EndIf 
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Instrução Redim  
 

Redimensiona um array no tempo de execução. 

 

Sintaxe 

Redim [Preserve] arrayName (subscripts) 
 

Parâmetros 

Preserve Opcional. Especifica para preservar o conteúdo do array. Se omitido, o array será 

apagado. 

arrayName Nome da variável em array; segue as convenções de nomenclatura de variável padrão. 

O array já deve estar declarado. 

subscripts Opcional. Podem ser declaradas novas dimensões de uma variável de array. Você deve 

fornecer o mesmo número de dimensões de quando a variável foi declarada. A sintaxe 

das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

 
Outras que 

não são String 
String 

Variável local 2.000 200 

Variável global preservada 4.000 400 

Variável global e variável de 

módulo 
100.000 10.000 

 

Descrição 

Use Redim para alterar as dimensões de um array no tempo de execução. Use Preserve para reter os valores 

anteriores. 

A variável de array declarada por ByRef não pode usar Redim.  

 

O uso frequente de Redim diminuirá a velocidade de execução do programa. Em especial, recomendamos 

usar o mínimo de Redim para as variáveis globais preservadas. 

 

Veja também 

UBound 
 



Instrução Redim 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 591  

Exemplo de instrução Redim 

 
Integer i, numParts, a(0) 

 

Print "Enter number of parts " 

Input numParts 

 

Redim a(numParts) 

 

For i=0 to UBound(a) 

  a(i) = i 

Next 

 

' Redimensiona o array com 20 elementos mais 
Redim Preserve a(numParts + 20) 

 

' Os valores do primeiro elemento são retidos 
For i = 0 to UBound(a) 

  Print a(i) 

Next 
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Instrução Rename 
 

Renomeia um arquivo. 

 

Sintaxe 

Rename oldFileName, newFileName 
 

Parâmetros 

oldFileName Expressão em string contendo o caminho e o nome do diretório a ser renomeado. 

Veja ChDisk para detalhes. 

newFileName O novo nome a ser dado para o arquivo especificado em oldFileName. 

Veja ChDisk para detalhes. 

 

Descrição 

Muda o nome do arquivo especificado oldFileName para newFileName. 

 

Se o caminho for omitido, Rename busca o oldFileName no diretório atual. 

 

Rename só fica habilitado quando oldFileName e newFileName são especificados na mesma unidade de 

disco.  

 

Um arquivo não pode ser renomeado para um nome de arquivo que já exista no mesmo caminho. 

 

Não são permitidos caracteres coringa para oldFileName nem para newFileName. 

 

Veja também 

Copy 
 

Exemplo de instrução Rename 

Exemplo pela janela Command: 

 
> Rename A.PRG B.PRG 
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Instrução RenDir 
 

Renomeia um diretório. 

 

Sintaxe 

Rendir oldDirName As String, newDirName As String 
 

Parâmetros 

oldDirName Uma expressão em string especificando o caminho e o nome do diretório a ser 

renomeado. 

newDirName Uma expressão em string especificando o caminho e o novo nome a ser dado ao 

diretório especificado em oldDir. 

Veja ChDisk para detalhes sobre o caminho. 

 

Descrição 

O mesmo caminho usado para oldDirName deve ser incluído para newDirName. 

 

Se ambos os caminhos dos parâmetros acima forem omitidos e somente o nome do diretório for 

especificado, o diretório atual será especificado.  

 

Não são permitidos caracteres coringa para oldDirName nem para newDirName. 

 

Nota 

- Esta instrução é executável somente com o disco do computador. 

 

Veja também 

MkDir 
 

Exemplo de instrução RenDir 

 
RenDir "c:\mydata", "c:\mydata1" 
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Instrução Reset  
 

Restaura o controlador para um estado inicializado. 
 

Sintaxe 

(1) Reset 
(2) Reset Error 

 

Descrição 

Reset restaura os itens mostrados abaixo. 

Reset Error termina todas as tarefas não em segundo plano e restaura do estado de erro e os parâmetros de 

controle do robô.  

Para executar a instrução Reset Error através de um programa você precisa marcar a caixa [Enable advanced 

task commands]  na página [Setup]-[System Configuration]-[Controller]-[Preferences] do EPSON RC+.  
 

Estado de parada de emergência (restaurado somente por Reset ) 
 

Estado de erro 

Bits de saída (restaurado somente por Reset ) 

Todas as saídas dos bits de saída são configuradas para Off, exceto a I/O para Remote. 

O usuário pode configurar o interruptor Option para desativar este recurso. 

Parâmetros de controle do robô 

Speed, SpeedR, SpeedS (Inicializados nos valores padrão) 

Accel, AccelR, AccelS (Inicializados nos valores padrão) 

QPDecelR, QPDecelS (Inicializados nos valores padrão) 

Parâmetro LimZ (Inicializado em 0) 

Parâmetro CP (Inicializado em Off) 

Parâmetro SoftCP (Inicializado em Off) 

Fine (Inicializado nos valores padrão) 

Power Low (Modo de potência baixa configurado em On)  

PTPBoost (Inicializado nos valores padrão) 

TCLim, TCSpeed (Inicializado nos valores padrão) 

PgLSpeed (Inicializado nos valores padrão) 
 

Para erros relacionados ao servo, estado de parada de emergência e quaisquer outras condições que requeiram uma 

restauração, não será aceito nenhum comando que não seja o Reset. Neste caso, primeiro execute Reset, em seguida 

execute outros processamentos conforme necessário. 

Por exemplo, depois de uma parada de emergência, primeiro verifique se as condições operacionais são seguras, 

execute Reset, e então execute Motor On. 

O estado de erro crítico não será cancelado por Reset. 

Quando ocorrer um erro crítico, desligue o controlador e resolva a causa do erro. 

A instrução Reset não pode ser executada a partir de tarefas em segundo plano ou tarefas iniciadas com Trap 

Emergency ou Trap Error. O estado de parada de emergência não pode ser restaurado por programas.  
 

Nota 

Preferência das saídas de Reset 

([Setup]-[System Configuration]-[Controller]-[Preferences]). Se a caixa [Reset command turns off outputs] for 

selecionada, todas as saídas serão desativadas quando o comando Reset for emitido. 

É importante lembrar-se disto ao conectar o sistema, para que a desativação das saídas não provoque a queda de 

ferramentas ou situações similares.  
 

Veja também 

Accel, AccelS, Fine, LimZ, Motor, Off, On, PTPBoost, SFree, SLock, Speed, SpeedS 
 

Exemplo de instrução Reset 

Exemplo pela janela de comandos. 
>reset 

> 
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Instrução ResetElapsedTime  
 

Restaura o temporizador de medição do tempo takt usado na função ElapsedTime. 

 

Sintaxe 

ResetElapsedTime 
 

Descrição 

Restaura e inicia o temporizador de medição do tempo takt. 

 

Veja também 

Função ElapsedTime 
 

Exemplo de instrução ResetElapsedTime 

 

ResetElapsedTime    'Restaura o temporizador de medição do tempo takt 

For i = 1 To 10    'Executa 10 vezes 
  GoSub Cycle 

Next 

Print ElapsedTime / 10 'Mede o tempo takt e exibe-o 
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Instrução Restart 
 

Reinicia o grupo do programa principal atual. 

Este comando é para um usuário experiente e é preciso compreender a especificação do comando antes de 

usá-lo. 

 

Sintaxe 

Restart 
 

Descrição 

Restart interrompe todas as tarefas e executa novamente o último grupo de programas principais que estava 

sendo executado. As tarefas em segundo plano continuam sendo executadas. 

Todas as configurações de Trap são restauradas e mesmo que Restart interrompa as tarefas, ele não executa 

Trap Abort. 

Restart restaura do estado de pausa. 

Se você executar Restart durante o estado de erro, primeiro restaure do erro usando um método como a 

instrução Reset Error. 

Restart não pode ser usado durante o estado de parada de emergência, pois causa um erro. O estado de 

parada de emergência não pode ser restaurado por programas.  

 

 
CUIDADO 

■ Ao executar o comando Restart através de um programa, você deve entender a 
especificação do comando e confirmar se o sistema tem as condições 
adequadas para este comando. O uso incorreto tal como a execução contínua de 
um comando em um loop pode deteriorar a segurança do sistema. 

 

Veja também 

Quit, Reset, Trap, Xqt 
 

Exemplo de instrução Restart 

 
Function main 

  Trap Error Xqt eTrap 

  Motor On 

  Call PickPlac 

Fend 

 

Function eTrap 

 

Wait Sw(ERresetSwitch) 

Reset Error 

Wait Sw(RestartSwitch) 

Restart 

Fend 
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Instrução Resume  
 

Continua uma tarefa que foi suspensa pela instrução Halt. 

 

Sintaxe 

Resume { taskIdentifier | All } 
 

Parâmetros 

taskIdentifier Nome da tarefa ou expressão em número inteiro representando o número da tarefa. 

O nome da tarefa é o nome de uma função usada em uma instrução Xqt ou uma 

função iniciada pela janela Run ou pela janela Operator. 

 

A faixa de números da tarefa é: 

Tarefas normais: 1 a 32  

Tarefa em segundo plano: 65 a 80 

Tarefas de interrupção:  257 a 267 

All Especifica que todas as tarefas devem ser retomadas. 

 

Descrição 

Resume continua a execução das tarefas suspensas pela instrução Halt. 

 

Veja também 

Halt, Quit, Xqt 
 

Exemplo de instrução Resume 

Esta mostra o uso da instrução Resume depois de uma instrução Halt. 

 
Function main 

  Xqt 2, flicker 'Executa Flicker como tarefa 2 
 

  Do 

   Wait 3     'Permite que Flicker seja executado por 3 segundos 

   Halt flicker  'Suspende a tarefa Flicker 
   Wait 3      

   Resume flicker  'Retoma a tarefa Flicker 
  Loop 

Fend 

 

Function flicker 

  Do 

   On 1 

   Wait 0.2 

   Off 1 

   Wait 0.2 

  Loop 

Fend 
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Instrução Return  
 

A instrução Return é usada com a instrução GoSub. GoSub transfere o controle do programa para uma sub-

rotina. Uma vez completada a sub-rotina, Return faz com que a execução do programa continue na linha 

subsequente à instrução GoSub que iniciou a sub-rotina. 

 

Sintaxe 

Return 
 

Descrição 

A instrução Return é usada com a instrução GoSub. A finalidade primária da instrução Return é devolver o 

controle do programa para a instrução subsequente à instrução GoSub que iniciou a sub-rotina em primeiro 

lugar.  

 

A instrução GoSub faz com que o controle do programa ramifique para o número da linha da instrução 

especificado pelo usuário. O programa então executa a instrução contida naquela linha e continua a execução 

pelos números de linhas subsequentes até encontrar uma instrução Return. A instrução Return então faz com 

que o controle do programa seja transferido de volta para a linha imediatamente subsequente à linha que 

iniciou a instrução GoSub pela primeira vez. (Isto é, a instrução GoSub causa a execução de uma sub-rotina 

e então a execução retorna para a instrução subsequente à instrução GoSub). 

 

Erro potencial 

Encontrado Return sem GoSub 

A instrução Return é usada para “retornar” de uma sub-rotina para o programa original que emitiu a instrução 

GoSub. Se for encontrada uma instrução Return sem primeiro ter sido emitida uma instrução GoSub, então 

ocorrerá um erro. Uma instrução Return isolada não tem nenhum significado, pois o sistema não sabe para 

onde retornar. 

 

Veja também 

OnErr, GoSub, GoTo 
 

Exemplo de instrução Return 

O exemplo a seguir mostra uma função simples que usa uma instrução GoSub para ramificar para um rótulo 

denominado checkio e verificar as 16 primeiras entradas do usuário. Em seguida a sub-rotina retorna para o 

programa principal. 

 
Function main 

   Integer var1, var2 

   GoSub checkio 

   On 1 

   On 2 

   Exit Function 

 

checkio:   'A sub-rotina inicia aqui 
   var1 = In(0) 

   var2 = In(1) 

   If var1 <> 0 Or var2 <> 0 Then 

     Print "Message to Operator here" 

   EndIf 

finished: 

   Return 'A sub-rotina termina aqui e retorna para a linha 40 
Fend 
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Função Right$ 
 

Retorna uma substring dos caracteres mais à direita de uma string. 

 

Sintaxe 

Right$(string, count) 
 

Parâmetros 

string Variável em string ou string de caracteres de até 255 caracteres de onde são copiados 

os caracteres mais à direita. 

count O número de caracteres a serem copiados da string a partir do caractere da extrema 

direita. 

 

Valores de retorno 

Retorna uma string com a contagem de caracteres da extrema direita da string de caracteres especificada pelo 

usuário. 

 

Descrição 

Right$ retorna a contagem de caracteres da extrema direita de uma string especificada pelo usuário. Right$ 

pode retornar tantos caracteres quantos houver na string de caracteres. 

 

Veja também 

Asc, Chr$, InStr, Left$, Len, Mid$, Space$, Str$, Val 
 

Exemplo de função Right$ 

O exemplo abaixo mostra um programa que toma a string de dados de uma peça como sua entrada e separa 

o número, o nome e a contagem da peça. 

 
Function SplitPartData(DataIn$ As String, ByRef PartNum$ As String, 

ByRef PartName$ As String, ByRef PartCount As Integer) 

 

  PartNum$ = Left$(DataIn$, 10) 

   

  DataIn$ = Right$(datain$, Len(DataIn$) - pos) 

  pos = Instr(DataIn$, ",") 

   

  PartName$ = Mid$(DataIn$, 11, 10) 

   

  PartCount = Val(Right$(dataIn$, 5)) 

   

Fend 

 

 

Outros exemplos de resultados da instrução Right$ pela janela Command. 
> Print Right$("ABCDEFG", 2) 

 FG 

 

> Print Right$("ABC", 3) 

 ABC 
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Instrução RmDir 
 

Remove um subdiretório vazio de uma unidade de disco do controlador. 

 

Sintaxe 

Rmdir dirName 
 

Parâmetros 

dirName Expressão em string que define o caminho e o nome do diretório a ser removido. 

Se o nome do diretório for especificado sem um caminho, então é especificado o 

subdiretório no diretório atual.  

Veja ChDisk para detalhes sobre o caminho. 

 

Descrição 

Remove o subdiretório especificado. Antes de executar Rmdir, todos os arquivos do subdiretório devem ser 

excluídos. 

 

O diretório atual ou o diretório principal não podem ser removidos. 

 

Quando usado pela janela Command, as aspas podem ser omitidas. 

 

Nota 

- Esta instrução é executável somente com o disco do computador. 

 

Exemplo de instrução RmDir 

Exemplo pela janela Command: 

 
> RmDir \mydata 
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Função Rnd 
 

Retorna um número aleatório. 

 

Sintaxe 

Rnd(maxValue) 
 

Parâmetros 

maxValue Expressão real que representa o valor máximo de retorno. 

 

Valores de retorno 

Número real aleatório de 0 a faixa. 

 

Descrição 

Use Rnd para gerar valores numéricos aleatórios. 

 

Veja também 

Int, Randomize 
 

Exemplo de função Rnd 

Abaixo está um exemplo de Rnd que gera um número aleatório entre 1 e 10. 

 
Function main 

  Real r 

  Integer randNum 

   

  Randomize 

  randNum = Int(Rnd(9)) + 1 

  Print "Random number is:", randNum 

Fend 
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Instrução Robot 
 

Seleciona o robô atual. 

 

Sintaxe 

Robot number 
 

Parâmetros 

number Número do robô desejado. O valor vai de 1 até o número de robôs instalados. 

 

Descrição 

Robot permite que o usuário selecione o robô padrão para as instruções de movimento subsequentes. 

 

Em um sistema com um robô, a instrução Robot não precisa ser usada. 

 

Veja também 

Accel, AccelS, Arm, ArmSet, Go, Hofs, Home, HOrdr, Local, Move, Pulse, Função Robot, Speed, 
SpeedS 

 

Exemplo de instrução Robot 

 
Function main 

  Integer I 

  For I = 1 to 100 

    Robot 1 

    Go P(i) 

    Robot 2 

    Go P(i) 

  Next I 

Fend 
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Função Robot  
 

Retorna o número do robô atual. 

 

Sintaxe 

Robot 
 

Valores de retorno 

Número inteiro contendo o número do robô atual. 

 

Veja também 

Instrução Robot 
 

Exemplo de função Robot 

 
Print "The current robot is: ", Robot 
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Função RobotInfo 
 

Retorna as informações de estado do robô. 

 

Sintaxe 

RobotInfo(index) 
 

Parâmetros 

index Expressão em número inteiro que representa o índice da informação a ser recuperada. 

 

Valores de retorno 

A informação especificada é retornada em um número inteiro. 

 

Descrição 

A informação para cada bit do valor retornado é mostrada na tabela abaixo: 

 
Indicador Bit Valor Descrição 

0 

0 &H1 Indefinido 

1 &H2 Ocorreu um erro restaurável 

2 &H4 Ocorreu um erro não restaurável 

3 &H8 Os motores estão ligados 

4 &H10 A potência atual é alta 

5 &H20 Indefinido 

6 &H40 Indefinido 

7 &H80 Indefinido 

8 &H100 O robô está parado 

9 &H200 O robô não está parado (executando movimento ou em pausa rápida) 

10 &H400 O robô parou por pausa ou proteção de segurança 

11  Indefinido 

12  Indefinido 

13  Indefinido 

14 &H4000 A condição TILL foi satisfeita pelo comando de movimento 

precedente 

15 &H8000 A condição SENSE foi satisfeita pelo comando de movimento 

precedente 

16-31  Indefinido 

1 

0 &H1 O robô está rastreando (Rastreamento do transportador)  

1 &H2 O robô está aguardando o movimento de recuperação (estado 

WaitRecover) 

2 &H4 O robô está sendo recuperado  

3-31  Indefinido 

2 
0 &H1 O robô está na posição de estacionamento 

1-31  Indefinido 

3 

0 &H1 O servo da articulação 1 está engrenado  

1 &H2 O servo da articulação 2 está engrenado  

2 &H4 O servo da articulação 3 está engrenado  

3 &H8 O servo da articulação 4 está engrenado  

4 &H10 O servo da articulação 5 está engrenado  

5 &H20 O servo da articulação 6 está engrenado  

6 &H40 O servo da articulação 7 está engrenado  

7 &H80 O servo do eixo S está engrenado  

8 &H100 O servo do eixo T está engrenado 

9-31  Indefinido 



Função RobotInfo 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 605  

Indicador Bit Valor Descrição 

4 

 

N/D 
0 - 32 

−1 

Número de tarefas executando os comandos do robô 

0 = comando sendo executado pela janela Command ou uma macro 

−1 = nenhuma tarefa está utilizando o manipulador 

5 

0 &H1 O freio da articulação 1 está ativado 

1 &H2 O freio da articulação 2 está ativado 

2 &H4 O freio da articulação 3 está ativado 

3 &H8 O freio da articulação 4 está ativado 

4 &H10 O freio da articulação 5 está ativado 

5 &H20 O freio da articulação 6 está ativado 

6 &H40 O freio da articulação 7 está ativado 

7 &H80 O freio do eixo S está ativado 

8 &H100 O freio do eixo T está ativado 

9-31  Indefinido 

 

Veja também 

CtrlInfo, RobotInfo$, TaskInfo 
 

Exemplo de função RobotInfo 

 
If (RobotInfo(3) And &H1) = &H1 Then 

 Print "Joint 1 is locked" 

Else 

 Print "Joint 1 is free" 

EndIf 
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Função RobotInfo$ 
 

Retorna as informações de texto do robô. 

 

Sintaxe 

RobotInfo$(index) 
 

Parâmetros 

index Expressão em número inteiro que representa o índice da informação a ser recuperada. 
 

Valores de retorno 

Uma string contendo a informação especificada. 

 

Descrição 

 

Indicador Descrição 

0 Nome do robô 

1 Nome do modelo 

2 Nome do arquivo de 

pontos padrão 

3 Indefinido 

4 Número de série do robô 

 

Veja também 

CtrlInfo, RobotInfo, TaskInfo 
 

Exemplo de função RobotInfo$ 

 
Print "Robot Name: ", RobotInfo$(0) 
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Função RobotModel$ 
 

Retorna o nome do modelo do robô. 

 

Sintaxe 

RobotModel$ 
 

Valores de retorno 

Uma string contendo o nome do modelo. Este é o nome que é mostrado no painel traseiro do robô. 

 

Veja também 

RobotType 
 

Exemplo de função RobotModel$ 

 
Print "The robot model is ", RobotModel$ 
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Função RobotName$ 
 

Retorna o nome do robô. 

 

Sintaxe 

RobotName$ 
 

Valores de retorno 

Uma string contendo o nome do robô.  

 

Veja também 

RobotInfo, RobotModel$ 
 

Exemplo de função RobotName$ 

 
Print "The robot name is ", RobotName$ 
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Função RobotSerial$ 
 

Retorna o número de série do robô. 

 

Sintaxe 

RobotSerial$ 
 

Valores de retorno 

Uma string contendo o número de série do robô. 

 

Veja também 

RobotInfo, RobotName$, RobotModel$ 
 

Exemplo de função RobotSerial$ 

 
Print "The robot serial number is ", RobotSerial$ 
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Função RobotType 
 

Retorna o tipo de robô. 

 

Sintaxe 

RobotType 
 

Valores de retorno 

1: Articulado 

 

2: Cartesiano 

 

3: SCARA 

 

5: 6 eixos 

 

6: Série RS 

 

7: Série N 

 

Veja também 

RobotModel$ 
 

Exemplo de função RobotType 

 
If RobotType = 3 Then 

 Print "Robot type is SCARA" 

EndIf 
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Instrução ROpen 
 

Abre um arquivo para leitura. 

 

Sintaxe 

ROpen fileName As #fileNumber 
 . 
 . 
Close #fileNumber 

 

Parâmetros 

fileName  Uma expressão em string contendo o nome do arquivo que vai ser lido incluindo o caminho. 

Se for especificado somente o nome do arquivo, será especificado um arquivo do diretório 

atual. 

Veja ChDisk para detalhes. 

fileNumber Expressão em número inteiro de 30 a 63 

 

Descrição 

Abre o fileName especificado para leitura e identifica-o pelo fileNumber especificado. Esta instrução é 

usada para abrir e ler os dados do arquivo especificado. 

Notas 

 Somente no disco do computador 

 Há um caminho de rede disponível. 
 

fileNumber identifica o arquivo enquanto ele está aberto e até ele ser fechado o mesmo número de arquivo 

não pode ser usado para outros arquivos. 

O número do arquivo é usado para os comandos de operação de arquivo (Input#, Read, Seek, Eof, Close) 
 

A instrução Close fecha o arquivo e libera o número do arquivo. 
 

Recomendamos que você use a função FreeFile para obter o número de arquivo para que o mesmo número 

não seja utilizado por mais de uma tarefa. 

 

Veja também 

Close, Input #, AOpen, BOpen, UOpen, WOpen, FreeFile 
 

Exemplo de instrução ROpen 

 
Integer fileNum, i, j 

 

fileNum = FreeFile 

WOpen "TEST.DAT" As #fileNum 

For i = 0 To 100 

  Print #fileNum, i 

Next i 

Close #fileNum 

 

fileNum = FreeFile 

ROpen "TEST.DAT" As #fileNum 

For i = 0 to 100 

  Input #fileNum, j 

  Print "data = ", j 

Next i 

Close #fileNum 
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Função RSet$ 
 

Retorna a string especificada com espaços iniciais adicionados até a extensão especificada. 

 

Sintaxe 

LSet$ (string, length) 
 

Parâmetros 

string  Expressão em string. 

length Expressão em número inteiro na extensão total da string retornada. 

 

Valores de retorno 

String especificada com espaços iniciais agregados. 

 

Veja também 

LSet$, Space$ 
 

Exemplo de função RSet$ 

 
temp$ = "123" 

temp$ = RSet$(temp$, 10) ' temp$ = "    123" 
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Função RShift  
 

Desloca os dados numéricos para a direita de acordo com o número de bits especificado pelo usuário. 

 

Sintaxe 

RShift(number, shiftBits) 
 

Parâmetros 
number Expressão numérica a ser deslocada. 

shiftBits O número de bits (número inteiro de 0 a 31) que number será deslocado para a direita. 

 

Valores de retorno 
Retorna um resultado numérico igual ao valor de number depois de deslocar o número de shiftBits para a 

direita. 

 

Descrição 
RShift desloca os dados numéricos especificados (number) para a direita (em direção a um dígito de ordem 

inferior) de acordo com o número de bits especificado (shiftBits). Os bits de ordem superior deslocados são 

substituídos por 0. 

 

A explicação mais simples para RShift é que ele simplesmente retorna o resultado de number / 2shiftBits. 

(Number é dividido por 2 vezes shiftBit). 

 

Nota 

Tipos de dados numéricos: 

O dado numérico (number) pode ser qualquer tipo de dado numérico válido. RShift funciona com os 

seguintes tipos de dados: Byte, duplo, Int64, número inteiro, longo, real, curto, UByte, UInt32, UShort 

UShort. 

 

Veja também 
And, LShift, LShift64, Not, Or, RShift64, Xor 

 

Exemplo de função RShift 
O exemplo abaixo mostra um programa com todos os valores possíveis de RShift para um tipo de dado de 

números inteiros que iniciam com o número inteiro definido em “0”. 

 
Function rshiftst 

 Integer num, snum, i 

 num = 32767 

 For i = 1 to 16 

   Print "i =", i 

   snum = RShift(num, 1) 

   Print "RShift(32767, ", i, ") = ", snum 

 Next i 

Fend 

 

Outros exemplos de resultados da instrução RShift pela janela Command. 

 
> Print RShift(10,1) 

5 

> Print RShift(8,3) 

1 

> Print RShift(16,2) 

4 
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Função RShift64 
 

Desloca os dados numéricos para a direita de acordo com o número de bits especificado pelo usuário. 

 

Sintaxe 

RShift64(number, shiftBits) 
 

Parâmetros 
number Expressão numérica a ser deslocada. 

shiftBits O número de bits (número inteiro de 0 a 63) que number será deslocado para a direita. 

 

Valores de retorno 
Retorna um resultado numérico igual ao valor de number depois de deslocar o número de shiftBits para a 

direita. 

 

Descrição 
RShift64 desloca os dados numéricos especificados (number) para a direita (em direção a um dígito de ordem 

inferior) de acordo com o número de bits especificado (shiftBits). Os bits de ordem superior deslocados são 

substituídos por 0. 

 

A explicação mais simples para RShift64 é que ele simplesmente retorna o resultado de number / 2shiftBits. 

(Number é dividido por 2 vezes shiftBit). 

 

Nota 

Tipos de dados numéricos: 

O dado numérico (number) pode ser qualquer tipo de dado numérico válido. RShift64 funciona com os tipos 

de dados Int64 e UInt64. 

 

Veja também 
And, LShift, LShift64, Not, Or, RShift, Xor 

 

Exemplo de função RShift64 
O exemplo abaixo mostra um programa com todos os valores possíveis de RShift64 para um tipo de dado de 

números inteiros que iniciam com o número inteiro definido em “0”. 

 
Function rshif64tst 

 UInt64 num, snum, i 

 num = 18446744073709551615 

 For i = 1 to 63 

   Print "i =", i 

   snum = RShift64(num, i) 

   Print "RShift64(18446744073709551615, ", i, ") = ", snum 

 Next i 

Fend 

 

Alguns outros exemplos de resultados da instrução RShift64 pela janela Command. 

 
> Print RShift64(10,1) 

5 

> Print RShift64(8,3) 

1 

> Print RShift64(16,2) 

4 
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Função RTrim$  
 

Retorna uma string igual à especificada sem espaços finais. 

 

Sintaxe 

RTrim$(string) 
 

Parâmetros 

string  Expressão em string. 
 

Valores de retorno 

String especificada com espaços finais removidos. 

 

Veja também 

LTrim$, Trim$ 
 

Exemplo de função RTrim$ 

 
str$ = "Data" 

str$ = RTrim$(str$) ' str$ = "..data" 
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Instrução RunDialog  
 

Executa um diálogo do EPSON RC+ através de um programa SPEL+. 

 

Sintaxe 

(1) RunDialog dialogID 
(2) RunDialog DLG_ROBOTMNG [, robotAllowed] 

 

Parâmetros 

dialogID Expressão em número inteiro contendo uma ID de diálogo válida. Esses valores são 

constantes pré-definidas como é mostrado abaixo. 

DLG_ROBOTMNG 100 Executa o diálogo do Robot Manager  

DLG_IOMON 102 Executa o monitor de I/O 

DLG_VGUIDE 110 Executa o diálogo do Vision Guide 

robotAllowed Este parâmetro só fica disponível quando DLG_ROBOTMNG é especificado como 

dialog ID. 

Especifica um robô que está disponível no Robot Manager em valor de bit.  

Exemplo 
Valor 

definido 
bit15 bit14 ... bit2 bit1 bit0 

Robot 1 &H0001 Off Off  Off Off On 

Robot 2 &H0002 Off Off  Off On Off 

Robô 1 e 2 &H0003 Off Off  Off On On 

:        

Robot 16 &H1000 On Off  Off Off Off 

 

Descrição 

Use RunDialog para executar os diálogos do EPSON RC+ através de uma tarefa do SPEL+. A tarefa ficará 

suspensa até que o operador feche a caixa de diálogo. 

 

Ao processar diálogos que executam comandos do robô, você deve assegurar que nenhuma outra tarefa esteja 

controlando o robô enquanto o diálogo é exibido, caso contrário, podem ocorrer erros. 

 

Veja também 

InputBox, MsgBox 
 

Exemplo de instrução RunDialog 

 
If Motor = Off Then 

  RunDialog DLG_ROBOTMNG 

  If Motor = Off Then 

    Print "Motors are off, aborting program" 

    Quit All 

  EndIf 

EndIf 
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Função SafetyOn  
 

Retorna o estado de abertura da porta de segurança.  

 

Sintaxe 

SafetyOn 
 

Valores de retorno 

True, se a porta de segurança está aberta, do contrário, False. 

 

Descrição 

A função SafetyOn é utilizada somente para a tarefa NoPause, a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial que 

utiliza NoPause ou NoEmgAbort em Xqt) e para tarefas em segundo plano. 

 

Veja também 

ErrorOn, EstopOn, PauseOn, Wait, Xqt 
 

Exemplo de função SafetyOn 

O exemplo a seguir mostra um programa que monitora a abertura da porta de segurança e ativa/desativa a 

I/O quando ocorre a abertura da porta de segurança.  

 

Nota 

Sinalizador Forced 

Este exemplo de programa usa o sinalizador Forced para o comando On/Off. 

Ao projetar o sistema, certifique-se de que as saídas I/O mudem durante o erro, ou na parada de emergência 

ou na abertura da porta de segurança. 

 

Function main 

 

 Xqt SafetyOnOffMonitor, NoPause 

 : 

 : 

Fend 

 

Function SafetyOnOffMonitor 

 Do 

  Wait SafetyOn = On 

  Print "Safety Open" 

  Off 10, Forced 

  On 12, Forced 

   

  Wait SafetyOn = Off 

  Print "Safety Close" 

  On 10, Forced 

  Off 12, Forced 

 Loop 

Fend 
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Instrução Save Points 
 

Salva os dados de ponto da memória principal para um arquivo de disco do robô atual. 

 

Sintaxe 

SavePoints filename 
 

Parâmetros 

fileName Expressão em string contendo o arquivo no qual os pontos serão armazenados. A 

extensão deve ser “.pts”. 

Você não pode especificar um caminho de arquivo e o nome do arquivo não é 

afetado por ChDisk. Veja ChDisk para detalhes. 
 

Descrição 

SavePoints salva os pontos do robô atual para o arquivo especificado no diretório do projeto atual. Uma 

extensão “.pts” deve ser sempre especificada. 

O comando SavePoints também adicionará o arquivo de pontos ao projeto do robô atual, se ele já não 

existir. 

 

Os dados de ponto são armazenados no cartão de memória Compact Flash dentro do controlador. Portanto, 

a instrução SavePoints começa gravando no Compact Flash. A gravação frequente na memória Compact 

Flash encurtará sua vida útil. Recomendamos usar a instrução SavePoints somente para salvar dados de 

ponto.  

 

Erros potenciais 

Sem espaço de disco 

Se não houver espaço restante, ocorrerá um erro. 

Arquivo de pontos de outro robô. 

Se fileName for um arquivo de pontos de outro robô, ocorrerá um erro. 

Não é possível especificar um caminho 

Se fileName contiver um caminho, ocorrerá um erro. Apenas um nome de arquivo no projeto atual pode ser 

especificado. 

Nome do arquivo incorreto 

Se for inserido um nome de arquivo com espaços no nome ou outras características de nome de arquivo 

incorretas, ocorrerá um erro. 

 

Veja também 

ImportPoints, LoadPoints 
 

Exemplo de instrução SavePoints 

ClearPoints 

For i = 1 To 10 

  P(i) = XY(i, 100, 0, 0) 

Next i 

SavePoints "TEST.PTS" 
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Instrução Seek  
 

Muda a posição do ponteiro de arquivo para um arquivo especificado. 

 

Sintaxe 

Seek #fileNumber, pointer 
 

Parâmetros 

fileNumber Expressão em número inteiro de 30 a 63 

pointer Expressão em número inteiro para a posição que se deseja buscar, começando com 0 até a 

extensão do arquivo. 

 

Veja também 

BOpen, Read, ROpen, UOpen, Write, WOpen 
 

Exemplo de instrução Seek 

 
Integer fileNum 

String data$ 

 

fileNumber = FreeFile 

UOpen "TEST.DAT" As #fileNum 

Seek #fileNum, 20 

Read #fileNum, data$, 2 

Close #fileNum 
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Instrução Select...Send  
 

Executa um dos vários grupos de instruções, dependendo do valor de uma expressão. 

 

Sintaxe 

Select selectExpr 
 Case caseExpr 
       statements 
 [Case caseExpr 
       statements ] 
 [Default 
       statements ] 

 

Send 
 

Parâmetros 

selectExpr Qualquer expressão numérica ou em string. 

caseExpr Qualquer expressão numérica ou em string estimada como do mesmo tipo que selectExpr. 

statements Uma ou mais instruções ou multi-instruções válidas do SPEL+. 

 

Descrição 

Se qualquer caseExpr for equivalente a selectExpr, então as instruções após a instrução Case são executadas. 

Depois da execução, o controle do programa é transferido para a instrução subsequente à instrução Send. 

 

Se nenhuma caseExpr for equivalente a selectExpr, as instruções Default são executadas e o controle do 

programa é transferido para a instrução subsequente à instrução Send. 

 

Se nenhuma caseExpr for equivalente a selectExpr, Default é omitido, nada é executado e o controle do 

programa é transferido para a instrução imediatamente subsequente à instrução Send. 

 

selectExpr pode incluir constantes, variáveis e operadores lógicos que usam And, Or e Xor. caseExpr pode 

também incluir constantes, variáveis e operadores lógicos que usam use And, Or e Xor. Neste caso, o 

resultado do cálculo de caseExpr é comparado ao de selectExpr e não especifica a variável em caseExpr, 

pois o movimento se torna complicado 

 

Veja também 

If...Then...Else 
 

Exemplo de instrução Select…Send 

Abaixo é mostrado um exemplo simples para Select...Send: 

 
Function Main 

 Integer I 

 For i = 0 To 10 

  Select I 

   Case 0 

      Off 1;On 2;Jump P1 

   Case 3 

      On 1;Off 2 

      Jump P2;Move P3;On 3 

   Case 7 

      On 4 

   Default 

      On 7 

  Send 

 Next 

Fend 
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Instrução SelectDB  
 

Busca os dados na tabela de um banco de dados aberto. 

 

Sintaxe 

SelectDB (#fileNumber, TableName, SelectCondition, SortMethod) 
 

Parâmetros 

#fileNumber Valor em número inteiro de 501 a 508 que representa o número do banco de dados 

especificado com a instrução OpenDB 

TableName Nome da tabela em que se deseja fazer a busca 

Se o tipo de banco de dados especificado com #fileNumber for uma pasta de trabalho 

do Excel, especifique uma planilha do Excel ou o nome de uma tabela 

Ao especificar uma folha do Excel, acrescente $ ao final do nome da planilha e 

coloque o nome entre [ ]. 

Ao especificar uma área com um nome em uma planilha do Excel, coloque o nome 

entre [ ]. 

SelectCondition Condições da busca.  

AND, OR estão disponíveis para especificar múltiplas condições. 

Se omitido, a busca será feita em todos os dados da tabela.  

SortMethod Ordem para exibir os dados buscados 

Especifique a chave e a ordem (ordem ascendente [ASC] / ordem descendente 

[DESC]) da classificação. 

Se a ordem de classificação for omitida, a ordem ascendente da chave da 

classificação é especificada. 

Se SortMethod for omitido, a ordem é decidida pelo banco de dados aberto. 
 

Valores de retorno 

Retorna o número total de linhas. 

 

Descrição 

Classifica os dados que satisfazem SelectCondition na tabela especificada do banco de dados aberto com 

base nas condições de classificação. 

SelectDB deve ser executado antes de ler /gravar os dados com as instruções Input# e Print#. 

Se o banco de dados aberto for uma pasta de trabalho do Excel, escreva um nome de fileira a ser usado para 

a busca na primeira linha da planilha e na área definida com o nome. 

Para a pasta de trabalho do Excel 2007, o nome da planilha deve ser especificado. Não é possível acessar a 

área definida com o nome. 

 

Nota 

- É necessária conexão de um computador com o RC+ instalado. 

 

Veja também 

OpenDB,CloseDB, UpdateDB,DeleteDB, Input #, Print # 
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Exemplo de SelectDB 

 

O exemplo a seguir usa a amostra de banco de dados do SQL server 2000, Northwind. 

É feita a busca na tabela Employees com a condição TitleOfCourtesy = Ms. com EmployeeID na ordem 

descendente. 

 
 Integer count, i, eid 

 String Lastname$, Firstname$, Title$ 

  

 OpenDB #501, SQL, "(LOCAL)", "Northwind" 

 count = SelectDB(#501, "Employees", "TitleOfCourtesy = 'Ms.'", 

"EmployeeID DESC") 

 For i = 0 To count - 1 

  Input #501, eid, Lastname$, Firstname$, Title$ 

  Print eid, ",", Lastname$, ",", Firstname$, ",", Title$ 

 Next 

 CloseDB #501 

 

Usando o banco de dados do Access  
O exemplo a seguir usa a amostra de banco de dados “Students” do Microsoft Access 2007 e carrega os 

dados cuja ID é mais que 10 da tabela “Students” em ordem descendente de ID.  

 
 Integer count, i, eid 

 String Lastname$, Firstname$, dummy$ 

  

 OpenDB #502, Access, "c:\MyDataBase\Students.accdb" 

 count = SelectDB(#502, "Students", "ID > 10'", "ID") 

 For i = 0 To count - 1 

  Input #502, eid, dummy$, Lastname$, Firstname$ 

  Print eid, ",", Lastname$, ",", Firstname$ 

 Next 

 CloseDB #502 

 

Usando a pasta de trabalho do Excel  
O exemplo a seguir usa a pasta de trabalho “ do Microsoft Excel e carrega os dados na planilha “Student” 

dos alunos cuja idade é abaixo de 25 anos com ID na ordem ascendente. 

 
 Integer count, i, eid 

 String Lastname$, Firstname$ 

  

 OpenDB #503, Excel, "c:\MyDataBase\Students.xls" 

 count = SelectDB(#503, "[Students$]", "Age < 25", "ID ASC") 

 For i = 0 To count - 1 

  Input #503, eid, Lastname$, Firstname$ 

  Print eid, ",", Lastname$, ",", Firstname$ 

 Next 

 CloseDB #503 
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Instrução Sense  
 

Especifica e exibe a condição de entrada que, se satisfeita, executa a instrução Jump em progresso parando 

o robô sobre a posição alvo. 

 

Sintaxe 

Sense [ condition ] 
 

Parâmetros 

condition Estado da entrada especificado como um disparador 

[Event] operador comparativo ( =, <>, >=, >, <, <=) [Expressão em número 
inteiro] 
As seguintes funções podem ser usadas em Event: 

Funções : Sw, In, InW, Oport, Out, OutW, MemSw, MemIn, MemInW, Ctr 

GetRobotInsideBox, GetRobotInsidePlane, AIO_In, AIO_InW, 

AIO_Out, AIO_OutW 

Variáveis : Byte, Int32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, variável global 

preservada UShort, variável global, variável de módulo  

Além disso, usando os operadores abaixo, você pode especificar múltiplas condições 

de evento 

Operador :  And, Or, Xor 

Exemplo : Sense Sw(5) = On 

 Sense Sw(5) = On And Sw(6) = Off 

 

Descrição 

Sense é usado para deter o movimento de aproximação durante as instruções Jump, Jump3 e Jump3CP. A 

condição Sense deve incluir pelo menos uma das funções acima. 

 

Quando são incluídas variáveis na condição Sense, seus valores são computados quando a condição Sense é 

configurada. Recomenda-se não usar variáveis. Do contrário, a condição pode ser uma condição não 

pretendida. São permitidas múltiplas instruções Sense. A condição Sense mais recente permanece vigente até 

ser substituída por outra instrução Sense. 

 

Jump, Jump3, Jump3CP com modificador Sense 
Verifica se a condição de Sense atual é satisfeita. Se satisfeita, a instrução Jump é executada com o robô 

parado sobre a posição alvo. (Isto é, quando a condição de Sense é True, o braço do robô permanece 

justamente sobre a posição alvo sem executar o movimento de aproximação. Quando a condição de Sense é 

False, o braço do robô completa todo o movimento da instrução Jump até a posição alvo. 

 

Quando os parâmetros são omitidos, é exibida a definição atual de Sense. 
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Notas 

Configuração de Sense na energização 

Na energização, a condição Sense é: 

Sense Sw(0) = On   'O robô não executa o movimento para baixo quando o bit de entrada 0 está ativado. 

Uso de JS e Stat para verificar Sense 

Use JS ou Stat para verificar se a condição de Sense foi satisfeita depois de executar um comando de 

movimento usando o modificador Sense. 

Para usar as variáveis na expressão da condição do evento 

- As variáveis disponíveis são do tipo de número inteiro (Byte, Int32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, 

UShort)  

- As variáveis de array não estão disponíveis  

- As variáveis locais não estão disponíveis  

- Se o valor de uma variável não puder cumprir a condição do evento por mais de 0,01 segundos, o sistema 

não poderá recuperar a mudança nas variáveis.  

- Até 64 podem aguardar as variáveis em um sistema (incluindo aquelas usadas nas expressões da condição 

do evento, tal como Wait). Se for mais de 64, ocorre um erro durante a construção do projeto. 

- Se você tentar transferir uma variável que está aguardando variáveis como uma referência com Byref, 

ocorrerá um erro. 

- Quando uma variável é incluída no membro do lado direito da expressão da condição do evento, o valor é 

calculado ao iniciar o comando de movimento. Recomendamos não usar variáveis como uma expressão 

em número inteiro para evitar criar condições não pretendidas. 

 

Veja também 

In, JS, Jump, Jump3, Jump3CP, MemIn, MemSw, Stat, Sw 
 

Exemplo de Sense 

Este é um exemplo simples de uso da instrução Sense. 

 
Function Test 

 . 

 . 

TrySense:  

  Sense Sw(1) = Off  'Especifica que o braço para sobre o alvo quando  

            'o bit 1 de entrada está desativado. 
  Jump P1 C2 Sense 

  If JS = True Then 

     GoSub ERRPRC  'Se o braço permanece estacionário  

     GoTo TrySense 'sobre o ponto especificado,  

            'então execute ERRPRC e vá para TrySense. 
  EndIf 

  On 1; Wait 0.2; Off 1 

 . 

 . 

Fend 

 

<Outros exemplos de sintaxe> 
 

> Sense Sw(1)=1 And MemSw(1)=1 

 
> Sense Sw(0) Or (Sw(1) And MemSw(1)) 
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Instrução SetCom  
 

Define ou exibe os parâmetros da porta RS-232C. 

 

Sintaxe 

SetCom #portNumber [, baud ] [, dataBits ] [, stopBits ] [, parity ] [, terminator] [, HWFlow ] 
[, SWFlow ] [, timeOut ] 

 

Parâmetros 

portNumber Valor em número inteiro representando um número de porta RS-232C  

Parte real 1 a 8 

Parte do Windows 1001 a 1008 

baud Opcional. Especifica a taxa de baud. Os valores válidos são:  

110 2400 19200 

300 4800 38400 

600 9600 56000 

1200 14400 115200 

 (Padrão: 9600) 

 Quando se usa a porta da parte do Windows, alguns dados podem ser perdidos na taxa de baud 

de 19200 ou mais.  

dataBits Opcional. Especifica o número de bits por caractere. Os valores válidos são 7 e 8. 

stopBits Opcional. Especifica o número de bits de parada por caractere. Os valores válidos são 1 e 2. 

parity Opcional. Especifica a paridade. Os valores válidos são O (ímpar), E (par) e N (nenhum). 

terminator Opcional. Especifica os caracteres de terminação da linha. Os valores válidos são CR, LF, CRLF. 

HWFlow Opcional. Especifica o controle do hardware. Os valores válidos são RTS e NONE. 

SWFlow Opcional. Especifica o controle do software. Os valores válidos são XON e NONE. 

timeOut Opcional. Especifica o tempo máximo de transmissão ou recepção em segundos. Se este valor 

for 0, então não há tempo limite. 

 

Descrição 

Quando todos os parâmetros são omitidos, exibe a configuração de uma porta de comunicação. 

Se forem usadas várias portas para comunicação ao mesmo tempo com uma taxa de baud de mais de 19200, 

pode ocorrer o erro 2929 ou 2922. Neste caso, selecione uma taxa de baud mais baixa ou evite usar várias 

portas ao mesmo tempo. 

Quando se usa a porta da parte do Windows, alguns dados podem ser perdidos na taxa de baud de 19200 ou mais.  

Se algum dado for perdido, selecione uma taxa de baud mais baixa ou use a porta da parte real. 

Os parâmetros são armazenados no cartão de memória Compact Flash dentro do controlador. Quando você 

executa SetCom, os dados são gravados no cartão de memória Compact Flash. Se os dados são 

frequentemente gravados no cartão de memória Compact Flash, isso pode encurtar a vida útil do cartão 

Compact Flash. Recomenda-se usar SetCom somente ao mudar o parâmetro. 

 

Veja também 

OpenCom, CloseCom, SetNet 
 

Exemplo de instrução SetCom 

 

SetCom #1, 9600, 8, 1, N, CRLF, NONE, NONE, 0 

 

SetCom #2, 4800 
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Instrução SetLatch 
 

Configura a função de engate da posição do robô usando a entrada R-I/O. 

 

Sintaxe 

SetLatch { #portNumber, triggerMode} 
 

Parâmetros 

#portNumber Número da porta de entrada R-I/O para conectar o sinal de entrada do disparador. 

A tabela abaixo mostra os números das portas que você pode especificar.  

Especifique o número da porta da unidade à qual o robô está conectado.  

 Ponto 
Número da 

porta 

Unidade de 
controle 

ENTRADA 2 pontos 24, 25 

SAÍDA - - 

Unidade de 
acionamento 1 

ENTRADA 2 pontos 56, 57 

SAÍDA - - 

Unidade de 
acionamento 2 

ENTRADA 2 pontos 280, 281 

SAÍDA - - 

 

As seguintes constantes são definidas como número da porta. 

Constante Número da 
porta 

SETLATCH_PORT_CU_0 24 

SETLATCH_PORT_CU_1 25 

SETLATCH_PORT_DU1_0 56 

SETLATCH_PORT_DU1_1 57 

SETLATCH_PORT_DU2_0 280 

SETLATCH_PORT_DU2_1 281 

 

triggerMode A lógica do sinal de entrada do disparador para conectar com a R-I/O. A lógica pode 

ser especificada com as seguintes constantes. 

Constante Valor Explicação 

SETLATCH_TRIGGERMODE_TRAILINGEDGE 0 Lógica negativa 

SETLATCH_TRIGGERMODE_LEADINGEDGE 1 Lógica positiva 

 

Com a lógica negativa, engata a posição do robô na borda de comutação do sinal de 

entrada de alto para baixo.  

Com a lógica positiva, engata a posição do robô na borda de comutação do sinal de 

entrada de baixo para alto.  

 

Descrição 

Configura a condição de engate da posição do robô usando os sinais de entrada R-I/O. Um robô não pode 

aguardar os sinais do disparador de várias portas simultaneamente.  

A execução de SetLatch requer aproximadamente 40 mseg para o processamento. 
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Nota 

Se você especificar um número de porta de uma unidade não relacionado ao robô selecionado, ocorrerá o erro 

“O número do bit de entrada/saída está fora da faixa disponível”.  

 

Veja também 

LatchEnable, Função LatchState, Função LatchPos 
 

Exemplo de instrução SetLatch 

Function main 

 SetLatch 24, SETLATCH_TRIGGERMODE_LEADINGEDGE 'Lógica positiva 

 LatchEnable On 'Habilita a função de engate 
 Go P1 

 Wait LatchState = True  'Aguarda um disparador 

 Print LatchPos 'Exibe a posição engatada 

 LatchEnable Off  'Desabilita a função de engate 
Fend 
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Instrução SetIn 
 

Para a IO virtual, define a porta de entrada (8 bits) especificada no valor especificado. 

 

Sintaxe 

SetIn portNumber, value 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro que representa o número da porta de entrada. 

value Expressão em número inteiro entre 0 e 255 na qual se configura a porta especificada. 

 

Descrição 

SetIn proporciona a habilidade de configurar até to 8 bits de entradas virtuais de uma só vez. 

 

Veja também 

SetSW, SetInW 
 

Exemplo de instrução SetIn 

 

> setin 0, 1 ' Configura o primeiro bit da porta 0 para ativado. 
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Instrução SetInW 
 

Para a IO virtual, define a palavra de entrada (16 bits) especificada no valor especificado.  

 

Sintaxe 

SetInW portNumber, value 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro que representa o número da porta de entrada. 

value Númeroentre 0 e 65535 no qual se configura a palavra especificada. 

 

Nota 

Regra da porta de palavra que contém o bit de entrada da I/O de tempo real 

O bit de entrada da I/O de tempo real não pode ser refletido. 

Especifique o valor da configuração das portas de palavra que contêm o bit de entrada da I/O de tempo real 

=1, 3, 17, 19 com um número inteiro de 0 a 255. 

O valor maior que 255 resultará em erro. 

 

Descrição 

SetInW proporciona a habilidade de configurar até to 16 bits de entradas virtuais de uma só vez. 

 

Veja também 

SetSw, SetIn  
 

Exemplo de instrução SetInW 

 

> setin 0, 1 ' Configura o primeiro bit de palavra 0 para ativado. 
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Instrução SetNet 
 

Define os parâmetros para uma porta TCP/IP. 

 

Sintaxe 

SetNet #portNumber, hostAddress, TCP_IP_PortNum, terminator, SWFlow, timeout, protocol 
 

Parâmetros 

portNumber Especifica para qual porta TCP/IP vão ser configurados os parâmetros. Os valores 

válidos são 201 a 216. 

hostAddress Especifica o endereço IP do host.  

TCP_IP_PortNum Especifica o número da porta TCP/IP para este nó.  

terminator Especifica os caracteres de terminação da linha. Os valores válidos são CR, LF, CRLF. 

SWFlow Especifica o controle do software. O valor válido é NONE. 

timeOut Especifica o tempo máximo de transmissão ou recepção em segundos. Se este valor 

for “0”, então não há tempo limite. 

protocol Especifica o protocolo (TCP/UDP) de comunicação. 

 

Descrição 

Os parâmetros são armazenados no cartão de memória Compact Flash dentro do controlador. Quando você 

executa SetNet, os dados são gravados no cartão de memória Compact Flash. Se os dados são frequentemente 

gravados no cartão de memória Compact Flash, isso pode encurtar a vida útil do cartão Compact Flash. 

Recomenda-se usar SetNet somente ao mudar o parâmetro. 

 

Veja também 

OpenNet, CloseNet, SetCom 
 

Exemplo de instrução SetNet 

 
SetNet #201, "192.168.0.1", 2001, CRLF, NONE, 0 
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Instrução SetSw 
 

Para a IO virtual, define o bit de entrada especificado no valor especificado. 

 

Sintaxe 

SetSw bitNumber, value 
 

Parâmetros 

bitNumber Expressão em número inteiro representando o número do bit de entrada. 

value Expressão em número inteiro com um valor de 0 (Off) ou 1 (On). 

 

Descrição 

SetSw proporciona a habilidade de ativar ou desativar um bit de entrada. 

 

Veja também 

SetIn, SetInW 
 

Exemplo de instrução SetSw 

 
> setsw 2, on ' Configura o segundo bit de entrada para ativado. 
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Instrução SFree  
 

Remove a alimentação do eixo do servo especificado. 

 

Sintaxe 

SFree jointNumber [, jointNumber,... ] 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número de uma articulação do servo. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Descrição 

SFree remove a alimentação do servo das articulações especificadas. Esta instrução é utilizada para o 

ensinamento direto ou a instalação de peças com a desenergização parcial de uma articulação especificada. 

Para reengatar uma articulação, execute a instrução SLock ou Motor On. 

 

SFree inicializa o parâmetro de controle do robô. 

Veja Motor On para detalhes.  

 

Nota 

SFree retorna alguns elementos do sistema a seu estado inicial: 

Para fins de segurança, SFree inicializa os parâmetros referentes à velocidade (Speed e SpeedS ), aceleração 

(Accel e AccelS ) e o parâmetro LimZ do braço do robô. 

 
Importante 

SFree e seu uso com a articulação Z e a articulação U para robôs SCARA (incluindo a série 
RS) 

A articulação Z tem freios eletromagnéticos, portanto, configurar SFree para a articulação Z não permite que 

esta seja movida de imediato. Para mover a articulação Z manualmente é necessário que o freio seja liberado 

continuamente pressionando o interruptor de liberação do freio localizado na parte superior do braço do robô. 

Alguns modelos têm freio eletrônico na articulação U. Quando o robô tem freio eletrônico na articulação U, 

configurar SFree para a articulação U não permite que esta seja movida de imediato. Para mover a articulação 

U manualmente é necessário que o freio seja liberado continuamente pressionando o interruptor de liberação 

do freio localizado na parte superior do braço do robô. 

SFree não é válido com robôs de 6 eixos (incluindo a série N) 

Quando SFree é executado em robôs de 6 eixos (incluindo a série N), ocorre um erro. 

Para mover o braço manualmente, libere o freio eletromagnético usando Brake Off depois de desligar o motor 

com Motor Off. 

Execução dos comandos de movimento enquanto as articulações estão no estado SFree 

Tentar executar um comando de movimento enquanto na condição SFree causará um erro no estado padrão 

do controlador. No entanto, para permitir o movimento enquanto uma ou mais articulações estão no estado 

SFree, marque a caixa [Allow motion with one or more joints free] (Permitir o movimento com uma ou mais 

articulações livres) em [Setup]-[System Configuration]-[Controller]-[Preferences]. 

 

Não use SFree durante o rastreamento do transportador 

Pode ocorrer o Erro 5057 ou 5058 se SFree for usado durante o rastreamento do transportador. Use SFree 

depois de finalizar o rastreamento do transportador tal como com Cnv_AbortTrack. 

 

Veja também 

Brake, LimZ, Motor, Função SFree, SLock 
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Exemplo de instrução SFree 

Este é um exemplo simples de uso do comando SFree. Para operar o robô neste exemplo, a caixa [Allow 

motion with one or more joints free] deve ser marcada na página [Setup]-[System Configuration]-

[Controller]-[Preferences]. 

 
Function GoPick 

  Speed pickSpeed 

  SFree 1, 2   'Libera a excitação de J1 e J2, 

         'e controla as articulações Z e U para a instalação de peças. 
  Go pick 

  SLock 1, 2   'Restaura a excitação de J1 e J2. 
Fend 
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Função SFree 
 

Retorna o estado SFree para uma articulação especificada. 

 

Sintaxe 

SFree(jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Expressão em número inteiro que representa o número da articulação a ser 

verificada. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

True se a articulação estiver livre, False se não estiver. 

 

Veja também 

Instrução SFree 
 

Exemplo de instrução SetFree 

 
If SFree(1) Then 

  Print "Joint 1 is free" 

EndIf 
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Função Sgn  
 

Determina o sinal do operando. 

 

Sintaxe 

Sgn(Operand ) 
 

Parâmetros 

Operand Uma expressão numérica. 

 

Valores de retorno 

1: Se o operando for um valor positivo. 

0: Se o operando for um 0. 

-1: Se o operando for um valor negativo. 

 

Descrição 

A função Sgn determina o sinal do valor numérico do operando. 

 

Veja também 

Abs, And, Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Or, Not, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val, Xor 
 

Exemplo de função Sgn 

Este é um exemplo simples da janela Command do uso da função Sgn. 

 
>print sgn(123) 

 1 

>print sgn(-123) 

 -1 

> 
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Instrução Short  
 

Declara variáveis do tipo curto (variável de número inteiro de 2 bytes). 
 

Sintaxe 

Short varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar. 

subscripts Opcional. As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões. A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

A instrução Short é usada para declarar variáveis como do tipo de número inteiro. As variáveis de número 

inteiro podem conter valores de -32768 a 32767. As variáveis locais devem ser declaradas no início de uma 

função. As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, String, UByte, UInt32, UInt64, 
UShort 

 

Exemplo de instrução Short 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis usando Short. 
 

Function shorttest 

  Short A(10)     'Array de uma dimensão do tipo curto 

  Short B(10, 10)   'Array de duas dimensões do tipo curto 

  Short C(5, 5, 5)  'Array de três dimensões do tipo curto 
  Short var1, arrayvar(10) 

  Integer i 

  Print "Please enter an Integer Number" 

  Input var1 

  Print "The Integer variable var1 = ", var1 

  For i = 1 To 5 

    Print "Please enter an Integer Number" 

    Input arrayvar(i) 

    Print "Value Entered was ", arrayvar(i) 

  Next i 

Fend 
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Instrução ShutDown 
 

Encerra o EPSON RC+ e opcionalmente encerra ou reinicia o Windows. 

 

Sintaxe 

ShutDown [mode] [, Forced] 
 

Parâmetros 

mode Opcional. Uma expressão em número inteiro que representa a configuração do modo 

descrita abaixo. 

 

Constante simbólica Valor Significado 

Modo omitido  −1 Exibe uma caixa de diálogo que permite que o usuário escolha a 

opção de encerramento. 

SHUTDOWN_ALL 0 Encerra o EPSON RC+ e o Windows. 

SHUTDOWN_RESTART 1 Encerra o EPSON RC+ e reinicia o Windows. 

SHUTDOWN_EPSONRC 2 Encerra o EPSON RC+. 

 

Forced  Opcional. Use para forçar o encerramento.  

 

Descrição 

Use ShutDown para encerrar o RC+ e opcionalmente encerrar ou recarregar o Windows a partir de seu 

programa.  

Você pode forçar o encerramento usando o parâmetro Forced.  

Nota 

Se você encerrar com o parâmetro Forced enquanto as tarefas estão sendo executadas, pode perder os 

dados.  

Certifique-se de salvar os dados antes de encerrar. 

 

Quando a configuração do controlador é definida como “Cooperative mode” no controlador 
virtual 

Quando a configuração do controlador é definida para “Cooperative mode” (Modo cooperativo) no 

controlador virtual, as variáveis globais preservadas não serão salvas se a instrução ShutDown for executada. 

Não use a instrução ShutDown se precisar salvar as variáveis globais preservadas. 

 

Veja também 

Restart 
 

Exemplo de instrução ShutDown 

 
ShutDown 0 ' Encerra o EPSON RC+ e o Windows 



Função ShutDown 

 

638 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Função ShutDown 
 

Encerra o EPSON RC+ e opcionalmente encerra ou reinicia o Windows. 

 

Sintaxe 

ShutDown ( [mode] [, Forced] ) 
 

Parâmetros 

mode Opcional. Uma expressão em número inteiro que representa a configuração do modo 

descrita abaixo. 

 

Constante simbólica Valor Significado 

Modo omitido  −1 Exibe uma caixa de diálogo que permite que o usuário escolha a 

opção de encerramento. 

SHUTDOWN_ALL 0 Encerra o EPSON RC+ e o Windows. 

SHUTDOWN_RESTART 1 Encerra o EPSON RC+ e reinicia o Windows. 

SHUTDOWN_EPSONRC 2 Encerra o EPSON RC+. 

 

Forced Opcional. Use para forçar o encerramento.  

 

Descrição 

Use ShutDown para encerrar o RC+ e opcionalmente encerrar ou recarregar o Windows a partir de seu 

programa.  

Você pode forçar o encerramento usando o parâmetro Forced.  

Nota 

Se você encerrar com o parâmetro Forced enquanto as tarefas estão sendo executadas, pode perder os 

dados.  

Certifique-se de salvar os dados antes de encerrar. 

 

Quando a configuração do controlador é definida “Cooperative mode” no controlador virtual 

Quando a configuração do controlador é definida para “Cooperative mode” (Modo cooperativo) no 

controlador virtual, as variáveis globais preservadas não serão salvas se a função ShutDown for executada. 

Não use a função ShutDown se precisar salvar as variáveis globais preservadas. 

 

Valores de retorno 

Retorna os seguintes valores inteiros.  

-1 Quando uma caixa de diálogo é exibida e o usuário seleciona Cancel.  

 0 Se o encerramento falhar 

 1 Se o encerramento for bem-sucedido 

 

Exemplo de função ShutDown 

 
If Shutdown(SHUTDOWN_EPSONRC) = 1 Then 

  Print "Shutdown: OK" 

Else 

  Print "Shutdown: NG" 

EndIf 
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Instrução Signal 
 

Envia um sinal para as tarefas que executam WaitSig. 

 

Sintaxe 

Signal signalNumber 
 

Parâmetros 

signalNumber Número do sinal a ser transmitido. A faixa é 0 a 63. 

 

Descrição 

A instrução Signal pode ser usada para sincronizar a execução de múltiplas tarefas. 

Os sinais anteriores emitidos antes de WaitSig ser executado são ignorados. 

 

Veja também 

WaitSig 
 

Exemplo de instrução Signal 

 
Function Main 

  Xqt 2, SubTask 

  Call InitSys 

  Signal 1 

 

Fend 

 

Function SubTask 

  WaitSig 1 

 

Fend 
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Instrução SimGet 
Adquire os valores de configuração das propriedades de cada objeto do simulador. 

 

Sintaxe 

SimGet Object.Property, Var 
SimGet Robot.Hand.Property, Var 
 

Parâmetros 

Object Variável em string que indica os nomes dos objetos que adquirem os valores das 

propriedades. 

Robot Variável em string que indica o nome do robô no qual a mão especificada por “Hand” 

está instalada. 

Hand Variável em string que indica o nome da mão que adquire os valores das propriedades. 

Property Nome da propriedade que adquire os valores. As propriedades são descritas 

posteriormente.  

Var Variável que indica o valor de retorno.  

 

Descrição 

Use este comando para adquirir o valor da configuração das propriedades de cada objeto do simulador. 

 

Configure as seguintes propriedades para adquirir os valores de configuração dos objetos.  

 

Propriedade Descrição Unidade Tipo de 

dado 

Valor de 

retorno 

PositionX Adquire a posição do sistema de 

coordenadas X. 

(mm) Duplo  

PositionY Adquire a posição do sistema de 

coordenadas Y. 

(mm) Duplo  

PositionZ Adquire a posição do sistema de 

coordenadas Z. 

(mm) Duplo  

RotationX Adquire o ângulo de rotação do eixo X. (graus) Duplo  

RotationY Adquire o ângulo de rotação do eixo Y. (graus) Duplo  

RotationZ Adquire o ângulo de rotação do eixo Z. (graus) Duplo  

CollisionCheck Adquire a ativação/desativação da 

detecção de colisão. 
- 

Booleano Verdadeiro ou 

falso 

CollisionCheckSelf Adquire a ativação/desativação da 

autodetecção de colisão do robô. 
- 

Booleano True ou False 

Visible Adquire o estado de exibição/não 

exibição.  
- 

Booleano True ou False 

Type Adquire o tipo de objeto. 

- 

Número 

inteiro 

Layout: 0 

Peça: 1 

Dispositivo 

montado: 3 

HalfSizeX Adquire o comprimento do objeto 

quadrado na direção X. 

(mm) Duplo  

HalfSizeY Adquire o comprimento do objeto 

quadrado na direção Y. 

(mm) Duplo  

HalfSizeZ Adquire o comprimento do objeto 

quadrado na direção Z. 

(mm) Duplo  

HalfSizeHeight Adquire o comprimento do objeto 

plano. 

(mm) Duplo  

HalfSizeWidth Adquire a largura do objeto plano. (mm) Duplo  

PlaneType Adquire o tipo do objeto plano. - Número 

inteiro 

Horizontal: 0 

Vertical: 1 
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Radius Adquire o raio do objeto esférico ou do 

objeto cilíndrico. 

(mm) Duplo  

Height Adquire a altura do objeto cilíndrico. (mm) Duplo  

Name Adquire o nome de um objeto.  String  

Color Adquire a cor de exibição de um 

objeto. 

 String Nome da cor 

ou código de 

cor 

hexadecimal 

(ARGB) 

 
Você pode adquirir as propriedades com as combinações mostradas na lista abaixo.  

 

Propriedade Objeto 

Robô Mão Caixa Esfera Cilindro Plano CAD Câmera 

PositionX ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

PositionY ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

PositionZ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

RotationX ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

RotationY ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

RotationZ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

CollisionCheck ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

CollisionCheckSelf ✓ - - - - - - - 

Visible - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

Type - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - 

HalfSizeX - - ✓ - - - - - 

HalfSizeY - - ✓ - - - - - 

HalfSizeZ - - ✓ - - - - - 

HalfSizeHeight - - - - - ✓ - - 

HalfSizeWidth - - - - - ✓ - - 

PlaneType - - - - - ✓ - - 

Radius - - - ✓ ✓ - - - 

Height - - - - ✓ - - - 

Name ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

Color - - ✓ ✓ ✓ ✓ - - 

 

Veja também 

SimSet 
 

Exemplo de instrução SimGet 

 
‘Adquire o valor da coordenada X do objeto SBox_1 
Double boxPosX 

SimGet SBox_1.PositionX, boxPosX 

 

‘Adquire o estado de exibição/não exibição do objeto SBox_1 
Boolean boxVisible 

SimGet SBox_1.Visible, boxVisible 

 

‘Adquire o tipo do objeto SBox_1 
Integer boxType 

SimGet SBox_1.Type, boxType 
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Instrução SimSet 
 
Define as propriedades de cada objeto do simulador. Opera as configurações de movimento do robô, dos 

objetos e do simulador.  

 

Sintaxe 

(1) Configuração das propriedades do objeto 

SimSet Object.Property, Value 
SimSet Robot.Hand.Property, Value 

 
(2) Configurações do movimento do robô (Pick (Pegar) e Place (Colocar)) 

SimSet Robot.Pick, Object [,Tool] 
SimSet Robot.Place, Object 

 
(3) Configurações da operação dos objetos (especifica o objeto principal) 

SimSet Object.SetParent [, ParentObject] 

 
(4) Configurações do simulador (restaura a detecção de colisão) 

SimSet ResetCollision 
 

Parâmetros 

(1) Configuração das propriedades do objeto 

Object Variável em string que indica os nomes dos objetos que configuram os valores das 

propriedades. 

Robot Variável em string que indica o nome do robô no qual a mão especificada por “Hand” 

está instalada. 

Hand Variável em string que indica o nome da mão que configura os valores das propriedades. 

Property Nome da propriedade que configura os valores. As propriedades são descritas 

posteriormente. 

Value Fórmula com novos valores. O tipo de dado depende das propriedades.  

 

(2) Configurações do movimento do robô (Pick (Apanhar) e Place (Colocar)) 

Robot Variável em string que indica o nome do robô que vai apanhar ou colocar. 

Object Variável em string que indica o nome do objeto que vai ser apanhado ou colocado. 

Tool Fórmula que indica o número da ferramenta que é usada no momento da coleta. 

 

(3) Configurações da operação do objeto (especifica o objeto principal) 

Object Variável em string que indica o nome do objeto que configura o objeto principal. 

ParentObject Variável em string que indica o nome do objeto principal. 
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Descrição 

Use este comando para configurar as propriedades de cada objeto do simulador. Use o comando também 

para mudar as configurações do movimento do robô, dos objetos e do simulador. 
 
(1) Configuração das propriedades do objeto 

Você pode configurar os objetos especificando as propriedades mostradas abaixo. 

 

Propriedade Descrição Unidade Tipo de 

dado 

Valor de 

retorno 

PositionX Configura a posição da coordenada 

X.  
(mm) 

Duplo Máx: 100000 

Mín: -100000 

PositionY Configura a posição da coordenada 

Y.  
(mm) 

Duplo Máx: 100000 

Mín: -100000 

PositionZ Configura a posição da coordenada 

Z.  
(mm) 

Duplo Máx: 100000 

Mín: -100000 

RotationX Configura o ângulo de rotação do 

eixo X. 
(graus) 

Duplo Máx: 360 

Mín: -360 

RotationY Configura o ângulo de rotação do 

eixo Y. 
(graus) 

Duplo Máx: 360 

Mín: -360 

RotationZ Configura o ângulo de rotação do 

eixo Z. 
(graus) 

Duplo Máx: 360 

Mín: -360 

CollisionCheck Configura a ativação/desativação 

da detecção de colisão. 
- 

Booleano True ou False 

CollisionCheckSelf Configura a ativação/desativação 

da autodetecção de colisão do robô. 
- 

Booleano True ou False 

Visible Configura o estado de exibição/não 

exibição. 
- 

Booleano True ou False 

HalfSizeX Adquire o comprimento do objeto 

quadrado na direção X. 

(mm) Duplo Máx: 100000 

Mín: 0,001 

HalfSizeY Adquire o comprimento do objeto 

quadrado na direção Y. 

(mm) Duplo Máx: 100000 

Mín: 0,001 

HalfSizeZ Adquire o comprimento do objeto 

quadrado na direção Z. 

(mm) Duplo Máx: 100000 

Mín: 0,001 

HalfSizeHeight Adquire o comprimento do objeto 

plano. 

(mm) Duplo Máx: 100000 

Mín: 0,001 

HalfSizeWidth Adquire a largura do objeto plano. (mm) Duplo Máx: 100000 

Mín: 0,001 

PlaneType Adquire o tipo do objeto plano. - Número 

inteiro 

Horizontal: 0 

Vertical: 1 

Radius Adquire o raio do objeto esférico 

ou do objeto cilíndrico. 

(mm) Duplo Máx: 100000 

Mín: 0,001 

Height Adquire a altura do objeto 

cilíndrico. 

(mm) Duplo Máx: 100000 

Mín: 0,001 

Name Adquire o nome de um objeto.  String  

Color Adquire a cor de exibição de um 

objeto. 

 String Nome da cor 

ou código de 

cor 

hexadecimal 

(ARGB) 
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Você pode configurar as propriedades com as combinações mostradas na lista abaixo. 

 

Propriedade Objetos 

Robô Mão Caixa Esfera Cilindro Plano CAD Câmera 

PositionX ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

PositionY ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

PositionZ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

RotationX ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

RotationY ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

RotationZ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

CollisionCheck ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

CollisionCheckSelf ✓ - - - - - - - 

Visible - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

HalfSizeX - - ✓ - - - - - 

HalfSizeY - - ✓ - - - - - 

HalfSizeZ - - ✓ - - - - - 

HalfSizeHeight - - - - - ✓ - - 

HalfSizeWidth - - - - - ✓ - - 

PlaneType - - - - - ✓ - - 

Radius - - - ✓ ✓ - - - 

Height - - - - ✓ - - - 

Name ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

Color - - ✓ ✓ ✓ ✓ - - 

 
(2) Configurações do movimento do robô (Pick e Place) 

Você pode configurar os seguintes movimentos do robô. 

 
Pick 
O robô especificado em “Robot” agarra o objeto especificado por “Object”. 

O objeto agarrado é registrado como a peça do robô. Além disso, se for especificado um número de 

ferramenta em “Tool”, você pode operar o movimento de preensão usando o número de ferramenta 

especificado. Se as configurações de “Tool” forem omitidas, use Tool0 para operar o movimento de 

preensão. 

Você não pode agarrar um objeto que já foi registrado como peça ou configurar como uma ferramenta de 

instalação do braço. Além disso, você não pode agarrar a câmera. 

 
Place 
O robô especificado em “Robot” coloca o objeto especificado por “Object”. O objeto colocado é registrado 

como a peça do robô.  

Você não pode colocar objetos cujos registros já foram anulados. 

 

Você pode agarrar ou colocar o objeto com as combinações mostradas na lista abaixo. 

 

Movimento Objetos 

Robô Mão Caixa Esfera Cilindro Plano CAD Câmera 

Pick - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - 

Place - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - 

 
(3) Configurações da operação para o objeto (especifique o objeto principal) 

Você pode configurar as operações para os seguintes objetos 
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SetParent 
Configure o objeto especificado por “ParentObject” como o objeto principal para o objeto especificado por 

“Object”. “ParentObject” pode ser omitido. Nesse caso, o objeto especificado por “Object” será o objeto 

principal. Se o objeto especificado por “Object” for um objeto secundário do mesmo objeto, a configuração 

como objeto secundário é anulada.  

Se o objeto especificado por “Object” for registrado como peça ou ferramenta de instalação do braço, você 

não pode especificar o objeto principal.  

 

Os objetos que podem especificar SetParent são os seguintes. Para o objeto câmera, somente o objeto 

configurado como uma câmera fixa pode usar SetParent. 

 

Operação Objetos 

Robô Mão Caixa Esfera Cilindro Plano CAD Câmera 

SetParent - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

 
Você pode usar SetParent com as combinações mostradas na lista abaixo.  

 

 ParentObject 

Robô Mão Caixa Esfera Cilindro Plano CAD Câmera 

O
b

jeto
 secu

n
d

á
rio

 

Robô - - - - - - - - 

Mão - - - - - - - - 

Caixa - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

Esfera - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

Cilindro - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

Plano - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

CAD - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

Câmera - - ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

 
(4) Configurações do simulador (restaura a detecção de colisão) 

Você pode mudar as seguintes configurações do simulador. 

 
ResetCollision 
Restaura a detecção de colisão. Se o robô e o objeto não colidirem após executar ResetCollision, restaura o 

estado de colisão e atualiza a exibição 3D no simulador. Se o robô e o objeto colidirem, o estado de colisão 

não é restaurado e a exibição 3D do simulador não será atualizada. 

 
 

Veja também 

SimGet 
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Exemplo de instrução SimSet 

 
‘Configura o valor da coordenada X do objeto SBox_1 100,0 mm 
SimSet SBox_1.PositionX, 100.0  

 

‘Agarra SBox_1 pela Ferramenta 1 no Robô 1 
SimSet Robot1.Pick, SBox_1, 1 

 

‘Coloca SBox_1 agarrado pelo Robô 1 
SimSet Robot1.Place, SBox_1 

 

‘Configura CAD_1 para o objeto principal de SBox_1 
SimSet SBox_1.SetParent, CAD_1 

 

‘Configura SBox_1 como objeto principal 
SimSet SBox_1.SetParent 

 

‘Restaura a detecção de colisão 
SimSet ResetCollision 
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Função Sin 
 

Retorna o seno de uma expressão numérica. 

 

Sintaxe 

Sin(radians) 
 

Parâmetros 

radians Expressão real em radianos. 

 

Valores de retorno 

Valor numérico representando o seno da expressão numérica radians. 

 

Descrição 

Sin retorna o seno de uma expressão numérica. A expressão numérica (radians) deve ser em unidades de 

radianos. O valor retornado pela função Sin variará de -1 a 1. 

 

Para converter de radianos para graus, use a função RadToDeg. 

 

Veja também 

Abs, Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Not, Sgn, Sqr, Str$, Tan, Val 
 

Exemplo de função Sin 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que usa Sin. 

 
Function sintest 

  Real x 

  Print "Please enter a value in radians:" 

  Input x 

  Print "Sin of ", x, " is ", Sin(x) 

Fend 
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Instrução SingularityAngle 
 

Define o ângulo de vizinhança da singularidade necessário para a função de evitação da singularidade. 

 

Sintaxe 

SingularityAngle {angle} 
 

Parâmetros 

angle Especifica ângulo da Articulação 5 (número real igual ou maior que 0,1. Unidade: 

graus) por uma fórmula ou valor para determinar a vizinhança da singularidade do 

punho do robô de 6 eixos vertical (incluindo a série N). 

 

Resultado 

O valor atual de SingularityAngle será exibido se o parâmetro for omitido. 

 

Descrição 

Este comando só fica habilitado quando a função de evitação da singularidade está sendo usada. 

O padrão é 10 graus. Este comando pode ser usado para ajustar a posição inicial da evitação da singularidade. 

Se for especificado um valor menor do que o padrão, o movimento de evitação iniciará no ponto mais 

próximo da singularidade. Geralmente não é necessário mudar o parâmetro. Isto pode ser útil para reduzir 

erros que ocorrem ao passar pela singularidade. 

 

Se o parâmetro SingularityAngle for alterado, a configuração atual fica efetiva até a próxima inicialização 

do controlador. 

 

Veja também 

AvoidSingularity, Função SingularityAngle, SingularitySpeed 
 

Exemplo de instrução SingularityAngle 

SingularityAngle 7.0 'Configura o ângulo de vizinhança da singularidade em 7 graus 
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Função SingularityAngle 
 

Retorna o valor de configuração de SingularityAngle. 

 

Sintaxe 

SingularityAngle 
 

Valores de retorno 

Retorna o ângulo de vizinhança da singularidade (Unidade: graus). 

 

Veja também 
AvoidSingularity, SingularityAngle, SingularitySpeed, Função SingularitySpeed 

 

Exemplo de função SingularityAngle 

 
Real currSingularityAngle 

currSingularityAngle = SingularityAngle 
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Instrução SingularityDist 
 
Define a distância de vizinhança da singularidade necessária para a função de evitação da singularidade. 

 

Sintaxe 

SingularityDist {distance} 
 

Parâmetros 

distance Especifica a distância entre o ponto P e o eixo de rotação da Articulação 1 (número 

real igual ou maior que 0. Unidade: graus) por uma fórmula ou valor para determinar 

a vizinhança da singularidade do ombro do robô de 6 eixos vertical (incluindo a série 

N) e a série RS. 
 

Resultado 

O valor atual de SingularityDist será exibido se o parâmetro for omitido. 

 

Descrição 

Este comando só fica habilitado quando a função de evitação da singularidade está sendo usada. 

O padrão é 30 mm. Este comando pode ser usado para ajustar a posição inicial da evitação da singularidade. 

Se for especificado um valor menor do que o padrão, o movimento de evitação iniciará no ponto mais 

próximo da singularidade. Geralmente não é necessário mudar o parâmetro. Isto pode ser útil para reduzir 

erros que ocorrem ao passar pela singularidade. 

 

Se o parâmetro SingularityDist for alterado, a configuração atual fica efetiva até a próxima inicialização do 

controlador. 

 

Veja também 

AvoidSingularity, SingularityAngle, Função SingualrityAngle, Função SingularityDist, 
SingularitySpeed, Função SingularitySpeed 
 

Exemplo de instrução SingularityDist 

 
SingularityDist 10.0 'Configura a distância de vizinhança da singularidade em 10 mm 
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Função SingularityDist  
 
Retorna o valor de configuração de SingularityDist.  

 

Sintaxe 

SingularityDist 
 

Valores de retorno 

Retorna a distância de vizinhança da singularidade (Unidade: mm). 
 

Veja também 

SingularityDist, AvoidSingularity, SingularityAngle, Função SingularityAngle, SingularitySpeed, 
Função SingularitySpeed 
 

Exemplo de função SingularityDist 

 
Real currSingularityDist 

currSingularityDist = SingularityDist 
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Instrução SingularitySpeed 
 

Define a velocidade angular de vizinhança da singularidade necessária para a função de evitação da 

singularidade. 

 

Sintaxe 

SingularitySpeed {Angular velocity} 
 

Parâmetros 

Angular velocity Especifica a porcentagem de velocidade angular da Articulação 4 com respeito à 

velocidade angular máxima (número real igual ou maior que 0,1. Unidade: %) por uma 

fórmula ou valor para determinar a vizinhança da singularidade do punho do robô de 6 

eixos vertical (incluindo a série N). 

 

Resultado 

O valor atual de SingularitySpeed será exibido se o parâmetro for omitido. 

 

Descrição 

Este comando só fica habilitado quando a função de evitação da singularidade está sendo usada. 

O padrão é 10%. Este comando pode ser usado para ajustar a posição inicial da evitação da singularidade. Se 

for especificado um valor menor do que o padrão, o movimento de evitação iniciará no ponto mais próximo 

da singularidade. Geralmente não é necessário mudar o parâmetro. Isto pode ser útil para reduzir erros que 

ocorrem ao passar pela singularidade. 

 

Se o parâmetro SingularitySpeed for alterado, a configuração atual fica efetiva até a próxima inicialização 

do controlador. 

 

Veja também 

Função AvoidSingularity, SingualrityAngle, SingularitySpeed 
 

Exemplo de SingularitySpeed 

 

SingularitySpeed 30.0 'Configura a velocidade angular de vizinhança da singularidade em 

30% 
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Função SingularitySpeed  
 

Retorna o valor de configuração de SingularitySpeed 

 

Sintaxe 

SingularitySpeed 
 

Valores de retorno 

Retorna a velocidade angular de vizinhança da singularidade (Unidade: %). 

 

Veja também 
SingularitySpeed, SingularityAngle, AvoidSingularity 

 

Exemplo de função SingularitySpeed 

 
Real currSingularitySpeed 

currSingularitySpeed = SingularitySpeed 
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Instrução SLock  
 

Restaura a energia do servo da condição sem servo para o eixo servo especificado. 

 

Sintaxe 

SLock jointNumber [, jointNumber,... ] 
 

Parâmetros 

jointNumber O número da articulação do servo( 1 a 9).  

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Descrição 

SLock restaura a energia do servo para a articulação do servo especificada, que foi desenergizada pela 

instrução SFree para o ensinamento direto ou instalação de peças.  

 

Se o número da articulação for omitido, todas as articulações serão engatadas. 

 

O engate da terceira articulação (Z) faz com que o freio seja liberado. 

 

Para engatar todos os eixos, pode ser usado Motor On em lugar de SLock. 

 

Executar SLock enquanto no estado Motor Off causará um erro. 

 

SLock inicializa o parâmetro de controle do robô. 

Veja Motor On para detalhes.  

 

Os robôs de 6 eicos (incluindo a série N) não podem ser desenergizados pela instrução SFree. Quando SLock 

é executado, ocorre um erro. 

 

Veja também 

Brake, LimZ, Reset, SFree 
 

Exemplo de SLock 

Este é um exemplo simples de uso do comando SLock. Para operar o robô neste exemplo, a caixa [Allow 

motion with one or more joints free] deve ser marcada na página [Setup]-[System Configuration]-

[Controller]-[Preferences]. 

 
Function Test 

 . 

 . 

 . 

  SFree 1, 2  'Libera a excitação de J1 e J2,  

        'e controla as articulações Z e U para a instalação de peças. 
  Go P1 

  SLock 1, 2   'Restaura a excitação de J1 e J2. 
 . 

 . 

 . 

Fend 
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Instrução SoftCP 
 

Especifica o modo de movimento SoftCP. 

 

Sintaxe 

SoftCP { On | Off } 
 

Parâmetros 

On | Off On é usado para ativar o modo de movimento SoftCP. 

Off é usado para desativar o modo de movimento SoftCP.  

 

Descrição 

O modo de movimento SoftCP controla a vibração causada pelo movimento CP com alta 

aceleração/desaceleração.  

O movimento CP normal enfoca o rastreamento do percurso e o movimento uniforme que aumenta a vibração 

quando a aceleração/desaceleração é alta. Para reduzir a vibração, a aceleração/desaceleração precisa ser 

reduzida com os comandos SpeedS e AccelS. 

No entanto, algumas aplicações não requerem necessariamente o alto desempenho do rastreamento do 

percurso e movimento uniforma, mas necessitam o movimento CP com menos vibração quando a 

aceleração/desaceleração é alta. 

O modo de movimento SoftCP amortece o desempenho do rastreamento do percurso e movimento uniforme 

mais do que no modo de movimento CP normal e reduz a vibração do movimento CP com alta 

aceleração/desaceleração.  

 

O modo de movimento SoftCP é aplicável aos seguintes comandos de movimento CP: 

Move, BMove, TMove, Arc, Arc3, CVMove, Jump3CP 

 

Se a vibração não tiver importância no movimento CP normal ou se for necessário o desempenho do 

rastreamento do percurso e movimento uniforme, não aplique o modo de movimento SoftCP.  

 

Cuidado 

Ao conectar o movimento CP e o movimento PTP com SoftCP ativado 

Ao conectar o movimento CP e o movimento PTP como é mostrado abaixo, certifique-se de habilitar 

SoftCP. 

Se ele não for habilitado, pode ocorrer ruído pelo robô, dependendo do movimento.  Depois de conectar o 

movimento CP e o movimento PTP, desabilite SoftCP 

SoftCP On 

Go P1 CP 

Move P2 

SoftCP Off 

 

Veja também 

Função SoftCP  
 

Exemplo de instrução SoftCP 

SoftCP On 

Move P1 

Move P2 

SoftCP Off 
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Função SoftCP 
 

Retorna o estado do modo de movimento SoftCP.  

 

Sintaxe 

SoftCP 
 

Valores de retorno 

0 = modo de movimento SoftCP desativado, 1 = modo de movimento SoftCP ativado.  

 

Veja também 

Instrução SoftCP 
 

Exemplo de função SoftCP 

If SoftCP = Off Then 

  Print "SoftCP is off" 

EndIf 
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Função Space$ 
 

Retorna uma string contendo caracteres de espaço. 

 

Sintaxe 

Space$(count) 
 

Parâmetros 

count O número de espaços a serem colocados na string retornada. 

 

Valores de retorno 

Retorna uma string contendo os caracteres de espaço definidos em count. 

 

Descrição 

Space$ retorna uma string de caracteres de espaço definidos em count conforme especificado pelo usuário. 

Space$ pode retornar até 255 caracteres (o número máximo de caracteres permitidos em uma variável em 

string). 

 

A instrução Space$ é usada normalmente para inserir espaços antes, depois ou entre outras strings de 

caracteres. 

 

Veja também 

Asc, Chr$, InStr, Left$, Len, LSet$, Mid$, Right$, RSet$, Str$, Val 
 

Exemplo de função Space$ 

 
> Print "XYZ" + Space$(1) + "ABC" 

XYZ ABC 

 

> Print Space$(3) + "ABC" 

  ABC 

> 
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Instrução Speed  
 

Define ou exibe a velocidade do braço para as instruções de movimento ponto a ponto Go, Jump e Pulse. 

 

Sintaxe 

(1) Speed percent [, departSpeed, approSpeed]  
(2) Speed  

 

Parâmetros 

percent Expressão em número inteiro entre 1 e 100 representando a velocidade do braço em 

porcentagem da velocidade máxima.  

departSpeed Expressão em número inteiro entre 1 e 100 representando a velocidade do movimento 

de afastamento para a instrução Jump. Disponível somente com o comando Jump. 

approSpeed Expressão em número inteiro entre 1 e 100 representando a velocidade do movimento 

de aproximação para a instrução Jump. Disponível somente com o comando Jump. 

 

Valores de retorno 

Exibe o valor atual de velocidade quando usado sem parâmetros. 

 

Descrição 

Speed especifica a velocidade do braço para todas as instruções de movimento ponto a ponto. Isto inclui o 

movimento causado pelas instruções de movimento do robô Go, Jump e Pulse. A velocidade é especificada 

em porcentagem da velocidade máxima com a faixa de valores aceitáveis entre 1-100. (1 representa 1% da 

velocidade máxima e 100 representa 100% da velocidade máxima). Speed 100 representa a velocidade 

máxima possível.  

Os valores da velocidade de afastamento e aproximação são aplicáveis somente à instrução Jump. Se 

omitidos, cada um assume o padrão do valor de percent. 

O valor da velocidade inicializa no valor padrão quando qualquer um dos seguintes é executado: 

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

 
No modo de potência baixa, a configuração da velocidade efetiva é menor do que o valor padrão. Se for 

especificada uma velocidade maior diretamente (pela janela Command) ou em um programa, a velocidade 

será configurada no valor padrão. No modo de potência alta, a configuração da velocidade do movimento é 

o valor especificado com Speed. 

Se for necessário um movimento em velocidade maior, configure o modo de potência alta usando Power 

High e feche a porta de segurança. Se a porta de segurança estiver aberta, as configurações de Speed serão 

mudadas para seus valores padrão. 

Se a instrução Speed for executada quando o robô estiver no modo de potência baixa, a seguinte mensagem 

será exibida. O exemplo abaixo mostra que o robô se moverá na velocidade padrão (5) porque está no modo 

de potência baixa, embora o valor da configuração da velocidade de Speed seja 80. 

 
> speed 80 

> speed 

Low Power Mode 

  80 

  80   80   

> 
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Veja também 

Accel, Go, Jump, Power, Pass, Pulse, SpeedS 
 

Exemplo de instrução Speed 

Speed pode ser usada pela janela Command ou em um programa. Abaixo são mostrados exemplos simples 

de ambos os métodos. 

 
Function speedtst 

  Integer slow, fast, i 

  slow = 10 

  fast = 100 

  For i = 1 To 10 

    Speed slow 

    Go P0 

    Go P1 

    Speed fast 

    Go P0 

    Go P1 

  Next i 

Fend 

 

Pela janela Command, o usuário pode também configurar os valores de Speed. 

 

> Speed 100,100,50  'Velocidade descendente da articulação Z configurada para 50% 
> Speed 50 

> Speed 

  Low Power State: Speed is limited to 5 

    50 

    50    50 

> 
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Função Speed 
 

Retorna uma das três configurações de velocidade. 

 

Sintaxe 

Speed[(paramNumber)] 
 

Parâmetros 

paramNumber Expressão em número inteiro que indica um dos valores mostrados abaixo. 

Quando omitido, 1 será tomado como o número especificado. 

 1: Velocidade do movimento PTP 

 2: Velocidade de afastamento de Jump 

 3: Velocidade de aproximação de Jump 

 

Valores de retorno 

Valor em número inteiro de 1 a 100. 

 

Veja também 

Speed 
 

Exemplo de função Speed 

 
  Integer savSpeed 

 

  savSpeed = Speed(1) 

  Speed 50 

  Go pick 

  Speed savSpeed 

Fend 
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Instrução SpeedFactor 
 

Configura e retorna o valor de configuração do fator de velocidade para movimentos do manipulador. 

 

Sintaxe 

(1) SpeedFactor speedRatio 
(2) SpeedFactor 

 

Parâmetros 

speedRatio Expressão ou valor em número inteiro entre 1 e 100 representando a razão de 

velocidade do movimento do manipulador. (Unidade: %) 

 

Valores de retorno 

Exibe o valor atual de SpeedFactor quando usado sem parâmetros. 

 

Descrição 

SpeedFactor especifica o fator de velocidade para todos os manipuladores e movimentos configurados para 

o controlador. Geralmente, SpeedFactor é configurado para 100% e a velocidade para cada 

manipulador/comando de movimento é configurada por Speed ou SpeedR. SpeedFactor é útil para configurar 

uma velocidade específica para todos os movimentos de todos os manipuladores de uma só vez. Por exemplo, 

o movimento com Speed = 80% opera a 40% da velocidade, quando a razão da velocidade é 50%. 

 

SpeedFactor também muda a aceleração na mesma proporção tendo em conta o equilíbrio da aceleração e 

desaceleração do movimento do manipulado. 

 

SpeedFactor é equivalente à configuração da razão de velocidade na janela Operator e muda juntamente com 

o valor. 

 

SpeedFactor será inicializado para 100% na inicialização do controlador. 

 

Veja também 

Função SpeedFactor 
 

Exemplo de instrução SpeedFactor 

 
Function main 

  Motor On 

  Power High 

  SpeedFactor 80 

 
  Speed 100; Accel 100,100 

  Go P1      'Opera com Speed 80; Accel 80,80 

 
  Speed 50; Accel 50,50 

  Go P2      'Opera com Speed 40; Accel 40,40 
Fend 
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Função SpeedFactor 
 

Retorna o valor de configuração de SpeedFactor. 

 

Sintaxe 

SpeedFactor 
 

Valores de retorno 

Valor em número inteiro que representa a configuração de SpeedFactor. 

 

Veja também 

Instrução SpeedFactor 
 

Exemplo de função Speed 

 
Real savSpeedFactor 

 
savSpeedFactor = SpeedFactor 

SpeedFactor 80 

Go P1 

Go P2 

SpeedFactor savSpeedFactor 
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Instrução SpeedR 
 

Configura ou exibe a velocidade de rotação da ferramenta para o movimento CP quando ROT é usado. 

 

Sintaxe 

(1) SpeedR rotSpeed  
(2) SpeedR  

 

Parâmetros 

rotSpeed Expressão real em graus/segundo. 

Faixa de entradas válidas dos parâmetros: 0,1 a 1000 

 

Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, é exibida a configuração atual de SpeedR. 

 

Descrição 

SpeedR é efetivo quando se usa o modificador ROT nos comandos de movimento Move, Arc, Arc3, BMove, 

TMove e Jump3CP. 

 

O valor de SpeedR inicializa no valor padrão (baixa velocidade) quando ocorre uma das seguintes condições: 

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

 

Veja também 

AccelR, Arc, Arc3, BMove, Jump3CP, Power, Função SpeedR, TMove 
 

Exemplo de instrução SpeedR 

 
SpeedR 200 
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Função SpeedR 
 

Retorna o valor da aceleração da rotação da ferramenta. 

 

Sintaxe 

SpeedR 
 

Valores de retorno 

Valor real em graus/segundos 

 

Veja também 

AccelR, SpeedR 
 

Exemplo de função SpeedR 

 
Real currSpeedR 

 
currSpeedR = SpeedR 
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Instrução SpeedS 
 
Especifica ou exibe a velocidade do braço para uso com as instruções de movimento de percurso contínuo 

tal como Move, Arc, Arc3, Jump3 e Jump3CP. 

 

Sintaxe 

(1) SpeedS speed [, departSpeed, approSpeed] 
(2) SpeedS  
 

Parâmetros 

speed Expressão real representando a velocidade do movimento CP em unidades de mm/seg. 

departSpeed Opcional. Expressão real representando a velocidade de afastamento de Jump3 em 

unidades de mm/seg. 

approSpeed Opcional. Expressão real representando a velocidade de aproximação de Jump3 em 

unidades de mm/seg. 

Faixa de entradas válidas dos parâmetros:  

Outras, exceto a série N: 0,1 a 2000 

Série N, série X5: 0,1 a 1120 

 

Valores de retorno 

Exibe o valor atual de SpeedS quando usado sem parâmetros. 

 

Descrição 

SpeedS especifica a velocidade do ponto central da ferramenta a ser usada com todas as instruções de 

movimento de percurso contínuo. Isto inclui o movimento causado pelas instruções Move e Arc. 

 

SpeedS é especificado em mm/Seg, que representa a velocidade do ponto central da ferramenta para o braço 

do robô. O valor padrão varia de robô para robô. Consulte o manual do robô para obter os valores padrão de 

SpeedS para seu modelo de robô. Este é o valor inicial de SpeedS configurado automaticamente pelo 

controlador cada vez que a energia principal é ligada.  

 

O valor de SpeedS inicializa para o valor padrão quando qualquer um dos seguintes é executado: 

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

 
No modo de potência baixa, a configuração efetiva de SpeedS é menor do que o valor padrão. Se for 

especificada uma velocidade maior diretamente (pela janela Command) ou em um programa, a velocidade 

será configurada no valor padrão. No modo de potência alta, a configuração de SpeedS do movimento é o 

valor de SpeedS. 

 

Se for necessário um movimento em velocidade maior, configure o modo de potência alta usando Power 

High e feche a porta de segurança. Se a porta de segurança estiver aberta, as configurações de SpeedS serão 

mudadas para seus valores padrão. 

 

Veja também 

AccelS, Arc, Jump3, Move, Speed 
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Exemplo de instrução SpeedS 

SpeedS pode ser usada pela janela Command ou em um programa. Abaixo são mostrados exemplos simples 

de ambos os métodos. 

 
Function speedtst 

  Integer slow, fast, i 

  slow = 50 

  fast = 500 

  For i = 1 To 10 

    SpeedS slow 

    Move P0 

    Move P1 

    SpeedS fast 

    Move P0 

    Move P1 

  Next i 

Fend 

 

Pela janela Command, o usuário pode também configurar os valores de SpeedS. 

 
> speeds 1000 

> speeds 500 

> speed 30   'Configura a velocidade ponto a ponto 

> go p0    'Movimento ponto a ponto 

> speeds 100  'Configura a velocidade em linha reta em mm/Seg 

> move P1   'Move-se em linha reta 
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Função SpeedS 
 

Retorna a configuração atual de SpeedS. 

 

Sintaxe 

SpeedS [(paramNumber)] 
 

Parâmetros 

paramNumber Opcional. Expressão em número inteiro que especifica qual valor de SpeedS retornar.  

 1: Velocidade CP 

 2: Velocidade de afastamento de Jump3 

 3: Velocidade de aproximação de Jump3 

 

Valores de retorno 

Número real, em mm/seg 

 

Veja também 

Instrução SpeedS 
 

Exemplo de função SpeedS 

 
Real savSpeeds 

 
savSpeeds = SpeedS 

 
Print "Jump3 depart speed = ", SpeedS(2) 
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Função Sqr  
 

Computa o valor da raiz quadrada não negativa do operando. 

 

Sintaxe 

Sqr(Operand) 
 

Parâmetros 

Operand Uma expressão real. 

 

Valores de retorno 

Valor da raiz quadrada. 

 

Descrição 

Computa o valor da raiz quadrada não negativa do operando. 

 

Erro potencial 

Operando negativo 

Se o operando for ou tiver um valor numérico negativo, ocorrerá um erro. 

 

Veja também 

Abs, And, Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Not, Or, Sgn, Sin, Str$, Tan, Val, Xor 
 

Exemplo de função Sqr 

Este é um exemplo simples da janela Command do uso da função Sqr. 

 
>print sqr(2) 

 1.414214 

> 

 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que usa Sqr. 

 
Function sqrtest 

  Real x 

  Print "Please enter a numeric value:" 

  Input x 

  Print "The Square Root of ", x, " is ", Sqr(x) 

Fend 
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Função ST 
 

Retorna o valor das coordenadas do eixo adicional especificado nos dados de ponto.  

 

Sintaxe 

ST ( sValue As Real, tValue As Real ) 
 

Parâmetros 

sValue Valor real que especifica o valor das coordenadas do eixo S. 

tValue Valor real que especifica o valor das coordenadas do eixo T.  

 

Valores de retorno 

Valores das coordenadas do eixo adicional especificado nos dados de ponto.  

 

Descrição  

Esta função é utilizada quando você está usando eixos ST adicionais.  

Ao usar esta função como Go ST(10,20), o eixo adicional se moverá para a coordenada especificada, mas o 

manipulador não se moverá. Se você quiser mover o manipulador também, use Go XY(60,30,-50,45) 

: ST( 10,20). 

Para detalhes sobre o eixo adicional, consulte o Guia do Usuário do EPSON RC+: 20. Eixo adicional. 

 

Veja também 

Função XY 
 

Exemplo de função ST 

 

P10 = ST(10, 20) 
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Instrução StartMain 
 

Executa a função principal através de uma tarefa em segundo plano. 

Este comando é para um usuário experiente e é preciso compreender a especificação do comando antes de 

usá-lo. 

 

Sintaxe 

StartMain mainFuncname 
 

Parâmetros 

mainFuncname Nome da função principal que você deseja executar (main ~ main63)  

 

Descrição 

Para executar StartMain você precisa marcar a preferência [Enable advanced task commands]  na página 

[Setup]-[System Configuration]-[Controller]-[Preferences].  

 

Se a tarefa for executada usando a instrução Xqt através de uma tarefa em segundo plano, a tarefa 

executada passará a ser uma tarefa em segundo plano. Com StartMain, você pode executar a função 

principal como uma tarefa não em segundo plano através de uma tarefa em segundo plano.  

 

Se você já tiver executado a função principal ou executar StartMain através de uma tarefa não em segundo 

plano, ocorrerá um erro.  

 

 
CUIDADO 

■ Ao executar o comando StartMainatravés de um programa, você deve entender 
a especificação do comando e confirmar se o sistema tem as condições 
adequadas para esse comando. O uso incorreto tal como a execução contínua 
de um comando em um loop pode deteriorar a segurança do sistema. 

 

Veja também 

Xqt 
 

Exemplo de instrução StartMain 

 
Function bgmain 

  

  : 

 If Sw(StartMainSwitch) = On And Sw(ErrSwitch) = Off Then 

  StartMain main 

 EndIf 

  : 

  

Fend 
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Função Stat  
 

Retorna a informação do estado de execução do controlador. 
 

Sintaxe 

Stat(address) 
 

Parâmetros 

address Define quais bits de estado devem ser verificados. (0 a 2) 

 

Valores de retorno 

Retorna um valor de 4 bytes que apresenta o estado do controlador. Consulte a tabela abaixo. 
 

Descrição 

 
A instrução Stat retorna as informações mostradas na tabela abaixo: 

Endereço Bit Estado do controlador indicado quando o bit está ativado 

0 0-15 &H1 a &H8000 
A tarefa (1~16) está sendo executada (Xqt) ou no estado 

suspenso 

 16 &H10000 As tarefas estão sendo executadas 

 17 &H20000 Condição de pausa 

 18 &H40000 Condição de erro 

 19 &H80000 Modo de ensino 

 20 &H100000 Condição de parada de emergência 

 21 &H200000 Modo de potência baixa (Power Low) 

 22 &H400000 A entrada da proteção de segurança está fechada 

 23 &H800000 O interruptor de ativação está aberto 

 24 &H1000000 Indefinido 

 25 &H2000000 Indefinido 

 26 &H4000000 Modo de teste 

 27 &H8000000 Modo T2 

 28-31  Indefinido 

1 0 &H1 

Registro de parada sobre a posição alvo após satisfazer a 

condição da instrução Jump...Sense. (Este registro é apagado 

quando outra instrução Jump é executada). 

 1 &H2 

Registro de parada em posição de deslocamento intermediária 

após satisfazer a condição da instrução Go/Jump/Move...Till. 

(Este registro é apagado quando outra instrução 

Go/Jump/Move...Till é executada 

 2 &H4 Indefinido 

 3 &H8 
Registro de parada em posição de deslocamento intermediária 

após satisfazer a condição da instrução Trap. 

 4 &H10 Modo Motor On 

 5 &H20 A posição atual é a posição de estacionamento 

 6 &H40 Estado de potência baixa 

 7 &H80 Indefinido 

 8 &H100 O motor da 4a articulação está ligado 

 9 &H200 O motor da 3a articulação está ligado 

 10 &H400 O motor da 2a articulação está ligado 

 11 &H800 O motor da 1a articulação está ligado 

 12 &H1000 O motor da 6a articulação está ligado 

 13 &H2000 O motor da 5a articulação está ligado 

 14 &H4000 O motor do eixo T está ligado  

 15 &H8000 O motor do eixo S está ligado 

 16 &H10000 O motor da 7a articulação está ligado  
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Endereço Bit Estado do controlador indicado quando o bit está ativado 
 17-31  Indefinido  

2 0-15 &H1 a &H8000 
A tarefa (17~32) está sendo executada (Xqt) ou no estado 

suspenso 

Veja também 

Função EStopOn, Função TillOn, Função PauseOn, Função SafetyOn 
 

Exemplo de função Stat 

 
Function StatDemo 

 

  rbt1_sts = RShift((Stat(0) And &H070000), 16) 

  Select TRUE 

    Case (rbt1_sts And &H01) = 1 

      Print "Tasks are running" 

    Case (rbt1_sts And &H02) = 2  

      Print "Pause Output is ON" 

    Case (rbt1_sts And &H04) = 4  

      Print "Error Output is ON" 

  Send 

Fend 
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Função Str$  
 

Converte um valor numérico em uma string e a retorna. 

 

Sintaxe 

Str$(number) 
 

Parâmetros 

number Expressão em número inteiro ou real. 

 

Valores de retorno 

Retorna uma representação em string do valor numérico. 

 

Descrição 

Str$ converte um número em uma string. Qualquer número positivo ou negativo é válido.  

 

Veja também 

Abs, Asc, Chr$, InStr, Int, Left$, Len, Mid$, Mod, Right$, Sgn, Space$, Val 
 

Exemplo de função Str$ 

O exemplo abaixo mostra um programa que converte vários números diferentes em strings e então imprime-

as na tela. 

 
Function strtest 

  Integer intvar 

  Real realvar 

  ' 

  intvar = -32767 

  Print "intvar = ", Str$(intvar) 

  ' 

  realvar = 567.9987 

  Print "realvar = ", Str$(realvar) 

  ' 

Fend 

 

Outros exemplos de resultados da instrução Str$ pela janela Command. 

 
> Print Str$(99999999999999) 

 1.000000E+014 

 
> Print Str$(25.999) 

 25.999 
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Instrução String  
 

Declara variáveis do tipo String. Variáveis (variáveis de string de caracteres) 

 

Sintaxe 

String varName$ [(subscripts)] [, varName$ [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName$ Nome da variável que o usuário quer declarar como do tipo String. 

subscripts Opcional. As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões. A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 200 

Variável global preservada 400 

Variável global e variável de módulo 10.000 
 

Descrição 

A instrução String é usada para declarar variáveis do tipo String. As variáveis em string podem conter até 

255 caracteres. As variáveis locais devem ser declaradas no início de uma função. As variáveis globais e de 

módulo devem ser declaradas fora das funções. 

Operadores de string 

Os seguintes operadores podem ser usados para manipular variáveis em string: 

 + Mescla strings de caracteres. Pode ser usado nas instruções de atribuição para variáveis em string 

ou na instrução Print.  

  Exemplo: name$ = fname$ + " " + lname$ 

 

 =  Compara strings de caracteres. True é retornado somente quando as duas strings são exatamente 

iguais, incluindo maiúsculas/minúsculas. 

  Exemplo: If temp1$ = "A" Then GoSub test 

 

 < > Compara strings de caracteres. True é retornado quando um ou mais caracteres nas duas strings 

são diferentes. 

  Exemplo: If temp1$ <> "A" Then GoSub test 

 

Nota 

Os nomes das variáveis devem incluir o caractere "$": 

As variáveis do tipo String devem ter o caractere "$" como último caractere no nome da variável. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, UByte, UInt32, UInt64, 
UShort 
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Exemplo de instrução String 

 

String password$ 

String A$(10)     'Array de string de uma dimensão 

String B$(10, 10)   'Array de string duas dimensões 

String C(5, 5, 5)  'Array de string de três dimensões 
 

Print "Enter password:" 

Input password$  

If UCase$(password$) = "EPSON" Then 

  Call RunMaintenance 

Else 

  Print "Password invalid!" 

EndIf 
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Função Sw 
 

Retorna ou exibe o estado da porta de entrada selecionada. (Isto é, I/O de usuário distinta) 

 

Sintaxe 

Sw(bitNumber) 
 

Parâmetros 

bitNumber Expressão em número inteiro representando os bits de entrada de I/O. 

 

Valores de retorno 

Retorna 1 quando o bit especificado está ativado e 0 quando o bit especificado está desativado. 

 

Descrição 

Sw proporciona uma verificação do estado das entradas de hardware. A função Sw é mais comumente usada 

para verificar o estado de uma das entradas, que pode estar conectada a um alimentador, um transportador, 

um solenoide do apanhador ou uma série de outros dispositivos que funcionam através de uma I/O distinta. 

Obviamente, a entrada verificada com a instrução Sw tem 2 estados (1 ou 0). Estes indicam se o dispositivo 

está ativado ou desativado. 

 

Veja também 

In, InBCD, MemOn, MemOff, MemSw, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Wait 
 

Exemplo de função Sw 

O exemplo mostrado abaixo simplesmente verifica a entrada 5 distinta e se ramifica correspondentemente. 

On é usado em lugar de 1 para maior clareza. 

 
Function main 

  Integer i, feed5Ready 

  feed5Ready = Sw(5) 

  'Verifica se o alimentador está pronto 
  If feed5Ready = On Then 

    Call mkpart1 

  Else 

    Print "Feeder #5 is not ready. Please reset and" 

    Print "then restart program" 

  EndIf 

Fend 

 

Outros exemplos simples a seguir são executados pela janela Command: 

 
> print sw(5) 

1 

> 



Instrução SyncLock 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 677  

Instrução SyncLock  
 

Sincroniza as tarefas usando um bloqueio de exclusão mútuo. 

 

Sintaxe 

SyncLock syncID [, timeOut] 
 

Parâmetros 

syncID Expressão em número inteiro representando o número do sinal a ser recebido. A faixa 

vai de 0 a 63. 

timeOut Opcional. Expressão real representando o tempo máximo a ser aguardado para o 

bloqueio. 

 

Descrição 

Use SyncLock para bloquear o uso de um recurso comum para que somente uma tarefa de cada vez possa 

utilizá-lo. Quando a tarefa termina de usar o recurso, ela deve chamar SyncUnlock para liberar o bloqueio 

para que outras tarefas possam usá-lo. 

 

A tarefa só pode desbloquear um ID de sincronização que ela bloqueou previamente. 

 

A tarefa deve executar SyncUnlock para liberar o bloqueio. 

Quando a tarefa é finalizada, então o bloqueio feito anteriormente será liberado. 

 

Quando SynLock é usado pela segunda vez consecutiva para um mesmo número de sinal, ocorre um erro. 

 

Se o parâmetro timeOut é utilizado, então a função Twcmd_tw deve ser usada para verificar se o bloqueio 

foi bem-sucedido. 

 

Nota 

No EPSON RC+ 6.0 e 7.0, o bloqueio é liberado automaticamente quando a tarefa é finalizada, o que não 

sucede no EPSON RC+5.0.  

 

Veja também 

Signal, SyncLock, Tw, Wait, WaitPos 
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Exemplo de instrução SyncLock 

O exemplo a seguir usa SyncLock e SyncUnlock para permitir que apenas uma tarefa de cada vez escreva 

uma mensagem para uma porta de comunicação. 

 
Function Main 

  

  Xqt Func1 

  Xqt Func2 

Fend 

 

Function Func1 

 Long count 

 Do 

  Wait.5 

  count = count + 1 

  LogMsg "Msg from Func1, " + Str$(count) 

 Loop 

Fend 

 

Function Func2 

 Long count 

 Do 

  Wait.5 

  count = count + 1 

  LogMsg "Msg from Func2, " + Str$(count) 

 Loop 

Fend 

 

 

 

Function LogMsg(msg$ As String) 

 SyncLock 1 

 OpenCom #1 

 Print #1, msg$ 

 CloseCom #1 

 SyncUnlock 1 

Fend 

 

O exemplo a seguir usa SyncLock com tempo limite opcional. Tw é usado para verificar se o bloqueio foi 

bem-sucedido. Usando um tempo limite, você pode executar outro código periodicamente enquanto aguarda 

para bloquear um recurso. 

 
Function MySyncLock(syncID As Integer) 

 Do 

  SyncLock syncID,.5 

  If Tw = 0 Then 

   Exit Function 

  EndIf 

  If Sw(1) = On Then 

   Off 1 

  EndIf 

 Loop 

Fend 
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Instrução SyncUnlock 
 

Desbloqueia um ID de sincronização que foi previamente bloqueado com SyncLock. 

 

Sintaxe 

SyncUnlock syncID 
 

Parâmetros 

syncID Expressão em número inteiro representando o número do sinal a ser recebido. A faixa 

vai de 0 a 63. 

 

Descrição 

Use SyncUnlock para desbloquear um ID de sincronização previamente bloqueado com SyncLock. 

A tarefa só pode desbloquear um ID de sincronização que ela bloqueou previamente. 

 

Veja também 

Signal, SyncLock, Wait, WaitPos 
 

Exemplo de instrução SyncUnlock 

 
Function Main 

  

  Xqt task 

  Xqt task 

  Xqt task 

  Xqt task 

Fend 

 
Function task 

 Do 

  SyncLock 1 

  Print "resource 1 is locked by task", MyTask 

  Wait.5 

  SyncUnlock 1 

 Loop 

Fend 
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Instrução SyncRobots 
 

Inicia o movimento reservado do robô.  

 

Sintaxe 

SyncRobots robotNumber [, robotNumber] [,...] 
SyncRobots All 

 

Parâmetros 

robotNumber Expressão em número inteiro que especifica o número do robô cujo movimento se quer 

iniciar.  

All Todos os robôs cujo movimento é reservado 

 

Descrição 

SyncRobots é usado para iniciar o movimento do robô reservado com o parâmetro SYNC de cada comando 

de movimento. Os robôs especificados por SyncRobots iniciam o movimento ao mesmo tempo. Isto é mais 

útil do que sincronizar os programas normais de múltiplas tarefas aguardando o evento do sinal de I/O, pois 

alternar as tarefas não tem efeito nenhum. Ele pode sincronizar o início do movimento do robô mais 

precisamente.  

 

Se for especificado um número de robô cujo movimento não é reservado, ocorre um erro.  

 

Veja também 

Função SyncRobots 
 

Exemplo de instrução SyncRobots 

O exemplo abaixo usa o parâmetro SYNC de um comando de movimento e SyncRobots para iniciar os 

movimentos de dois robôs simultaneamente. 

 
Function Main 

  Xqt Func1 

  Xqt Func2 

  Do  

    Wait 0.1 

    If (SyncRobots And &H03) = &H03 Then 

    Exit Do 

   EndIf 

  Loop 

SyncRobots 1,2 

Fend 

 
Function Func1 

 Robot 1 

 Motor On 

 Go P1 SYNC 

Fend 

 
Function Func2 

 Robot 2 

 Motor On 

 Go P1 SYNC 

Fend 
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Função SyncRobots 
 

Retorna o estado de um robô cujo movimento é reservado. 

 

Sintaxe 

SyncRobots 
 

Valores de retorno 

Retorna o movimento do robô em um bit e, se não reservado, retorna “0”.  

 

bit 0: robotNumber 1 

bit 1: robotNumber 2 

: 

bit 15: robotNumber 16 

 

Descrição 

A função SyncRobots verifica o estado de reserva do movimento do parâmetro SYNC dos comandos de 

movimento do robô. O estado que SyncRobots verifica é exibido no estado do bit correspondente ao número 

do robô. Cada bit mostra se o movimento do robô é reservado (1) ou não (2). Você pode iniciar o movimento 

do robô reservado usando a instrução SyncRobots. 

 

Veja também 

SyncRobots 
 

Exemplo de função SyncRobots 

O exemplo abaixo usa o parâmetro SYNC de um comando de movimento e SyncRobots para iniciar os 

movimentos de dois robôs simultaneamente. 

 
Function Main 

  Xqt Func1 

  Xqt Func2 

  Do  

    Wait 0.1 

    If (SyncRobots And &H03) = &H03 Then 

    Exit Do 

   EndIf 

  Loop 

SyncRobots 1,2 

Fend 

 

Function Func1 

 Robot 1 

 Motor On 

 Go P1 SYNC 

Fend 

 

Function Func2 

 Robot 2 

 Motor On 

 Go P1 SYNC 

Fend  
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Instrução SysConfig 
 

Exibe o parâmetro de configuração do sistema. 

 

Sintaxe 

SysConfig 
 

Valores de retorno 

Retorna o parâmetro de configuração do sistema. 

 

Descrição 

Exibe o valor atual configurado para os dados de controle do sistema. Quando o robô e o controlador são 

recebidos da fábrica ou depois de mudar a configuração, uma boa ideia é salvar esses dados. Isso pode ser 

feito com Backup Controller em [Tools]-[Controller dialog]. 

 

Os seguintes dados serão exibidos. (Os dados a seguir servem apenas como referência, uma vez que os dados 

variarão dependendo do controlador). 

 
' Version: 

'  Firmware 1, 0, 0, 0 

 

' Options: 

'  External Control Point 

'  RC+ API 

 

' HOUR: 414.634 

 

' Controller: 

'  Serial #: 0001 

 

' ROBOT 1: 

' Name: Mnp01 

' Model: PS3-AS10 

' Serial #: 0001 

' Motor On Time: 32.738 

'  Motor 1: Enabled, Power = 400 

'  Motor 2: Enabled, Power = 400 

'  Motor 3: Enabled, Power = 200 

'  Motor 4: Enabled, Power = 50 

'  Motor 5: Enabled, Power = 50 

'  Motor 6: Enabled, Power = 50 

 
 ARCH 0, 30, 30 

 ARCH 1, 40, 40 

 ARCH 2, 50, 50 

 ARCH 3, 60, 60 

 ARCH 4, 70, 70 

 ARCH 5, 80, 80 

 ARCH 6, 90, 90 

 ARMSET 0, 0, 0, 0, 0, 0 

 HOFS 0, 0, 0, 0, 0, 0 

 HORDR 63, 0, 0, 0, 0, 0 

 RANGE -7427414, 7427414, -8738134, 2621440, -3145728, 8301227, -

5534152, 5534152, -3640889, 3640889, -6553600, 6553600 

 BASE 0, 0, 0, 0, 0, 0 

 WEIGHT 2, 0 

 INERTIA 0.1, 0 
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 XYLIM 0, 0, 0, 0, 0, 0 

 

 

' Extended I/O Boards: 

'  1: Installed 

'  2: Installed 

'  3: None installed 

'  4: None installed 

 

' Fieldbus I/O Slave Board: 

'  Installed 

'  Type: PROFIBUS 

 

' Fieldbus I/O Master Board: 

'  None installed 

 

' RS232C Boards: 

'  1: Installed 

'  2: None installed 

 

' PG Boards: 

'  1: None installed 

'  2: None installed 

'  3: None installed 

'  4: None installed 

 

Exemplo de instrução SysConfig 

 
> SysConfig 
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Função SysErr  
 

Retorna o último estado de erro ou de advertência. 
 

Sintaxe 

SysErr [(infoNo)] 
 

Parâmetros 

infoNo Opcional. Número inteiro representando o código de erro ou o código de advertência a ser obtido.  

0: Código de erro (Quando o parâmetro é omitido, 0 é automaticamente selecionado.) 

1: Código de advertência 
 

Valores de retorno 

Número inteiro representando o código de erro ou o código de advertência do controlador. 
 

Descrição 

A função SysError é usada somente para a tarefa NoEmgAbort (tarefa especial que utiliza NoEmgAbort em 

Xqt) e para tarefas em segundo plano.  

Os códigos de erro ou códigos de advertência do controlador são os códigos de erro ou códigos de advertência 

exibidos na tela LCD. 

Quando não existirem erros ou advertências, o valor de retorno será 0. 
 

Veja também 

ErrMsg$, ErrorOn, Trap, Xqt 
 

Exemplo de função SysErr 

O exemplo a seguir mostra um programa que monitora o controlador e liga/desliga a I/O de acordo com o 

número o erro quando estes ocorrem.  

 

Notas 

Sinalizador Forced 

Este exemplo de programa usa o sinalizador Forced para o comando On/Off.  

Ao projetar o sistema, certifique-se de que as saídas I/O mudem durante o erro, ou na parada de emergência 

ou na abertura da porta de segurança. 

Ocorrência depois do erro 
Como este programa, termine a tarefa prontamente depois de completar o tratamento do erro. 

 
Function main 

 

Xqt ErrorMonitor, NoEmgAbort 

: 
: 

Fend 

 

Function ErrorMonitor 

 Wait ErrorOn 

 If 4000 < SysErr Then 

  Print "Motion Error = ", SysErr 

  Off 10, Forced 

  On 12, Forced 

 Else 

  Print "Other Error = ", SysErr 

  Off 11, Forced 

  On 13, Forced 

 EndIf 

  

Fend 
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Função Tab$ 
 

Retorna uma string contendo o número especificado de caracteres de tabulação. 

 

Sintaxe 

Tab$(number) 
 

Parâmetros 

number Expressão em número inteiro que representa o número de tabulações. 

 

Valores de retorno 

String contendo caracteres de tabulação. 

 

Descrição 

Tab$ retorna uma string contendo o número especificado de caracteres de tabulação. 

 

Veja também 

Left$, Mid$, Right$, Space$ 
 

Exemplo de função Tab$ 

 
Print "X", Tab$(1), "Y" 

Print 

For i = 1 To 10 

  Print x(i), Tab$(1), y(i) 

Next i 
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Função Tan 
 

Retorna a tangente de uma expressão numérica. 

 

Sintaxe 

Tan(radians) 
 

Parâmetros 

radians Expressão real dada em radianos. 

 

Valores de retorno 

Número real contendo a tangente do parâmetro radians. 

 

Descrição 

Tan retorna a tangente da expressão numérica. A expressão numérica (radians) pode ser qualquer valor 

numérico, desde que seja expresso em unidades de radianos. 

 

Para converter de radianos para graus, use a função RadToDeg. 

 

Veja também 

Abs, Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Not, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Val 
 

Exemplo de função Tan 

 
Function tantest 

  Real num 

  Print "Enter number in radians to calculate tangent for:" 

  Input num 

  Print "The tangent of ", num, "is ", Tan(num) 

Fend 

 

Os exemplos abaixo mostram alguns resultados típicos usando a instrução Tan pela janela Command. 

 
> print tan(0) 

0.00 

> print tan(45) 

1.6197751905439 

> 
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Função TargetOK  
 

Retorna um estado indicando se é possível ou não o movimento PTP (Ponto a ponto) da atual posição até 

uma posição alvo. 

 

Sintaxe 

TargetOK(targetPos) 
 

Parâmetros 

targetPos Expressão de ponto para a posição alvo. 

 

Valores de retorno 

True se for possível mover da posição atual para a posição alvo, do contrário, False. 

 

Descrição 

Use TargetOK para verificar se se pode chegar a uma posição alvo e orientação antes de realmente realizar 

o movimento. A trajetória do movimento até o ponto alvo não é considerada. 

 

Veja também 

CurPos, FindPos, InPos, WaitPos 
 

Exemplo de função TargetOK 

 
If TargetOK(P1) Then 

 Go P1 

EndIf 

 
If TargetOK(P10 /L /F) Then 

 Go P10 /L /F 

EndIf 
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Função TaskDone 
 

Retorna o estado de realização de uma tarefa. 

 

Sintaxe 

TaskDone (taskIdentifier) 
 

Parâmetros 

taskIdentifier Nome da tarefa ou expressão em número inteiro representando o número da tarefa. 

O nome da tarefa é o nome de uma função usada em uma instrução Xqt ou uma 

função iniciada pela janela Run ou pela janela Operator. 

 

A faixa de números da tarefa é: 

Tarefas normais: 1 a 32  

Tarefa em segundo plano: 65 a 80 

Tarefas de interrupção:  257 a 267 

 

Valores de retorno 

True se a tarefa foi realizada, False se não foi. 

 

Descrição 

Use TaskDone para determinar se uma tarefa foi realizada. 

 

Veja também 

TaskState, TaskWait 
 

Exemplo de função TaskDone 

 
Xqt 2, conveyor 

Do 

 . 

 . 

Loop Until TaskDone(conveyor) 

 



Função TaskInfo 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 689  

Função TaskInfo 
 

Retorna a informação do estado de uma tarefa. 

 

Sintaxe 

TaskInfo( taskIdentifier, index) 
 

Parâmetros 

taskIdentifier Nome da tarefa ou expressão em número inteiro representando o número da tarefa. 

O nome de uma tarefa é o nome da função usada em uma instrução Xqt ou uma função 

iniciada pela janela Run ou pela janela Operator. 

  Especificação do número da tarefa: 

   Tarefas normais: 1 a 32  

   Tarefas em segundo plano: 65 a 80 

   Tarefas de interrupção: 257 a 267 

index Expressão em número inteiro que representa o índice da informação a ser recuperada. 

 

Valores de retorno 

Um número inteiro contendo a informação especificada. 

 

Descrição 

Índice Descrição 

0 Número da tarefa 

1 
0 – Tarefa normal, tarefa NoPause ou tarefa NoEmgAbort 

1 – Tarefa em segundo plano 

2 

Tipo de tarefa 

0  - Tarefa normal 

Nada especificado em Xqt ou iniciar a tarefa em Normal 

1  - Tarefa NoPause 

NoPause especificado em Xqt e iniciar a tarefa 

2  - Tarefa NoEmgAbort 

NoEmgAbort especificado em Xqt e iniciar a tarefa 

3- Tarefa de interrupção 

4- Tarefa em segundo plano 

3 

−1 - A tarefa especificada não está sendo executada. 

1  - A tarefa especificada está sendo executada. 

2  - A tarefa especificada está aguardando um evento. 

3  - A tarefa especificada está em pausa ou suspensa 

4  - A tarefa especificada está no estado de pausa rápida 

5  - A tarefa especificada está no estado de erro 

4 
Ocorreu o fim do tempo limite durante a espera por um evento (o 

mesmo que TW) 

5 Tempo de espera do evento (milissegundos).  

6 Número do robô atual selecionado pela tarefa 

7 Número do robô atual que está sendo usado pela tarefa 

 

Veja também 

CtrlInfo, RobotInfo, TaskInfo$  
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Exemplo de função TaskInfo 

 
If (TaskInfo(1, 3) <> 0 Then 

 Print "Task 1 is running" 

Else 

 Print "Task 1 is not running" 

EndIf 
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Função TaskInfo$ 
 

Retorna a informação de texto de uma tarefa. 

 

Sintaxe 

TaskInfo$( taskIdentifier, index) 
 

Parâmetros 

taskIdentifier Nome da tarefa ou expressão em número inteiro representando o número da tarefa. 

O nome de uma tarefa é o nome da função usada em uma instrução Xqt ou uma função 

iniciada pela janela Run ou pela janela Operator. 

  Especificação do número da tarefa: 

   Tarefas normais: 1 a 32  

   Tarefas em segundo plano: 65 a 80 

   Tarefas de interrupção: 257 a 267 

index Expressão em número inteiro que representa o índice da informação a ser recuperada. 

 

Valores de retorno 

Uma string contendo a informação especificada. 

 

Descrição 

A tabela abaixo mostra as informações que podem ser obtidas usando TaskInfo$: 

 

Índice Descrição 

0 Nome da tarefa 

1 Data/hora do início 

2 Nome da função sendo executada atualmente 

3 Número da linha no arquivo de programa que contém a função 

 

Veja também 

CtrlInfo, RobotInfo, TaskInfo 
 

Exemplo de função TaskInfo$ 

 
Print "Task 1 started: "TaskInfo$(1, 1) 
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Função TaskState 
 

Retorna o estado atual de uma tarefa. 

 

Sintaxe 

TaskState( taskIdentifier ) 
 

Parâmetros 

taskIdentifier Nome da tarefa ou expressão em número inteiro representando o número da tarefa. 

O nome de uma tarefa é o nome da função usada em uma instrução Xqt ou uma função 

iniciada pela janela Run ou pela janela Operator. 

  Especificação do número da tarefa: 

   Tarefas normais: 1 a 32  

 Tarefas em segundo plano: 65 a 80 

 Tarefas de interrupção: 257 a 267 

 

Valores de retorno 

0: A tarefa não está sendo executada 

1: A tarefa está sendo executada 

2: A tarefa está aguardando um evento 

3: A tarefa foi suspensa 

4: A tarefa foi pausada em QuickPause 

5: Tarefa na condição de erro 

 

Descrição 

Use TaskState para obter o estado de uma determinada tarefa. Você pode especificar o número ou o nome 

da tarefa. 

 

Veja também 

TaskDone, TaskWait 
 

Exemplo de função TaskState 

 
If TaskState(conveyor) = 0 Then 

  Xqt 2, conveyor 

EndIf 
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Instrução TaskWait  
 

Aguarda que uma tarefa termine. 

 

Sintaxe 

TaskWait (taskIdentifier) 
 

Parâmetros 

taskIdentifier Nome da tarefa ou expressão em número inteiro representando o número da tarefa. 

O nome da tarefa é o nome de uma função usada em uma instrução Xqt ou uma 

função iniciada pela janela Run ou pela janela Operator. 

 

A faixa de números da tarefa é: 

Tarefas normais: 1 a 32  

Tarefa em segundo plano: 65 a 80 

Tarefas de interrupção:  257 a 267 

 

Veja também 

TaskDone, TaskState 
 

Exemplo de instrução TaskWait 

 
Xqt 2, conveyor 

TaskWait conveyor 
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Instrução TC 
 

Retorna a configuração do modo de controle do torque e o modo atual.  

 

Sintaxe 

(1) TC { On | Off } 
(2) TC  

 

Parâmetros 

On | Off  On : Modo de controle do torque ativado  

 Off: Modo de controle do torque desativado 

 

Valores de retorno 

Quando o parâmetro é omitido, retorna o modo de controle do torque atual.  

 

Descrição 

TC On/Off configura o modo de controle do torque como disponível/indisponível.  

O modo de controle do torque configura o limite de saída do motor para gerar a força constante. Este é usado 

para pressionar uma mão em um objeto com força constante ou fazer contato direto e coordenar o movimento 

da mão com um objeto. 

Antes de configurar o controle do torque como disponível, configure os limites do controle do torque e do 

controle da velocidade em TCLim e TCSpeed. 

Sob o controle do torque, o robô se move posicionando-se para o alvo enquanto um comando de operação é 

executado. Quando o robô contata um objeto e a saída do motor está no limite do controle do torque, o robô 

para sua operação e mantém o torque constante.  

 

Em qualquer um dos casos a seguir, o modo de torque muda para indisponível.  

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

Veja também 

TCLim, TCSpeed 
 

Exemplo de instrução TC 

 

Speed 5 

Go ApproachPoint 

 

'Configura o limite do torque do eixo Z para 20  
TCLim -1, -1, 20, -1 

'Configura a velocidade do controle do torque para 5  
TcSpeed 5 

  

TC On 

Go ContactPoint 

Wait 3 

Go ApproachPoint 

TC Off 
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Instrução TCLim 
 

Especifica o limite de torque de cada articulação para o modo de controle do torque.  

 

Sintaxe 

TCLim [j1Torque limit, j2Torque limit, j3Torque limit, j4Torque limit [, j5Torque limit] 
[, j6Torque limit] [, j7Torque limit] [, j8Torque limit] [, j9Torque limit] ] 

 

Parâmetros 

j1Torque limit Especifica a proporção ao torque momentâneo máximo 

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico. 

-1: Desabilita o limite do torque e muda o modo para o controle de posição 

normal.  

j2Torque limit Especifica a proporção ao torque momentâneo máximo 

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico. 

-1: Desabilita o limite do torque e muda o modo para o controle de posição 

normal. 

j3Torque limit Especifica a proporção ao torque momentâneo máximo 

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico. 

-1: Desabilita o limite do torque e muda o modo para o controle de posição 

normal. 

j4Torque limit Especifica a proporção ao torque momentâneo máximo 

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico. 

-1: Desabilita o limite do torque e muda o modo para o controle de posição 

normal. 

j5Torque limit Opcional. Especifica a proporção ao torque momentâneo máximo 

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico. 

-1: Desabilita o limite do torque e muda o modo para o controle de posição 

normal. 

j6Torque limit Opcional. Especifica a proporção ao torque momentâneo máximo 

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico. 

-1: Desabilita o limite do torque e muda o modo para o controle de posição 

normal. 

j7Torque limit Opcional. Especifica a proporção ao torque momentâneo máximo 

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico. 

-1: Desabilita o limite do torque e muda o modo para o controle de posição 

normal. 

j8Torque limit Opcional. Especifica a proporção ao torque momentâneo máximo do eixo S 

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico. 

-1: Desabilita o limite do torque e muda o modo para o controle de posição 

normal. 

j9Torque limit Opcional. Especifica a proporção ao torque momentâneo máximo do eixo T 

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico. 

-1: Desabilita o limite do torque e muda o modo para o controle de posição 

normal. 

 

Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, retorna o limite do torque atual.  

 

Descrição 

A configuração do limite do torque fica disponível com TC On.  
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Quando o valor do limite é muito baixo, o robô não funciona e o comando da operação é interrompido antes 

que o robô alcance a posição alvo.  

 

Em qualquer um dos seguintes casos, o valor configurado de TCLim é inicializado.  

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

 

Veja também 

TC, Função TCLim, TCSpeed  
 

Exemplo de instrução TCLim 

 

Speed 5 

Go ApproachPoint 

 

'Configura o limite do torque do eixo Z para 20  
TCLim -1, -1, 20, -1 

'Configura a velocidade do controle do torque para 5  

TcSpeed 5 

  

TC On 

Go ContactPoint 

Wait 3 

Go ApproachPoint 

TC Off 
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Função TCLim 
 

Retorna o limite do torque articulação especificada.  

 

Sintaxe 

TCLim (jointNumber) 
 

Parâmetros 

jointNumber Especifica o número da articulação cujo valor do limite do torque deve ser obtido 

usando uma expressão ou valor numérico. 

O eixo S adicional é 8 e o eixo T é 9. 

 

Valores de retorno 

Retorna o número inteiro representando o limite do torque atual (1 a 100). -1 significa que o limite do 

torque é inválido. 

 

Veja também 

TC, TCLim, TCSpeed 
 

Exemplo de instrução TCLim  

 
Print "Current Z axis torque limit:", TCLim(3) 
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Função TCPSpeed  
 

Retorna a velocidade atual calculada do ponto central da ferramenta (TCP). 

 

Sintaxe 

TCPSpeed 
 

Valores de retorno 

Valor real contendo a velocidade atual calculada do ponto central da ferramenta em mm/segundo. 

 

Descrição 

Use TCPSpeed para obter a velocidade atual calculada do ponto central da ferramenta em mm/segundo ao 

executar um comando de movimento CP (Percurso contínuo). Os comandos de movimento CP incluem 

Move, TMove, Arc, Arc3, CVMove e Jump3CP. Esta não é a velocidade real do ponto central da ferramenta. 

Essa é a velocidade que o sistema calculou para o ponto central da ferramenta no momento em que a função 

é chamada. 

 

O retardo real do acompanhamento do motor foi excluído deste valor. 

Se o robô estiver executando um comando de movimento PTP (Ponto a ponto), esta função retorna “0”. 

 

Mesmo se você estiver usando o eixo adicional, apenas a distância de deslocamento do robô será retornada.  

Por exemplo, não inclui a velocidade de deslocamento do eixo adicional mesmo que você use o eixo adicional 

como eixo de execução.  

 

Veja também 

AccelS, CurPos, InPos, SpeedS 
 

Exemplo de função TCPSpeed 

 
Function MoveTest 

AccelS 4000, 4000 

SpeedS 200 

Xqt ShowTCPSpeed 

Do 

 Move P1 

 Move P2 

Loop 

Fend 

 

Function ShowTCPSpeed 

 Do 

  Print "Current TCP speed is: ", TCPSpeed 

  Wait.1 

 Loop 

Fend 
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Instrução TCSpeed  
 

Especifica o limite de velocidade no controle do torque. 

 

Sintaxe 

TCSpeed [speed] 
 

Parâmetros 

speed Especifica a proporção à velocidade máxima  

 (1 a 100 / unidade: %) usando uma expressão ou valor numérico.  

 

Descrição 

Sob o controle do torque, a velocidade é limitada à configuração de TCSpeed, apesar das configurações de 

velocidade de comandos como Speed.  

Ocorre um erro se a velocidade ultrapassa o limite no controle do torque. 

 

Em qualquer um dos seguintes casos, o valor configurado de TCSpeed é inicializado em 100%. 

 

Inicialização do controlador 
Motor On 
SFree, SLock, Brake 
Reset, Reset Error 
O botão Stop ou QuitAll interrompe todas as tarefas 

 

Veja também 

TC, TCLim, Função TCSpeed 
 

Exemplo de instrução TCSpeed 

 
Speed 5 

Go ApproachPoint 

 

'Configura o limite do torque do eixo Z para 20%  
TCLim -1, -1, 20, -1 

'Configura a velocidade sob controle do torque para 5%  
TcSpeed 5 

  

TC On 

Go ContactPoint 

Wait 3 

Go ApproachPoint 

TC Off 
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Função TCSpeed 
 

Especifica o limite de velocidade no controle do torque. 

 

Sintaxe 

TcSpeed 
 

Valores de retorno 

Retorna um número inteiro (1 a 100) que representa o limite de velocidade atual.  

 

Veja também 

TC, TCSpeed, TCLim 
 

Exemplo de função TCSpeed 

 
Integer var 

var = TCSpeed 
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Função TeachOn 
 

Retorna o estado do modo Teach (Ensino). 

 

Sintaxe 

TeachOn 
 

Valores de retorno 

True se estiver no modo Teach, False, se não estiver. 

 

Descrição 

A função TeachOn é usada somente na tarefa de segundo plano. 

 

Veja também 

ErrorOn, EstopOn, SafetyOn, Xqt 
 

Exemplo de função TeachOn  

O exemplo a seguir monitora o controlador quando ele inicia no modo Teach e ativa/desativa a I/O.  

 
Function BGMain 

 Do 

  Wait 0.1 

  If TeachOn = True Then 

  On teachBit 

  Else 

  Off teachBit 

  EndIf 

  If SafetyOn = True Then 

  On safetyBit 

  Else 

  Off safetyBit 

  EndIf 

  If PauseOn = True Then 

  On PauseBit 

  Else 

  Off PauseBit 

  EndIf 

 Loop 

 

Fend 
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Instrução TGo  
 

Executa um movimento relativo ponto a ponto no sistema de coordenadas da ferramenta atual. 

 

Sintaxe 

TGo destination [CP] [PerformMode modeNumber] [searchExpr] [!...!] [SYNC] 
 

Parâmetros 

destination  O destino alvo do movimento usando uma expressão de ponto. 

CP Opcional. Especifica o movimento de percurso contínuo. 

PerformMode Opcional. Especifica o modo de desempenho do robô. 

modeNumber Especifique o modo de operação atribuído a PerformMode com um valor de 

número inteiro (1 a 3) ou com a seguinte constante. Se PerformMode for 

especificado, este parâmetro não poderá ser emitido. 

Constante Valor Descrição 

Mode_Standard 1 Define o modo padrão 

Mode_High_Speed 2 Define o modo de alta velocidade. 

Mode_Low_Oscillation 3 Define o modo de baixa oscilação. 

searchExpr Opcional. Uma expressão Till ou Find. 

Till | Find 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Opcional. As instruções de processamento paralelo podem ser adicionadas para 

executar a I/O e outros comandos durante o movimento. 

SYNC Reserva um comando de movimento. O robô não se movimentará até que 

SyncRobots seja executado.  

 

Descrição 

Executa um movimento relativo ponto a ponto no sistema de coordenadas da ferramenta atual. 

 

Os atributos de orientação do braço especificados na expressão de ponto destination são ignorados. O 

manipulador mantém os atributos de orientação do braço atuais. No entanto, para um manipulador de 6 eixos 

(incluindo a série N), os atributos de orientação do braço são automaticamente mudados de modo que a 

distância de deslocamento da articulação seja a menor possível. 

O modificador Till é usado para completar o TGo desacelerando e parando o robô em uma posição de 

deslocamento intermediária se a condição Till atual for satisfeita. 

O modificador Find é usado para armazenar um ponto em FindPos quando a condição Find se torna 

verdadeira durante o movimento. 

Quando o processamento paralelo é usado, é possível executar outros processamentos em paralelo com o 

comando de movimento.  

O parâmetro CP faz com que a aceleração do próximo comando de movimento inicie quando inicia a 

desaceleração para o comando de movimento atual. Neste caso, o robô não vai parar na coordenada de destino 

e continuará a se mover para o próximo ponto. 

O movimento de desaceleração e o movimento de aceleração dos diferentes modos podem ser combinados 

quando PerformMode é definido enquanto o movimento do percurso está ativado. Algumas combinações não 

estão disponíveis, dependendo dos modos de operação. Para detalhes, consulte Instrução PerformMode. 

 

Veja também 

Accel, CP, Find, !....! Parallel Processing, P#= (Point Assignment), PerformMode, Speed, Till, 
TMove, Tool  
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Exemplo de instrução TGo 

 

> TGo XY(100, 0, 0, 0) 'Move 100 mm na direção de X (no sistema de coordenadas da 

ferramenta) 
Function TGoTest 

 
 Speed 50 

 Accel 50, 50 

 Power High 

 

 Tool 0 

 P1 = XY(300, 300, -20, 0) 

 P2 = XY(300, 300, -20, 0) /L 

 

 Go P1 

 Print Here 

 TGo XY(0, 0, -30, 0) 

 Print Here 

 

 Go P2 

 Print Here 

 TGo XY(0, 0, -30, 0) 

 Print Here 

 

Fend 
 

[Output] 

 X: 300.000 Y: 300.000 Z: -20.000 U:  0.000 V:  0.000 W:  0.000 /R /0 

 X: 300.000 Y: 300.000 Z: -50.000 U:  0.000 V:  0.000 W:  0.000 /R /0 

 X: 300.000 Y: 300.000 Z: -20.000 U:  0.000 V:  0.000 W:  0.000 /L /0 

 X: 300.000 Y: 300.000 Z: -50.000 U:  0.000 V:  0.000 W:  0.000 /L /0 
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Instrução Till  
 

Especifica e exibe a condição de evento que, se satisfeita, completa o comando de movimento (Jump, Go, 

Move, etc.) em progresso, desacelerando e parando o robô em uma posição intermediária. 

 

Sintaxe 

Till [ eventcondition ] 
 

Parâmetros 

eventcondition Estado da entrada especificado como um disparador 

[Event] operador comparativo ( =, <>, >=, >, <, <=) [Expressão em número 
inteiro] 

As seguintes funções podem ser usadas em Event: 

Funções: Sw, In, InW, Oport, Out, OutW, MemSw, MemIn, MemInW, Ctr 

GetRobotInsideBox, GetRobotInsidePlane, Force, AIO_In, AIO_InW, 

AIO_Out, AIO_OutW 

Variáveis: Byte, Int32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, variável global 

preservada UShort, variável global, variável de módulo  

Além disso, usando os operadores abaixo, você pode especificar múltiplas condições 

de evento. 

Operador:  And, Or, Xor 

Exemplo : Till Sw(5) = On 

 Till Sw(5) = On And Till(6) = Off 

 

Descrição 

A instrução Till pode ser usada por si só ou como uma expressão de busca em uma instrução de comando de 

movimento. 
 

A condição Till deve incluir pelo menos uma das funções acima. 
 

Quando são incluídas variáveis, seus valores são computados quando se configura a condição Till. 

Recomenda-se não usar variáveis. Do contrário, a condição pode ser uma condição não pretendida. São 

permitidas múltiplas instruções Till. A condição Till mais recente será a atual até ser substituída. 
 

Quando os parâmetros são omitidos, é exibida a definição atual de Till. 
 

Notas 

Configuração de Till na energização 

Na energização, a condição Till é inicializada em Till Sw(0) = On. 

Uso de Stat ou TillOn para verificar Till 

Depois de executar um comando de movimento que usa o qualificador Till, pode haver casos em que se 

deseja verificar se a condição Till foi ou não satisfeita. Isto pode ser feito usando a função Stat ou a função 

TillOn. 

Para usar as variáveis na expressão de condição do evento 

- As variáveis disponíveis são do tipo de número inteiro (Byte, Int32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, 

UShort)  

- As variáveis de array não estão disponíveis  

- As variáveis locais não estão disponíveis  

- Se o valor de uma variável não puder cumprir a condição do evento por mais de 0,01 segundos, o sistema 

não poderá recuperar a mudança nas variáveis.  

- Até 64 podem aguardar as variáveis em um sistema (incluindo aquelas usadas nas expressões da condição 

do evento, tal como Wait). Se for mais de 64, ocorre um erro durante a construção do projeto. 

- Se você especificar Byref para uma variável em espera em qualquer chamada de função, ocorrerá um erro. 
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- Quando uma variável é incluída no membro do lado direito da expressão da condição do evento, o valor é 

calculado ao iniciar o comando de movimento. Recomendamos não usar variáveis como uma expressão em 

número inteiro para evitar criar condições não pretendidas. 

 

Veja também 

Find, Go, In, InW, Jump, MemIn, MemSw, Move, Stat, Sw, TillOn 
 

Exemplo de instrução Till 

Abaixo são mostradas algumas linhas de exemplo de programas usando a instrução Till. 

 
Till Sw(1) = Off         'Especifica a condição Till (Bit de entrada 1 desativado) 

Go P1 Till            'Parar se a condição da linha anterior for satisfeita 

Till Sw(1) = On And Sw($1) = On  'Especifica a nova condição de Till 

Move P2 Till           'Parar se a condição da linha anterior for satisfeita 

Move P5 Till Sw(10) = On     'Parar se a condição desta linha for satisfeita 
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Função TillOn 
 

Retorna o estado atual de Till. 

 

Sintaxe 

TillOn 
 

Valores de retorno 

True se a condição Till ocorreu no comando de movimento anterior usando Till. 

 

Descrição 

TillOn returna True se a condição Till ocorreu. 

 

TillOn é equivalente a ((Stat(1) And 2) <> 0). 

 

Veja também 

EStopOn, SafetyOn, Sense, Stat, Till 
 

Exemplo de função TillOn 

 
Go P0 Till Sw(1) = On 

If TillOn Then 

  Print "Till condition occurred during move to P0" 

EndIf 
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Instrução Time  
 

Exibe a hora atual. 

 

Sintaxe 

Time  
 

Descrição 

Exibe a hora atual no formato de 24 horas. 

 

Veja também 

Date, Time$ 
 

Exemplo de instrução Time 

Exemplo pela janela Command: 

 
> Time 

10:15:32 
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Função Time  
 

Retorna o tempo de operação acumulado do controlador. 

 

Sintaxe 

Time(unitSelect) 
 

Parâmetros 

unitSelect Um número inteiro na faixa de 0 a 2. Esse número inteiro especifica qual unidade de 

tempo o controlador retorna: 

0: horas 

1: minutos 

2: segundos 

 

Descrição 

Retorna o tempo de operação acumulado do controlador como um número inteiro. 

 

Veja também 

Hour 
 

Exemplo de função Time 

Abaixo estão alguns exemplos da janela Command: 

 
Function main 

  Integer h, m, s 

   

  h = Time(0)  'Armazena o tempo em horas 

  m Time(1)  'Armazena o tempo em minutos 

  s Time(2)  'Armazena o tempo em segundos 
  Print "This controller has been used:" 

  Print h, "hours, ", 

  Print m, "minutes, ", 

  Print s, "seconds" 

Fend 
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Função Time$  
 

Retorna a hora atual do sistema. 

 

Sintaxe 

Time$ 
 

Valores de retorno 

Uma string contendo a hora atual no formato de 24 horas hh:mm:ss. 

 

Veja também 

Date, Date$, Time 
 

Exemplo de função Time$ 

 
Print "The current time is: ", Time$ 
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Instrução TLClr 
 

Apaga (elimina a definição) um sistema de coordenadas da ferramenta. 

 

Sintaxe 

TLClr toolNumber 
 

Parâmetros 

toolNumber Expressão em número inteiro que representa qual das 3 ferramentas deve ser apagada 

(eliminada a definição).  

(A Ferramenta 0 é a ferramenta padrão e não pode ser apagada). 

 

Descrição 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador. 

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando. A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil. Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Veja também 

Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLSet 
 

Exemplo de instrução TLClr 

 
TLClr 1 
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Função TLDef 
 

Retorna o estado de definição da ferramenta. 

 

Sintaxe 

TLDef (toolNumber) 
 

Parâmetros 

toolNumber Expressão em número inteiro que representa de qual ferramenta deve ser retornado o 

estado. 

 

Valores de retorno 

True se a ferramenta especificada foi definida, do contrário, False. 

 

Veja também 

Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLClr, TLSet 
 

Exemplo de função TLDef 

 
Function DisplayToolDef(toolNum As Integer) 

 

  If TlDef(toolNum) = False Then 

   Print "Tool ", toolNum, "is not defined" 

  Else 

   Print "Tool ", toolNum, ": ", 

   Print TlSet(toolNum) 

  EndIf 

Fend 
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Instrução TLSet  
 

Define ou exibe um sistema de coordenadas da ferramenta. 

 

Sintaxe 

(1) TLSet toolNum, toolDefPoint 
(2) TLSet toolNum 
(3) TLSet 

 

Parâmetros 

toolNum Número inteiro de 1 a 15 que representa qual das 15 ferramenta definir. (A Ferramenta 0 é 

a ferramenta padrão e não pode ser modificada). 

toolDefPoint Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto ou expressão de ponto. 

 

Valores de retorno 

Quando os parâmetros são omitidos, exibe todas as definições de TLSet. 

Quando somente o número da ferramenta é especificado, exibe a definição de TLSet especificada. 

 

Descrição 

Define os sistemas de coordenadas da ferramenta da Ferramenta 1, Ferramenta 2 ou Ferramenta 3 

especificando a origem do sistema de coordenadas da ferramenta e o ângulo de rotação em relação ao sistema 

de coordenadas da Ferramenta 0 (Sistema de coordenadas da mão). 

 
TLSet 1, XY(50,100,-20,30) 

 

TLSet 2, P10 +X(20) 

 
Neste caso, os valores das coordenadas do P10 são usados como referência e 20 é adicionado ao valor de X. 

Os números dos atributos do braço e do sistema de coordenadas local são ignorados. 

 

 TLSET 1, XY(100, 60, -20, 30) 

Ângulo de rotação (c mostrado na próxima 
figura) 

Posição para o eixo Z 

Posição para o eixo Y (b mostrado na 
próxima figura) 

Posição para o eixo X (a mostrado na 
próxima figura) 

Número do sistema de coordenadas da 
ferramenta  
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TLSet para robôs de 6 eixos 

A origem da Ferramenta 0 é o lado do flange da sexta articulação. Quando todas as articulações estão na 

posição 0 graus, o eixo X do sistema de coordenadas da Ferramenta 0 fica alinhado ao eixo Z do sistema de 

coordenadas do robô, o eixo Y fica alinhado ao eixo X do sistema de coordenadas do robô e o eixo Z fica 

perpendicular à face do flange e alinhado ao eixo Y do sistema de coordenadas do robô, como é mostrado na 

figura abaixo: 
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Os sistemas de coordenadas da Ferramenta 0 são definidos para robôs montados no teto e na parede, como é 

mostrado nas figuras abaixo. 

  

TLSet para robôs da série N 

Quando todas as articulações estão na posição 0 grau, o eixo X do sistema de coordenadas da Ferramenta 0 

fica alinhado ao eixo X do sistema de coordenadas do robô, o eixo Y fica alinhado ao eixo Y do sistema de 

coordenadas do robô e o eixo Z fica e alinhado ao eixo Z do sistema de coordenadas do robô, como é mostrado 

na figura abaixo: 
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Os sistemas de coordenadas da Ferramenta 0 são definidos para robôs montados no teto e na parede, como 

é mostrado nas figuras abaixo. 

 
 

Descrição 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados em cartão de memória compact flash no controlador. 

Portanto, a gravação no compact flash ocorre ao executar este comando. A gravação frequente no compact 

flash afeta sua vida útil. Recomendamos usar este comando o mínimo possível. 

 

Nota 

Os valores de TLSet são mantidos 

Os valores de TLSet são preservados. Use TLClr para apagar a definição de uma ferramenta.  

 

Veja também 

Tool, Arm, ArmSet, TLClr 

 

Exemplo de instrução TLSet 

O exemplo abaixo mostra um bom teste que pode ser feito pela janela Command para ajudar a entender a 

diferença entre o movimento quando há uma ferramenta definida e quando não há nenhuma ferramenta 

definida. 

 
> TLSet 1, XY(100, 0, 0, 0) 'Define o sistema de coordenadas da ferramenta para a 

Ferramenta 1 (mais 100 mm 

               ' na direção x a partir do sistema de coordenadas da mão) 

> Tool 1           'Seleciona a Ferramenta 1 definida por TLSet 

> TGo P1           'Coloca a posição da ponta da Ferramenta 1 em P1 

> Tool 0           'Diz ao robô para não usar nenhuma ferramenta para o movimento futuro 

> Go P1           'Posiciona o centro da articulação U em P1 
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Função TLSet  
 

Retorna um ponto contendo a definição de ferramenta para a ferramenta especificada. 

 

Sintaxe 

TLSet(toolNumber) 
 

Parâmetros 

toolNumber Expressão em número inteiro que representa o número da ferramenta que se deseja 

obter. 

 

Valores de retorno 

Um ponto contendo a definição da ferramenta. 

 

Veja também 

Instrução TLSet 
 

Exemplo de função TLSet 

 
P1 = TLSet(1) 
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Instrução TMOut  
 

Especifica o número de segundos que se deve aguardar para que a condição especificada com a instrução 

Wait se realize antes de emitir um erro de tempo esgotado (error 2280).  

 

Sintaxe 

TMOut seconds 
 

Parâmetros 

seconds Expressão real representando o número de segundos até ocorrer o fim do tempo limite.  

A faixa válida é 0 a 2147483 segundos em intervalos de 1 segundo. 

 

Descrição 

TMOut define a quantidade de tempo que deve ser aguardado (quando se usa a instrução Wait) até ser emitido 

um erro de tempo esgotado. Se for especificado um tempo limite de 0 segundos, então o tempo limite fica 

efetivamente desativado. Neste caso, a instrução Wait aguarda indefinidamente que a condição especificada 

seja satisfeita. 

 

O valor inicial padrão para TMOut é 0. 

 

Veja também 

In, MemSw, OnErr, Sw, TW, Wait 
 

Exemplo de instrução TMOut 

 
TMOut 5 

Wait MemSw(0) = On 
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Instrução TMove 
 

Executa um movimento relativo de interpolação linear no sistema de coordenadas da ferramenta atual 

 

Sintaxe 

TMove destination [ROT] [CP] [ searchExpr ] [ !...! ] [SYNC] 
 

Parâmetros 

destination  O destino alvo do movimento usando uma expressão de ponto. 

ROT Opcional. Decide a velocidade/aceleração/desaceleração em favor da rotação da 

ferramenta. 

CP Opcional. Especifica o movimento de percurso contínuo. 

searchExpr Opcional. Uma expressão Till ou Find. 

Till | Find 
Till Sw(expr) = {On | Off} 
Find Sw(expr) = {On | Off} 

!...! Opcional. As instruções de processamento paralelo podem ser adicionadas para 

executar a I/O e outros comandos durante o movimento. 

SYNC Reserva um comando de movimento. O robô não se movimentará até que 

SyncRobots seja executado.  

 

Descrição 

Executa um movimento relativo de interpolação linear no sistema de coordenadas da ferramenta atual. 

 

Os atributos de orientação do braço especificados na expressão de ponto destination são ignorados. O 

manipulador mantém os atributos de orientação do braço atuais. No entanto, para um manipulador de 6 eixos 

(incluindo a série N), os atributos de orientação do braço são automaticamente mudados de modo que a 

distância de deslocamento da articulação seja a menor possível. Isto é equivalente a especificar o parâmetro 

modificador LJM para a instrução Move. Portanto, se você quiser mudar a orientação do braço em mais de 

180 graus, execute-a várias vezes. 

 

A instrução TMove usa o valor da velocidade de SpeedS e os valores de aceleração e desaceleração de 

AccelS. Consulte Uso de TMove com CP abaixo sobre a relação entre a velocidade/aceleração e a 

aceleração/desaceleração. Se, no entanto, for usado o parâmetro modificador ROT, TMove usa o valor da 

velocidade de SpeedR e os valores de aceleração e desaceleração de AccelR. Nesse caso, o valor da 

velocidade de SpeedS e os valores de aceleração e desaceleração de AccelS não terão efeito.  

 

Normalmente, quando a distância do movimento é 0 e apenas a orientação da ferramenta é mudada, ocorrerá 

um erro. Contudo, usando o parâmetro ROT e dando prioridade à aceleração e à desaceleração da rotação da 

ferramenta, é possível realizar o movimento sem ocorrer um erro. Quando não há alteração na orientação 

com o parâmetro modificador ROT e a distância do movimento não é 0, ocorrerá um erro. 

 

Ocorrerá também um erro quando a rotação da ferramenta for grande em comparação com a distância do 

movimento e quando a velocidade da rotação exceder a velocidade especificada do manipulador. Neste caso, 

reduza a velocidade ou acrescente o parâmetro modificador ROT para dar prioridade à 

velocidade/aceleração/desaceleração rotacional.  

 

O modificador Till é usado para completar o TMove desacelerando e parando o robô em uma posição de 

deslocamento intermediária se a condição Till atual for satisfeita. 

 

O modificador Find é usado para armazenar um ponto em FindPos quando a condição Find se torna 

verdadeira durante o movimento. 

 

Quando o processamento paralelo é usado, é possível executar outros processamentos em paralelo com o 

comando de movimento.   
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Nota 

Uso de TMove com CP 

O parâmetro CP faz com que o braço se movimente até o destino sem desacelerar ou parar no ponto definido 

por destination. Isto é feito para permitir que o usuário encadeie uma série de instruções de movimento para 

fazer com que o braço se mova ao longo de um percurso contínuo mantendo ao mesmo tempo uma velocidade 

especificada durante todo o movimento. A instrução TMove sem CP sempre faz com que o braço desacelere 

até parar antes de chegar ao ponto de destination. 

 

Veja também 

AccelS, CP, Find, !....! Parallel Processing, Point Assignment, SpeedS, TGo, Till, Tool 
 

Exemplo de instrução TMove 

 

> TMove XY(100, 0, 0, 0)'Move 100 mm na direção X (no sistema de coordenadas da 

ferramenta) 
Function TMoveTest 

 

 Speed 50 

 Accel 50, 50 

 SpeedS 100 

 AccelS 1000, 1000 

 Power High 

 

 Tool 0 

 P1 = XY(300, 300, -20, 0) 

 P2 = XY(300, 300, -20, 0) /L 

 

 Go P1 

 Print Here 

 TMove XY(0, 0, -30, 0) 

 Print Here 

 

 Go P2 

 Print Here 

 TMove XY(0, 0, -30, 0) 

 Print Here 

 

Fend 

 
[Output] 

 X: 300.000 Y: 300.000 Z: -20.000 U:  0.000 V:  0.000 W:  0.000 /R /0 

 X: 300.000 Y: 300.000 Z: -50.000 U:  0.000 V:  0.000 W:  0.000 /R /0 

 X: 300.000 Y: 300.000 Z: -20.000 U:  0.000 V:  0.000 W:  0.000 /L /0 

 X: 300.000 Y: 300.000 Z: -50.000 U:  0.000 V:  0.000 W:  0.000 /L /0 
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Função Tmr  
 

A função Tmr retorna a quantidade de tempo transcorrido em segundos desde que o temporizador foi 

iniciado. 

 

Sintaxe 

Tmr(timerNumber) 
 

Parâmetros 

timerNumber Expressão em número inteiro representando em qual dos 64 temporizadores o tempo 

deve ser verificado. (0 a 63) 

 

Valores de retorno 

O tempo transcorrido do temporizador especificado em um número real em segundos. A faixa válida é de 0 

a aprox. 1,7E +31. A resolução do temporizador é 0,001 segundos. 

 

Descrição 

Retorna o tempo transcorrido em segundos desde que o temporizador especificado foi iniciado. 

Diferentemente da função ElapsedTime, a função Tmr conta o tempo enquanto o programa fica suspenso. 

 

Os temporizadores são restaurados com TmReset. 

 
Real overhead 

 

TmReset 0 

overHead = Tmr(0) 

 

Veja também 

Função ElapsedTime, TmReset 
 

Exemplo de função Tmr 

 

TmReset 0       'Restaura o Temporizador 0 

For i = 1 To 10   'Executa a operação 10 vezes 
  GoSub Cycle 

Next 

Print Tmr(0) / 10  'Calcula e exibe o tempo de ciclo 
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Instrução TmReset  
 

Restaura os temporizadores utilizados pela função Tmr. 

 

Sintaxe 

TmReset timerNumber 
 

Parâmetros 

timerNumber Expressão em número inteiro representando qual dos 64 temporizadores deve ser 

restaurado. (0 a 63) 

 

Descrição 

Restaura e inicia o temporizador especificado por timerNumber. 

 

Use a função Tmr para obter o tempo transcorrido para um temporizador específico. 

 

Veja também 

Tmr 
 

Exemplo de instrução TmReset 

 

TmReset 0     'Restaura o Temporizador 0 

For i = 1 To 10  'Executa a operação 10 vezes 
  GoSub CYL 

Next 

Print Tmr(0)/10  'Calcula e exibe o tempo de ciclo 
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Instrução Toff  
 

Desativa a exibição da linha de execução na tela LCD. 

 

Sintaxe 

Toff 
 

Descrição 

A linha de execução não será exibida na tela LCD. 

 

Veja também 

Ton 
 

Exemplo de instrução Toff 

 
Function main 

 Ton MyTask 

... 

 Toff 

Fend 
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Instrução Ton  
 

Especifica uma tarefa que mostra uma linha de execução na tela LCD. 

 

Sintaxe 

Ton taskIdentifier  
Ton 

 

Parâmetros 

taskIdentifier Nome da tarefa ou expressão em número inteiro representando o número da tarefa. 

O nome da tarefa é o nome de uma função usada em uma instrução Xqt ou uma 

função iniciada pela janela Run ou pela janela Operator. 

 

A faixa de números da tarefa é: 

Tarefas normais: 1 a 32  

 

Descrição 

A linha de execução da tarefa 1 é exibida no estado inicial. 

A instrução Ton exibe a linha de execução da tarefa especificada na tela LCD. 

Quando taskIdentifier é omitido, a linha de execução da tarefa com a execução da instrução Ton é exibida na 

tela LCD. 

 

Veja também 

Toff 
 

Exemplo de instrução Ton 

 
Function main 

 Ton MyTask 

... 

 Toff 

Fend 
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Instrução Tool  
 

Seleciona ou exibe a ferramenta atual. 

 

Sintaxe 

(1) Tool  toolNumber 
(2) Tool  

 

Parâmetros 

toolNumber Opcional. Expressão em número inteiro de 0 a 15 que representa qual das 16 definições de 

ferramenta usar com as instruções de movimento subsequentes. 

 

Valores de retorno 

Exibe a ferramenta atual quando usada sem parâmetros. 

 

Descrição 

Tool seleciona a ferramenta especificada pelo número da ferramenta (toolNum). Quando o número da 

ferramenta é “0”, nenhuma ferramenta é selecionada e todos os movimentos são realizados em relação ao 

centro da articulação do atuador da extremidade. No entanto, quando a entrada de Tool 1, 2 ou 3 é selecionada, 

o movimento é realizado em relação à extremidade da ferramenta conforme definido com a definição da 

ferramenta. 

 

Nota 

Desligamento da energia e seu efeito na seleção da ferramenta 

O desligamento da energia principal não muda a seleção do sistema de coordenadas da ferramenta.  

 

Vida útil do cartão de memória Compact Flash 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados no cartão de memória compact flash no controlador. 

Portanto, a gravação no cartão de memória compact flash ocorre ao executar este comando. A gravação 

frequente no cartão de memória compact flash afeta sua vida útil. Recomendamos usar este comando o 

mínimo possível. 

 

 

Veja também 

TGo, TLSet, Tmove 
 

Exemplo de instrução Tool 

O exemplo abaixo mostra um bom teste que pode ser feito pela janela Command para ajudar a entender a 

diferença entre o movimento quando há uma ferramenta definida e quando não há nenhuma ferramenta 

definida. 

 

>tlset 1, 100, 0, 0, 0 'Define o sistema de coordenadas da ferramenta para a Ferramenta  

             '1 (mais 100 mm na direção x a partir do sistema de coordenadas da mão) 

>tool 1           'Seleciona a Ferramenta 1 definida por TLSet 

>tgo p1         'Coloca a posição da ponta da Ferramenta 1 em P1 

>tool 0           'Diz ao robô para não usar nenhuma ferramenta para o movimento futuro 

> go P1           'Posiciona o centro da articulação U em P1 
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Função Tool  
 

Retorna o número da ferramenta atual. 

 

Sintaxe 

Tool 
 

Valores de retorno 

Número inteiro contendo o número da ferramenta atual. 

 

Veja também 

Instrução Tool 
 

Exemplo de função Tool 

 
Integer savTool 

 
savTool = Tool 

Tool 2 

Go P1 

Tool savTool 
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Instrução Trap (disparador definido pelo usuário) 
 

Define as interrupções e o que deve acontecer quando elas ocorrem. 

Com a instrução Trap, é possível saltar para rótulos ou funções de chamada quando o evento ocorre.  

A instrução Trap tem 2 tipos, conforme abaixo: 

- 4 interrupções ocasionadas pelo estado de entrada definido pelo usuário  

- 7 interrupções ocasionadas pelo estado do sistema   

A interrupção com disparador definido pelo usuário é explicada aqui. 

 

Sintaxe 

Trap trapNumber, eventCondition GoTo label 
Trap trapNumber, eventCondition Call funcname 
Trap trapNumber, eventCondition Xqt funcname 
Trap trapNumber 

 

Parâmetros 

trapNumber Número inteiro de 1 a 4 que representa qual dos 4 números de Trap usar. 

(O SPEL+ aceita até 4 interrupções Trap ativas ao mesmo tempo). 

eventCondition Estado da entrada especificado como um disparador 

[Event] operador comparativo ( =, <>, >=, >, <, <=) [Expressão em número 
inteiro] 

As seguintes funções podem ser usadas em Event: 

Funções: Sw, In, InW, Oport, Out, OutW, MemSw, MemIn, MemInW, Ctr, 

GetRobotInsideBox, GetRobotInsidePlane, AIO_In, AIO_InW, 

AIO_Out, AIO_OutW 

Variáveis: Byte, Int32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, variável global 

preservada UShort, variável Global, variável de módulo. Além disso, 

usando os operadores a seguir, você pode especificar múltiplas 

condições de evento. 

Operador:  And, Or, Xor 

Exemplo : Trap 1, Sw(5) = On Call, TrapFunc 

 Trap 1, Sw(5) = On And Till(6) = Off, Call TrapFunc 

label O rótulo para onde a execução do programa deve ser transferida quando a condição 

Trap for satisfeita. 

funcName A função especificada por Call ou Xqt que é executada quando a condição Trap é 

satisfeita. 

A função com argumento não pode ser especificada. 

 

Descrição 

A instrução Trap executa o processamento da interrupção especificada por GoTo, Call ou Xqt quando a 

condição especificada é satisfeita. 

A condição Trap deve incluir pelo menos uma das funções acima. 

Quando são incluídas variáveis na condição Trap, seus valores são computados quando a condição Trap é 

configurada. Recomenda-se não usar variáveis. Do contrário, a condição pode ser uma condição não 

pretendida. 

Uma vez executado o processo de interrupção, a configuração de Trap é apagada. Se o mesmo processo de 

interrupção for necessário, a instrução Trap deve ser executada novamente. 

 
Para cancelar uma configuração de Trap, simplesmente execute a instrução Trap somente com o parâmetro 

trapNumber. P. ex., “Trap 3” cancela Trap no 3. 

Quando a função que executou Trap GoTo termina (ou é encerrada), a instrução Trap Goto será cancelada 

automaticamente. 

Quando a tarefa declarada termina, Trap Call será cancelada.  
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Trap Xqt será cancelada quando todas as tarefas tiverem terminado. 

 

 
Se for especificado GoTo 
Na tarefa definida para Trap, o comando que está sendo executado será processado conforme descrito 

abaixo. Em seguida, o controle ramifica para o rótulo especificado. 

- Qualquer movimento do braço será imediatamente pausado 

- O estado de espera pelos comandos Wait ou Input será descontinuado 

- Todos os outros comandos completarão a execução antes que o controle seja ramificado 

 
Se for especificado Call 
Depois de executar o mesmo processo que o descrito para GoTo acima, então o controle ramifica para o 

número de linha ou rótulo especificado. 

Uma vez finalizada a função, a execução do programa retorna para a próxima instrução após a instrução onde 

ocorreu a interrupção do programa. As instruções Call não podem ser usadas na função de processamento de 

Trap. 

Quando ocorre um erro na função de processamento da interrupção, o tratamento do erro com OnErr será 

inválido e um erro ocorrerá. 

 
Se for especificado Xqt 
O controle do programa executa a função especificada como uma tarefa de processamento de interrupção. 

Neste caso, a tarefa que executa o comando Trap não aguardará que a função Trap termine e continuará a ser 

executada. 

Não é possível executar uma tarefa com uma instrução Xqt através de uma tarefa de processamento de 

interrupção.  

Notas 

Para o usuário do EPSON RC+4.x 

A função Trap Call do EPSON RC+ 4.x ou anterior foi substituída por Trap Xqt no EPSON RC+ 7.0.  

A função Trap GoSub do EPSON RC+ 4.x ou anterior foi removida no EPSON RC+ 7.0. Em seu lugar, use 

Trap Call.  

Para usar as variáveis na expressão da condição do evento 

- As variáveis disponíveis são do tipo de número inteiro (Byte, Int32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, 

UShort)  

- As variáveis de array não estão disponíveis  

- As variáveis locais não estão disponíveis  

- Se o valor de uma variável não puder cumprir a condição do evento por mais de 0,01 segundos, o sistema 

não poderá recuperar a mudança nas variáveis.  

- Até 64 podem aguardar as variáveis em um sistema (incluindo aquelas usadas nas expressões da condição 

do evento, tal como Wait). Se for mais de 64, ocorre um erro durante a construção do projeto. 

- Se você especificar Byref para uma variável em espera em qualquer chamada de função, ocorrerá um erro. 

- Quando uma variável é incluída no membro do lado direito da expressão da condição do evento, o valor é 

calculado ao configurar a condição Trap. Recomendamos não usar variáveis como uma expressão em 

número inteiro para evitar criar condições não pretendidas. 

 

Veja também 

Call, GoTo, Xqt 
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Exemplo de instrução Trap 

<Exemplo 1> Processo de erro definido pelo usuário 
A entrada Sw(0) é considerada como uma entrada de erro definida pelo usuário. 
 

Function Main 

  Trap 1, Sw(0)= On GoTo EHandle ' Define Trap 
 . 

 . 

 . 

EHandle: 

  On 31  'Signal tower lights  

  OpenCom #1 

  Print #1, "Error is issued" 

  CloseCom #1 

Fend 

 

<Exemplo 2> Uso como multitarefa 
 

Function Main 

  Trap 2, MemSw(0) = On Or MemSw(1) = On Call Feeder 

 . 

 . 

 . 

Fend 

. 

 

Function Feeder 

 Select TRUE 

  Case MemSw(0) = On 

   MemOff 0 

   On 2 

  Case MemSw(1) = On 

   MemOff 1 

   On 3 

 Send 

 

 ' Volta a armar a interrupção para o próximo ciclo  
 Trap 2, MemSw(0) = On Or MemSw(1) = On Call Feeder 

Fend 

 

<Exemplo 3> Uso da variável global como condição do evento 
 

Global Integer gi 
 
Function main 
 Trap 1, gi = 5 GoTo THandle 
 Xqt sub 
 Wait 100 
 Exit Function 
  
THandle: 
 Print "IN Trap ", gi 
 
Fend 
 
Function sub 
 For gi = 0 To 10 
  Print gi 
  Wait 0.5 
 Next 

Fend 
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Instrução Trap (disparador de estado do sistema) 
 

Define as interrupções e o que deve acontecer quando elas ocorrem. 

Com a instrução Trap, é possível saltar para rótulos ou funções de chamada quando o evento ocorre.  

A instrução Trap tem 2 tipos, conforme abaixo: 

- 4 interrupções ocasionadas pelo estado de entrada definido pelo usuário  

- 7 interrupções ocasionadas pelo estado do sistema   

A interrupção com disparadores de estado do sistema é explicada aqui. 
 

Sintaxe 

Trap {Emergency | Error | Pause | SGOpen | SGClose | Abort | Finish } Xqt funcname 
Trap {Emergency | Error | Pause | SGOpen | SGClose | Abort | Finish } 

 

Parâmetros 

Emergency No estado de parada de emergência, executa a função especificada.  

Error No estado de erro, executa a função especificada.  

Pause No estado de pausa, executa a função especificada.  

SGOpen Quando a proteção de segurança está aberta, executa a função especificada.  

SGClose Quando a proteção de segurança está fechada, executa a função especificada.  

Abort Quando todas as tarefas, exceto as tarefas em segundo plano são paradas (tal como quando 

se executa uma instrução correspondente a Abort All ou o botão Pause é pressionado) pelo 

usuário ou o sistema, executa a função especificada.  

Finish Quando todas as tarefas, exceto as tarefas em segundo plano, são completadas, executa a 

função especificada. Não pode ser executada na condição que executa Trap Abort.  

funcname Função da tarefa de processamento de interrupção para a qual Xqt é executado quando o 

estado do sistema é completado. 

Funções com argumento não podem ser especificadas. 

No entanto, três parâmetros podem ser especificados se for especificado “Error” para o 

parâmetro. 

Nota 

A função Trap *** Call do EPSON RC +4. X ou anterior foi substituída por Trap *** Xqt no EPSON RC+ 7.0. 
 

Descrição 

Quando o estado do sistema é completado, a tarefa de processamento da interrupção especificada é executada.  
 
Mesmo se você executar uma tarefa de processamento de interrupção, as configurações de Trap não podem ser 

apagadas.  

Para apagar a configuração de Trap, omita funcname e execute a instrução Trap.  

Exemplo: Trap Emergency apaga Trap Emergency 

Depois que todas as tarefas normais são completadas e o controlador fica no estado Ready, todas as configurações 

de Trap são apagadas.  
 

Não é possível executar mais tarefas usando Xqt através do processamento de interrupção. 
 

 
CUIDADO 

■ Sinalizador Forced 

Você pode ativar/desativar as saídas de I/O mesmo no estado de parada de 
emergência, no estado de abertura da proteção de segurança, no modo Teach ou 
no estado de erro, especificando o sinalizador Forced para a instrução de saída de 
I/O tal como as instruções On e Off.  

NÃO conecte os dispositivos externos que podem mover máquinas, tal como os 
atuadores, à saída de I/O que especifica o sinalizador Forced. Isso é extremamente 
perigoso e pode levar os dispositivos externos a se moverem no estado de parada 
de emergência, no estado de abertura da proteção de segurança, no modo Teach 
ou no estado de erro.  

Supõem-se que as saídas de I/O que especificam o sinalizador Forced estejam 
conectadas com um dispositivo externo tal como um LED de exibição do estado, 
que não pode mover máquinas. 
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Se for especificado Emergency 
Quando a parada de emergência é ativada, a função especificada é executada no atributo da tarefa 

NoEmgAbort. 

Os comandos executáveis através das tarefas de processamento de interrupção podem executar a tarefa 

NoEmgAbort. 

Quando o processamento de interrupção da parada de emergência for completado, termine a tarefa 

prontamente. Caso contrário, o controlador não poderá estar no estado Ready. Não é possível restabelecer 

a parada de emergência automaticamente executando o comando Reset através da tarefa de 

processamento de interrupção. 

Quando a tarefa executa a ativação/desativação da I/O através da tarefa de processamento de interrupção, 

desmarque a caixa [Outputs off during emergency stop] na página [Controller]-[Preferences]. Se essa 

caixa de seleção estiver marcada, a ordem de execução do desligamento pelo controlador e a ligação 

usando a tarefa não será garantida.  
 

Se for especificado Error 
Quando o Erro é ativado, a função especificada é executada no atributo da tarefa NoEmgAbort. 

Os comandos executáveis através das tarefas de processamento de interrupção podem executar a tarefa 

NoEmgAbort. 

Quando o processamento de interrupção da parada de emergência for completado, termine a tarefa 

prontamente. Caso contrário, o controlador não poderá estar no estado Ready.  

Os três parâmetros que podem ser omitidos (errNumber, robotNumber, jointNumber) podem ser 

especificados na função do usuário. Se quiser usar esses parâmetros, adicione três parâmetros de números 

inteiros byval à função de interrupção. 

Se ocorrer um erro de movimento, errNumber, robotNumber e jointNumber são definidos. 

Se ocorrer um erro que não seja de movimento, será definido ’0’ para robotNumber e jointNumber. 
 

Se for especificado Pause 
Quando a Pausa é ativada, a função especificada é executada no atributo da tarefa NoEmgAbort. 
 

Se for especificado SGOpen 
Quando a proteção de segurança está aberta, a função especificada é executada no atributo da tarefa 

NoEmgAbort. 
 

Se for especificado SGClose 
Quando a proteção de segurança está fechada, a função especificada é executada no atributo da tarefa 

NoEmgAbort. 

Se você executar a instrução Cont através das tarefas de processamento de interrupção, ocorre um erro. 
 

Se for especificado Abort 

Quando todas as tarefas, exceto as tarefas em segundo plano são paradas (tal como quando se executa 

uma instrução correspondente a Abort All ou o botão Pause é pressionado) pelo usuário ou o sistema, a 

função especificada é executada no atributo NoPause. 

Quando o processamento de interrupção da pausa for completado, termine a tarefa prontamente. Caso 

contrário, o controlador não poderá estar no estado Ready. Embora a tarefa executada com Trap Abort 

tenha um erro, a tarefa de processamento de Trap Error não é executada.  

Se as instruções Shutdown ou Restart forem abortadas, as tarefas de processamento de Trap Abort ou de 

Trap Finish não são executadas.  
 

Se for especificado Finish 

Quando todas as tarefas, exceto as tarefas em segundo plano são paradas (tal como quando se executa 

uma instrução correspondente a Abort All ou o botão Pause é pressionado) pelo usuário ou o sistema, a 

função especificada é executada no atributo NoPause. Não pode ser executada na condição que executa 

a tarefa de processamento de Trap Abort.  

Quando o encerramento e o processamento de interrupção forem completados, termine as tarefas 

prontamente. Caso contrário, o controlador não poderá estar no estado Ready.  
 

 

Veja também 

Era, Erl, Err, Ert, ErrMsg$, OnErr, Reset, Restart, SysErr, Xqt 
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Exemplo de instrução Trap 

Function main 

  : 

 Trap Error Xqt suberr 

  : 

Fend 
 

Function suberr 

 Print "Error =", Err 

 On ErrorSwitch 

Fend 

 
Function main 

 

 Trap Error Xqt trapError 

 

FEnd 

 

 

Function trapError(errNum As Integer, robotNum As Integer, jointNum 

As Integer) 

Print “error number = “, errNum 

Print “robot number = “, robotNum 

Print “joint number = “, jointNum 

If Ert = 0 Then 

 Print “system error” 

Else 

 Print “task error” 

 Print “function = “, Erf$(Ert) 

 Print “line number = “, Erl(Ert) 

EndIf 

FEnd 
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Função Trim$ 
 

Retorna uma string igual à especificada sem espaços iniciais ou finais. 

 

Sintaxe 

Trim$(string) 
 

Parâmetros 

string  Expressão em string. 

 

Valores de retorno 

String especificada com espaços iniciais e finais removidos. 

 

Veja também 

LTrim$, RTrim$ 
 

Exemplo de função Trim$ 

 
str$ = "Data" 

str$ = Trim$(str$) ' str$ = "data" 
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Função TW  
 

Retorna o estado dos comandos Wait, WaitNet e WaitSig. 

 

Sintaxe 

TW 
 

Valores de retorno 

Retorna False se a condição Wait for satisfeita dentro do intervalo de tempo. 

Retorna True se o intervalo de tempo já transcorreu. 

 

Descrição 

A função Timer Wait TW retorna o estado da condição Wait precedente com o intervalo de tempo com False 

(a condição Wait foi satisfeita) ou True (o intervalo de tempo já transcorreu). 

 

Veja também 

TMOut, Wait 
 

Exemplo de função TW 

 

Wait Sw(0) = On, 5  'Aguarda até 5 segundos para a ativação do bit de entrada 0 
If TW = True Then  

  Print “Time Up”  'Exibe “Time UP” após 5 segundos  
EndIf 
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Função UBound  
 

Retorna a maior subscript disponível para a dimensão indicada de um array. 

 

Sintaxe 

UBound (arrayName [, dimension]) 
 

Parâmetros 

arrayName Nome da variável em array; segue as convenções de nomenclatura de variável padrão. 

dimension Opcional. Expressão em número inteiro indicando de qual dimensão o limite superior 

é retornado. Use 1 para a primeira dimensão, 2 para a segunda e 3 para a terceira. Se 

dimension for omitido, 1 é assumido. 

 

Veja também 

Redim 
 

Exemplo de função UBound 

 
Integer i, a(10) 

 

For i=0 to UBound(a) 

  a(i) = i 

Next 
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Instrução UByte 
 

Declara variáveis do tipo UByte. (tipo de variável sem sinal, tamanho: 2 bytes). 

 

Sintaxe 

UByte varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar como do tipo UByte. 

subscripts Opcional. As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões. A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

UByte é usado para declarar variáveis como do tipo UByte. As variáveis do tipo UByte podem conter valores 

de 0 a 255. As variáveis locais devem ser declaradas no início de uma função. As variáveis globais e de 

módulo devem ser declaradas fora das funções. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UInt32, UInt64, 
UShort 
 

Exemplo de instrução UByte 

O exemplo abaixo mostra um programa simples que declara algumas variáveis como do tipo UByte e atribui 

valores às variáveis. 

O programa monitora se o bit superior de “test_ok” é 1 ou 0. O resultado será exibido na tela. (Como o valor 

15 é atribuído à variável, o bit com valor mais alto de “test_ok” é sempre definido neste exemplo). 

 
Function Test 

  UByte A(10)     'Array de uma dimensão do tipo UByte 

  UByte B(10, 10)   'Array de duas dimensões do tipo UByte 

  UByte C(5, 5, 5)  'Array de três dimensões do tipo UByte 
  UByte test_ok 

  test_ok = 15 

  Print "Initial Value of test_ok = ", test_ok 

  test_ok = (test_ok And 8) 

  If test_ok <> 8 Then 

    Print "test_ok high bit is ON" 

  Else 

    Print "test_ok high bit is OFF" 

  EndIf 

Fend 
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Função UCase$ 
 

Retorna uma string que foi convertida para maiúsculas. 

 

Sintaxe 

UCase$ (string) 
 

Parâmetros 

string  Expressão em string. 

 

Valores de retorno 

A string convertida para maiúsculas. 

 

Veja também 

LCase$, LTrim$, Trim$, RTrim$ 
 

Exemplo de função UCase$ 

 
str$ = "Data" 

str$ = UCase$(str$) ' str$ = "DATA" 
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Instrução UInt32 
 

Declara variáveis do tipo UInt32. (variável de número inteiro de 4 bytes sem sinal). 
 

Sintaxe 

UInt32 varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar. 

subscripts Opcional. As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões. A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 

 

Descrição 

UInt32 é usado para declarar variáveis como do tipo de número inteiro As variáveis do tipo número inteiro 

podem conter valores de 0 a 4294967295. As variáveis locais devem ser declaradas no início de uma função. 

As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt64, 
UShort 

 

Exemplo de instrução UInt32 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis como do tipo de número 

inteiro usando UInt32. 

 
Function uint32test 

  UInt32 A(10)     'Array de uma dimensão do tipo UInt32 

  UInt32 B(10, 10)   'Array de duas dimensões do tipo UInt32  

  UInt32 C(5, 5, 5)  'Array de três dimensões do tipo UInt32  
  UInt32 var1, arrayvar(10) 

  Integer i 

  Print "Please enter an Integer Number" 

  Input var1 

  Print "The Integer variable var1 = ", var1 

  For i = 1 To 5 

    Print "Please enter an Integer Number" 

    Input arrayvar(i) 

    Print "Value Entered was ", arrayvar(i) 

  Next i 

Fend 

  



Instrução UInt64 

 

738 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Instrução UInt64 
 

Declara variáveis do tipo Uint64. (variável de número inteiro de 8 bytes sem sinal). 
 

Sintaxe 

Uint64 varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar. 

subscripts Opcional. As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões. A sintaxe das subscripts é a seguinte. 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

UInt64 é usado para declarar variáveis como do tipo de número inteiro. As variáveis do tipo número inteiro 

podem conter valores de 0 a 18446744073709551615. As variáveis locais devem ser declaradas no início de 

uma função. As variáveis globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, 
UShort 

 

Exemplo de instrução UInt64 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis como do tipo de número 

inteiro usando UInt64. 

 
Function uint64test 

  UInt64 A(10)     'Array de uma dimensão do tipo UInt64 

  UInt64 B(10, 10)   'Array de duas dimensões do tipo UInt64  

  UInt64 C(5, 5, 5)  'Array de três dimensões do tipo UInt64  
  UInt64 var1, arrayvar(10) 

  Integer i 

  Print "Please enter an Integer Number" 

  Input var1 

  Print "The Integer variable var1 = ", var1 

  For i = 1 To 5 

    Print "Please enter an Integer Number" 

    Input arrayvar(i) 

    Print "Value Entered was ", arrayvar(i) 

  Next i 

Fend 
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Instrução UOpen 
 

Abre um arquivo para acesso de leitura/gravação. 
 

Sintaxe 

UOpen fileName As #fileNumber 
 . 
 . 

Close #fileNumber 
 

Parâmetros 

fileName Expressão em string que especifica o caminho e o nome de arquivo. 

Se o caminho for omitido, o arquivo no diretório atual é especificado 

Veja ChDisk para obter detalhes. 

fileNumber Expressão em número inteiro que representa valores de 30 a 63. 
 

Descrição 

Abre o arquivo especificado usando o número do arquivo especificado. Esta instrução é usada para gravar e 

carregar os dados no arquivo especificado.  

Nota 

Há um caminho de rede disponível. 

 
Se o arquivo especificado não existir no disco, o arquivo será criado e os dados serão gravados nele. 

Se o arquivo especificado já existir no disco, os dados serão gravados e lidos a partir do início dos dados 

existentes. 

 

A posição (ponteiro) de leitura/gravação do arquivo pode ser trocada usando o comando Seek. Ao trocar 

entre o acesso de leitura e gravação, use Seek para reposicionar o ponteiro do arquivo. 

 

fileNumber identifica o arquivo enquanto ele está aberto e não pode ser usado para indicar um arquivo 

diferente até o arquivo atual ser fechado. fileNumber é usado por outras operações de arquivo tal como 

Print#, Read, Write, Seek e Close. 

 

A instrução Close fecha o arquivo e libera o número do arquivo. 

 

Recomendamos que você use a função FreeFile para obter o número de arquivo para que o mesmo número 

não seja utilizado por mais de uma tarefa. 

 

Veja também 

Close, Print #, Input#, AOpen, BOpen, ROpen, WOpen, FreeFile, Seek 
 

Exemplo de instrução UOpen 

Integer fileNum, i, ｊ 
 

fileNum = FreeFile 

UOpen "TEST.DAT" As #fileNum 
For i = 0 To 100 

  Print #fileNum, i 

Next i 

Close #fileNum 

 

fileNum = FreeFile 

UOpen "TEST.DAT" As #fileNum 
Seek #fileNum, 10 

Input #fileNum, j 

Print "data = ", j 

Close #fileNum 
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Instrução UpdateDB  
 

Atualiza os dados da tabela que é acessada no banco de dados aberto. 

 

Sintaxe 

UpdateDB #DBNumber, item, value 
 

Parâmetros 

DBNumber Expressão em número inteiro (501 a 508) representando o número do banco de dados 

especificado por OpenDB. 

item Nome do item da tabela a ser atualizado. 

value Valor a ser atualizado. 

 

Descrição 

Atualiza os dados da tabela que é acessada no banco de dados aberto, com o valor especificado. 

Antes de atualizar os dados, é necessário emitir SelectDB e selecionar o registro a ser atualizado. 

 

Nota 

- É necessária conexão do computador com o RC+ instalado. 

 

Veja também 

OpenDB,CloseDB, SelectDB, DeleteDB 
 

Exemplo de instrução UpdateDB 

Exemplo usando o banco de dados SQL 

Segue um exemplo para registrar os dados na tabela “Employees” na amostra de banco de dados 

“Northwind” do SQL server 2000, e atualizar os itens nos dados registrados. 

 
Integer count, i, eid 

String Lastname$, Firstname$, Title$ 

 

OpenDB #501, SQL, "(LOCAL)", "Northwind" 

count = SelectDB(#501, "Employees", "TitleOfCourtesy = 'Mr.'") 

Print #501, "Epson", "Taro", "Engineer", "Mr." 

count = SelectDB(#501, "Employees", "LastName = 'Epson' and 

FirstName = 'Taro'") 

Input #501, eid, Lastname$, Firstname$, Title$ 

Print eid, ",", Lastname$, ",", Firstname$, ",", Title$ 

UpdateDB #501, "Title", "Chief Engineer" 

count = SelectDB(#501, "Employees", "LastName = 'Epson' and 

FirstName = 'Taro'") 

Input #501, eid, Lastname$, Firstname$, Title$ 

Print eid, ",", Lastname$, ",", Firstname$, ",", Title$ 

CloseDB #501 
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Instrução UShort  
 

Declara variáveis do tipo UShort. (variável de número inteiro de 2 bytes sem sinal). 
 

Sintaxe 

UShort varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...] 
 

Parâmetros 

varName Nome da variável que o usuário quer declarar. 

subscripts Opcional. As dimensões de uma variável de array; podem ser declaradas até 3 

dimensões. A sintaxe das subscripts é a seguinte 

 (ubound1, [ubound2], [ubound3])  

 ubound1, ubound2, ubound3 especificam cada uma o limite superior máximo da 

dimensão associada. 

 Os elementos de cada dimensão de um array são numerados de 0 e o número disponível 

de elementos do array é o valor limite superior + 1. 

 Ao especificar o valor do limite superior, certifique-se de que o número total de 

elementos esteja dentro da faixa mostrada abaixo:  

Variável local 2.000 

Variável global preservada 4.000 

Variável global e variável de módulo 100.000 
 

Descrição 

UShort é usado para declarar variáveis como do tipo de número inteiro As variáveis de número inteiro podem 

conter valores de 0 a 65535. As variáveis locais devem ser declaradas no início de uma função. As variáveis 

globais e de módulo devem ser declaradas fora das funções. 

 

Veja também 

Boolean, Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, 
UInt64 

 

Exemplo de instrução UShort 

O exemplo a seguir mostra um programa simples que declara algumas variáveis como do tipo de número 

inteiro usando UShort. 
 

Function ushorttest 

  UShort A(10)     'Array de uma dimensão do tipo UShort 

  UShort B(10, 10)   'Array de duas dimensões do tipo UShort  

  UShort C(5, 5, 5)  'Array de três dimensões do tipo UShort 
  UShort var1, arrayvar(10) 

  Integer i 

  Print "Please enter an Integer Number" 

  Input var1 

  Print "The Integer variable var1 = ", var1 

  For i = 1 To 5 

    Print "Please enter an Integer Number" 

    Input arrayvar(i) 

    Print "Value Entered was ", arrayvar(i) 

  Next i 

Fend 
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Função Val  
 

Converte uma string de caracteres que consiste em números para seu valor numérico e retorna esse valor. 

 

Sintaxe 

Val(string) 
 

Parâmetros 

string Expressão em string que contém somente caracteres numéricos. A string pode também conter 

um prefixo: &H (hexadecimal), &O (octal) ou &B (binário). 

 

Valores de retorno 

Retorna um número inteiro ou resultado de ponto flutuante, dependendo da string de entrada. Se a string de 

entrada tiver um caractere de ponto decimal, então o número é convertido para um número de ponto flutuante. 

Do contrário, o valor de retorno é um número inteiro. 

 

Descrição 

Val converte uma string de caracteres de números em um valor numérico. O resultado pode ser um número 

inteiro ou um número de ponto flutuante. Se a string passada pára a instrução Val contiver um ponto decimal, 

então o valor de retorno será um número de ponto flutuante. Do contrário, será um número inteiro. 

 

Veja também 

Abs, Asc, Chr$, Int, Left$, Len, Mid$, Mod, Right$, Sgn, Space$, Str$ 
 

Exemplo de função Val 

O exemplo abaixo mostra um programa que converte várias strings diferentes em números e então imprime-

as na tela. 

 
Function ValDemo 

  String realstr$, intstr$ 

  Real realsqr, realvar 

  Integer intsqr, intvar 

 

  realstr$ = "2.5" 

  realvar = Val(realstr$) 

  realsqr = realvar * realvar 

  Print "The value of ", realstr$, " squared is: ", realsqr 

   

  intstr$ = "25" 

  intvar = Val(intstr$) 

  intsqr = intvar * intvar 

  Print "The value of ", intstr$, " squared is: ", intsqr 

Fend 

 

Eis outro exemplo da janela Command. 
 

> Print Val("25.999") 

25.999 

> 
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Instrução VSD 
 
Define o movimento CP de velocidade variável para os robôs SCARA. 

 

Sintaxe 

VSD { ON | Off } 
 

Parâmetros 

On | Off On: Habilita a função do movimento CP de velocidade variável dos robôs SCARA. 
 Off: Desabilita a função do movimento CP de velocidade variável dos robôs SCARA. 
 

Descrição 

A instrução VSD está disponível para os seguintes comandos. 

Move, Arc, Arc3 

Este comando está disponível somente para os robôs SCARA. 

Para outros robôs que não sejam SCARA, use AvoidSingularity SING_VSD. 

 

A função de movimento CP de velocidade variável evita que ocorra o erro de aceleração e o erro de 

sobrevelocidade quando o robô SCARA está executando o movimento CP. Esta função controla 

automaticamente a velocidade da articulação enquanto mantém a trajetória. Se a velocidade da articulação é 

controlada, a velocidade do ponto central da ferramente especificada por SpeedS não será mantida. No 

entanto, a configuração original da velocidade será retornada quando a velocidade da articulação ficar 

abaixo do limite. Se a prioridade for a velocidade constante, configure AccelS, DecelS e SpeedS em 

valores menores e elimine a ocorrência de erros. 

 

Se ocorrerem erros de aceleração e sobrevelocidade mesmo usando a instrução VSD, configure AccelS, 

DecelS e SpeedS em valores menores. 

 

Se o parâmetro VSD for alterado, a configuração atual fica efetiva até a próxima inicialização do 

controlador. 

VSD é desativado quando o controlador é inicializado. 

 

Veja também 

Função VSD 
 

Exemplo de instrução VSD 

 
VSD On 'Habilita o movimento CP de velocidade variável e executa o movimento 
Move P1 

Move P2 

VSD Off 
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Função VSD 
 
Retorna a configuração da função de movimento CP de velocidade variável para os robôs SCARA. 

 

Sintaxe 

VSD 
 

Valores de retorno 

On = Habilita a função de movimento CP de velocidade variável 
Off = Desabilita a função de movimento CP de velocidade variável 
 

Veja também 

VSD 
 

Exemplo de função VSD 

 
If VSD = Off Then 

  Print "Variable Speed Drive is off" 

EndIf 
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Instrução VxCalib 
 

Este comando é para uso somente com sistemas de visão externos e não pode ser usado com o Vision Guide. 

Cria dados de calibração para um sistema de visão externo.  

 

Sintaxe 

(1) VxCalib CalNo 
(2) VxCalib CalNo, CamOrient, P(pixel_st : pixel_ed), P(robot_st : robot_ed) [, TwoRefPoints]  
(3) VxCalib CalNo, CamOrient, P(pixel_st : pixel_ed), P(robot_st : robot_ed), P(ref0) [, P(ref180)] 

 

Parâmetros 

CalNo Expressão em número inteiro que especifica o número dos dados de calibração. A faixa vai 

de 0 a 15; podem ser definidas até 16 calibrações. 

CamOrient Expressão em número inteiro que especifica a direção de montagem da câmera usando os 

seguintes valores: 

1 a 3: Disponível somente para sintaxe (2). 

4 a 7: Disponível somente para sintaxe (3).  

1: Independente 

2: Fixa para baixo 

3: Fixa para cima 

4: Móvel na Articulação 2  

5: Móvel na Articulação 4  

6: Móvel na Articulação 5  

7: Móvel na Articulação 6 

P(pixel_st : pixel_ed) 
Especifica as coordenadas do Pixel (somente X, Y) usando dados de ponto contínuos. 

P(robot_st : robot_ed) 
Especifica as coordenadas do robô usando dados de ponto contínuos. 

 Os dados de ponto variam com a direção da montagem da câmera especificada por 

CamOrient.  

Se CamOrient = 1 a 3: 

As coordenadas do robô devem ser definidas nos valores atuais de TOOL e ARM.  

Se CamOrient = 4 a 7: 
As coordenadas do robô devem ser definidas como TOOL: 0, ARM: 0. 

TwoRefPoints Disponíveis para sintaxe (1). 
True, quando se usa dois pontos de medição. False, quando se usa um ponto de medição.  

Especificar dois pontos de medição torna a calibração mais precisa. 

Opcional.  

Padrão: False  

P(ref0) Disponível para sintaxe (3). 

Especifica as coordenadas do robô do ponto de referência usando os dados de ponto. 

P(ref180) Disponível para sintaxe (3).  

Especifica as coordenadas do robô do segundo ponto de referência usando os dados de 

ponto. Especificar dois pontos de referência torna a calibração mais precisa.  

Opcional. 

 

Descrição 

O comando VxCalib calcula os dados de calibração da visão para o número de calibração especificado usando 

a orientação da câmera, as coordenadas do pixel, as coordenadas do robô e os pontos de referência (somente 

para a câmera móvel) especificados dados pelo parâmetro. 

 

Quando você especifica somente CalNo, os dados de ponto e outras configurações definidas são exibidos 

(somente pela janela Command).  
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A figura a seguir mostra o sistema de coordenadas do pixel. (Unidades: pixel) 

 

 
0, 0 

+Θ 

 

+Y 

+X 

0° 

 

 
  

Para as coordenadas do pixel e as coordenadas do robô, defina a posição superior esquerda da janela como 

Ponto 1 e a posição inferior direita como Ponto 9 de acordo com a ordem da tabela abaixo. 

Ela é classificada em quatro categorias de acordo com os parâmetros CamOrient e TwoRefPoints. 

 

1) CamOrient = 1 a 3 (Independente, Fixa para baixo, Fixa para cima), TwoRefPoints = False  

Ordem 

dos dados 
Posição Coordenadas do pixel Coordenadas do robô 

1 Superior esquerda Coordenadas de detecção 1 Coordenadas do ponto de medição 1 

2 Superior central Coordenadas de detecção 2 Coordenadas do ponto de medição 2 

3 Superior direita Coordenadas de detecção 3 Coordenadas do ponto de medição 3 

4 Central direita Coordenadas de detecção 4 Coordenadas do ponto de medição 4 

5 Centro Coordenadas de detecção 5 Coordenadas do ponto de medição 5 

6 Central esquerda Coordenadas de detecção 6 Coordenadas do ponto de medição 6 

7 Inferior esquerda Coordenadas de detecção 7 Coordenadas do ponto de medição 7 

8 Inferior central Coordenadas de detecção 8 Coordenadas do ponto de medição 8 

9 Inferior direita Coordenadas de detecção 9 Coordenadas do ponto de medição 9 

 

2) CamOrient = 2 (Fixa para baixo), TwoRefPoints = True 

Nota: Quando a ferramenta é definida com exatidão, o parâmetro TwoRefPoints não é necessário e deve ser 

configurado para False. 

  

Se TwoRefPoints for configurado para True, são usados dois pontos de medição para cada posição de calibração, 

o que torna a calibração mais precisa. 18 pontos do robô com eixo U: são necessários 0 graus / 180 graus. 

Depois de configurar as coordenadas dos pontos de medição 1 a 9, gire o eixo U em 180 graus e configure as 

coordenadas dos pontos de medição 10 a 18 onde a mão (tal como a haste) fica posicionada na posição alvo da 

calibração. 

Ordem 

dos dados 
Posição Coordenadas do pixel Coordenadas do robô Eixo U 

1 Superior esquerda Coordenadas de detecção 1 Coordenadas do ponto de medição 1 

0 graus 

2 Superior central Coordenadas de detecção 2 Coordenadas do ponto de medição 2 

3 Superior direita Coordenadas de detecção 3 Coordenadas do ponto de medição 3 

4 Central direita Coordenadas de detecção 4 Coordenadas do ponto de medição 4 

5 Centro Coordenadas de detecção 5 Coordenadas do ponto de medição 5 

6 Central esquerda Coordenadas de detecção 6 Coordenadas do ponto de medição 6 

7 Inferior esquerda Coordenadas de detecção 7 Coordenadas do ponto de medição 7 

8 Inferior central Coordenadas de detecção 8 Coordenadas do ponto de medição 8 

9 Inferior direita Coordenadas de detecção 9 Coordenadas do ponto de medição 9 

10 Superior esquerda - - - Coordenadas do ponto de medição 10 

180 

graus 

11 Superior central - - - Coordenadas do ponto de medição 11 

12 Superior direita - - - Coordenadas do ponto de medição 12 

13 Central direita - - - Coordenadas do ponto de medição 13 

14 Centro - - - Coordenadas do ponto de medição 14 

15 Central esquerda - - - Coordenadas do ponto de medição 15 

16 Inferior esquerda - - - Coordenadas do ponto de medição 16 
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17 Inferior central - - - Coordenadas do ponto de medição 17 

18 Inferior direita - - - Coordenadas do ponto de medição 18    
 

3) CamOrient = 3 (Fixa para cima), TwoRefPoints = True  

Nota: Quando a ferramenta é definida com exatidão, o parâmetro TwoRefPoints não é necessário e deve ser 

configurado para False. 

 

Se TwoRefPoints for configurado para True, são usados dois pontos de detecção, o que torna a calibração mais 

precisa. Somente para as coordenadas do pixel, são necessários 18 pontos do eixo U: 0 graus / 180 graus. 

Depois de configurar as coordenadas de detecção 1 a 9 em cada coordenada do ponto de medição a 0 graus, 

configure as coordenadas para os pontos 10 a 18 a 180 graus.  

Ordem 

dos dados 
Posição Coordenadas do pixel Coordenadas do robô Eixo U 

1 Superior esquerda Coordenadas de detecção 1 Coordenadas do ponto de medição 1 

0 

graus 

2 Superior central Coordenadas de detecção 2 Coordenadas do ponto de medição 2 

3 Superior direita Coordenadas de detecção 3 Coordenadas do ponto de medição 3 

4 Central direita Coordenadas de detecção 4 Coordenadas do ponto de medição 4 

5 Centro Coordenadas de detecção 5 Coordenadas do ponto de medição 5 

6 Central esquerda Coordenadas de detecção 6 Coordenadas do ponto de medição 6 

7 Inferior esquerda Coordenadas de detecção 7 Coordenadas do ponto de medição 7 

8 Inferior central Coordenadas de detecção 8 Coordenadas do ponto de medição 8 

9 Inferior direita Coordenadas de detecção 9 Coordenadas do ponto de medição 9 

10 Superior esquerda Coordenadas de detecção 10 - - - 

180 

graus 

11 Superior central Coordenadas de detecção 11 - - - 

12 Superior direita Coordenadas de detecção 12 - - - 

13 Central direita Coordenadas de detecção 13 - - - 

14 Centro Coordenadas de detecção 14 - - - 

15 Central esquerda Coordenadas de detecção 15 - - - 

16 Inferior esquerda Coordenadas de detecção 16 - - - 

17 Inferior central Coordenadas de detecção 17 - - - 

18 Inferior direita Coordenadas de detecção 18 - - - 

 

4) CamOrient = 4 a 7 

Ordem 

dos dados 
Posição Coordenadas do pixel Coordenadas do robô 

1 Superior esquerda Coordenadas de detecção 1 Coordenadas do ponto de medição 1 

2 Superior central Coordenadas de detecção 2 Coordenadas do ponto de medição 2 

3 Superior direita Coordenadas de detecção 3 Coordenadas do ponto de medição 3 

4 Central direita Coordenadas de detecção 4 Coordenadas do ponto de medição 4 

5 Centro Coordenadas de detecção 5 Coordenadas do ponto de medição 5 

6 Central esquerda Coordenadas de detecção 6 Coordenadas do ponto de medição 6 

7 Inferior esquerda Coordenadas de detecção 7 Coordenadas do ponto de medição 7 

8 Inferior central Coordenadas de detecção 8 Coordenadas do ponto de medição 8 

9 Inferior direita Coordenadas de detecção 9 Coordenadas do ponto de medição 9 

Nota 

Além das tabelas acima, especifique as coordenadas do robô dos pontos de referência.  

Usar dois pontos de referência torna a calibração mais precisa. Neste caso, são necessários dois pontos do 

eixo U: 0 graus / 180 graus.  

 

Depois de configurar as coordenadas do primeiro ponto de referência, gire o eixo U em 180 graus e configure 

as coordenadas do segundo ponto de referência onde a mão (tal como a haste) fica posicionada na posição 

alvo da calibração. Quando a ferramenta é definida com exatidão, os dois pontos de referência não são 

necessários. 

 

Veja também 

Função VxTrans, Função VxCalInfo, VxCalDelete, VxCalSave, VxCalLoad 
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Exemplo de instrução VxCalib 

 
Function MobileJ2 

 

 Integer i 

 Double d(8) 

 

 Robot 1 

 LoadPoints "MobileJ2.pts" 

  

 VxCalib 0, 4, P(21:29), P(1:9), P(0) 

  

 If (VxCalInfo(0, 1) = True) Then 

  For i = 0 To 7 

   d(i) = VxCalInfo(0, i + 2) 

  Next i 

  Print "Calibration result:" 

  Print d(0), d(1), d(2), d(3), d(4), d(5), d(6), d(7) 

   

  P52 = VxTrans(0, P51, P50) 

  Print "Coordinates conversion result:" 

  Print P52 

  SavePoints "MobileJ2.pts" 

  VxCalSave "MobileJ2.caa" 

 Else 

  Print "Calibration failed" 

 EndIf 

  

Fend 
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Instrução VxCalDelete 
 

Este comando é para uso somente com sistemas de visão externos e não pode ser usado com o Vision Guide. 

Exclui os dados de calibração para a calibração de um sistema de visão externo.  

 

Sintaxe 

VxCalDelete CalNo 
 

Parâmetros 

CalNo Expressão em número inteiro que especifica o número dos dados de calibração.  

A faixa vai de 0 a 15; podem ser definidas até 16 calibrações. 

 

Descrição 

Exclui os dados de calibração definidos pelo número de calibração especificado. 

 

Veja também 

VxCalib, Função VxTrans, Função VxCalInfo, VxCalSave, VxCalLoad 
 

Exemplo de instrução VxCalDelete 

 
VxCalDelete "MobileJ2.caa" 
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Instrução VxCalLoad 
 

Este comando é para uso somente com sistemas de visão externos e não pode ser usado com o Vision 

Guide. 

Carrega os dados de calibração de um arquivo para a calibração de um sistema de visão externo.  

 

Sintaxe 

VxCalLoad FileName 
 

Parâmetros 

FileName Especifica o nome do arquivo a partir do qual os dados de calibração são carregados usando 

uma expressão em string. 

A extensão do arquivo é “.caa”. Se omitida, “.caa” é automaticamente adicionado.  

Para extensões diferentes de “.caa”, elas são automaticamente alteradas para “.caa”.  

 

Descrição 

Carrega os dados de calibração do arquivo especificado no projeto atual. 

 

Veja também 

VxCalib, Função VxTrans, Função VxCalInfo, VxCalDelete, VxCalSave 
 

Exemplo de instrução VxCalLoad 

 
VxCalLoad "MobileJ2.caa" 
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Função VxCalInfo 
 

Este comando é para uso somente com sistemas de visão externos e não pode ser usado com o Vision 

Guide. 

Retorna o estado de conclusão da calibração e os dados de calibração. 

 

Sintaxe 

VxCalInfo (CalNo,CalData) 
 

Parâmetros 

CalNo Expressão em número inteiro que especifica o número dos dados de calibração. A faixa vai 

de 0 a 15; podem ser definidas até 16 calibrações. 

CalData Especifica o tipo de dado de calibração a ser obtido usando os valores inteiros da tabela 

abaixo. 

CalData Tipo de dado de calibração 

1 CalComplete  

2 X Avg Error [mm] 

3 X Max error [mm] 

4 X mm per pixel [mm] 

5 X tilt 

6 Y Avg Error [mm] 

7 Y Max error [mm] 

8 Y mm per pixel [mm] 

9 Y tilt 

 

Valores de retorno 

Retorna o dado de calibração especificado. Para CalData = 1, o tipo de dado é booleano. Para todos os 

outros dados, o tipo de dado é duplo. 

 

Descrição 

Você pode verificar qual calibração tem os dados de calibração definidos. 

Além disso, você pode recuperar os valores dos dados de calibração. 

 

Veja também 

VxCalib, Função VxTrans, VxCalDelete, VxCalSave, VxCalLoad 
 

Exemplo de função VxCalInfo 

 

Print VxCalInfo(0, 1) 
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Instrução VxCalSave 
 

Este comando é para uso somente com sistemas de visão externos e não pode ser usado com o Vision Guide. 

Salva os dados de calibração para a calibração de um sistema de visão externo em um arquivo. 

 

Sintaxe 

VxCalSave FileName 
 

Parâmetros 

FileName Especifica o nome do arquivo a partir do qual os dados de calibração são carregados usando 

uma expressão em string. 

A extensão é “.caa”. Se omitida, “.caa” é automaticamente adicionado.  

Para extensões diferentes de “.caa”, elas são automaticamente alteradas para “.caa”.  

 

Descrição 

Salva os dados de calibração com o nome de arquivo especificado. O arquivo é salvo no projeto atual. Se o 

nome do arquivo já existe, os dados de calibração são substituídos. 

 

Veja também 

VxCalib, Função VxTrans, Função VxCalInfo, VxCalDelete, VxCalLoad 
 

Exemplo de instrução VxCalSave 

 
VxCalSave "MobileJ2.caa" 
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Função VxTrans 
 

Este comando é para uso somente com sistemas de visão externos e não pode ser usado com o Vision Guide. 

Converte coordenadas de pixel em coordenadas do robô e retorna os dados de ponto convertidos. 

 

Sintaxe 

VxTrans (CalNo, P(pixel) [, P(camRobot)] ) As Point 
 

Parâmetros 

CalNo Expressão em número inteiro que especifica o número dos dados de calibração.  

A faixa vai de 0 a 15; podem ser definidas até 16 calibrações. 

P(pixel) Especifica as coordenadas do pixel da visão (somente X, Y, U) usando os dados de ponto. 

P(camRobot) Opcional. Para uma câmera móvel, esta é a posição onde o robô estava localizado quando a 

imagem foi adquirida. Se não especificado, então é usada a posição atual do robô.  

O ponto deve estar em TOOL: 0 e ARM: 0.  

 

Valores de retorno 

Retorna as coordenadas do robô calculadas usando os dados de ponto. 

 

Descrição 

Este comando converte as coordenadas do pixel para as coordenadas do robô usando os dados de calibração 

do número de calibração especificado. 

 

Se estiver usando uma câmera móvel, especifique P(camRobot) se o robô foi movido da posição onde a 

imagem foi adquirida. Certifique-se de que P(camRobot) está em TOOL: 0 e ARM: 0. Os ângulos da 

Articulação 4 e da Articulação 6 das coordenadas do robô definidas são usados para o cálculo. 

 

Veja também 

VxCalib, Função VxCalInfo, VxCalDelete, VxCalSave, VxCalLoad 
 

Exemplo de função VxTrans 

 
P52 = VxTrans(0, P51, P50) 
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Instrução Wait  
 

Faz com que o programa aguarde uma quantidade de tempo especificada ou até que a condição de entrada 

especificada (usando MemSw ou Sw) seja satisfeita. (Oport pode também ser usado em lugar de Sw para 

verificar as saídas do hardware). Aguarda também que os valores das variáveis globais mudem.  

 

Sintaxe 

(1) Wait time 
(2) Wait inputcondition 
(3) Wait inputcondition, time 

 

Parâmetros 

time Expressão real entre 0 e 2.147.483 que representa a quantidade de tempo que deve ser 

aguardado ao usar a instrução Wait para aguardar com base no tempo. O tempo é 

especificado em segundos. O menor incremento é 0,01 segundos. 

inputcondition A seguinte sintaxe pode ser usada para especificar a condição de entrada: 

[Event] Operador comparativo ( =, <>, >=, >, <, <=) [Expressão em número 
inteiro] 

As seguintes funções e variáveis podem ser usadas em Event. 

Funções: Sw, In, InW, Oport, Out, OutW, MemSw, MemIn, MemInW, Ctr, 

GetRobotInsideBox, GetRobotInsidePlane, MCalComplete, 

Motor, LOF, ErrorOn, SaftyOn, EstopOn, TeachOn,  

Cnv_QueLen, WindowsStatus, AtHome, LatchState, WorkQue_Len, 

PauseOn, AIO_In, AIO_InW, AIO_Out, AIO_OutW 

Operadores : Byte, Int32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, variáveis 

globais preservadas UShort, variáveis globais, variáveis de 

módulo  

Além disso, usando os operadores abaixo, você pode especificar múltiplas condições de entrada. 

Operador: And, Or, Xor, Mask 
 

Descrição 

(1) Aguardar com intervalo de tempo 
Quando usada como temporizador, a instrução Wait faz com que o programa pause durante a quantidade 

de tempo especificada e então continua a execução do programa.  

 
(2) Aguardar as condições do evento sem intervalo de tempo 

Quando usada como travamento de espera condicional, a instrução Wait faz com que o programa aguarde 

até que as condições especificadas sejam satisfeitas. Se depois de transcorrido o intervalo de tempo 

TMOut as condições de espera ainda não tiverem sido satisfeitas, ocorre um erro. O usuário pode verificar 

múltiplas condições com uma única instrução Wait usando as instruções And, Mask, Or ou Xor. 

(Consulte a seção de exemplo para Wait.)  

 
(3) Aguardar as condições do evento e o intervalo de tempo 

Especifica a condição de espera e o intervalo de tempo. Depois que a condição de espera é satisfeita, ou 

depois de transcorrido o intervalo de tempo, o controle do programa é transferido para o próximo 

comando. Use Tw para verificar se a condição de espera foi satisfeita ou se o intervalo de tempo 

transcorreu. 
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Notas 

Especificar um tempo limite para uso com Wait 

Quando a instrução Wait é usada sem um intervalo de tempo, pode ser especificado um tempo limite que 

estabelece o limite de tempo que deve ser aguardado para a condição especificada. Esse tempo limite é 

definido usando a instrução TMOut. Consulte essa instrução para obter mais informações. (A configuração 

padrão para TMOut é “0”, o que significa não haver tempo limite). 

Aguardar uma variável com Wait 

- As variáveis disponíveis são do tipo de número inteiro (Byte, Int32, Integer, Long, Short, UByte, UInt32, 

UShort)  

- As variáveis de array não estão disponíveis  

- As variáveis locais não estão disponíveis  

- Se o valor das variáveis não puder satisfazer a condição do evento por mais de 0,01 segundos,a mudança 

nas variáveis não poderá ser recuperada.  

- Até 64 podem aguardar as variáveis em um sistema (incluindo aquelas usadas nas expressões da condição 

do evento, tal como Till). Se for mais de 64, ocorre um erro durante a construção do projeto. 

- Se você especificar Byref para uma variável em espera em qualquer chamada de função, ocorrerá um erro. 

- Quando uma variável é incluída no membro do lado direito da expressão da condição do evento, o valor é 

calculado ao configurar a condição Trap. Recomendamos não usar variáveis como uma expressão em 

número inteiro para evitar criar condições não pretendidas. 

Ao usar a porta PC COM (1001 a 1008) 

- Você não pode usar a função Lof para a instrução Wait. 

Quando o programa é pausado enquanto a instrução Wait está sendo executada 

A instrução Wait não para mesmo quando o programa é pausado enquanto a instrução Wait está sendo 

executada. A instrução Wait termina quando uma condição de evento é satisfeita ou o tempo especificado 

transcorreu.  

Se o tempo for definido pelo parâmetro Wait, o tempo transcorrido é reiniciado e o programa aguarda 

durante o tempo especificado quando o programa é reiniciado selecionando Run Window Continue. 

 

 

Veja também 

AtHome, Cnv_QueLen, Ctr, ErrorOn, EstopOn, GetRobotInsideBox, GetRobotInsidePlane, In, 
InW, LatchState, LOF, Mask, MCalComplete, MemIn, MemInW, MemSw, Motor, Oport, Out, OutW, 
PauseOn, SaftyOn, Sw, TeachOn, TMOut, WindowsStatus, Tw, WorkQue_Len 
 

Exemplo de instrução Wait 

O exemplo abaixo mostra 2 tarefas cada uma com a capacidade de iniciar instruções de movimento. No 

entanto, um mecanismo de bloqueio é usado entre as 2 tarefas para assegurar que cada uma delas tenha 

controle das instruções de movimento do robô somente após a outra ter terminado de usá-las. Isto permite 

que 2 tarefas executem, cada uma, instruções de movimento conforme necessário e de maneira ordenada e 

previsível. MemSw é usada em combinação com a instrução Wait para aguardar até que a I/O de memória 1 

tenha o valor adequado para ser seguro movimentar-se novamente. 

 
Function main 

  Integer I 

  MemOff 1 

  Xqt !2, task2 

  For i = 1 to 100 

    Wait MemSw(1) = Off 

    Go P(i) 

    MemOn 1 

  Next I 

Fend 

 

Function task2 

  Integer i 

  For i = 101 to 200 
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    Wait MemSw(1) = On 

    Go P(i) 

    MemOff 1 

  Next i 

Fend 

 

' Aguarda até que a entrada 0 seja ativada 
Wait Sw(0) = On 

 

' Aguarda 60,5 seg e então continua a execução 
Wait 60.5     

 

' Aguarda até que a entrada 0 esteja desativada e a entrada 1 esteja ativada 
Wait Sw(0) = Off And Sw(1) = On    

                    

' Aguarda até que o bit de memória 0 esteja ativado e o bit de memória 1 esteja desativado 
Wait MemSw(0) = On Or MemSw(1) = On 

 

' Aguarda um segundo e então ativa a saída 1 
Wait 1; On 1  

 

' Aguarda que os 3 bits menos significativos da porta de entrada 0 sejam iguais a 1 
Wait In(0) Mask 7 = 1  

 

' Aguarda até que a variável global do tipo inteiro giCounter seja maior que 10 
Wait giCounter > 10 

 

' Aguarda 10 segundos até que a variável do tipo longo glCheck seja 30000 
Wait glCheck = 30000, 10 
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Instrução WaitNet  
 

Aguarda que a conexão da porta TCP/IP seja estabelecida. 

 

Sintaxe 

WaitNet #portNumber [, timeOut] 
 

Parâmetros 

portNumber Expressão em número inteiro para o número da porta TCP/ IP a ser conectada. A faixa 

é 201 a 216 

timeOut Opcional. Tempo máximo de espera para conexão. 

 

Veja também 

OpenNet, CloseNet 
 

Exemplo de instrução WaitNet 

Para este exemplo, as configurações de TCP/IP de dois controladores foram definidas como segue: 

 

Controlador 1: 
Porta: 201 

Nome do host: 192.168.0.2 

Porta TCP/IP: 1000 

 
Function tcpip 

 OpenNet #201 As Server 

 WaitNet #201 

 Print #201, "Data from host 1" 

Fend 

 

Controlador 2: 
Porta: 201 

Nome do host: 192.168.0.1 

Porta TCP/IP: 1000 

 
Function tcpip 

 String data$ 

 OpenNet #201 As Client 

 WaitNet #201 

 Input #201, data$ 

 Print "received '", data$, "' from host 1" 

Fend 
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Instrução WaitPos 
 

Aguarda que o robô desacelere e pare na posição antes de executar a próxima instrução enquanto o 

movimento no percurso está ativo. 

 

Sintaxe 

WaitPos 
 

Descrição 

Normalmente, quando o movimento no percurso está ativo (CP ativado ou parâmetro CP especificado), o 

comando de movimento inicia a próxima instrução à medida que começa a desaceleração. 

Use o comando WaitPos imediatamente antes do movimento para completar o movimento de desaceleração 

e ir para o próximo movimento. 

 

Veja também 

Wait, WaitSig, CP 
 

Exemplo de instrução WaitPos 

 
Off 1 

CP On 

Move P1 

Move P2 

WaitPos ' aguarda que o robô desacelere 
On 1 

CP Off 
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Instrução WaitSig  
 

Espera por um sinal de outra tarefa. 

 

Sintaxe 

WaitSig signalNumber [, timeOut] 
 

Parâmetros 

signalNumber Expressão em número inteiro representando o número do sinal a ser recebido. A faixa 

vai de 0 a 63. 

timeOut Opcional. Expressão real representando o tempo máximo a ser aguardado. 

 

Descrição 

Use WaitSig para aguardar um sinal de outra tarefa. O sinal só será recebido depois que WaitSig tiver 

iniciado. Os sinais anteriores são ignorados. 

 

Veja também 

Wait, WaitPos, Signal 
 

Exemplo de instrução WaitSig 

 
Function Main 

 Xqt SubTask 

 Wait 1 

 Signal 1 

. 

. 

Fend 

 
Function SubTask 

 WaitSig 1 

 Print "signal received" 

. 

Fend 
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Instrução Weight  
 

Especifica ou exibe a configuração de peso do braço do robô. 
 

Sintaxe 

Weight payloadWeight [, distance | S | T ] 
Weight  

 

Parâmetros 

payloadWeight  O peso do atuador da extremidade que será carregado em unidades de Kg. 

distance A distância do centro de rotação do segundo braço até o centro de gravidade do atuador 

da extremidade em unidades de mm. Válido somente para os robôs SCARA (incluindo 

a série RS). 

S Peso da carga contra o eixo S adicional em kg até 2 casas decimais) 

T Peso da carga contra o eixo T adicional em kg até 2 casas decimais) 
 

Valores de retorno 

Exibe as configurações atuais do peso quando os parâmetros são omitidos. 

 

Descrição 

Especifica os parâmetros para calcular a aceleração máxima do movimento ponto a ponto. A instrução Weight 

especifica o peso do atuador da extremidade e das peças a serem carregadas. 
 

A especificação do comprimento do braço (distance) é necessária somente para os robôs SCARA (incluindo 

a série RS). Essa é a distância da linha central da articulação de rotação do segundo braço até o centro de 

gravidade combinado da mão/peça de trabalho. 
 

Se o robô tiver um eixo adicional, as cargas sobre o eixo adicional devem ser definidas com os parâmetros S, T. 
 

Se o peso da peça de trabalho de valor equivalente calculado pelos parâmetros especificados exceder a carga 

útil, ocorrerá um erro. 
 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados no cartão de memória compact flash no controlador. 

Portanto, a gravação no cartão de memória compact flash ocorre ao executar este comando. A gravação 

frequente no cartão de memória compact flash afeta sua vida útil. Recomendamos usar este comando o 

mínimo possível. 

 

Erros potenciais 

O peso excede o máximo 

Quando o peso da carga equivalente calculado pelo valor inserido excede o peso da carga máximo, ocorrerá 

um erro. 

Danos potenciais ao braço do manipulador 

Tenha em conta que especificar um peso da mão significativamente menor do que o peso real da peça de 

trabalho pode resultar em aceleração e desaceleração excessivas. Estas, por sua vez, causam danos graves ao 

manipulador. 

 
Nota 

Os valores do peso não são alterados quando a energia principal é desligada 

Os valores do peso não são alterados quando a energia principal é desligada.  

 

Veja também 

Accel, Inertia 
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Exemplo de instrução Weight 

Esta instrução Weight na janela Command exibe a configuração atual. 

 
> weight 

2.000, 200.000 

> 

 

Define o peso da mão (3 kg) com a instrução Weight 

Weight 3.0 
 

Define o peso da carga no eixo S adicional (30 kg) com a instrução Weight 

Weight 30.0, S 
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Função Weight 
 

Retorna o parâmetro de Weight. 

 

Sintaxe 

Weight(paramNumber) 
 

Parâmetros 

paramNumber Expressão em número inteiro contendo um dos valores abaixo: 

 1: Peso da carga útil 

 2: Comprimento do braço 

 3: Carga no eixo S adicional  

 4: Carga no eixo T adicional 

 

Valores de retorno 

Número real contendo o valor do parâmetro. 

 

Veja também 

Inertia, Weight 
 

Exemplo de função Weight 

 
Print "The current Weight parameters are: ", Weight(1) 
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Instrução Where  
 

Exibe os dados da posição atual do robô. 

 

Sintaxe 

Where [localNumber] 
 

Parâmetros 

localNumber Opcional. Especifica o número do sistema de coordenadas local. O padrão é Local 0. 
 

Veja também 

Joint, PList, Pulse 
 

Exemplo de instrução Where 

 

O tipo de exibição pode ser diferente, dependendo do tipo de robô e da existência de eixos adicionais.  

O exemplo a seguir é para o robô Scara sem o eixo adicional.  

 
>where 

WORLD: X: 350.000 mm Y: 0.000 mm Z: 0.000 mm U: 0.000 deg V: 0.000 deg W: 

0.000 deg 

JOINT: 1: 0.000 deg 2: 0.000 deg 3: 0.000 mm 4: 0.000 deg  

PULSE: 1:   0 pls 2:   0 pls 3:  0 pls 4:   0 pls  

 

> local 1, 100,100,0,0 

 

> where 1 

WORLD: X: 250.000 mm Y:-100.000 mm Z: 0.000 mm U: 0.000 deg V: 0.000 deg 

W: 0.000 deg 

JOINT: 1: 0.000 deg 2:  0.000 deg 3: 0.000 mm 4: 0.000 deg  

PULSE: 1:   0 pls 2:    0 pls 3:  0 pls 4:   0 pls  
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Função WindowsStatus  
 

Retorna o estado de inicialização do Windows. 

 

Sintaxe 

WindowsStatus 
 

Valores de retorno 

Valor inteiro representando o estado atual de inicialização do Windows. O estado de inicialização do 

Windows é retornado em uma imagem de bits e mostra o seguinte estado.  

 

Nome da função 
Reserva do 
sistema 

Habilitado para RC+ 
Habilitado para 
computador 

Número do bit 15 a 2 1 0 

Detalhes das 

funções disponíveis  
 

Vision Guide 

 (Tipo de placa de captura 

de imagens) 

API do RC+ 

Fieldbus mestre 

Arquivo do 

computador 

RS-232C do 

computador 

Acesso a banco de 

dados 

Chamada de DLL 

 

Descrição 

Esta função é usada para verificar o estado de inicialização do controlador quando a configuração deste é definida 

para “Independent mode” (Modo independente). Quando a configuração do controlador é definida para 

“Cooperative mode” (Modo cooperativo), os programas não podem ser iniciados até que tanto a função do RC+ 

como a função do computador fiquem disponíveis.  

 

Exemplo de função WindowsStatus 

 

Print "The current PC Booting up Status is: ", WindowsStatus 



Instrução WOpen 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 765  

Instrução WOpen 
 

Abre um arquivo para escrita. 

 

Sintaxe 

WOpen fileName As #fileNumber 
 . 
 . 

Close #fileNumber  
 

Parâmetros 

fileName Expressão em string contendo o caminho e o nome do arquivo.  

Se o caminho for omitido, o arquivo do diretório atual é especificado 

Veja ChDisk para detalhes. 

fileNumber Expressão em número inteiro de 30 a 63  

 

Descrição 

Abre o arquivo especificado usando o fileNumber especificado. Esta instrução é usada para abrir e escrever 

dados no arquivo especificado. (Para agregar dados, consulte a explicação de AOpen). 
 

Se o nome de arquivo especificado não existir no diretório atual do disco, WOpen cria o arquivo e escreve 

nele. Se o nome de arquivo especificado existir, WOpen apaga todos os dados do arquivo e escreve nele. 

 

fileNumber identifica o arquivo enquanto ele está aberto e não pode ser usado para indicar um arquivo 

diferente até o arquivo atual ser fechado. fileNumber é usado por outras operações de arquivo tal como 

Print#, Write, Seek e Close. 
 

A instrução Close fecha o arquivo e libera o número do arquivo. 
 

Recomendamos que você use a função FreeFile para obter o número de arquivo para que o mesmo número 

não seja utilizado por mais de uma tarefa. 

Notas 

Há um caminho de rede disponível. 
 

Buffer de gravação de arquivo 

A gravação do arquivo é colocada em um buffer. Os dados colocados em buffer podem ser gravados com a 

instrução Flush. Além disso, ao fechar um arquivo com a instrução Close, os dados do buffer podem ser 

gravados. 

 
Veja também 

AOpen, BOpen, Close, Print#, ROpen, UOpen, FreeFile 
 

Exemplo de instrução WOpen 

Integer fileNum, i, j 

 

fileNum = FreeFile 

WOpen "TEST.DAT" As #fileNum 
For i = 0 To 100 

  Print #fileNum, i 

Next i 

Close #fileNum 

 

fileNum = FreeFile 

ROpen "TEST.DAT" As #fileNum 

For i = 0 to 100 

  Input #fileNum, j 

  Print "data = ", j 

Next i 

Close #fileNum  
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Instrução WorkQue_Add 
 

Adiciona os dados (dados de ponto e dados do usuário) à fila de trabalho especificada. 

 

Sintaxe 

WorkQue_Add WorkQueNum, pointData [, userData ] 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho.  

pointData Os dados de ponto a serem adicionados à fila de trabalho.  

userData Opcional. Expressão real usada para armazenar dados do usuário junto com os dados 

de ponto.  

Se omitido, 0 (número real) é registrado como dado do usuário. 
 

Descrição 

pointData e userData são acrescentados ao final da fila de trabalho. No entanto, quando o tipo de 

classificação é especificado por WorkQue_Sort, eles são registrados de acordo com o tipo de classificação 

especificado. 

 

Quando a distância de prevenção de registro duplo é definida por WorkQue_Reject, é calculada a distância 

dos dados de ponto registrados previamente. Se os dados de ponto forem menores que aquela distância, os 

dados de ponto e os dados do usuário não são adicionados à fila de trabalho. Neste caso, não ocorre erro. 

 
O limite superior dos dados da fila de trabalho é 1000. Os dados da fila de trabalho são excluídos por 

WorkQue_Remove quando terminam de ser utilizados. 

 

Veja também 

WorkQue_AutoRemove, WorkQue_Len, WorkQue_Reject, WorkQue_Remove, WorkQue_Sort 
 

Exemplo de instrução WorkQueAdd 
 

Integer x, y  
Real u 
 
P0 = XY(300, 300, 300, 90, 0, 180) 
P1 = XY(200, 280, 150, 90, 0, 180) 
P2 = XY(200, 330, 150, 90, 0, 180) 
P3 = XY(-200, 280, 150, 90, 0, 180) 
 
Pallet 1, P1, P2, P3, 10, 10 

x = 1 

y = 1 

u = 5.3 

WorkQue_Add 1, Pallet(1, x, y), u 
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Instrução WorkQue_AutoRemove  
 

Define a função de exclusão automática para a fila de trabalho especificada. 
 

Sintaxe 

WorkQue_AutoRemove WorkQueNum,{True | False} 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho.  

True | False True: Habilita a função de exclusão automática. 

False: Desabilita a função de exclusão automática. 

 

Descrição 

Define a função de exclusão automática para a fila de trabalho. Quando a exclusão automática está habilitada, 

os dados de ponto e os dados do usuário são excluídos automaticamente da fila de trabalho quando os dados 

de ponto são obtidos da fila de trabalho por WorkQue_Get. 

Quando a exclusão automática está desabilitada, os dados de ponto e os dados do usuário não são excluídos. 

Para excluí-los, use WorkQue_Remove. 

Os dados do usuário obtidos por WorkQue_UserData não são excluídos automaticamente. 

 

A função de exclusão automática pode ser configurada para cada fila de trabalho. 

 

Veja também 

Função WorkQue_AutoRemove, WorkQue_Get 
 

Exemplo de instrução WorkQue_AutoRemove 
 

WorkQue_AutoRemove 1, True 
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Função WorkQue_AutoRemove 
 

Retorna o estado da função de exclusão automática configurada para a fila de trabalho. 

 

Sintaxe 

WorkQue_AutoRemove (WorkQueNum) 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho.  
 

Valores de retorno 

True se a função de exclusão automática da fila de trabalho especificada estiver habilitada, do contrário, 

False. 

 

Veja também 

WorkQue_AutoRemove, WorkQue_Get 
 

Exemplo de função WorkQue_AutoRemove 

 
Boolean autoremove 

 
autoremove = WorkQue_AutoRemove(1) 
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Função WorkQue_Get 
 

Retorna os dados de ponto da fila de trabalho especificada. 

 

Sintaxe 

WorkQue_Get(WorkQueNum [, index ] ) 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho.  

index Opcional. Expressão em número inteiro que representa o índice dos dados da fila a 

serem obtidos. (O primeiro número do índice é 0) 
 

Valores de retorno 

Os dados de ponto são retornados da fila de trabalho especificada. 

 

Descrição 

Use WorkQue_Get para obter os dados de ponto da fila de trabalho. Se o índice for omitido, o primeiro dos 

dados da fila é retornado. Se o índice for especificado, são retornados os dados de ponto do índice 

especificado. 

 

Quando a função de exclusão automática é habilitada por WorkQue_AutoRemove, os dados de ponto e os 

dados do usuário são excluídos WorkQue_Get. 

Quando a exclusão automática está desabilitada, os dados de ponto e os dados do usuário não são 

excluídos. Para excluí-los, use WorkQue_Remove. 

 

Veja também 

WorkQue_AutoRemove, WorkQue_Len, WorkQue_Reject, WorkQue_Remove, WorkQue_Sort 
 

Exemplo de função WorkQue_Get 
 

' Pula para a primeira peça na fila e a rastreia 
Jump WorkQue_Get(1) 

On gripper 

Wait.1 

Jump place 

Off gripper 

Wait.1 

WorkQueRemove 1 
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Função WorkQue_Len 
 

Retorna o número de dados da fila de trabalho válidos registrados para a fila de trabalho especificada. 

 

Sintaxe 

WorkQue_Len(WorkQueNum) 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho.  

 

Valores de retorno 

Expressão em número inteiro representando o número dos dados da fila de trabalho válidos registrados. 

 

Descrição 

Retorna o número dos dados da fila de trabalho válidos registrados. 
 
Você pode usar também WorkQue_Len como um argumento para a instrução Wait. 

 

Veja também 

WorkQue_Add, WorkQue_Get, WorkQue_Remove 
 

Exemplo de função WorkQue_Len 
 

Do 

 Do While WorkQue_Len(1) > 0 

  WorkQue_Remove 1, 0 

 Loop 

 If WorkQue_Len(1) > 0 Then 

  Jump WorkQue_Get(1, 0) C0 

  On gripper 

  Wait.1 

  WorkQue_Remove 1, 0 

  Jump place 

  Off gripper 

  Jump idlePos 

 EndIf 

Loop 
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Instrução WorkQue_List  
 

Exibe a lista de dados (dados de ponto e dados do usuário) da fila de trabalho especificada.. 

 

Sintaxe 

WorkQue_List WorkQueNum [, numOfItems ] 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho.  

numOfItems  Opcional. Expressão em número inteiro para especificar quantos itens exibir. Se 

omitido, todos os itens são exibidos. 

 

Nota 

Este comando só funcionará na janela Command. 

 

Veja também 

WorkQue_Add, WorkQue_Get, WorkQue_Remove 
 

Exemplo de instrução WorkQue_List 
Pela janela Command:  
 

> WorkQue_List 1 

Queue 0  = XY(   1.000,  1.000,  0.000,  0.000 ) /R /0 (  0.000) 

Queue 1  = XY(   3.000,  1.000,  0.000,  0.000 ) /R /0 (  2.000) 

Queue 2  = XY(   4.000,  1.000,  0.000,  0.000 ) /R /0 (  3.000) 

Queue 3  = XY(   5.000,  1.000,  0.000,  0.000 ) /R /0 (  4.000) 

Queue 4  = XY(   6.000,  1.000,  0.000,  0.000 ) /R /0 (  5.000) 
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Instrução WorkQue_Reject  
 

Define e exibe a distância mínima para prevenção do registro duplo para a fila de trabalho especificada. 

 

Sintaxe 

WorkQue_Reject WorkQueNum [, rejectDistance ] 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho.  

rejectDistance  Opcional quando está sendo executado pela janela Command. Expressão real que 

especifica a distância mínima permitida entre as peças na fila em milímetros. Se 

omitido, será exibida a rejectDistance atual.  
 

Descrição 

Use WorkQue_Reject para especificar a distância mínima entre as peças para evitar o registro duplo dos 

dados de ponto. A fila de trabalho não pode ser registrada quando dados de ponto menores do que a distância 

mínima são registrados por WorkQue_Add. WorkQue_Reject ajuda o sistema a filtrar o registro duplo. O 

padrão é 0 mm. 

 
WorkQue_Reject deve ser executada antes de adicionar os dados (dados de ponto e dados do usuário) da fila 

de trabalho por WorkQue_Add. 

 
A prevenção do registro duplo pode ser configurada para cada fila de trabalho. 

 

Veja também 

WorkQue_Add, Função WorkQue_Reject 
 

Exemplo de instrução WorkQue_Reject 
 

WorkQue_Reject 1, 2.5 
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Função WorkQue_Reject 
 

Retorna a distância da prevenção do registro duplo definida para a fila de trabalho especificada. 

 

Sintaxe 

WorkQue_Reject (WorkQueNum) 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho. 

 

Valores de retorno 

Valor real em milímetros 
 

Veja também 

WorkQue_Add, WorkQue_Reject  
 

Exemplo de função WorkQue_Reject 
 

Real rejectDist 

 

RejectDist = WorkQue_Reject(1) 

 



Instrução WorkQue_Remove 

 

774 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Instrução WorkQue_Remove 
 

Exclui os dados (dados de ponto e dados do usuário) da fila de trabalho especificada.. 
 

Sintaxe 

WorkQue_Remove WorkQueNum [, index | All] 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho. 

index Opcional. Expressão em número inteiro que representa o índice dos dados da fila a 

serem excluídos. (O primeiro número do índice é 0). 

Especifique All para excluir todos os dados da fila de trabalho. 
 

Descrição 

Use Work_QueRemove para remover um ou mais itens dos dados da fila de um trabalho. Normalmente, 

você remove itens da fila depois de ter terminado de usar os dados.  

 

Veja também 

WorkQue_Add 
 

Exemplo de instrução WorkQue_Remove 
 

Jump WorkQue_Get(1) 

On gripper 

Wait.1 

Jump place 

Off gripper 

Wait.1 

 

' Remove os dados da fila de trabalho 
WorkQue_Remove 1 

 

 



Instrução WorkQue_Sort 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 775  

Instrução WorkQue_Sort  
 

Define e exibe o tipo de classificação para a fila de trabalho especificada. 

 

Sintaxe 

WorkQue_Sort WorkQueNum [, SortMethod ] 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho. 

SortMethod  Especifica o método de classificação com uma expressão em número inteiro ou com a 

seguinte constante. Este pode ser omitido se executado pela janela Command. Se omitido, 

o método de classificação atual é exibido. 

Constante  Valor  Descrição  

QUE_SORT_NONE 0 Nenhuma classificação (ordem de registro na fila de 

trabalho) 

QUE_SORT_POS_X 1 Ordem ascendente da coordenada X 

QUE_SORT_INV_X 2 Ordem descendente da coordenada X 

QUE_SORT_POS_Y 3 Ordem ascendente da coordenada Y 

QUE_SORT_INV_Y 4 Ordem descendente da coordenada Y 

QUE_SORT_POS_USER 5 Ordem ascendente dos dados do usuário (valor real) 

QUE_SORT_INV_USER 6 Ordem descendente dos dados do usuário (valor real) 

 

Descrição 

Define o método de classificação para a fila de trabalho. Quando os dados de ponto e os dados do usuário 

são adicionados com WorkQue_Add, eles são registrados na fila de trabalho de acordo com o método de 

classificação especificado. 

 

Quando os dados do usuário são definidos novamente por WorkQue_UserData, a ordem das filas de trabalho 

é alterada de acordo com o método de classificação especificado. 

 

A instrução WorkQue_Sort deve ser executada antes de adicionar os dados (dados de ponto e dados do 

usuário) à fila de trabalho com WorkQue_Add. 

 
A instrução WorkQue_Sort deve ser executada antes de configurar os dados do usuário novamente com 

WorkQue_UserData. 

 
O método de classificação pode ser definido para cada fila de trabalho. 

 

Veja também 

WorkQue_Add, WorkQue_UserData 
 

Exemplo de instrução WorkQue_Sort 
 

WorkQue_Sort 1, QUE_SORT_POS_X 
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Função WorkQue_Sort 
 

Retorna o método de classificação da fila de trabalho especificada. 

 

Sintaxe 

WorkQue_Sort (WorkQueNum) 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho. 
 

Valores de retorno 

Uma expressão em número inteiro representando o método de classificação definido para a fila de trabalho. 

4 = Nenhuma classificação (ordem de registro para a fila de trabalho) 

5 = Ordem ascendente da coordenada X 

6 = Ordem descendente da coordenada X 

7 = Ordem ascendente da coordenada Y 

8 = Ordem descendente da coordenada Y 

9 = Dados do usuário (valor real) em ordem ascendente  

10 = Dados do usuário (valor real) em ordem descendente 

 

Veja também 

WorkQue_Add, WorkQue_Sort, WorkQue_UserData  
 

Exemplo de função WorkQue_Sort 
 

Integer quesort 

 

quesort = WorkQue_Sort(1) 
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Instrução WorkQue_UserData 
 

Restabelece e exibe os dados do usuário (número real) registrados na fila de trabalho especificada. 

 

Sintaxe 

WorkQue_UserData WorkQueNum [, index] [, userData] 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho. 

index Expressão em número inteiro que representa o índice dos dados da fila de trabalho. (O 

início do número de índice é 0). Opcional quando está sendo executado pela janela 

Command. 

userData Expressão em número inteiro que representa os dados do usuário a serem configurados 

novamente. Este pode ser omitido se executado pela janela Command. Se omitido, os 

dados do usuário atuais (expressão real) são exibidos. 
 

Descrição 

Restabelece e exibe os dados do usuário atualmente registrados para a fila de trabalho. 

 

Se o método de classificação for especificado por WorkQue_UserData, a ordem dos dados da fila de 

trabalho é alterada de acordo com o método de classificação especificado. 

 QUE_SORT_POS_USER : Dados do usuário (expressão real) em ordem ascendente 

 QUE_SORT_INV_USER : Dados do usuário (expressão real) em ordem descendente 

 

Veja também 

Função WorkQue_UserData 
 

Exemplo de WorkQue_UserData 

 
WorkQue_UserData 1, 1, angle 
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Função WorkQue_UserData 
 

Retorna os dados do usuário (valor real) registrados na fila de trabalho especificada. 

 

Sintaxe 

WorkQue_UserData (WorkQueNum [, index]) 
 

Parâmetros 

WorkQueNum Expressão em número inteiro (1 a 16) que especifica o número da fila de trabalho. 

index Opcional. Expressão em número inteiro que representa o índice dos dados da fila de 

trabalho. (O primeiro número do índice é 0). 
 

Valores de retorno 

Valor real. 

 

Veja também 

WorkQue_UserData  
 

Exemplo de função WorkQue_UserData  
 

' Remove da fila 

angle = WorkQue_UserData(1) ' assume o padrão de índice 0 da fila 
Jump WorkQue_Get(1) :U(angle) 

WorkQue_Remove 1 
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Instrução Wrist 
 

Define a orientação do punho de um ponto. 

 

Sintaxe 

(1) Wrist point [, Flip | NoFlip] 
(2) Wrist  

 

Parâmetros 

point Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto. 

Flip | NoFlip Representando a orientação do punho. 

 

Valores de retorno 

Quando ambos os parâmetros são omitidos, é exibida a orientação do punho para a posição atual do robô. 

Se Flip | NoFlip for omitido, é exibida a orientação do punho para o ponto especificado. 

 

Veja também 

Elbow, Hand, J4Flag, J6Flag, Função Wrist 
 

Exemplo de instrução Wrist 

 
Wrist P0, Flip 

Wrist P(mypoint), NoFlip 

 

P1 = 320.000, 400.000, 350.000, 140.000, 0.000, 150.000   

 

 

Wrist P1, NoFlip 

Go P1 

 
 

 

Wrist P1, Flip 

Go P1 
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Função Wrist  
 

Retorna a orientação do punho de um ponto. 

 

Sintaxe 

Wrist [(point)] 
 

Parâmetros 

point Opcional. Pnumber ou P(expr) ou rótulo de ponto ou expressão de ponto. Se point for omitido, 

então é retornada a orientação do punho da posição atual do robô. 

 

Valores de retorno 

1 NoFlip (/NF) 

2 Flip (/F) 

 

Veja também 

Elbow, Hand, J4Flag, J6Flag, Instrução Wrist 
 

Exemplo de função Wrist 

 
Print Wrist(pick) 

Print Wrist(P1) 

Print Wrist 

Print Wrist(P1 + P2) 
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Instrução Write 
 
Escreve caracteres em um arquivo ou porta de comunicação sem o terminador de fim de linha. 

 

Sintaxe 

Write #portNumber, string 
 

Parâmetros 

portNumber Número de ID que especifica o arquivo ou a porta de comunicação. 

O número do arquivo pode ser especificado nas instruções ROpen, WOpen e AOpen. 

O número da porta de comunicação pode ser especificado nas instruções OpenCom 

(RS-232C) ou OpenNet (TCP/IP). 

string Expressão em string que será escrita no arquivo. 

 

Descrição 

Write é diferente de Print, visto que não adiciona um terminador de fim de linha. 

 

Nota 

Buffer de gravação de arquivo 

A gravação do arquivo é colocada em um buffer. Os dados colocados em buffer podem ser gravados com a 

instrução Flush. Além disso, ao fechar um arquivo com a instrução Close, os dados do buffer podem ser 

gravados. 

 

Veja também 

Print, Read 
 

Exemplo de instrução Write 

 
OpenCom #1 

For i = 1 to 10 

  Write #1, data$(i) 

Next i 

CloseCom #1 
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Instrução WriteBin 
 

Escreve dados binários em um arquivo ou porta de comunicação. 

 

Sintaxe 

WriteBin #portNumber, data 
WriteBin #portNumber, array(), count 

 

Parâmetros 

portNumber Número de ID que especifica o arquivo ou a porta de comunicação 

O número do arquivo pode ser especificado na instrução BOpen. 

O número da porta de comunicação pode ser especificado nas instruções OpenCom (RS-

232C) ou OpenNet (TCP/IP). 

data Expressão em número inteiro contendo os dados a serem escritos. 

array() Nome de uma variável em bytes, em número inteiro ou em array longo que contém os dados 

a serem escritos. Especifique uma variável em array de uma dimensão. 

count Especifica o número de bytes a serem escritos. 

A contagem especificada deve ser menor ou igual ao número de elementos do array e 

também menor que 256 bytes. 

Se a porta de comunicação (TCP/IP) for o objeto, a contagem deve ser menor ou igual ao 

número do array e também menor que 1024 bytes.  

 

Veja também 

ReadBin, Write 
 

Exemplo de instrução WriteBin 

 
Integer i, data(100) 

 

OpenCom #1 

For i = 0 To 100 

 WriteBin #1, i 

Next I 

WriteBin #1, data(), 100 

CloseCom #1 
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Operador Xor  
 

Executa a operação Xor bitwise (exceto OR) em duas expressões. 

 

Sintaxe 

result = expr1 Xor expr2  
 

Parâmetros 

expr1, expr2 Um valor numérico ou um nome de variável. 

result Um número inteiro. 

 

Resultado 

Retorna um resultado da operação Xor bitwise. 

 

Descrição 

O operador Xor executa a operação Xor bitwise nos valores dos operandos. Cada bit do resultado é o valor 

com Xor dos bits correspondentes dos dois operandos. 

 
Se o bit na expr1 

for 
E o bit na expr2 for O resultado 

será 

0 0 0 

0 1 1 

1 0 1 

1 1 0 

 

Veja também 

And, LShift, Not, Or, Rshift 
 

Exemplo do operador Xor 

 
>print 2 Xor 6 

 4 

> 
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Instrução Xqt  
 

Inicia a execução de uma tarefa dentro de outra tarefa. 

 

Sintaxe 

Xqt [taskNumber,] funcName [(argList)] [, Normal | NoPause | NoEmgAbort ] 
 

Parâmetros 

taskNumber Opcional. O número da tarefa a ser executada. A faixa de números de tarefa vai de 1 a 32. 

Para tarefas em segundo plano, especifica o valor inteiro de 65 a 80. 

funcName O nome da função a ser executada. 

argList Opcional. Lista de argumentos que são passados para o procedimento da função quando 

esta é chamada. Múltiplos argumentos são separados por vírgulas. 

taskType Opcional. Normalmente omitido. 

Para tarefas em segundo plano, especificar um tipo de tarefa não tem nenhum 

significado. 

Normal Executa uma tarefa normal.  

NoPause Executa uma tarefa que não faz pausa com a instrução Pause ou com a ocorrência do sinal 

de entrada de Pausa ou com a abertura da porta de segurança. 

NoEmgAbort Executa uma tarefa que continua processando na parada de emergência ou na ocorrência 

de erro. 

 

Descrição 

Xqt inicia a função especificada e retorna imediatamente. 

 

Normalmente, o parâmetro taskNumber não é necessário. Quando taskNumber é omitido, o SPEL+ atribui 

automaticamente um número de tarefa para a função, portanto, não é preciso se preocupar com quais números 

de tarefa estão em uso. 

Notas 

Tipo de tarefa 

Especifique NoPause ou NoEmgAbort como um tipo de tarefa para executar uma tarefa que monitore todo o 

controlador. 

No entanto, certifique-se de usar essas tarefas especiais de acordo com a compreensão do movimento da 

tarefa usando o SPEL+ ou uma restrição de tarefas especiais.  

Para detalhes sobre tarefas especiais, consulte a seção Tarefas especiais no Guia do Usuário do EPSON 
RC+. 

Tarefa em segundo plano 

Ao executar Xqt em uma tarefa em segundo plano, a tarefa gerada é também uma tarefa em segundo plano.  

Para executar a função principal a partir de uma tarefa em segundo plano, use a instrução StartMain.  

Os detalhes da tarefa em segundo plano são explicados no manual Guia do Usuário do EPSON RC+: 6.20 

Tarefas especiais. 
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Comandos indisponíveis na tarefa NoEmgAbort e na tarefa em segundo plano 
Os seguintes comandos não podem ser executados na tarefa NoEmgAbort e na tarefa em segundo plano. 

A Acel. G Go S Sense V VLoad 
 AccelR H Home  SFree  VLoadModel 
 AccelS  HomeClr  SingularityAngle  VRun 
 AIO_TrackingStart :  HomeSet  SingularitySpeed  VSave 
 AIO_TrackingEnd  Hordr  SLock  VSaveImage 
 Arc I Inertia  SoftCP  VSaveModel 
 Arc3 J JTran  Speed  VSet 
 Arch  Jump  SpeedFactor  VShowModel 
 Arm  Jump3  SpeedR  VStasShow 
 ArmSet  Jump3CP  SpeedS  VStatsReset 
 ArmClr  JRange  SyncRobots  VStatsResetAll 
 AutoLJM L LimitTorque T TC  VStatsSave 
 AvoidSingularity  LimZ  TGo  VTeach 

B Base  LimZMargin  Till  VTrain 
 BGo  Local  TLSet W WaitPos 
 BMove  LocalClr  TLClr  Weight 
 Box M MCal  TMove X Xqt *3 
 BoxClr  MCordr  Tool  XYLim 
 Brake  Motor  Trap   

C Cnv_AbortTrack  Move V VCal   
 Cnv_Accel O OLAccel  VcalPoints   
 Cnv_DownStream P Pass  VCls   
 Cnv_Fine  Pg_LSpeed  VCreateCalibration   
 Cnv_Mode  Pg_Scan  VCreateObject   
 Cnv_QueAdd  Plane  VCreateSequence   
 Cnv_QueMove  PlaneClr  VDefArm   
 Cnv_QueReject  Power  VDefGetMotionRange   
 Cnv_QueUserData  PTPBoost  VDefLocal   
 Cnv_Trigger  Pulse  VDefSetMotionRange   
 Cnv_UpStream Q QP  VDefTool   
 CP  QPDecelR  VDeleteCalibration   
 Curve  QPDecelS  VDeleteObject   
 CVMove R Range  VDeleteSeuence   

E ECP  Reset *1  VGet   
 ECPClr  Restart *2  VGoCenter   
 ECPSet       

F Find       
 Fine       

*1 Reset Error pode ser executado  

*2 Executável através da tarefa de processamento Trap Error 

*3 Executável através das tarefas em segundo plano 

 

NÃO USE o comando XQT repetidamente em instruções de Loop.  

NÃO USE o comando XQT repetidamente em instruções de Loop tal como Do...Loop. 

O controlador pode congelar. Se você usa instruções de Loop repetidamente, certifique-se de adicionar o 

comando Wait (Wait 0.1). 
  

 

Veja também 

Function/Fend, Halt, Resume, Quit, Startmain, Trap 
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Exemplo de instrução Xqt 
 

Function main 
  Xqt flash     'Inicia a função Flash como tarefa 2 
  Xqt Cycle(5)    'Inicia a função Cycle como tarefa 3 
 
  Do 
    Wait 3     'Executa a tarefa 2 por 3 segundos 
    Halt flash   'Suspende a tarefa  
 
    Wait 3   
    Resume flash  'Retoma a tarefa 
  Loop 
Fend 
 
Function Cycle(count As Integer)  
  Integer i 
 
  For i = 1 To count 
    Jump pick 
    On vac 
    Wait.2 
    Jump place 
    Off vac 
    Wait.2 
  Next i 
Fend 
 
Function flash  
  Do 
    On 1 
    Wait 0,2 
    Off 1 
    Wait 0,2 
  Loop 
Fend 
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Função XY 
 

Retorna um ponto das coordenadas individuais que pode ser usado em uma expressão de ponto. 

 

Sintaxe 

XY(x, y, z, u [, v, w]) 
 

Parâmetros 

x Expressão real que representa a coordenada X. 

y Expressão real que representa a coordenada Y. 

z Expressão real que representa a coordenada Z. 

u Expressão real que representa a coordenada U. 

v  Opcional para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N). Expressão real que representa a coordenada V. 

w  Opcional para os robôs de 6 eixos (incluindo a série N). Expressão real que representa a coordenada W. 

 

Valores de retorno 

Um ponto construído a partir das coordenadas especificadas. 

 

Descrição  

Quando o eixo ST adicional não é usado, não há nada em particular com o que seja preciso ter cuidado.  

Você pode mover o manipulador para a coordenada especificada com a função XY como abaixo: 
  Go XY(60,30,-50,45) 

 

Quando o eixo ST adicional é usado, é preciso ter cuidado.  

A função XY retorna somente os dados de ponto do robô, não incluindo o eixo adicional.  

Se você usar a função XY como abaixo: Go XY(60,30,-50,45), o manipulador se moverá para a coordenada 

especificada, mas o eixo adicional não se moverá. Se quiser mover também o eixo adicional, especifique 

como abaixo: Go XY(60,30,-50,45) : ST( 10,20). 

Para detalhes sobre o eixo adicional, consulte o Guia do Usuário do EPSON RC+: 20. Eixo adicional.  

 

Veja também 

JA, Point Expression, Função ST 
 

Exemplo de função XY 

 
P10 = XY(60, 30, -50, 45) + P20 
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Instrução XYLim  
 

Define ou exibe os limites permissíveis da faixa de movimento de XY para o robô.  

 

Sintaxe 

XYLim minX, maxX, minY, maxY [, minZ] [, maxZ] 
XYLim 

 

Parâmetros 

minX A posição mínima da coordenada X para a qual o manipulador pode se deslocar.  

(O manipulador não pode se mover para uma posição com coordenada X menor que minX.) 

maxX A posição máxima da coordenada X para a qual o manipulador pode se deslocar.  

(O manipulador não pode se mover para uma posição com coordenada X maior que maxX.) 

minY A posição mínima da coordenada Y para a qual o manipulador pode se deslocar.  

(O manipulador não pode se mover para uma posição com coordenada Y menor que minY.) 

maxY A posição máxima da coordenada Y para a qual o manipulador pode se deslocar.  

(O manipulador não pode se mover para uma posição com coordenada Y maior que maxY.) 

minZ Opcional. A posição mínima da coordenada Z para a qual o manipulador pode se deslocar.  

(O manipulador não pode se mover para uma posição com coordenada Z menor que minZ.) 

maxZ Opcional. A posição máxima da coordenada Z para a qual o manipulador pode se deslocar.  

(O manipulador não pode se mover para uma posição com coordenada Z maior que maxZ.) 

 

Valores de retorno 

Exibe os valores atuais de XYLim quando usado sem parâmetros. 

 

Descrição 

XYLim é usado para definir os limites da faixa de movimento de XY. Muitos sistemas robóticos permitem 

que os usuários definam os limites das articulações, mas a linguagem SPEL+ permite que tanto os limites das 

articulações como os limites do movimento sejam definidos. Na prática, isto permite que os usuários criem 

uma área de trabalho para sua aplicação. (Tenha em mente que os limites da faixa de articulação são também 

definíveis com o SPEL.) 

 

A faixa de movimento estabelecida com os valores de XYLim se aplica somente às posições alvo dos 

comandos de movimento e não aos percursos do movimento a partir da posição inicial até a posição alvo. 

Portanto, o braço pode mover-se fora da faixa XYLim durante o movimento. (isto é, a faixa XYLim não afeta 

o Pulse.) 

 

Os dados dos parâmetros do robô são armazenados no cartão de memória compact flash no controlador. 

Portanto, a gravação no cartão de memória compact flash ocorre ao executar este comando. A gravação 

frequente no cartão de memória compact flash afeta sua vida útil. Recomendamos usar este comando o 

mínimo possível. 

 

Notas 

Desativar a verificação da faixa de movimento 

Existem muitas aplicações que não requerem a verificação do limite da faixa de movimento e, por esse 

motivo, há um método simples para desativar essa verificação do limite. Para desativar a verificação do limite 

da faixa de movimento, defina os valores de Motion Range Limit de minX, maxX, minY e maxY para “0”. Por 

exemplo XYLim 0, 0, 0, 0. 

Valores padrão do limite da faixa de movimento 

Os valores padrão para a instrução XYLim são “0, 0, 0, 0”. (A verificação do limite da faixa de movimento 

é desativada). 
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Dica 

Configuração de apontar e clicar para XYLim 

O EPSON RC+ tem uma caixa de diálogo para apontar e clicar que permite definir os limites da faixa de 

movimento. O método mais simples de configurar os valores do XYLim é usar a página XYZ Limits do 

gerenciador do robô. 

 

Veja também 

Range 
 

Exemplo de instrução XYLim 

Este exemplo simples da janela Command configura e então exibe a configuração atual de XYLim: 

 
> xylim -200, 300, 0, 500 

 

> XYLim 

-200.000, 300.000, 0.000, 500.000 
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Função XYLim  
 

Retorna os dados de ponto do limite superior ou inferior da região de XYLim. 

 

Sintaxe 

XYLim(limit) 
 

Parâmetros 

limit Expressão em número inteiro que especifica qual limite será retornado. 

 1: Limite inferior 

 2: Limite superior 

 

Valores de retorno 

Quando “1” é especificado para os dados de referência, retorna a posição do limite inferior do eixo X 

especificada em XYLim como X dos dados de ponto, a posição do limite inferior do eixo Y como Y e a 

posição do limite inferior do eixo Z como Z. 

Quando “2” é especificado para os dados de referência, retorna a posição do limite superior do eixo X 

especificada em XYLim como X dos dados de ponto, a posição do limite superior do eixo Y como Y e a 

posição do limite superior do eixo Z como Z. 

 

Veja também 

Instrução XYLim 
 

Exemplo de função XYLim 

 
P1 = XYLim(1) 

P2 = XYLim(2) 
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Instrução XYLimClr  
 

Apaga a definição de XYLim. 

 

Sintaxe 

XYLimClr 
 

Veja também 

XYLim, XYLimDef 
 

Exemplo de função XYLimClr 

Este exemplo usa a função XYLimClr em um programa: 

 
Function ClearXYLim 

 

  If XYLimDef = True Then 

   XYLimClr 

  EndIf 

Fend 
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Função XYLimDef 
 

Retorna se XYLim foi definido ou não. 

 

Sintaxe 

XYLimDef 
 

Valores de retorno 

True se XYLim foi definido, do contrário, False. 

 

Veja também 

XYLim, XYLimClr 
 

Exemplo de função XYLimDef 

Este exemplo usa a função XYLimDef em um programa: 

 
Function ClearXYLim 

 

  If XYLimDef = True Then 

   XYLimClr 

  EndIf 

Fend 
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Mensagens de erro do SPEL+ 
 

No Mensagem Solução Nota 1 Nota 2 

1 
Programa de controle do controlador 
iniciado. 

-   

2 
Término devido a voltagem baixa da 
fonte de energia. 

-   

3 
O programa de controle do controlador 
foi completado. 

Este registro é armazenado quando 
o controlador é recarregado pelo 
EPSON RC+ ou TP1. 

  

4 
A área de salvamento de variáveis 
preservadas foi apagada. 

-   

5 Função Main iniciada. -   

6 
Função Main iniciada.  Posteriormente os 
registros iguais são omitidos. 

O registro "Função Main iniciada." foi 
omitido para evitar que o espaço de 
histórico do sistema seja esgotado. 

  

7 O número de série foi salvo. -   

8 
A cópia de segurança do sistema foi 
executada. 

-   

9 A restauração do sistema foi executada. -   

10 
Os parâmetros do robô foram 
inicializados. 

-   

11 
O valor do pulso de compensação entre a 
origem do codificador e o sensor da posição 
de estacionamento (HOFS) foi mudado. 

- 
Valor após a 
mudança 

Valor 
antes da 
mudança 

17 
Modo de salvamento da mensagem 
ativado. Evento incomum. 

-   

18 
A conversão do arquivo de parâmetros 
do robô foi executado. 

-   

19 O Firmware DU foi instalado. -   

20 
A configuração de habilitação do modo 
de ensino foi salva. 

-   

21 
A configuração de habilitação do modo 
de ensino foi mudada. 

-   

23 
A parada de emergência (EStop) foi 
executada. 

- 

Número do robô 
que executou o 
comando de 
movimento 

Status do 
controlador 

24 A proteção de segurança foi aberta. - 

Número do robô 
que executou o 
comando de 
movimento 

Status do 
controlador 

25 A configuração do robô foi mudada. -  
Número 
do robô 

26 A configuração do alarme foi mudada. - 
Número do 
alarme 

 

50 
O alarme da bateria para o controlador 
foi restaurado. 

-   

51 
O alarme da bateria para o robô foi 
restaurado. 

- 
Número do 
robô 

 

52 
O alarme da graxa para o robô foi 
restaurado. 

- 
Número do 
robô 

 

100 Dispositivo conectado ao controlador. -   

101 O dispositivo do console foi mudado. - 

20: TP3 
21:RC+ 
22: I/O remota 
26: Ethernet 
remota 
29: RS232 
remoto 

 

102 O dispositivo de exibição foi mudado. -   

103 O modo de trabalho foi mudado. -   

104 O modo cooperativo foi mudado. - 
0: Independente 
1: Cooperativo 
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No Mensagem Solução Nota 1 Nota 2 

110 O firmware do controlador foi instalado. - 

1: 
Configuração 
2: Inicialização 
3: Atualização 
Recuperação 

 

111 O endereço IP foi restaurado. 
Pode armazenar este registro 
quando o firmware do controlador é 
instalado. 

  

112 Controlador recarregado -   

120 RC+ conectado ao controlador. - 
1: Ethernet 
2: USB 

 

121 TP conectado ao controlador. -   

123 RC+ desconectado do controlador. -   

124 TP desconectado do controlador. -   

126 Modo de trabalho mudado para AUTO. -   

127 Modo de trabalho mudado para Program. -   

128 Modo de trabalho mudado para Teach. -   

129 
Ethernet remota conectado ao 

controlador 
-   

130 
Ethernet remota desconectado do 

controlador 
-   

131 
Comunicação remota conectada ao 

controlador 
-   

132 
Ethernet remota desconectada do 

controlador 
- 

Status da saída 

do aplicativo 

0: Normal 

1: Anormal 

(Tempo limite) 

 

133 Modo de trabalho mudado para Test. -   

400 

Ocorreu o alarme da bateria para o 

controlador.  Substitua a bateria e 

restaure o alarme. 

Substitua a bateria e restaure o 

alarme. 
  

401 
Ocorreu o alarme da bateria para o robô.  

Substitua a bateria e restaure o alarme. 

Substitua a bateria e restaure o 

alarme. 
Número do robô  

402 
Ocorreu o alarme de graxa.  Engraxe o 

robô e restaure o alarme. 
Engraxe o robô e restaure o alarme. Número do robô  

410 

Ocorreu o alarme da bateria para o 

controlador.  Substitua a bateria e 

restaure o alarme. 

Substitua a bateria. 
Após substituir a bateria, restaure o 
alarme em EPSON RC+ 7.0-[Tools] 
(Ferramentas)-[Controller] 
(Controlador)-[Maintenance] 
(Manutenção). 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

411 
Ocorreu o alarme da bateria para o robô.  

Substitua a bateria e restaure o alarme. 

Substitua a bateria. 
Após substituir a bateria, restaure o 
alarme em EPSON RC+ 7.0-[Tools]-
[Controller]-[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

412 
Ocorreu o alarme de Correia. Substitua a 

correia e restaure o alarme. 

Substitua a correia dentada. 
Após substituir a correia dentada, 
restaure o alarme em EPSON RC+ 
7.0-[Tools]-[Controller]-[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

413 

Ocorreu o alarme de graxa para a 

chaveta do fuso de esferas.  Engraxe as 

unidades da chaveta do fuso de esferas 

e restaure o alarme. 

Engraxe a chaveta do fuso de esferas. 
Após engraxar, restaure o alarme em 
EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Controller]-
[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

414 
Ocorreu o alarme do motor.  Substitua o 

motor e restaure o alarme. 

Substitua o motor. 
Após substituir o motor, restaure o 
alarme em EPSON RC+ 7.0-[Tools]-
[Controller]-[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

415 

Ocorreu o alarme da engrenagem. 

Substitua as unidades de engrenagens e 

restaure o alarme. 

Substitua as unidades de 
engrenagens. 
Após substituir as unidades de 
engrenagens, restaure o alarme em 
EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Controller]-
[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 
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416 

Ocorreu o alarme da chaveta do fuso de 

esferas.  Substitua a chaveta do fuso de 

esferas e restaure o alarme. 

Substitua a chaveta do fuso de 
esferas. 
Após substituir a chaveta do fuso de 
esferas, restaure o alarme em EPSON 
RC+ 7.0-[Tools]-[Controller]-
[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

420 

Ocorreu o alarme da bateria para o 

controlador.  Substitua a bateria e 

restaure o alarme. 

Substitua a bateria. 
Após substituir a bateria, restaure o 
alarme em EPSON RC+ 7.0-[Tools] 
(Ferramentas)-[Controller] 
(Controlador)-[Maintenance] 
(Manutenção). 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

421 
Ocorreu o alarme da bateria para o robô.  

Substitua a bateria e restaure o alarme. 

Substitua a bateria. 
Após substituir a chaveta do fuso de 
esferas, restaure o alarme em EPSON 
RC+ 7.0-[Tools]-[Controller]-
[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

422 
Ocorreu o alarme de Correia. Substitua a 

correia e restaure o alarme. 

Substitua a correia dentada. 
Após substituir a correia dentada, 
restaure o alarme em EPSON RC+ 
7.0-[Tools]-[Controller]-[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

423 

Ocorreu o alarme de graxa para a 

chaveta do fuso de esferas.  Engraxe a 

chaveta do fuso de esferas e restaure o 

alarme. 

Engraxe a chaveta do fuso de esferas. 
Após engraxar, restaure o alarme em 
EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Controller]-
[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

424 
Ocorreu o alarme do motor.  Substitua o 

motor e restaure o alarme. 

Substitua o motor. 
Após substituir o motor, restaure o 
alarme em EPSON RC+ 7.0-[Tools]-
[Controller]-[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

425 

Ocorreu o alarme da engrenagem. 

Substitua as unidades de engrenagens e 

restaure o alarme. 

Substitua as unidades de 
engrenagens. 
Após substituir as unidades de 
engrenagens, restaure o alarme em 
EPSON RC+ 7.0-[Tools]-[Controller]-
[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

426 

Ocorreu o alarme da chaveta do fuso de 

esferas.  Substitua a chaveta do fuso de 

esferas e restaure o alarme. 

Substitua a chaveta do fuso de 
esferas. 
Após substituir a chaveta do fuso de 
esferas, restaure o alarme em EPSON 
RC+ 7.0-[Tools]-[Controller]-
[Maintenance]. 

1000 vezes a 

taxa de 

consumo  

1000 

vezes o 

valor limite 

501 O histórico do rastreamento está ativo. 
O desempenho do sistema é afetado 
se o histórico do rastreamento estiver 
ativo. 

  

502 A memória foi inicializada. 

Quando esse erro ocorre, o valor das 
variáveis globais preservadas será 
inicializado. 
Substitua a bateria da placa CPU. 
Substitua a placa CPU. 

  

503 

Encontrado erro no disco rígido. 

Você deve substituir o disco rígido assim 

que possível. 

Este é um aviso de falha no disco 
rígido.  Substitua o disco rígido assim 
que possível.  

  

504 
Ocorreu um erro em uma tarefa em 

segundo plano. 

Assegure-se de que não há problemas 
no sistema e continue a operação.   

505 O controlador foi recarregado. -   

507 

O controlador foi iniciado usando o 

arquivo de configuração inicial anterior, 

pois o arquivo de configuração inicial 

está corrompido.  Verifique as 

configurações. 

Mudanças na configuração de início 
anteriores podem não ter sido salvas. 
Verifique as configurações. 

  

511 

A voltagem da bateria de reserva da 

placa CPU está mais baixa que a 

voltagem permitida.  Substitua a bateria 

da placa CPU. 

Substitua imediatamente a bateria da 
placa CPU.  Mantenha a energia para 
o controlador ligada tanto quanto 
possível até substituir a bateria. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

512 

A voltagem de entrada de 5V para a 

placa CPU está mais baixa que a 

voltagem permitida. 

Se a voltagem normal não é gerada 
pela fonte de alimentação de 5V 
sozinha, substitua a fonte de 
alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 
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513 

A voltagem de entrada de 24 V para o 

freio do motor, o codificador e o 

ventilador está mais baixa que a 

voltagem permitida. 

Se a voltagem normal não é gerada 
pela fonte de alimentação de 24V 
sozinha, substitua a fonte de 
alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

514 

A temperatura interna do controlador 

está mais alta que a temperatura 

permitida. 

Para o controlador tão logo for 
possível e verifique se a temperatura 
ambiente do controlador não está alta. 
Verifique se o filtro não está obstruído. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

515 

A velocidade de rotação do ventilador do 

controlador está abaixo da velocidade 

permitida. (FAN1) 

Verifique se o filtro não está obstruído.  
Se o aviso não for apagado após o 
controlador ser carregado, substitua o 
ventilador. 

Valor atual Valor limite 

516 

A velocidade de rotação do ventilador do 

controlador está abaixo da velocidade 

permitida. (FAN2) 

Verifique se o filtro não está obstruído.  
Se o aviso não for apagado após o 
controlador ser carregado, substitua o 
ventilador. 

Valor atual Valor limite 

517 

A temperatura interna do controlador 

está mais alta que a temperatura 

permitida. 

Para o controlador tão logo for 
possível e verifique se a temperatura 
ambiente do controlador não está alta. 
Verifique se o filtro não está obstruído. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

518 

A voltagem de entrada de 54V para a 

placa CPU está mais baixa que a 

voltagem permitida. 

Se a voltagem normal não é gerada 
pela fonte de alimentação de 54V 
sozinha, substitua a fonte de 
alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

519 

A voltagem de entrada de 3,3V para a 

placa CPU está mais baixa que a 

voltagem permitida. 

Se a voltagem normal não é gerada 
pela fonte de alimentação de 3,3V 
sozinha, substitua a fonte de 
alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

520 

A voltagem de entrada de CC para a 

placa CPU está mais baixa ou mais alta 

que a voltagem permitida. 

Se a voltagem normal não é gerada 
pela fonte de alimentação de CC 
sozinha, substitua a fonte de 
alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

521 

A voltagem de entrada de 3,3V da 

Unidade de acionamento 1 para a placa 

está mais baixa que a voltagem 

permitida. 

Se a voltagem normal de 3,3V não é 
gerada pela fonte de alimentação da 
Unidade de acionamento 1 sozinha, 
substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

522 

A voltagem de entrada Unidade de 

acionamento 1 de 5V para a placa está 

mais baixa que a voltagem permitida. 

Se a voltagem normal de 5V não é 
gerada pela fonte de alimentação da 
Unidade de acionamento 1 sozinha, 
substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

523 

A voltagem de entrada de 24 V da 

Unidade de acionamento 1 para o freio 

do motor, o codificador e o ventilador 

está mais baixa que a voltagem 

especificada. 

Se a voltagem normal de 24V não é 
gerada pela fonte de alimentação da 
Unidade de acionamento 1 sozinha, 
substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

524 

A temperatura interna da Unidade de 

acionamento 1 do controlador está mais 

alta que a temperatura permitida. 

Pare a da Unidade de acionamento 1 
tão logo for possível e verifique se a 
temperatura ambiente da Unidade de 
acionamento 1 não está alta. 
Verifique se o filtro não está obstruído. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

525 

A velocidade de rotação do ventilador do 

controlador da Unidade de acionamento 

1 está abaixo da velocidade permitida. 

(FAN1) 

Verifique se o filtro da Unidade de 
acionamento 1 não está obstruído.  Se 
o aviso não for apagado após o 
controlador ser carregado, substitua o 
ventilador. 

Valor atual Valor limite 

526 

A velocidade de rotação do ventilador do 

controlador da Unidade de acionamento 

1 está abaixo da velocidade permitida. 

(FAN2) 

Verifique se o filtro da Unidade de 
acionamento 1 não está obstruído.  Se 
o aviso não for apagado após o 
controlador ser carregado, substitua o 
ventilador. 

Valor atual Valor limite 

531 

A voltagem de entrada da Unidade de 

acionamento 2 de 3,3V para a placa está 

mais baixa que a voltagem permitida. 

Se a voltagem normal de 3,3V não é 
gerada pela fonte de alimentação da 
Unidade de acionamento 2 sozinha, 
substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

532 

A voltagem de entrada da Unidade de 

acionamento 2 de 5V para a placa está 

mais baixa que a voltagem permitida. 

Se a voltagem normal de 5V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 2 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 
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533 

A voltagem de entrada de 24 V da 
unidade de acionamento 2 para o freio do 
motor, o codificador e o ventilador está 
mais baixa que a voltagem especificada. 

Se a voltagem normal de 24V não é 
gerada pela fonte de alimentação da 
Unidade de acionamento 2 sozinha, 
substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

534 

A temperatura interna da Unidade de 

acionamento 2 do controlador está mais 

alta que a temperatura permitida. 

Pare a da Unidade de acionamento 2 
tão logo for possível e verifique se a 
temperatura ambiente da Unidade de 
acionamento 2 não está alta. 
Verifique se o filtro não está obstruído. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

535 

A velocidade de rotação do ventilador do 

controlador da Unidade de acionamento 

2 está abaixo da velocidade permitida. 

(FAN1) 

Verifique se o filtro da Unidade de 
acionamento 2 não está obstruído.  Se 
o aviso não for apagado após o 
controlador ser carregado, substitua o 
ventilador. 

Valor atual Valor limite 

536 

A velocidade de rotação do ventilador do 

controlador da Unidade de acionamento 

2 está abaixo da velocidade permitida. 

(FAN2) 

Verifique se o filtro da Unidade de 
acionamento 2 não está obstruído.  Se 
o aviso não for apagado após o 
controlador ser carregado, substitua o 
ventilador. 

Valor atual Valor limite 

541 

A voltagem de entrada da Unidade de 

acionamento 3 de 3,3V para a placa está 

mais baixa que a voltagem permitida. 

Se a voltagem normal de 3,3V não é 
gerada pela fonte de alimentação da 
Unidade de acionamento 3 sozinha, 
substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

542 

A voltagem de entrada da Unidade de 

acionamento 3 de 5V para a placa está 

mais baixa que a voltagem permitida. 

Se a voltagem normal de 5V não é 
gerada pela fonte de alimentação da 
Unidade de acionamento 3 sozinha, 
substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

543 

A voltagem de entrada de 24 V da 

Unidade de acionamento 3 para o freio 

do motor, o codificador e o ventilador 

está mais baixa que a voltagem 

especificada. 

Se a voltagem normal de 24V não é 
gerada pela fonte de alimentação da 
Unidade de acionamento 3 sozinha, 
substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

544 

A temperatura interna da Unidade de 

acionamento 3 do controlador está mais 

alta que a temperatura permitida. 

Pare a da Unidade de acionamento 3 
tão logo for possível e verifique se a 
temperatura ambiente da Unidade de 
acionamento 3 não está alta. 
Verifique se o filtro não está obstruído. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes o 

valor limite 

545 

A velocidade de rotação do ventilador do 

controlador da Unidade de acionamento 

3 está abaixo da velocidade permitida. 

(FAN1) 

Verifique se o filtro da Unidade de 
acionamento 3 não está obstruído.  Se 
o aviso não for apagado após o 
controlador ser carregado, substitua o 
ventilador. 

Valor atual Valor limite 

546 

A velocidade de rotação do ventilador do 

controlador da Unidade de acionamento 

3 está abaixo da velocidade permitida. 

(FAN2) 

Verifique se o filtro da Unidade de 
acionamento 3 não está obstruído.  Se 
o aviso não for apagado após o 
controlador ser carregado, substitua o 
ventilador. 

Valor atual Valor limite 

550 
A comunicação do Compact Vision está 

desconectada. Verifique a fiação da rede. 

Verifique a conexão entre o 
controlador e o Compact vision.  Câmera No.  

551 

A rotação do ventilador da CPU do 

Compact Vision diminuiu.  Limpe o filtro 

do ventilador e/ou substitua o ventilador. 

Verifique se o filtro do compact vision 
não está obstruído.  
Se o aviso não for apagado após o 
controlador e o compact vision serem 
recarregados, substitua o ventilador 
da CPU.  

Câmera No. Valor atual 

552 

A rotação do ventilador da CPU do 

Compact Vision diminuiu.  Limpe o filtro 

do ventilador e/ou substitua o ventilador. 

Substitua o ventilador da CPU do 
compact vision.  Câmera No. Valor atual 

553 

A rotação do ventilador do chassi do 

Compact Vision diminuiu.  Substitua o 

ventilador. 

Verifique se o filtro do compact vision 
não está obstruído.  
Se o aviso não for apagado após o 
controlador e o compact vision serem 
recarregados, substitua o ventilador 
do sistema. 

Câmera No. Valor atual 

554 

A rotação do ventilador do chassi do 

Compact Vision diminuiu.  Substitua o 

ventilador. 

Substitua o ventilador do sistema do 

compact vision. 
Câmera No. Valor atual 
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555 

A temperatura da CPU do Compact 

Vision está muito alta.  Verifique o 

ambiente da instalação (ventilação, 

temperatura ambiente, etc.) 

Verifique se o filtro do ventilador do 
compact vision não está obstruído.  
Se o aviso não for apagado após o 
controlador e o compact vision serem 
recarregados, verifique o ambiente da 
instalação (espaço adjacente, 
temperatura ambiente) do compact 
vision. 

Câmera No. 
1000 vezes 

o valor atual 

556 

A temperatura da CPU do Compact 

Vision está muito alta.  Verifique o 

ambiente da instalação (ventilação, 

temperatura ambiente, etc.) 

Verifique se o filtro do ventilador do 
compact vision não está obstruído. 
Se o aviso não for apagado após o 
controlador e o compact vision serem 
recarregados, verifique o ambiente da 
instalação (espaço adjacente, 
temperatura ambiente) do compact 
vision. 

Câmera No. 
1000 vezes 

o valor atual 

557 

A voltagem da bateria de reserva do 

Compact Vision está baixa.  Substitua a 

bateria. 

Substitua a bateria de reserva do 

compact vision. 
Câmera No. 

1000 vezes 

o valor atual 

558 

A voltagem da bateria de reserva do 

Compact Vision está baixa.  Substitua a 

bateria. 

Substitua a bateria de reserva do 

compact vision. 
Câmera No. 

1000 vezes 

o valor atual 

559 

O processo do Compact Vision foi 

terminado de forma anormal.  Reinicie a 

unidade do Compact Vision. 

Se o aviso não for apagado após o 

controlador e o compact vision serem 

recarregados, inicialize o compact 

vision. 

Câmera No.  

560 

A memória disponível do Compact Vision 

está baixa.  Reinicie a unidade do 

Compact Vision. 

Se o aviso não for apagado após o 

controlador e o compact vision serem 

recarregados, inicialize o compact 

vision. 

Câmera No. Valor atual 

561 

O espaço disponível no disco do 

Compact Vision está baixo.  Reduza o 

número de objetos que usam modelos 

(Geométricos, Correlações, 

DefectFinder, etc.) 

Verifique a sequência de visão se ele 

possui modelos desnecessários que 

podem ser reduzidos.  Considere o 

uso de memória USB.  

Câmera No. Valor atual 

562 

Ocorreu um erro de hardware crítico na 

unidade Compact Vision.  Verifique a 

condição do hardware tal como a fiação 

interna. 

Se o aviso não for apagado após o 

controlador e o compact vision serem 

recarregados, inicialize o compact 

vision. 

Câmera No.  

563 

Ocorreu um erro de hardware crítico na 

unidade Compact Vision.  Verifique a 

condição do hardware tal como a fiação 

interna. 

Se o aviso não for apagado após o 

controlador e o compact vision serem 

recarregados, substitua a placa 

LED/CPU. 

Câmera No.  

569 
A comunicação com o Compact Vision foi 

recuperada. 
- Câmera No.  

570 
Compact Vision. A autenticação da 

senha falhou. 

Insira a senha correta de conexão do 

Compact Vision na página  RC+ 

Camera. 

Se a senha não for conhecida, você 

deve fazer um dos seguintes: 

a. Insira uma nova senha de 

conexão pelo CV Monitor, então 

insira a mesma senha na página 

RC+ Camera. 

Ou 

b. Execute uma restauração de 

fábrica na unidade Compact 

Vision para apagar a senha. 

Reconstrua o projeto RC+ atual 

e verifique a operação. 
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597 
O movimento PTP para evitar o ponto de 

singularidade foi completado. 

O movimento PTP para evitar a 

singularidade foi completado. 

Clicar no mesmo botão de 

deslocamento irá operar o robô no 

movimento de deslocamento normal. 

  

598 
O robô parou devido à detecção de 

colisão 

Mova o manipulador para a direção 

para evitar a colisão 
  

599 
Tentado o deslocamento próximo do 

ponto de singularidade. 

O robô não pode se deslocar no 

movimento CP (padrão). 

Clicar no mesmo botão de 

deslocamento irá operar o robô no 

movimento de PTO. 

  

700 

O tipo de acionamento do motor não 

corresponde robô atual.  Verifique o 

modelo do robô.  Substitua o 

acionamento do motor. 

Verifique o modelo do motor.   

736 
O codificador foi restaurado.  Reinicialize 

o controlador. 
Reinicialize o controlador.   

737 
Voltagem baixa da bateria do codificador. 

Substitua a bateria. 

Desligue o controlador e substitua a 
bateria. 

Para o procedimento de substituição 
da bateria, consulte Manutenção no 
manual do Manipulador. 

  

752 Alarme do servo D. -   
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1001 
Falha de operação.  

O parâmetro do comando é inválido. 
-   

1002 

O dado solicitado não pôde ser 
encontrado.  O dado não está 
configurado ou a faixa é inválida. 

Verifique se os I/Os, variáveis e 

tarefas alvo existem. 
  

1003 A senha é inválida Insira a senha correta.   

1004 
Não é possível executar com 
versão não suportada. 

Use o arquivo na versão correta.   

1005 
Não é possível executar com 

número de série inválido. 

Use os dados da cópia de 
segurança para o mesmo 
controlador para restaurar a 
configuração do controlador. 

  

1006 
Não é possível executar com 

modelo de Robô inválido. 

Use os dados da cópia de 
segurança para o mesmo 
controlador para restaurar a 
configuração do controlador. 

  

1007 
Não é possível executar com 

Controlador inválido. 
Use o instalador suportado.   

1010 
Erro de configuração remota.  
Não é possível atribuir número de 
entrada R-IO à entrada remota. 

Especifique o número de entrada 
excluindo o número de entrada de 
R-IO. 

  

1011 

Erro de configuração remota.  
Não é possível atribuir um número 
de bit que não existe para um sinal 
de I/O remoto.  
Verifique o tamanho do escravo 
fieldbus. 

Verifique o tamanho do escravo 

fieldbus. 
  

1012 

Erro de configuração remota.  
Não é possível atribuir um número 
de bit que não existe para um sinal 
de I/O remoto.  
Verifique o tamanho do mestre 
fieldbus. 

Verifique o tamanho do mestre 

fieldbus. 
  

1013 

Falha no escravo Fieldbus.  
Não é possível mudar o tamanho 
porque ele atualmente inclui um 
sinal de I/O remoto. 

-   

1014 

Falha no mestre Fieldbus. Não é 
possível mudar o tamanho porque 
ele atualmente inclui um sinal de 
I/O remoto. 

-   

1015 

Erro de configuração remota. Não 
é possível atribuir número de 
entrada/saída do I/O da Mão à 
entrada remota. 

-   

1016 

Erro de configuração remota. Não 
é possível a atribuição porque o 
tipo de vendedor PLC está 
definido. 

Defina o Vendedor PLC para 

"None" para mudar o mapeamento 

do IO. 

  

1020 
Não é possível executar o modo 

de recuperação. 

Carregue o controlador como 

normal. 
  

1021 

Não é possível executar devido a 
falha de inicialização do 
controlador. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

1022 
Não é possível executar sem o 
projeto ser aberto. 

Abra um projeto.   

1023 
Não é possível executar enquanto 
o projeto estiver aberto. 

Reconstrua o projeto.   

1024 Não é possível ativar pelo remoto. Habilita a entrada remota.   

1025 
A execução no modo Teach é 
proibida. 

Mude para o modo AUTO.   

1026 
Não é possível executar no modo 
Teach exceto por TP. 

Mude para o modo AUTO.   

1027 
Não é possível executar o modo 
Auto. 

Mude para o modo Program.   
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1028 
Não é possível executar no modo 

Auto exceto pelo console principal. 
Mude para o modo Program.   

1029 Não é possível executar por OP. Habilite a entrada OP.   

1030 
Não permite o modo Operation ser 

mudado. 

Mude para o modo Auto com um 

console no modo Program. 
  

1031 
Não é possível executar enquanto 

houver tarefas sendo executadas. 
Pare a tarefa e então execute.   

1032 

Não é possível executar enquanto 
o número máximo de tarefas 
estiver sendo executadas. 

Pare a tarefa e então execute.   

1033 

Não é possível executar durante 
comando de movimento 
assíncrono. 

Execute após o final do movimento.   

1034 
Comando assíncrono parado 

durante a operação. 

O comando assíncrono já parado 

quando o controlador recebeu um 

comando de parar. 

  

1035 

Não é possível executar quando o 
I/O remoto está habilitado pelo 
dispositivo remoto. 

O comando não pode ser 
executado pelo console exceto o 
I/O remoto quando a saída 
AutoMode do I/O remoto está ativo. 

  

1037 

Não é possível executar quando a 
Ethernet remota está habilitada 
pelo dispositivo Ethernet remoto. 

O comando não pode ser 
executado pelo console exceto o 
Ethernet remoto quando o 
sinalizador Auto da Ethernet 
remota está ativo. 

  

1039 A execução é proibida. 

Um comando proibido foi 

executado enquanto executava o 

programa. 
Pare o programa e então execute 
comando. 

  

1041 
Não é possível executar durante o 

status de parada de emergência. 

Cancele o status de Parada de 

emergência. 
  

1042 

Não é possível executar enquanto 
a proteção de segurança estiver 
aberta. 

Feche a proteção de segurança.   

1043 
Não é possível executar durante 

uma condição de erro. 
Cancele a condição de erro.   

1044 

Não é possível executar quando a 
entrada de pausa remota está 
ativada. 

Mude a entrada de pausa remota 

para desativada. 
  

1045 

A condição esperando entrada é a 

única condição disponível para 

entrada. 

O controlador recebeu uma entrada 

enquanto não estava na condição 

esperando entrada. 

  

1046 
Não é possível executar durante 

transferência de arquivo. 

Execute após a transmissão do 

arquivo. 
  

1047 

Não é possível cancelar o 
comando executado por outros 
dispositivos. 

Cancele o comando de movimento 
pelo dispositivo pelo qual o 
comando foi emitido. 

  

1048 
Não é possível executar após 

voltagem baixa ser detectada. 
Reinicialize o controlador.   

1049 
Outros dispositivos estão no modo 

programa. 

Verifique a conexão dos outros 

dispositivos. 
  

1050 A senha é muito longa. 
Insira uma senha que tenha menos 

de 16 caracteres. 
  

1051 
A exportação do status do 

controlador falhou. 

1. Tente novamente usando a 

mesma memória USB. 

2. Tente novamente usando outra 

memória USB. 

3. Tente novamente após 

recarregar o controlador. 
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1052 
Exportação do status do 

controlador cheia. 

Execute o comando após concluir a 
cópia de segurança do status do 
controlador. 

  

1053 
A execução no modo Test é 
proibida 

Execute nos outros modos.   

1054 
Não é possível executar no modo 

TEST exceto por TP. 
-   

1055 
Não é possível executar a tarefa 

em segundo plano. 

Confirme se a tarefa em segundo 
plano está sendo executada. 
Reconstrua o projeto. 

  

1056 Não é possível executar por OP. Habilite a entrada TP3.   

1057 

Não é possível executar quando 
TP3 está habilitado exceto por 
TP3. 

O comando não pode ser 
executado por outras consoles 
quando TP3 está habilitado. 

  

1058 
Não é possível executar excluindo 

o modo T2. 
Mude para a tecla <Teach/T2>.   

1059 
Não é possível mudar para o modo 

T2. 

O modo T2 não pode ser usado no 
controlador RC700-A para cumprir 
com os padrões do UL. 

  

1100 
Falha de arquivo. Não é possível 

acessar o arquivo. 

1. Reinicialize o controlador.  

2. Reinstale o firmware.  

3. Substitua a CF. 

  

1102 
Falha do arquivo. Falha de leitura 

e gravação do registro  

1. Reinicialize o controlador. 

2. Substitua a CF. 
  

1103 Arquivo não encontrado. Verifique se o arquivo existe.   

1104 
O arquivo do projeto não foi 

encontrado. 
Reconstrua o projeto.   

1105 
O arquivo do objeto não foi 

encontrado. 
Reconstrua o projeto.   

1106 
Os arquivos de pontos não foram 

encontrados. 
Reconstrua o projeto.   

1107 

O programa está usando um 
recurso que não é suportado pela 
versão do firmware do controlador 
atual. 

Verifique a versão do compilador 
em EPSON RC+ 7.0-[Project] 
(Projeto)-[Properties] 
(Propriedades)-[Compiler] 
(Compilador).  

  

1108 
Um ou mais arquivos fonte foram 
atualizados. Construa o projeto. 

Reconstrua o projeto.   

1109 
Sem capacidade de 
armazenamento suficiente. 

Aumento o espaço livre da 
memória USB. 

  

1110 Arquivo não encontrado. -   

1111 
O arquivo do transportador não foi 
encontrado. 

-   

1112 

Os arquivos de forças não foram 
encontrados. 
Reconstrua o projeto. 

Reconstrua o projeto.   

1114 
Não é possível criar o projeto no 

controlador. 

Existe uma possibilidade de que a 
pasta esteja cheia ou o nome do 
projeto esteja duplicado. 
Verifique pela seleção do 
aplicativo. 

  

1120 

Falha do arquivo. 
O arquivo de configuração está 
corrompido. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

1121 

Falha de arquivo. 
O arquivo do projeto está 
corrompido. 

Reconstrua o projeto.   

1122 

Falha de arquivo. 
O arquivo de ponto está 
corrompido. 

Reconstrua o projeto.   

1123 

Falha de arquivo.  
O arquivo de rótulo de I/O está 
corrompido. 

Reconstrua o projeto.   
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1124 

Falha de arquivo.  
O arquivo de erros do usuário está 
corrompido. 

Reconstrua o projeto.   

1126 

Falha de arquivo. 
As informações de opções de 
software estão corrompidas. 

1. Reinicialize o controlador.  

2. Reinstale o firmware.  

3. Reconfigure a opção. 

  

1127 

Falha de arquivo. 
O arquivo de visão está 
corrompido. 

Reconstrua o projeto.   

1128 

Falha de arquivo. 

O arquivo de informações de cópia 

de segurança está corrompido. 

As informações de cópia de 

segurança especificadas não 

podem ser restauradas. 
Obtenha as informações de cópia 
de segurança novamente e então 
restaure o arquivo. 

  

1130 

Falha da mensagem de erro. 
Nenhum item foi encontrado no 
histórico de erro. 

Não existe histórico de erro. 

Reinicialize o controlador. 
  

1131 
Não é possível acessar a memória 

USB. 

Insira a memória USB 
corretamente. Quando esse erro 
ainda ocorrer após a memória USB 
ser inserida corretamente, a 
memória pode ser irreconhecível 
para o controlador.  Insira outra 
memória verificar a operação. 

  

1132 
Falha de arquivo. 

Não foi possível copiar o arquivo. 
-   

1133 
Falha de arquivo. 

Não foi possível excluir o arquivo. 
-   

1134 

Falha de arquivo. 
O arquivo GUI Builder está 
corrompido. 

Reconstrua o projeto.   

1138 
Falha de arquivo. O arquivo do 

Guia de força está corrompido. 
Reconstrua o projeto.   

1140 

Falha de arquivo. 
Não foi possível abrir o arquivo 
objeto. 

Reconstrua o projeto.   

1141 

Falha de arquivo. 
Não foi possível abrir o arquivo do 
projeto. 

Reconstrua o projeto.   

1142 

Falha de arquivo. 
Não foi possível ler o arquivo do 
projeto. 

Reconstrua o projeto.   

1143 

Falha de arquivo. 

Não foi possível abrir o arquivo 

salvo da condição. 

1. Tente novamente usando a 

mesma memória USB. 

2. Tente novamente usando outra 

memória USB. 

3. Tente novamente após 

recarregar o controlador. 

  

1144 

Falha de arquivo. 

Não foi possível gravar o arquivo 

salvo da condição. 

1. Tente novamente usando a 

mesma memória USB. 

2. Tente novamente usando outra 

memória USB. 

3. Tente novamente após 

recarregar o controlador. 

  

1145 

Falha de arquivo. 
Não foi possível abrir o arquivo do 
transportador. 

Reconstrua o projeto.   

1146 

Falha de arquivo. 
Não foi possível ler o arquivo do 
transportador. 

Reconstrua o projeto.   

1150 
Falha de arquivo. 

O histórico do erro é inválido. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Substitua a CF. 
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1151 

Falha de arquivo. 
Não foi possível mapear o histórico 
do erro. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Substitua a CF. 
  

1152 

Falha de arquivo. 
Não foi possível abrir o arquivo do 
histórico do erro. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Substitua a CF. 
  

1153 

Falha de arquivo. 
Não foi possível gravar o arquivo 
do histórico do erro. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Substitua a CF. 
  

1155 

Falha de arquivo. 
Não foi possível abrir o arquivo de 
configurações. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

1156 

Falha de arquivo. 
Não foi possível salvar o arquivo 
de configurações. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

1157 

Falha de arquivo. 
Não foi possível ler o arquivo de 
configurações. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

1158 

Falha de arquivo. 
Não foi possível gravar o arquivo 
de configurações. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

1160 

Falha no MCD. 
Não foi possível abrir o arquivo 
MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

1161 

Falha no MCD. 
Não foi possível ler o arquivo 
MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

1163 

Falha no MCD. 
Não foi possível salvar o arquivo 
MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

1165 

Falha no MPD. 
Não foi possível abrir o arquivo 
MPD. 

-   

1166 

Falha no MPD. 
Não foi possível ler o arquivo 
MPD. 

-   

1168 

Falha no MPD. 
Não foi possível salvar o arquivo 
MPD. 

-   

1170 

Falha no MPL. 
Não foi possível abrir o arquivo 
MPL. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Reinstale o firmware. 
  

1181 

Falha no PRM. 
Não foi possível substituir o 
arquivo PRM. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Reconfigure o robô. 
  

1185 

Falha de arquivo. 
Não foi possível abrir o arquivo do 
histórico do erro. 

-   

1186 

Falha de arquivo. 
Não foi possível ler o arquivo de 
informações de cópia de 
segurança. 

-   

1187 

Falha de arquivo. 
Não foi possível gravar no arquivo 
de informações de cópia de 
segurança. 

-   

1188 

Falha de arquivo. 
Não foi possível salvar o arquivo 
de informações de cópia de 
segurança. 

-   

1189 

Os dados da cópia de segurança 

foram criados por uma versão 

mais antiga. 

Não é possível restaurar a 
configuração do controlador no 
procedimento especificado por usar 
dados da cópia de segurança 
antigos. 
Verifique os dados da cópia de 
segurança. 
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1190 

Os dados da cópia de segurança 
foram criados por uma versão 
mais nova. 

-   

1191 
Não existe nenhum projeto nos 

dados da cópia de segurança. 
-   

1192 
Não é possível executar com 

número de robô inválido. 

Verifique se os dados da cópia de 
segurança são os mesmos do 
número do robô atual. 

  

1193 
Não é possível executar com 

informações de robô inválidas. 

Verifique se os dados da cópia de 
segurança são os mesmos do 
número do robô atual. 

  

1194 

Não é possível executar com 
número de unidade de 
acionamento inválido. 

-   

1195 
Falha de arquivo.  Não foi possível 

mapear o histórico da saúde. 
Reinicialize o controlador. - - 

1196 

Falha de arquivo.  Não foi possível 
abrir o arquivo do histórico da 
saúde. 

Reinicialize o controlador. - - 

1197 

Falha de arquivo.  Não foi possível 
gravar o arquivo do histórico da 
saúde. 

Reinicialize o controlador. - - 

1198 

Falha de restauração. 
O projeto é inválido.  Restaure o 
projeto junto se estiver 
restaurando a configuração do 
hardware de visão. 

Restaure o projeto junto se estiver 

restaurando a configuração do 

hardware de visão. 

  

1200 

Falha de compilação. 
Verifique a mensagem da 
compilação. 

Esse erro ocorre durante a 
compilação por TP.  Corrija onde 
ocorreu o erro. 

  

1201 
Falha do enlace. 

Verifique a mensagem do enlace. 

Esse erro ocorre durante a 
compilação por TP.  Corrija onde 
ocorreu o erro. 

  

1250 
Falha de saída do usuário.  

O Nome está vazio. 
-   

1251 
Falha na saída do usuário.  

A Condição está vazia. 
-   

1252 
Falha de saída do usuário.  
O número do robô está fora da 
faixa disponível. 

-   

1260 
Falha na configuração do alarme.  
O robô não existe. 

-   

1261 
Falha na configuração do alarme.  
Não foi possível obter a data de 
expiração. 

-   

1262 
Falha na configuração do alarme.  
Não foi possível configurar o 
alarme. 

-   

1263 
Falha na configuração do alarme.  
O número do alarme especificado 
está fora da faixa permissível. 

-   

1264 
Falha na configuração do alarme.  
O número do alarme especificado 
não está habilitado. 

-   

1290 

O número do monitor de força está 
fora da faixa permissível. 
Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

1291 

O monitor de força já está sendo 
usado em outro dispositivo. 
Feche o monitor de força no outro 
dispositivo e então execute o 
monitor de força. 

Verifique se outro PC está usando 

o monitor de força. 
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1292 

Não foi possível 
configurar/carregar informações da 
sequência e objeto do FG. 

   

1400 Erro no arquivo do Guia de força.    

1401 
Caminho do arquivo do Guia de 
força inválido. 

   

1402 
Não foi possível abrir o arquivo do 
Guia de força. 

   

1403 
Não abre o arquivo do Guia de 
força. 

   

1404 
Número da sequência do Guia de 
força inválido. 

   

1405 
Número do objeto do Guia de força 
inválido. 

   

1406 
Propriedade da sequência do Guia 
de força inválido. 

   

1407 
Propriedade do objeto do Guia de 
força inválido. 

   

1408 
Tipo do objeto do Guia de força 
inválido. 

   

1409 Parâmetro inválido.    

1410 
Versão do arquivo do Guia de 
força inválido. 

   

1411 

Existe propriedade incorreta do 
Guia de força. 
Confirme a propriedade. 

Confirme a propriedade do Guia de 

força. 
  

1412 

Não é possível configurar o objeto 
de decisão para o topo da 
sequência do Guia de força. 
Confirme a sequência do Guia de 
força. 

Não é possível configurar o objeto 
de decisão para o topo de uma 
sequência. 
Confirme a sequância do Guia de 
força. 

  

1413 

O objeto do Guia de força 
especificado como 
ConditionObject está desabilitado. 
Confirme as configurações. 

Confirme as configurações do 

objeto do Guia de força. 
  

1420 

Não foi possível converter o 
programa.  

Execute a reconstrução. 
   

1421 
Falha na inicialização.  
Não é possível alocar memória. 

   

1422 
Falha na finalização.  
Não foi possível finalizar o 
controlador. 

   

1423 
Caminho do arquivo de conversão 
inválido. 

   

1424 Caminho do arquivo Prg inválido.    

1425 
Caminho do arquivo Command 
inválido. 

   

1426 Arquivo de conversão inválido.    

1427 Arquivo Command inválido. 

A atualização da Ver.7.4.0.2 ou 
anterior para a Ver7.4.0.2 ou 
posterior pode falhar.  Reinstale o 
firmware. 

  

1428 

Não foi possível executar a 

conversão do programa.  
Execute a reconstrução. 

Reconstrua o projeto.   

1429 
Não foi possível gravar o arquivo 
Prg. 

   

1500 Erro de comunicação -   

1501 
Comando não completado no 

devido tempo. 

Execute o comando novamente 
após algum tempo.  Verifique a 
conexão entre o EPSON RC+7.0 e 
o controlador. 
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1502 

Desconexão da comunicação 

entre o RC+ e o controlador.  

Restabeleça a comunicação. 

Verifique a conexão entre o 

EPSON RC+7.0 e o controlador. 
 

1: Tempo limite 

da comunicação 

2: Desconexão do 

cabo USB 

3: Falha de 

recepção da USB 

4: Fechamento 

da comunicação 

com a USB 

1503 
Desconexão enquanto executava 
uma tarefa. 

Verifique a conexão entre o 
dispositivo console e o controlador. 

  

1504 

Desconexão da comunicação 
entre a Ethernet remota e o 
controlador.  Restabeleça a 
comunicação. 

Verifique a conexão entre o 

dispositivo Ethernet remota e o 

controlador. 

  

1505 

Desconexão da comunicação 
entre a RS232 remota e o 
controlador.  Restabeleça a 
comunicação. 

Verifique a conexão entre o 

dispositivo RS232 remoto e o 

controlador. 

  

1506 

Desconexão da comunicação 

entre o TP3 e o controlador.  
Restabeleça a comunicação. 

Verifique a conexão entre o 

dispositivo TP3 e o controlador. 
  

1510 Fora da faixa de endereço IP. 
Verifique a configuração do 
endereço IP do controlador. 

  

1511 Endereço IP reservado. 
O endereço IP é reservado.  Defina 
outro endereço IP. 

  

1512 Gateway IP reservado. 
O gateway IP é reservado.  Defina 
outro gateway IP. 

  

1513 

As condições de configuração do 
endereço global não 
correspondem. 

Configure a senha.   

1514 

Os parâmetros de conexão ou a 
senha são inválidos. 
Verifique os parâmetros e a senha. 

Verifique os parâmetros e a senha.   

1521 

Comunicação do Vision. 
Não foi possível inicializar a 
Ethernet. 

Reinicialize o controlador.   

1522 

Comunicação do Vision. 
Não foi possível desligar a 
Ethernet. 

-   

1523 

Comunicação do Vision. 
Não foi possível criar o 
manipulador de soquete. 

Reinicialize o controlador.   

1524 
Comunicação do Vision. 
Não foi possível conectar. 

Verifique a conexão entre a câmera 
e o controlador. 

  

1526 
Comunicação do Vision. 
Não foi possível enviar para o 
servidor. 

Verifique a conexão entre a câmera 

e o controlador.   

1527 
Comunicação do Vision. 
Não foi possível ler no servidor. 

Verifique a conexão entre a câmera 
e o controlador.   

1528 
Comunicação do Vision. 
Não foi possível definir opção. 

-   

1529 
Comunicação do Vision. 
A Ethernet ainda não foi 
inicializada. 

Reinicialize o controlador.   

1530 
Comunicação do Vision. 
A conexão não foi completada. 

Verifique a conexão entre a câmera 
e o controlador. 

  

1531 

Comunicação do Vision. 
Todos os soquetes estão sendo 
usados. 

-   

1532 
Comunicação do Vision. 
Tempo limite do envio. 

Verifique a conexão entre a câmera 
e o controlador.   

1533 
Comunicação do Vision. 
Tempo limite do recebimento. 

Verifique a conexão entre a câmera 
e o controlador.   
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1534 
Comunicação do Vision. 
Erro de comunicação 

Verifique a conexão entre a câmera 
e o controlador.   

1550 
Falha de comunicação. 

Erro de inicialização da Ethernet. 

Reinicialize o controlador.  
Verifique a conexão do cabo 
Ethernet. 

  

1551 
Falha de comunicação. 
Erro de inicialização da USB. 

Reinicialize o controlador.  
Verifique a conexão do cabo USB. 

  

1552 

Falha de comunicação. 
Erro de comunicação interna do 
controlador. 

Reinicialize o controlador.   

1553 
Falha de comunicação. 
Dados inválidos foram detectados. 

-   

1555 Erro de transmissão da Ethernet. 
Verifique a conexão entre o 
EPSON RC+7.0 e o controlador. 

  

1556 Erro de recepção da Ethernet. 

Verifique a conexão entre o 
EPSON RC+7.0 e o controlador. 
Se o roteador é usado entre o PC e 
o controlador, confirme que a 
função DHCP está desabilitada.  

  

1557 Erro de transmissão da USB. 
Verifique a conexão entre o 
EPSON RC+7.0 e o controlador. 

  

1558 Erro de recepção da USB. 
Verifique a conexão entre o 
EPSON RC+7.0 e o controlador. 

  

1559 
Falha de comunicação. 
Não foi possível alocar memória 

-   

1580 

Falha de comunicação do 
analisador. 
Erro de comunicação 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Atualize o firmware. 
  

1581 

Falha de comunicação do 

analisador. 

Ocorreu tempo esgotado durante a 

comunicação. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Reinstale o firmware. 
  

1582 

Falha de comunicação do 
analisador. 
Erro de transmissão. 

Reinicialize o controlador. 

Reconstrua o projeto. 
  

1583 

Falha de comunicação do 
analisador. 
Erro de inicialização. 

Reinicialize o controlador.   

1584 

Falha de comunicação do 
analisador. 
Erro de conexão. 

Reinicialize o controlador.   

1585 

Falha de comunicação do 
analisador. 
Parâmetro é inválido. 

Reinicialize o controlador. 

Reconstrua o projeto. 
  

1586 

Falha de comunicação do 
analisador. 
Ocupado 

-   

1587 

Falha de comunicação do 
analisador. 
Dados inválidos foram detectados. 

Atualize o firmware.   

1700 
Falha na inicialização. 
Não foi possível inicializar o TP. 

-   

1701 
Falha na inicialização. 
Falha ao inicializar o TP. 

-   

1702 
Falha na inicialização. 
Não foi possível inicializar o TP. 

-   

1703 

Falha de arquivo. 
Não foi possível ler o arquivo de 
dados de tela. 

-   

1704 
Não foi possível ler o arquivo de 
configurações. 

-   

1706 Não foi possível abrir a porta TP. -   

1708 
Não foi possível ler a tabela chave 
para o TP. 

-   
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1709 
Não foi possível mudar a 
linguagem. 

-   

1710 Não foi possível exibir a tela. -   

1800 
O controlador já está conectado ao 
RC+. 

Somente um RC+ 7.0 pode ser 
conectado ao controlador. 

  

1802 
O comando foi tentado sem estar 
conectado ao controlador. 

Conectado com o controlador.   

1803 
Não foi possível ler ou gravar o 
arquivo no PC. 

-   

1804 

Falha na inicialização. 
Não foi possível alocar memória 
no PC. 

-   

1805 

Falha de conexão. 
Verifique a inicialização do 
controlador e a conexão do cabo 
de comunicação. 

-   

1806 
Tempo esgotado durante a 
conexão pela Ethernet. 

-   

1807 
Tempo esgotado durante a 
conexão pela USB. 

-   

1808 O driver USB não está instalado 

Não foi possível instalar o EPSON 
RC+ 7.0.  Instale o EPSON RC+ 
7.0 novamente. 

  

1809 

Falha na inicialização. 
Não foi possível inicializar o 
daemon do PC. 

Reinicialize o sistema.   

1810 
Erro no daemon do PC. 
Erro incomum. 

1. Reinicialize o EPSON RC +7.0. 

2. Reinicialize o PC.  
  

1812 

Falha de conexão. 

O controlador conectado não é 

suportado no EPSON RC+ 7.0. 

Use o EPSON RC+ 5.0. 

O controlador conectado é RC180 

ou RC90 compatível com o EPSON 

RC+ 5.0. 

Verifique a conexão entre a PC e o 

controlador. 

  

1852 
Erro do sistema. 

Erro incomum. 

1. Reinicialize o EPSON RC +7.0. 

2. Reinicialize o PC. 

3. Reinstale o EPSON RC+ 7.0. 

  

1861 

Falha na inicialização. 

Não foi possível inicializar o 

SimulatorMNG. 

1. Reinicialize o EPSON RC + 7.0. 

2. Reinicialize o PC. 

3. Reinstale o EPSON RC+ 7.0.  

  

1862 

Falha na inicialização. 

Não foi possível inicializar o 

WBProxy. 

1. Reinicialize o EPSON RC + 7.0.  

2. Reinicialize o PC.  

3. Reinstale o EPSON RC+ 7.0.  

  

1863 O parâmetro é inválido. -   

1864 
Falha na inicialização. 
O controlador virtual não existe. 

A instalação do EPSON RC+ 7.0 
falhou.  Reinstale o software.  

  

1865 

Falha na inicialização. 

Não foi possível iniciar o 

controlador virtual. 

1. Tente novamente depois de 

algum tempo.  

2. Reinicialize o PC.  

  

1867 

Não é possível executar porque 
este não é o modo de 
funcionamento em vazio. 

O modo de funcionamento em 
vazio é inválido.   
Habilite o funcionamento em vazio.  

  

1868 

Falha na inicialização. 
O diretório não pôde ser 
encontrado. 

A instalação do EPSON RC+ 7.0 
falhou.  Reinstale o software. 

  

1872 

Falha de conexão. 
Os arquivos para o simulador que 
são usados no controlador real 
não podem ser encontrados. 

-   

1873 

Falha de conexão. 
Os arquivos para o simulador que 
são usados no controlador virtual 
não podem ser encontrados. 

-   
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1874 
O controlador virtual não pôde ser 
adicionado. 

A instalação do EPSON RC+ 7.0 
falhou.  Reinstale o software. 

  

1875 

Falha no objeto do simulador. 
Não é possível carregar dados 
para o objeto do simulador. 

-   

1876 

Falha no objeto do simulador. 
Não é possível ler dados para o 
objeto do simulador. 

-   

1877 

Falha no objeto do simulador. 
Não é possível remover dados do 
objeto do simulador. 

-   

1878 

Falha no objeto do simulador. 
Não é possível atualizar dados 
para o objeto do simulador. 

-   

1879 
Outros controladores virtuais foram 

iniciados. 

Outros controladores virtuais 

podem ser usados no EPSON RC+ 

5.0. 
Ou, o controlador virtual pode já 
estar sendo usado no EPSON RC 
+7.0. 

  

1880 
Não é possível executar durante a 
restauração do controlador. 

-   

1901 

Não suportado. 
Foi tentado um comando não 
suportado. 

Atualize o firmware.   

1902 

Não suportado. 
Parâmetros não suportados foram 
especificados. 

-   

1903 Erro do sistema. -   

1910 
Erro do sistema.  
Não foi possível gravar o arquivo 
de recarga. 

-   
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2000 

Não suportado. 

Foi tentado um comando não 

suportado. 

Reconstrua o projeto.   

2001 

Não suportado. 

Foi tentado um comando de 

movimento não suportado. 

Reconstrua o projeto.   

2003 

Não suportado. 

Foi especificado um argumento de 

função não suportado. 

Reconstrua o projeto.   

2004 

Não suportado. 

Foi especificado um valor de 

retorno de função não suportado. 

Reconstrua o projeto.   

2005 

Não suportado. 

Uma condição não suportada foi 

especificada. 

Reconstrua o projeto.   

2006 

Não suportado. 

Comando de I/O não suportado foi 

especificado. 

Reconstrua o projeto.   

2007 
Uma condição não suportada foi 

especificada. 

Não é possível deslocar no 

movimento CP (padrão). 
  

2008 
Não suportado. 

Número de erro desconhecido. 

Clicar no mesmo botão de 

deslocamento irá operar o robô no 

movimento de PTP. 

  

2009 
Não suportado. 

Número de tarefa inválida. 

Não é possível deslocar no 

movimento CP (padrão). 
  

2010 

Erro no arquivo do objeto. 

Construa o projeto.  Fora da faixa 

de código interno. 

Reconstrua o projeto.   

2011 

Erro no arquivo do objeto. 

Construa o projeto.  Erro de 

argumento de função. 

Reconstrua o projeto.   

Valor de parâmetro de função 

inválido 

Alimentação de peças: 
Formato de comando ou 
configuração de valor errado.  
Leia a descrição para o comando 
correspondente em  
Alimentação de peças 7.0  
Introdução e Hardware (Comum) e 
Software  
Software 3.  Alimentação de peças  
SPEL+ Referência de comandos e 
corrija o código. 

  

2012 

Erro no arquivo do objeto. 

Construa o projeto.  Erro de 

argumento de comando. 

Reconstrua o projeto.   

Valor de parâmetro de comando 

inválido 

Alimentação de peças: 
Formato de comando ou 
configuração de valor errado.  
Leia a descrição para o comando 
correspondente em  
Alimentação de peças 7.0  
Introdução e Hardware (Comum) e 
Software  
Software 3.  Alimentação de peças  
SPEL+ Referência de comandos e 
corrija o código. 

  

2013 

Erro no arquivo do objeto. 

Construa o projeto.  Não é possível 

processar o código. 

Reconstrua o projeto.   
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2014 

Erro no arquivo do objeto. 
Construa o projeto.  Não é possível 
processar o código do tipo variável. 

Reconstrua o projeto.   

2015 

Erro no arquivo do objeto. 
Construa o projeto.  Não é possível 
processar o código do tipo string. 

Reconstrua o projeto.   

2016 

Erro no arquivo do objeto. 
Construa o projeto.  Não é possível 
processar o código da categoria 
variável. 

Reconstrua o projeto.   

2017 

Erro no arquivo do objeto. 
Construa o projeto.  Não é possível 
processar por causa do código 
incorreto. 

Reconstrua o projeto.   

2018 

Erro no arquivo do objeto. 
Construa o projeto.  Não foi 
possível calcular o tamanho da 
variável. 

Reconstrua o projeto.   

2019 

Erro no arquivo do objeto. 
Não é possível processar a espera 
da variável. 

Construa o projeto. 

Reconstrua o projeto.   

2020 

Número da tabela da pilha 
excedido. 
A chamada de função ou a variável 
local está fora da faixa. 

Verifique se nenhuma função é 

chamada infinitamente.  Reduza a 

profundidade da função Call. 

  

2021 

Tamanho da área da pilha 
excedido. 
Erro de pilha.  A chamada de 
função ou a variável local está fora 
da faixa. 

Se estiver usando muitas variáveis 

locais, especialmente do tipo String, 

substitua-as por variáveis globais. 

  

2022 
Falha da pilha.  Dado requerido 
não encontrado na pilha. 

Reconstrua o projeto.   

2023 
Falha da pilha.  Etiqueta não 

esperada encontrado na pilha. 
Reconstrua o projeto.   

2024 

Tamanho da área da pilha 
excedido.  A variável local está fora 
da faixa. 

Mude o tamanho da variável local.   

2031 

Falha do sistema. 
O número do robô está além da 
contagem máxima. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2032 

Falha do sistema. 
Erro de conformidade no número 
da tarefa. 

Reconstrua o projeto.   

2033 
Falha do sistema. 

Muitos erros. 

Solucione os erros que ocorrem 

frequentemente. 
  

2040 
Falha de sequência. 

Não foi possível criar a sequência. 
Reinicialize o controlador.   

2041 

Falha de sequência. 
Tempo excedido na criação da 
sequência. 

Reinicialize o controlador.   

2042 

Falha de sequência. 
Tempo excedido na finalização da 
sequência. 

Reinicialize o controlador.   

2043 

Falha de sequência. 
Tempo excedido na finalização da 
sequência. 

Reinicialize o controlador.   

2044 

Falha de sequência. 
Tempo excedido no processo do 
daemon. 

Reinicialize o controlador.   

2045 

Falha de sequência. 
Tempo excedido aguardando a 
continuação da tarefa. 

Reinicialize o controlador.   

2046 

Falha de sequência. 

Tempo excedido aguardando a 

parada da tarefa. 

Reinicialize o controlador.   
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2047 

Falha de sequência. 
Tempo excedido aguardando a 
inicialização da tarefa. 

Reinicialize o controlador.   

2050 

Falha na operação do arquivo do 
objeto. 
Tamanho do arquivo do objeto está 
além do tamanho permitido. 

Reconstrua o projeto.   

2051 

Falha na operação do arquivo do 
objeto. 
Não é possível excluir o arquivo do 
objeto durante a execução. 

Reinicialize o controlador.   

2052 

Falha na operação do arquivo do 
objeto. 
Não é possível alocar a memória 
para o arquivo do objeto. 

Reinicialize o controlador.   

2053 

Falha na operação do arquivo do 
objeto. 
O arquivo do objeto não pode ser 
acessado enquanto está 
atualizando. 

Execute o mesmo processo após 

algum tempo.  Reconstrua o projeto. 
  

2054 

Falha na operação do arquivo do 
objeto. 
Falha no ID da função.  Reconstrua 
o projeto. 

Sincronize os arquivos do projeto.  

Reconstrua o projeto. 
  

2055 

Falha na operação do arquivo do 
objeto. 
Falha no ID da variável local.  
Reconstrua o projeto. 

Sincronize os arquivos do projeto.  

Reconstrua o projeto. 
  

2056 

Falha na operação do arquivo do 
objeto. 
Falha no ID da variável global.  
Reconstrua o projeto. 

Sincronize os arquivos do projeto.  

Reconstrua o projeto. 
  

2057 

Falha na operação do arquivo do 
objeto. 
Falha no ID da variável global 
preservada.  Reconstrua o projeto. 

Sincronize os arquivos do projeto.  

Reconstrua o projeto. 
  

2058 

Falha na operação do arquivo do 
objeto. 
Não foi possível calcular o 
tamanho da variável. 

Sincronize os arquivos do projeto.  

 Reconstrua o projeto. 
  

2059 

Excedeu a área da variável global. 
Não é possível atribuir a área da 
variável global porque falhou a 
alocação da memória. 

Reduza o número de variáveis 

globais a ser usadas. 
  

2070 
Falha no SRAM. 
A SRAM não está mapeada. 

Substitua a placa CPU.   

2071 

Falha no SRAM. 
Não é possível excluir quando a 
variável global preservada está em 
uso. 

Execute o mesmo processo após 

algum tempo.  Reconstrua o projeto. 
  

2072 

Excedeu a área da variável de 
reserva. 
Não é possível atribuir a área da 
variável global preservada porque 
falhou a alocação da memória. 

Reduza o número de variáveis 

globais preservadas a serem usadas. 

Tamanho 

máximo 

O tamanho 

que você 

tentou 

usar 

2073 

Falha no SRAM. 
Não foi possível limpar a área da 
variável global preservada. 

Reconstrua o projeto.   

2074 

Falha no SRAM.  
Não foi possível limpar a área de 
salvamento da variável global 
preservada. 

Reinicialize o controlador.   

2100 

Falha na inicialização. 
Não foi possível abrir o arquivo de 
inicialização. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2101 
Falha na inicialização. 
Inicialização duplicada. 

Reinicialize o controlador.   
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2102 
Falha na inicialização. 
Não foi possível inicializar o MNG. 

Reinicialize o controlador.   

2103 
Falha na inicialização. 
Não foi possível criar um evento. 

Reinicialize o controlador.   

2104 

Falha na inicialização. 
Não foi possível configurar uma 
prioridade. 

Reinicialize o controlador.   

2105 

Falha na inicialização. 
Não foi possível configurar o 
tamanho da pilha. 

Reinicialize o controlador.   

2106 

Falha na inicialização. 
Não foi possível configurar um 
processo de interrupção. 

Reinicialize o controlador.   

2107 

Falha na inicialização. 
Não foi possível iniciar um 
processo de interrupção. 

Reinicialize o controlador.   

2108 

Falha na inicialização. 
Não foi possível parar um processo 
de interrupção. 

Reinicialize o controlador.   

2109 
Falha na inicialização. 
Não foi possível terminar a MNG. 

Reinicialize o controlador.   

2110 
Falha na inicialização. 
Não foi possível alocar memória. 

Reinicialize o controlador.   

2111 

Falha na inicialização. 
Não foi possível inicializar o 
movimento. 

Restaure a configuração do 
controlador. 

  

2112 

Falha na inicialização. 
Não foi possível terminar o 
movimento. 

Reinicialize o controlador.   

2113 
Falha na inicialização. 

Não foi possível mapear a SRAM. 
Substitua a placa CPU.   

2114 
Falha na inicialização. 

Não foi possível registrar a SRAM. 
Substitua a placa CPU.   

2115 

Falha na inicialização. 
A placa fieldbus está além da 
contagem máxima. 

Verifique o número de placas 

fieldbus. 
  

2116 

Falha na inicialização. 
Não foi possível inicializar a 
fieldbus. 

Reinicialize o controlador. 
Verifique a placa fieldbus. 
Substitua a placa fieldbus. 

  

2117 

Falha na inicialização. 
Não foi possível terminar a 
fieldbus. 

Reinicialize o controlador.   

2118 
Falha na inicialização. 

Não foi possível abrir o movimento. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2119 

Falha na inicialização. 
Não foi possível inicializar o 
rastreamento do transportador. 

Assegure-se de que as 
configurações do transportador e do 
codificador estão corretas. 

  

2120 

Falha na inicialização. 
Não foi possível alocar a área do 
sistema. 

Reinicialize o controlador.   

2121 

Falha na inicialização. 

Não foi possível alocar a área do 

arquivo objeto. 

Reinicialize o controlador.   

2122 

Falha na inicialização. 
Não foi possível alocar a área do 
robô. 

Reinicialize o controlador.   

2123 
Falha na inicialização. 
Não foi possível criar evento. 

Reinicialize o controlador.   

2124 

Falha na inicialização. 
Um módulo fieldbus não suportado 
está instalado. 

Instale o módulo fieldbus adquirido 

da SEC. 
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2126 

As configurações são inicializadas 
desde que o arquivo de 
configuração inicial está 
corrompido.  Restaure o sistema. 

Visto que o arquivo de configuração 
inicial está significativamente 
corrompido, o arquivo de 
configuração inicial do padrão de 
fábrica é usado. 

  

2130 

Falha no MCD. 
Não foi possível abrir o arquivo 
MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2131 

Falha no MCD. 
Não foi possível mapear o arquivo 
MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2132 

Falha no PRM. 
O arquivo PRM não pode ser 
encontrado. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2133 

Falha no PRM. 
Não foi possível mapear o arquivo 
PRM. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2134 
Falha no PRM. 

Erro no conteúdo do arquivo PRM. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2135 

Falha no PRM. 
Não foi possível converter o 
arquivo PRM. 

Reinicialize o controlador.   

2136 

Falha no PRM. 
Não foi possível converter o 
arquivo PRM. 

Reinicialize o controlador.   

2137 

Falha no PRM. 
Não foi possível converter o 
arquivo PRM. 

Reinicialize o controlador.   

2140 

Erro de inicialização da DU. 
Não é possível usar as unidades 
de acionamento. 

A comunicação com as unidades de 
acionamento não está disponível 
para os controladores virtuais.  
Retorne o arquivo de configuração 
para a configuração original se ele 
tiver sido mudado. 

  

2141 

Erro de inicialização da DU.  Não 
foi possível inicializar as unidades 
de acionamento. 

Verifique a conexão com as 

unidades de acionamento. 
  

2142 

Erro de inicialização da DU. 
Não foi possível inicializar as 
unidades de acionamento. 

Verifique a conexão com as 

unidades de acionamento. 
  

2143 

Erro de inicialização da DU. 
Tempo excedido durante a 
inicialização das unidades de 
acionamento. 

Verifique a conexão com as 

unidades de acionamento. 
  

2144 

Erro de inicialização da DU. 
Nenhum dado para baixar para as 
unidades de acionamento. 

Reinicialize a unidade de controle e 

as unidades de acionamento. 
  

2145 

Erro de inicialização da DU. 
Não foi possível iniciar a 
comunicação com as unidades de 
acionamento. 

Reinicialize a unidade de controle e 

as unidades de acionamento. 
  

2146 

Erro de inicialização da DU. 
Tempo excedido ao iniciar a 
comunicação com as unidades de 
acionamento. 

Recarregue a unidade de controle e 

as unidades de acionamento. 
  

2147 

Erro de inicialização da DU.  Não 
foi possível atualizar o software 
das unidades de acionamento. 

Revise a configuração de atualização 
do software. 
Verifique a conexão com as 
unidades de acionamento. 

  

2148 

Erro de inicialização da DU.  Não 
foi possível atualizar o software 
das unidades de acionamento. 

Verifique o nome do arquivo. 

Verifique o arquivo da atualização. 
  

2149 

Erro de inicialização da DU.  Não 
foi possível atualizar o software 
das unidades de acionamento. 

Verifique a energia e as conexões da 

unidade de acionamento. 

Reinicialize o controlador. 

  

2150 

Falha de operação. 
O número da tarefa não pode ser 
encontrado. 

Recarregue o controlador.   
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2151 
Falha de operação. 

Executando a tarefa. 
Recarregue o controlador.   

2152 

Falha de operação. 
Falha no tamanho do código do 
objeto. 

Reinicialize o controlador.   

2153 

Falha de operação. 
Falha no parâmetro de 
deslocamento. 

Reinicialize o controlador.   

2154 
Falha de operação. 
Executando o deslocamento. 

Reinicialize o controlador.   

2155 

Falha de operação. 
Não é possível executar a função 
de deslocamento. 

Reinicialize o controlador.   

2156 

Falha de operação. 
Os dados de deslocamento não 
estão configurados. 

Reinicialize o controlador.   

2157 

Falha de operação. 
Não foi possível carregar o 
parâmetro de deslocamento. 

Reinicialize o controlador.   

2158 

Falha de operação. 
Não foi possível alocar a área para 
o ponto de parada. 

Reinicialize o controlador.   

2159 

Falha de operação. 
O número do ponto de parada está 
além da contagem de configuração 
permitida. 

Reduza os pontos de parada.   

2160 

Falha de operação. 
Não foi possível alocar o ID da 
função. 

Reinicialize o controlador.   

2161 

Falha de operação. 
Não foi possível alocar o endereço 
de variável local. 

Reinicialize o controlador.   

2162 

Falha de operação. 
Não há buffer suficiente para 
armazenar a variável local. 

Revise o tamanho da variável local.   

2163 

Falha de operação. 
Mudar o valor está disponível 
somente quando a tarefa está em 
interrompida. 

Interrompa a tarefa com um ponto de 

parada. 
  

2164 

Falha de operação. 
Não foi possível alocar o endereço 
de variável global. 

Revise o tamanho da variável global.   

2165 

Falha de operação. 
Não há buffer suficiente para 
armazenar a variável global. 

Revise o tamanho da variável global.   

2166 

Falha de operação. 
Não foi possível obter o endereço 
da variável global preservada. 

Revise o tamanho da variável global 

preservada. 
  

2167 

Falha de operação. 
Não há buffer suficiente para 
armazenar a variável global 
preservada. 

Revise o tamanho da variável global 

preservada. 
  

2168 
Falha de operação. 
A SRAM não está mapeada. 

Reinicialize o controlador.   

2169 

Falha de operação. 
Não é possível apagar a variável 
global preservada ao carregar o 
arquivo objeto. 

Reinicialize o controlador.   

2170 

Falha de operação. 
Não há buffer suficiente para 
armazenar a string. 

Revise o tamanho da variável string.   

2171 

Falha de operação. 
Não é possível iniciar a tarefa após 
voltagem baixa ser detectada. 

Verifique a energia do controlador. 

Reinicialize o controlador. 
  

2172 

Falha de operação. 
Configuração da I/O remota 
duplicada. 

Reinicialize o controlador.   
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2173 

Erro de configuração remota. 
Não é possível atribuir número de 
entrada não existente à função 
remota. 

Verifique o número da entrada de 

I/O. 
  

2174 

Erro de configuração remota. 
Não é possível atribuir número de 
saída não existente à função 
remota. 

Verifique o número da saída de I/O.   

2175 

Falha de operação. 
A função remota não está 
configurada. 

Recarregue o controlador.   

2176 
Falha de operação. 
Erro de espera de evento. 

Recarregue o controlador.   

2177 

Falha de operação. 
Cópia de segurança do sistema 
falhou. 

Reinicialize o controlador. 

Instale o firmware do controlador. 
  

2178 
Falha de operação. 
Restauração do sistema falhou. 

Recarregue o controlador. 
Instale o firmware do controlador. 

  

2179 

Erro de configuração remota. 
Não é possível atribuir o mesmo 
número de entrada para algumas 
funções remotas. 

Verifique a configuração remota.   

2180 

Erro de configuração remota. 
Não é possível atribuir o mesmo 
número de saída para algumas 
funções remotas. 

Verifique a configuração remota.   

2181 
Falha de operação. 
O número da tarefa não foi 
reservado para RC+ API. 

Defina o número das tarefas 

RC+API. 
  

2190 
Não é possível calcular porque 
existem dados na fila. 

Revise o programa.   

2191 

Não é possível executar 
AbortMotion porque o robô não 
está funcionando por uma tarefa. 

Se você não operar o robô por um 

programa, não pode usar 

AbortMotion. 

  

2192 

Não é possível executar 
AbortMotion porque a tarefa do 
robô já foi concluída. 

A tarefa foi completada. 

Revise o programa. 
  

2193 

Não é possível executar Recover 
sem movimento porque 
AbortMotion não foi executado. 

Execute AbortMotion primeiro, antes 

de executar Recover WithoutMove. 
  

2194 
Erro na configuração do 

transportador. 

O número do Braço que você está 

tentando apagar 
  

2195 
Ero na configuração do 

transportador. 
   

2196 
O número do transportador está 

fora da faixa. 

O número da ferramenta que você está 

tentando apagar 
  

2197 

Foi usado parâmetro de comando 
proibido para o movimento de 
rastreamento do transportador. 

   

2200 

Robô em uso. 
Não é possível executar o 
comando de movimento quando 
outras tarefas estão usando o robô. 

   

2201 O robô não existe. 
O número do ECP que você está 

tentando apagar 
  

2202 

Falha no status do módulo de 
conde movimento.  Foi retornado 
um erro desconhecido. 

Reconstrua o projeto.   

2203 
Não é possível apagar o número 
local “0”. 

O número local 0 não pode ser 
apagado.  Revise o programa. 

  

2204 
Não é possível apagar um alarme 

enquanto em uso. 

O Braço não pode ser apagado 
enquanto estiver em uso.  Verifique 
se o Braço não está sendo usado. 
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2205 
Não é possível apagar o número 

do braço “0”. 

O número do Braço 0 não pode ser 
apagado.  Revise o programa. 

  

2206 
Não é possível apagar uma 
ferramenta enquanto em uso. 

A ferramenta não pode ser apagada 
enquanto estiver em uso.  Verifique 
se a ferramenta não está sendo 
usada. 

  

2207 
Não é possível apagar o número 

da ferramenta “0”. 

O número da ferramenta 0 não pode 

ser apagado.  Revise o programa. 
  

2208 Não é possível apagar o ECP “0”. 
O número do ECP 0 não pode ser 

apagado.  Revise o programa. 
  

2209 
Não é possível apagar um ECP 

enquanto em uso. 

O ECP não pode ser apagado 

enquanto estiver em uso.  Verifique 

se o ECP não está sendo usado. 

  

2210 
Não é possível especificar “0” 

como o número local. 

O processamento do comando Local 

não pode especificar o número local 

0.  Revise o programa. 

  

2216 
O número da Caixa está fora da 

faixa. 

Os números de Caixas disponíveis 

são de 1 a 15.  Revise o programa. 
  

2217 Número da Caixa não definido. 

A Caixa especificada não está 

definida.   

Revise o número da Caixa. 

  

2218 
O número do Plano está fora da 

faixa. 

Os números de Caixas disponíveis 

são de 1 a 15.  Revise o programa. 
  

2219 Número do Plano não definido. 
O Plano especificado não está 

definido.  Revise o número do Plano. 
  

2220 
Falha de PRM.  Nenhum dado do 

arquivo de PRM foi encontrado. 

Reinicialize o controlador.  Restaure 

a configuração do controlador. 
  

2221 
Falha no PRM.  Não foi possível 

atualizar o arquivo de PRM. 

Reinicialize o controlador.  Restaure 

a configuração do controlador. 
  

2222 Número do local não está definido. 
Verifique a configuração do local.  

Revise o programa. 

O número do 

local 

especificado 

 

2223 
O número do local está fora da 

faixa. 

Os números de local disponíveis vão 

de 1 a 15.  Revise o programa. 

O número do 

local 

especificado 

 

2224 
Não suportado.  O MCOFS não 

está definido 
-   

2225 O CalPls não está definido. Verifique a configuração de CalPls.   

2226 
O número do braço está fora da 

faixa. 

O número de braço disponível vai de 
0 a 3.  Dependendo dos comandos, 
o número de braço 0 não está 
disponível.  Revise o programa. 

O número de 

braço 

especificado 

 

2227 
Número do braço não está 

definido. 

Verifique a configuração do braço.  

Revise o programa. 

O número de 

braço 

especificado 

 

2228 
O pulso para a posição de 

estacionamento não está definido. 
Verifique a configuração HomeSet.   

2229 
O número da ferramenta está fora 

da faixa. 

O número da ferramenta disponível é 
de 0 a 3.  Dependendo dos 
comandos, o número da ferramenta 
0 não está disponível.  Revise o 
programa. 

O número da 

ferramenta 

especificado 

 

2230 
O número da ferramenta não está 

definido. 

Verifique a configuração da 
ferramenta.  Revise o programa. 

O número da 

ferramenta 

especificado 
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2231 
O número do ECP está fora da 

faixa. 

O número da ferramenta disponível é 
de 0 a 15.  Dependendo dos 
comandos, o número da ferramenta 
0 não está disponível.  Revise o 
programa. 

O número do 

ECP 

especificado 
 

2232 
O número do ECP não está 
definido. 

Verifique a configuração do ECP.  
Revise o programa. 

O número do 

ECP 

especificado 

 

2233 
O eixo para restaurar o codificador 

não foi especificado. 

Não deixe de especificar o eixo para 

restauração do codificador. 
  

2234 

Não é possível restaurar o 

codificador com o motor no estado 

ligado. 

Desligue o motor antes de restaurar.   

2235 O XYLIM não está definido. 
Verifique a configuração do XYLim.  

Revise o programa. 
  

2236 

Falha de PRM.  Não foi possível 

configurar o conteúdo do arquivo 

PRM para o módulo status do 

controle de movimento. 

Reinicialize o controlador.  Restaure 

a configuração do controlador. 
  

2237 
O número do Pallet está fora da 

faixa. 

Os números de Pallet disponíveis 

são de 0 a 15.  Revise o programa. 
  

2238 O Pallet não está definido. Verifique a configuração do Pallet.   

2240 

O subscrito do array está fora da 

faixa definida pelo usuário.  Não é 

possível acessar ou atualizar além 

dos limites do array. 

Verifique o subscrito do array.  

Revise o programa. 

As dimensões 

excedem a 

definição 

O 

subscrito 

especifica

do 

2241 
As dimensões do array não 

corresponde à declaração. 

Verifique as dimensões do array.  

Revise o programa. 
  

2242 
Foi usado “0” zero como um 

divisor. 
Revise o programa.   

2243 

Transbordamento de variável.  A 

variável especificada está além do 

valor máximo permitido. 

Verifique o tipo e o resultado do 

cálculo da variável.  Revise o 

programa. 

  

2244 

Transbordamento de variável.  A 

variável especificada está abaixo 

do valor mínimo permitido. 

Verifique o tipo e o resultado do 

cálculo da variável.  Revise o 

programa. 

  

2245 

Não é possível executar esse 

comando com um número de ponto 

flutuante. 

Esse comando não pode ser 

executado para o tipo Real ou 

Double.  Revise o programa. 

  

2246 
Não é possível calcular o valor 

especificado usando a função Tan. 

Verifique o valor especificado.  

Revise o programa. 

O valor 

especificado 
 

2247 
O subscrito do array especificado é 

menos que “0”. 

Verifique o valor especificado.  

Revise o programa. 

O valor 

especificado 
 

2248 

Falha do array.  Redim somente 

pode ser especificado para uma 

variável array. 

Você tentou executar Redim na 

variável que não é array.  

Reconstrua o projeto. 

  

2249 

Falha do array.  Não é possível 
especificar Preserve para outros 
que não sejam um array de 
dimensão única. 

Um array de dimensão diferente da 

única foi especificado como Preserve 

para Redim.  Reconstrua o projeto. 

  

2250 

Falha do array.  Não foi possível 
calcular o tamanho da área da 
variável. 

Reconstrua o projeto.   

2251 
Não é possível alocar memória 

suficiente para a instrução Redim. 

Reduza o número de subscritos a ser 
especificados por Redim.  Execute o 
Redim modestamente. 

  

2252 
Não é possível alocar memória 

suficiente para ByRef. 

Reduza o número de subscritos de 

array para serem vistos por Redim. 
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2253 
Não é possível comparar 

caracteres com valores. 

Verifique se o tipo de string e o tipo 
de dado numérico não são 
comparados.  Revise o programa. 

  

2254 

Os dados especificados estão além 
dos limites de array.  Não é 
possível submeter ou atualizar 
além dos limites do array. 

Verifique o número de subscritos e 

dados de array.  Revise o programa. 

O número de 

subscritos de 

array 

O número 

de dados a 

serem 

submetido

s ou 

atualizado

s 

2255 

Transbordamento ou 
subtransbordamento da variável. A 
variável especificada está fora da 
faixa. 

O valor que excede a faixa do tipo 

Double é especificado.  Revise o 

programa. 

  

2256 

O subscrito do array especificado 
está além da faixa máxima 
permitida. 

Reduza o número de subscritos a ser 
especificados.  Para os subscritos 
disponíveis, consulte a ajuda online. 

  

2257 
Não é possível especificar a 

variável Int64 ou a variável UInt64. 

A variável Int64 ou a variável UInt64 
não podem ser especificadas.  
Corrija o programa. 

  

2260 
O número da tarefa está fora da 

faixa disponível. 

Para o número da tarefa disponível, 
consulte a ajuda online.  Revise o 
programa. 

O número da 

tarefa 

especificada 

 

2261 
O número da tarefa especificada 

não existe. 
Revise o programa. 

O número de 

tarefas 

especificadas 

 

2262 
O número do robô está fora da 

faixa disponível. 

O número de robôs disponíveis é 1.  

Revise o programa. 

O número do 

robô 

especificado 

 

2263 

O número da saída está fora da 
faixa disponível.  O número da 
porta ou o número do dispositivo 
estão fora da faixa disponível. 

Para o número de saídas 
disponíveis, consulte a ajuda online.  
Revise o programa. 

O número do 

robô 

especificado 

 

2264 

O argumento do comando está fora 
da faixa disponível.  Verifique os 
argumentos.  Dado adicionado 1: 
Valor aprovado.  Dado adicionado 
2: ordem do argumento. 

Para a faixa disponível de 
argumentos, consulte a ajuda online.  
Revise o programa. 

O valor 

adicionado 

Qual o 

argumento 

do 

número? 

Parâmetro de comando fora da 

faixa 

Alimentação de peças: 
Formato de comando ou 
configuração de valor errado.  
Leia a descrição para o comando 
correspondente em  
Alimentação de peças 7.0  
Introdução e Hardware (Comum) e 
Software  
Software 3.  Alimentação de peças  
SPEL+ Referência de comandos e 
corrija o código. 

  

2265 
O número da articulação está fora 

da faixa disponível. 

Os números de articulações 
disponíveis vão de 1 a 6.  Revise o 
programa. 

O número da 

articulação 

especificada 

 

2266 
O tempo de espera está fora da 

faixa disponível. 

O tempo de espera disponível é de 0 

a 2147483.  Revise o programa. 

O tempo de 

espera 

especificado 

 

2267 
O número do temporizador está 

fora da faixa disponível. 

O número do temporizador 
disponível é de 0 a 15.  Revise o 
programa. 

O número do 

temporizador 

especificado 
 

2268 
O número da interrupção está fora 

da faixa disponível. 

O número de interrupções 
disponíveis vai de 1 a 4.  Revise o 
programa. 

O número da 

interrupção 

especificada 

 

2269 
O ID do idioma está fora da faixa 

disponível. 

Para os IDs de idioma disponíveis, 
consulte a ajuda online.  Revise o 
programa. 

O ID de idioma 

especificado 
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2270 

O valor do parâmetro D 
especificado para o processo 
paralelo está fora da faixa 
disponível. 

O valor do parâmetro D disponível é 

de 0 a 100.  Revise o programa. 

O valor do 

parâmetro D 

especificado 

 

2271 
O número de Arch está fora da 

faixa disponível. 

O número do arco disponível é de 0 

a 7.  Revise o programa. 

O número do 

arco 

especificado 

 

2272 
O No do dispositivo está fora da 

faixa disponível. 

O número especificado 
representando um dispositivo de 
controle ou dispositivo de exibição 
está fora da faixa disponível.  Para o 
número do dispositivo disponível, 
consulte a ajuda online.  Revise o 
programa. 

O número do 

dispositivo 

especificado 

 

2273 
Os dados de saída está fora da 

faixa disponível. 

O valor dos dados de saída 
disponível é de 0 a 255.  Revise o 
programa. 

Dados de saída 

Que 

número de 

dado de 

está fora 

da faixa? 

2274 

O argumento Asin está fora da 
faixa disponível.  A faixa é de -1 a 
1. 

Revise o programa.   

2275 

O argumento Acos está fora da 
faixa disponível.  A faixa é de -1 a 
1. 

Revise o programa.   

2276 
O argumento de Sqr está fora da 

faixa disponível. 
Revise o programa.   

2277 
O argumento Randomize está fora 

da faixa disponível. 
Revise o programa.   

2278 
O argumento Sin, Cos, Tan  está 

fora da faixa disponível. 
Revise o programa.   

2280 

O período de tempo limite 
configurado pela instrução TMOut 
expirou antes da condição de 
espera ser concluída na instrução 
WAIT. 

Investigue a causa do tempo 

esgotado.  Verifique se o período de 

tempo limite configurado é o correto. 

Período de 

tempo limite 
 

2281 

O período de tempo limite 
configurado pela instrução TMOut 
na instrução WaitSig ou na 
instrução SyncLock expirou. 

Investigue a causa do tempo 

esgotado.  Verifique se o período de 

tempo limite configurado é o correto. 

Número do 

sinal 

Período de 

tempo 

limite 

2282 

O período de tempo limite 
configurado pela instrução TMOut 
na instrução WaitNet expirou. 

Investigue a causa do tempo 
esgotado.  Verifique se o período de 
tempo limite configurado é o correto. 

Número da 

porta 

Período de 

tempo 

limite 

2283 

Tempo limite. 

Tempo limite na configuração do 

dispositivo de exibição. 

Reinicialize o controlador.   

2290 
Não é possível executar o 

comando de movimento. 

Não é possível executar o comando 
de movimento após usar a função de 
usuário no comando de movimento.  
Revise o programa. 

  

2291 
Não é possível executar o 

comando OnErr. 

Não é possível executar OnErr no 
comando de movimento ao usar a 
função de usuário no comando de 
movimento.  Revise o programa. 

  

2292 

Não é possível executar o 
comando I/O enquanto a proteção 
de segurança está aberta.  Precisa 
ser forçado. 

O comando I/O não pode ser 
executado enquanto a proteção de 
segurança está aberta.  Revise o 
programa 

  

2293 

Não é possível executar um 
comando de I/O durante uma 
condição de parada de 
emergência.  Precisa ser forçado. 

O comando I/O não pode ser 
executado durante uma condição de 
parada de emergência. Revise o 
programa. 

  

2294 

Não é possível executar um 
comando de I/O quando um erro 
tiver sido detectado.  Precisa ser 
forçado. 

O comando I/O não pode ser 
executado enquanto ocorre um erro.  
Revise o programa. 
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2295 

Não é possível executar esse 
comando através de uma tarefa 
NoEmgAbort e Background. 

Para detalhes sobre os comandos 

executáveis, consulte a ajuda online. 
Revise o programa. 

  

2296 
Um ou mais arquivos fonte foram 
atualizados.  Construa o projeto. 

Reconstrua o projeto.   

2297 

Não é possível executar um 
comando de I/O no modo TEACH 
sem o parâmetro Forced. 

O comando I/O não pode ser 
executado no modo TEACH.  Revise 
o programa. 

  

2298 

Não é possível continuar a 

execução no processo Trap 

SGClose. 

Você não pode executar a instrução 
Cont e Recover com o 
processamento da tarefa Trap 
SGClose.  

  

2299 

Não é possível executar esse 
comando. É necessário configurar 
[enable the advance task control 
commands] (habilitar comandos de 
controle de tarefas avançadas) 
pelas configurações de preferência 
do controlador RC+. 

Habilite [enable the advance task 

control commands] pelo RC+ para 

executar o comando. 

  

2300 

Robô em uso.  Não é possível 
executar o comando de movimento 
quando outra tarefa está usando o 
robô. 

O comando de movimento para o 
robô não pode ser executado 
simultaneamente por mais de uma 
tarefa.  Revise o programa. 

Número da 

tarefa que está 

usando o robô 
 

2301 

Não é possível executar o 
comando de movimento quando o 
interruptor Enable está desligado. 

Execute o comando de movimento 

com o interruptor Enable preso. 
  

2302 

Não é possível executar uma 
instrução Call em um processo 
Trap Call. 

Outra função não pode ser chamada 
pela função chamada Trap Call.  
Revise o programa. 

  

2303 

Não é possível executar uma 
instrução Call em um processo 
paralelo. 

Revise o programa.   

2304 

Não é possível executar uma 
instrução Xqt em um processo 
paralelo. 

Revise o programa.   

2305 

Não é possível executar uma 
instrução Call pela janela de 
comando. 

Execute Call pelo programa.   

2306 

Não é possível executar a 
instrução Xqt por uma tarefa 
iniciada por Trap Xqt. 

Revise o programa.   

2307 

Não é possível executar esse 
comando enquanto houver tarefas 
sendo executadas. 

Verifique se todas as tarefas foram 

completadas. 
  

2308 
Não é possível ligar o motor por 

causa de um erro crítico. 

Procure pelo erro ocorrido 
anteriormente no histórico de erros e 
resolva esta causa.  Então , 
reinicialize o controlador. 

  

2309 

Não é possível executar um 
comando de movimento enquanto 
a proteção de segurança está 
aberta. 

Verifique o status da proteção de 

segurança. 
  

2310 

Não é possível executar um 
comando de movimento enquanto 
está esperando para continuar. 

Execute o comando Continue ou 

Stop e então execute o movimento. 
  

2311 

Não é possível executar um 
comando de movimento durante o 
processo de Continue. 

Aguarde pelo processo de Continue 
ser completado e então execute o 
comando de movimento. 

  

2312 

Não é possível executar uma tarefa 
durante uma condição de parada 
de emergência. 

Cancele o status de parada de 
emergência. 

  

2313 

Não é possível continuar a 
execução imediatamente após 
abrir a proteção de segurança. 

Espere 1,5 segundos após a 
proteção de segurança ser aberta e 
então execute o Continue. 

  

2314 

Não é possível executar Continue 
enquanto a proteção de segurança 
estiver aberta. 

Verifique o status da proteção de 
segurança. 
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2315 

Não é possível executar o 
comando Cont e Restart na 
operação de retomada. 

Aguarde até Continue ser 

completado. 
  

2316 

Não é possível continuar a 
execução após um erro ter sido 
detectado. 

Verifique o status do erro.   

2317 

Não é possível executar a tarefa 
quando um erro tiver sido 
detectado. 

Restaure o erro com Reset e então 

execute a tarefa. 
  

2318 

Não é possível executar um 
comando de movimento quando 
um erro tiver sido detectado. 

Execute o comando de movimento 

após restaurar o erro através de 

Reset. 

  

2319 

Não é possível executar um 
comando de I/O durante uma 
condição de parada de 
emergência. 

Verifique o status de parada de 

emergência. 
  

2320 
Falha da função.  Tipo de 
argumento não corresponde. 

Reconstrua o projeto.   

2321 

Falha da função.  Retorne o valor 
que não corresponde para a 
função. 

Reconstrua o projeto.   

2322 
Falha da função. 
Tipo de ByRef não corresponde. 

Reconstrua o projeto.   

2323 
Falha da função.  Não foi possível 
processar o parâmetro byRef. 

Reconstrua o projeto.   

2324 
Falha da função.  Dimensão do 
parâmetro ByRef não corresponde. 

Reconstrua o projeto.   

2325 
Falha da função.  Não pode usar 
ByRef em uma instrução Xqt. 

Reconstrua o projeto.   

2326 

Não é possível executar uma 
chamada Dll Call pela janela de 
comando. 

Execute DII Call pelo programa.   

2327 
Não foi possível executar uma Dll 
Call. 

Verifique a DLL. 
Revise o programa. 

  

2328 
Não é possível executar a tarefa 
antes de conectar com o RC+. 

Você precisa conectar com o RC+ 
antes de executar a tarefa. 

  

2329 

Não é possível executar uma 
instrução Eval em um processo 
Trap Call. 

Verifique o programa.   

2330 

Falha da interrupção. 
Não é possível usar o argumento 
na instrução Trap Call ou Xqt. 

Verifique o programa.   

2331 

Falha da interrupção. 
Não foi possível processar a 
instrução Trap Goto. 

Reconstrua o projeto.   

2332 

Falha da interrupção. 
Não foi possível processar a 
instrução Trap Goto. 

Reconstrua o projeto.   

2333 
Falha da interrupção. 
A interrupção já está no processo. 

Reconstrua o projeto.   

2334 

Não é possível executar uma 
instrução Eval em um processo 
Trap Finish ou Trap Abort. 

Verifique o programa.   

2335 

Não é possível continuar a 
execução de Reset Error no modo 
TEACH. 

Verifique o programa.   

2336 
Não é possível usar a instrução 

Here com um processo paralelo. 

Go Here :Z(0) ! D10; MemOn (1 ) !  
não é executável. 

Mude o programa para:  
P999 = Here 
Go P999 Here :Z(0) ! D10; MemOn 
(1 ) ! 
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2337 

Não é possível executar exceto um 
evento das funções do 
manipulador do GUI Builder. 

Revise o programa.   

2338 

Não é possível executar Xqt, dados 
de entrada e de saída para TP em 
um modo TEST. 

Não é possível executar no modo 

TEST. 

Revise o programa. 

  

2339 
Não é possível executar no modo 

autônomo. 

Mude o modo para “modo 
cooperativo” e execute. 

  

2340 
O valor especificado na função 

InBCD é um valor BCD inválido. 
Revise o programa. 

Dígito das 

dezenas 

Dígito das 

unidades 

2341 
O valor especificado na instrução 

OpBCD é um valor BCD inválido. 
Revise o programa. 

O valor 

especificado 
 

2342 

Não é possível mudar o status para 
o bit de saída configurado como 
saída remota. 

Verifique a configuração da I/O 

remota. 
Número da I/O 

1(bit), 2 

(byte) ou 

3: 

2343 

O tempo de saída para saída 
assíncrona comandada pela 
instrução On ou Off está fora da 
faixa disponível. 

Revise o programa. 
O tempo 

especificado 
 

2344 

O número do bit I/O entrada/saída 

está fora da faixa disponível ou a 

placa não está instalada. 

Revise o programa. 
Verifique se a placa de expansão de 
I/O e a placa de I/O Fieldbus são 
detectadas corretamente. 

Número do bit  

2345 

O número do byte I/O 
entrada/saída está fora da faixa 
disponível ou a placa não está 
instalada. 

Revise o programa. 
Verifique se a placa de expansão de 
I/O e a placa de I/O Fieldbus são 
detectadas corretamente. 

Número do byte  

2346 

O número da palavra de saída I/O 
entrada/saída está fora da faixa 
disponível ou a placa não está 
instalada. 

Revise o programa. 
Verifique se a placa de expansão de 
I/O e a placa de I/O Fieldbus são 
detectadas corretamente. 

Número da 

palavra 
 

2347 
O número do bit I/O da memória 

está fora da faixa disponível. 
Revise o programa. Número do bit  

2348 
O número do byte I/O da memória 
está fora da faixa disponível. 

Revise o programa. Número do byte  

2349 

O número da palavra I/O da 
memória está fora da faixa 
disponível. 

Revise o programa. 
Número da 

palavra 
 

2350 

Comando permitido somente 
quando o modo de I/O virtual está 
ativo. 

O comando pode ser executado 
somente no modo de I/O virtual. 

  

2353 

O comando especificado não pode 

ser executado pela janela de 

comandos. 

Execute o Comando pelo programa.   

Alimentação de peças: 
O comando especificado é 
executado na janela de comando. 

  

2354 

Não é possível executar o 
comando de saída de I/O quando o 
interruptor Enable está desligado. 

Execute o comando de saída de I/O 
com o interruptor Enable preso. 

  

2360 

Falha de arquivo. 
Não foi possível abrir o arquivo de 
configuração. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2361 

Falha de arquivo. 
Não foi possível fechar o arquivo 
de configuração. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2362 

Falha de arquivo. 
Não foi possível abrir a chave do 
arquivo de configuração. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2363 

Falha de arquivo. 
Não foi possível obter uma string 
do arquivo de configuração. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2364 

Falha de arquivo. 
Não foi possível gravar no arquivo 
de configuração. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
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2365 

Falha de arquivo. 
Não foi possível atualizar o arquivo 
de configuração. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

2370 
A combinação da string excede o 

comprimento máximo da string. 

O comprimento máximo da string é 

255.  Revise o programa. 

Comprimento da 

string combinado 
 

2371 
O comprimento da string está fora 

da faixa. 

O comprimento máximo da string é 

255.  Revise o programa. 

O comprimento 

especificado 
 

2372 

Caractere inválido foi especificado 
após o ampersand (&) na função 
Val. 

Revise o programa.   

2373 
String ilegal especificada na função 
Val. 

Revise o programa.   

2374 
Falha de string.  Código de 
caractere inválido na string. 

Revise o programa.   

2380 
Não é possível usar “0” para o 
valor de Step em For...Next. 

Verifique o valor de Step.   

2381 

A relação entre For...Next e GoSub 
é inválida.  Entrando ou saindo de 
um For...Next usando uma 
instrução Goto. 

Revise o programa.   

2382 
Não é possível executar Return 
enquanto está executando OnErr. 

Revise o programa.   

2383 
O retorno foi usado sem GoSub. 
Revise o programa. 

Revise o programa.   

2384 
Case ou Send foi usado sem 
Select.  Revise o programa. 

Revise o programa.   

2385 
Não é possível executar EResume 
enquanto está executando GoSub. 

Revise o programa.   

2386 
EResume foi usado sem OnErr. 
Revise o programa. 

Revise o programa.   

2400 

Falha na curva. 
Não foi possível abrir o arquivo 
Curve. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2401 

Falha na curva. 
Não foi possível alocar o dado de 
cabeçalho do arquivo de curva. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2402 

Falha na curva. 
Não foi possível gravar o arquivo 
de curva. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2403 

Falha na curva. 
Não foi possível abrir o arquivo de 
curva. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2404 

Falha na curva. 
Não foi possível atualizar o arquivo 
de curva. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2405 

Falha na curva. 
Não foi possível ler o arquivo de 
curva. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2406 

Falha na curva. 
O arquivo de curva está 
corrompido. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2407 

Falha na curva. 
Especificado um arquivo diferente 
do arquivo de curva. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2408 

Falha na curva. 
A versão do arquivo de curva é 
inválida. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2409 

Falha na curva. 
O número do robô no arquivo de 
curva é inválido. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2410 

Falha na curva. 
Não é possível alocar memória 
suficiente para a instrução 
CVMove. 

Reinicialize o controlador.   

2411 

Os dados do ponto especifica na 
instrução Curve está além da 
contagem máxima. 

O número máximo de pontos 
especificados na instrução Curve é 
200.  Revise o programa. 
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2412 

O número especificado de 
comandos de saída na instrução 
Curve está além da contagem 
máxima. 

O número máximo de comandos de 

saída especificados na instrução 

Curve é 16.  Revise o programa. 

  

2413 

Falha na curva.  O código interno 
especificado está além do tamanho 
permitido na instrução Curve. 

Reinicialize o controlador.   

2414 
Os dados de pontos contínuos P(:) 

está além da contagem máxima. 

O número máximo de pontos 
especificados continuamente é 200.  
Revise o programa. 

Ponto inicial Ponto final 

2415 

Falha na curva. 
Não é possível criar um arquivo de 
curva. 

Reinicialize o controlador. 

Crie um arquivo Curve novamente. 
  

2416 O arquivo Curve não existe. 
Verifique se o nome do arquivo 
Curve especificado está correto. 

  

2417 

Falha na curva. 
O comando de saída foi 
especificado antes dos dados de 
ponto. 

Verifique se nenhum comando de 
saída foi especificado antes dos 
dados de ponto. 

  

2430 

Falha da mensagem de erro. 
Arquivo de mensagem de erro não 
existe. 

Reinicialize o controlador.   

2431 

Falha da mensagem de erro. 
Não foi possível abrir o arquivo de 
mensagem de erro. 

Reinicialize o controlador.   

2432 

Falha da mensagem de erro. 
Não foi possível obter os dados de 
cabeçalho do arquivo de 
mensagem de erro. 

Reinicialize o controlador.   

2433 

Falha da mensagem de erro. 
O arquivo de mensagem de erro 
está corrompido. 

Reinicialize o controlador.   

2434 

Falha da mensagem de erro. 
Foi especificado um arquivo 
diferente do arquivo mensagem de 
erro. 

Reinicialize o controlador.   

2435 

Falha da mensagem de erro. 
A versão do arquivo de mensagem 
de erro é inválida. 

Reinicialize o controlador.   

2440 
Erro de arquivo. 
O número do arquivo já foi usado. 

Verifique o número do arquivo.   

2441 
Erro de arquivo. 
Não foi possível abrir o arquivo. 

Assegure-se e que o arquivo existe e 
que você especificou o arquivo 
corretamente. 

  

2442 
Erro de arquivo. 

O arquivo não está aberto. 
Abra o arquivo antes.   

2443 

Erro de arquivo.  O número do 
arquivo está sendo usado por outra 
tarefa. 

Verifique o programa.   

2444 
Erro de arquivo.  Não foi possível 
fechar o arquivo. 

Verifique o número do arquivo.   

2445 
Erro de arquivo.  Procura de 

arquivo falhou. 

Revise o programa. 
Verifique a configuração do 
apontador. 

  

2446 

Erro de arquivo.  
Todos os números de arquivo 
estão sendo usados. 

Feche arquivos desnecessários.   

2447 
Erro de arquivo. 
Nenhuma permissão de leitura. 

Use ROpen ou UOpen que tenha 
acesso de leitura para o arquivo. 

  

2448 
Erro de arquivo. 
Nenhuma permissão de gravação. 

Use ROpen ou UOpen que tenha 
acesso de gravação para o arquivo. 

  

2449 
Erro de arquivo. 
Nenhuma permissão binária. 

Use ROpen ou UOpen que tenha 
acesso binário para o arquivo. 
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2450 
Erro de arquivo.   
Não foi possível acessar o arquivo. 

Verifique o número do arquivo.   

2451 
Erro de arquivo.  Não foi possível 
gravar o arquivo. 

Verifique o arquivo.   

2452 
Erro de arquivo.  Não foi possível 
ler o arquivo. 

Verifique o arquivo.   

2453 

Erro de arquivo. 
Não é possível executar o 
comando para o disco atual. 

O comando específico não está 
disponível no disco atual (ChDisk).  

  

2454 Erro de arquivo.  Disco inválido. Revise o programa.   

2455 Erro de arquivo.  Drive inválido. Revise o programa.   

2456 Erro de arquivo.  Pasta inválida. Revise o programa.   

2460 

Erro de banco de dados. 
O número do banco de dados já 
está sendo usado. 

Revise o programa. 
Especifique o número de outro banco 
de dados. 
Feche o banco de dados. 

  

2461 
Erro de banco de dados. 
O banco de dados não está aberto. 

Revise o programa. 

Abra o banco de dados. 
  

2462 

Erro de banco de dados. 
O número do banco de dados  está 
sendo usado por outra tarefa. 

Revise o programa.   

2470 
Erro de comunicação do Windows.  
Status inválido. 

Reinicialize o controlador. 
Reconstrua o projeto. 

  

2471 
Erro de comunicação do Windows.  
Resposta inválida. 

Reinicialize o controlador. 
Reconstrua o projeto. 

  

2472 
Erro de comunicação do Windows.  
Já inicializado. 

Reinicialize o controlador.   

2473 
Erro de comunicação do Windows.  
Ocupado. 

Reinicialize o controlador. 
Reconstrua o projeto. 

  

2474 
Erro de comunicação do Windows.  
Nenhuma solicitação. 

Reinicialize o controlador. 
Reconstrua o projeto. 

  

2475 

Erro de comunicação do Windows.  
Transbordamento do buffer de 
dados. 

Reduza o volume de dados. 

Revise o programa. 
  

2476 
Erro de comunicação do Windows. 
Falha a esperar por evento. 

Reinicialize o controlador.   

2477 
Erro de comunicação do Windows.  
Pasta inválida. 

Assegure-se de que a pasta 
especificada seja a correta. 

  

2478 
Erro de comunicação do Windows.  
Código de erro inválido. 

Reconstrua o projeto.   

2500 

A condição do evento especificado 
para Wait está além da contagem 
máxima. 

O número máximo de condições de 
evento é 8.  Revise o programa. 

  

2501 

O número do bit especificado na 
função Ctr não foi inicializada com 
a instrução CTReset. 

Revise o programa. 
O número do 

bit especificado 
 

2502 
O número da tarefa está além da 

contagem máxima para executar. 

O número disponível de tarefas que 
podem ser executadas 
simultaneamente é de 32 para 
tarefas normais e 16 para tarefas em 
segundo plano.  Revise o programa. 

  

2503 

Não é possível executar Xqt 
quando o número da tarefa 
especificada já está sendo 
executada. 

Revise o programa. 

O número da 

tarefa 

especificada 

 

2504 

Falha de tarefa.  O manipulador 
especificado já esta executando 
um processo paralelo. 

Reconstrua o projeto.   
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2505 

Não há dados suficientes para a 
atribuição de variável na instrução 
Input. 

Verifique o conteúdo dos dados da 

comunicação.  Revise o programa. 
  

2506 

A variável especificada para a 

instrução Input está além da 

contagem máxima. 

Para OP, somente uma variável 
pode ser especificada.  Para outros 
dispositivos, podem ser 
especificadas até 32 variáveis. 

  

2507 

Todos os contadores estão em uso 

e não é possível inicializar um 

contador novo com CTReset. 

O número disponível de contadores 
que podem ser definidos 
simultaneamente é 16.  Revise o 
programa. 

  

2508 
Falha OnErr.  Não foi possível 
processar a instrução OnErr. 

Reconstrua o projeto.   

2509 
Falha OnErr.  Não foi possível 
processar a instrução OnErr. 

Reconstrua o projeto.   

2510 
O rótulo de I/O especificado não 

está definido. 

O rótulo de I/O especificado não está 
registrado.  Verifique o arquivo do 
rótulo de I/O. 

  

2511 

A instrução SyncUnlock é usada 
sem executar uma instrução  
SyncLock prévia.  Revise o 
programa. 

Revise o programa. 
Número do 

sinal 
 

2512 
A instrução SyncLock já foi 

executada. 

A instrução SyncLock não pode ser 
executada uma segunda vez em 
uma linha.  Revise o programa. 

Número do 

sinal 
 

2513 
O rótulo do ponto especificado não 

está definido. 

O rótulo do ponto especificado não 
está registrado.  Verifique o arquivo 
do ponto. 

  

2514 
Não foi possível obter o tempo do 
motor do robô ligado. 

Reinicialize o controlador.   

2515 
Não foi possível configurar a data 
ou a hora. 

Verifique se a data e hora estão 
configurados corretamente. 

  

2516 
Não foi possível obter os dados de 
depuração ou para inicializar. 

Reinicialize o controlador.   

2517 
Não foi possível converter em data 

ou a hora. 

Verifique a configuração de tempo do 
controlador. 
Reinicialize o controlador. 

  

2518 

Um número foi especificado para 
os dados de ponto inicial maior que 
os dados de ponto final. 

Especifique um número maior para 
os dados do ponto final que para os 
dados do ponto inicial. 

Ponto inicial Ponto final 

2519 
Sintaxe de formato inválido para 

FmtStr$. 
Verifique o formato.   

2520 Nome do arquivo é muito longo. 

Verifique se o nome do arquivo de 
ponto especificado está correto.  O 
comprimento máximo da string do 
nome do arquivo é 32. 

  

2521 
O caminho do arquivo é muito 
longo. 

Verifique se o nome do arquivo de 
ponto especificado está correto. 

  

2522 Nome de arquivo inválido. 
Assegure-se de não usar caracteres 
impróprios para o nome do arquivo. 

  

2523 
O processo continuar já foi 
executado. 

Revise o programa.   

2524 

Não é possível executar Xqt 
quando o número da interrupção 
especificada já está sendo 
executada. 

Revise o programa.   

2525 A senha é inválida. 
Verifique se a senha está 
configurada corretamente. 

  

2526 Nenhum termo de espera. Reconstrua o projeto.   

2527 
Muitas variáveis usadas para 
esperar variáveis globais. 

Revise o programa.   

2528 

A variável global que não pode ser 
usada para o comando wait foi 
especificada. 

Revise o programa.   



Mensagens de erro do SPEL+ 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 829 

No Mensagem Solução Nota 1 Nota 2 

2529 

Não é possível usar ByRef se a 
variável é usada para esperar por 
variável global. 

Revise o programa.   

2530 Muitos arquivos de ponto. Verifique o arquivo do ponto.   

2531 
O arquivo de ponto é usado por 
outro robô. 

Revise o programa.   

2532 

Não é possível avançar para a 
posição do ponto porque existem 
dados indefinidos. 

Verifique os dados do ponto.   

2533 Erro no INP ou OUTP. Revise o programa.   

2534 
Nenhuma função main para iniciar 
pela instrução Restart. 

Sem iniciar a função main, Restart é 
chamado. 

  

2535 
Não permite a configuração Enable 
ser mudada no modo Teach. 

Configure a autoridade.   

2536 

Não foi possível mudar a 
configuração Enable no modo 
Teach. 

Reinicialize o controlador.   

2537 

A contagem dos dados de ponto 
P(:) não está correta ou o formato 
do parâmetro não está correto. 

Revise o programa.   

2538 

Falha no Force_GetForces.  
Não foi possível processar 
Force_GetForces. 

Revise o programa.   

2539 A senha é inválida. Verifique a senha.   

2540 Não conecta com o RC+. Conecte ao RC+   

2541 Parâmetro duplicado. 

Foi especificado o mesmo número 
de robô. 
Verifique o parâmetro. 

  

2542 
O número da fila de trabalho 

especificada é inválido. 

Os números de fila de trabalho 
disponíveis são de 1 a 16.  Revise o 
programa. 

  

2543 Sequência inválida foi especificada. 

O nome da sequência especificada 
não pôde ser encontrado.  Revise o 
nome da sequência. 

  

2544 Objeto inválido foi especificado. 

O nome do objeto especificado não 
pôde ser encontrado.  Revise o nome 
do objeto. 

  

2545 
Calibração inválida foi 

especificada. 

O nome da calibração especificada 
não pôde ser encontrado.  Revise o 
nome da calibração. 

  

2546 

Não é possível ligar o motor 
imediatamente após abrir a 
proteção de segurança. 

Espere 1,5 segundos após a 
proteção de segurança ser aberta e 
então execute a ligação do motor. 

  

2547 
Não é possível usar a opção 

especificada 

Alimentação de peças: 
Formato de comando ou 
configuração de valor errado.  
Leia a descrição para o comando 
correspondente em  
Alimentação de peças 7.0  
Introdução e Hardware (Comum) e 
Software  
Software 3.  Alimentação de peças  
SPEL+ Referência de comandos e 
corrija o código. 

  

2548 

Muitos arquivos de força. 
Exclua os arquivos de força ou use 
arquivos de força existentes. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

2549 

Arquivo de força o qual não é 
associado ao robô não pode ser 
especificado. 
Especifique o arquivo de força 
correto. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

2550 

O comando especificado não é 
suportado para o robô do tipo de 
articulação e robô do tipo 
cartesiano. 

O robô especificado não é 

suportado. 

Verifique a configuração do robô. 

  



Mensagens de erro do SPEL+ 

 

830 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

No Mensagem Solução Nota 1 Nota 2 

2551 
Não foi possível mapear o histórico 
da saúde. 

Reinicialize o controlador.   

2552 
Não permite a configuração ser 
mudada no modo UL. 

Configure a autoridade.   

2553 
Não foi possível mudar a 
configuração no modo UL. 

Reinicialize o controlador.   

2556 

Um loop excessivo foi detectado. 

Reduza o número tarefas em loop 

ou defina Wait 

Essa mensagem de erro somente é 
exibida nos manipuladores da série 
T/VT. 
Não execute quaisquer 
processamentos tais como loop 
infinito ou qualquer outro 
processamento similar tanto quanto 
possível. 
Para mais detalhes, consulte 
Restrições de funções em 
manutenção, no manual da série 
T/VT. 

  

2557 

Ocorreu um erro em Trap. 
Nota 1: Informação detalhada do 
erro 
Seguindo a informação detalhada 
do erro, tome a contramedida 
pertinente. 

Ocorreu um erro em Trap. 

Verifique o código de erro 

correspondente no histórico do 

sistema e tome as contramedidas.  

Informação 

detalhada do 

erro 

 

2558 
O parâmetro do argumento é muito 

longo. 
Confirme o parâmetro do argumento.   

2559 
Não é possível executar quando o 
motor está no estado desligado. 

Mude o estado do motor para ligado 
e execute.  

  

2560 

O número do robô atual e o 
número do robô da propriedade da 
sequência do guia de força não 
correspondem. Verifique o número 
do robô. 

Confirme o número do robô atual e o 

número do robô da sequência do 

guia de força. 

Número do 

robô 

 

 

2561 

O tipo do robô atual e o tipo do 
robô da propriedade da sequência 
do guia de força não 
correspondem. Reconfigure a 
propriedade RobotNumber. 

Confirme o número do robô atual e o 

número do robô da propriedade da 

sequência do guia de força. 
Reconfigure a propriedade 
RobotNumber. 

  

2562 

O número da ferramenta atual e a 
ferramenta do robô da propriedade 
da sequência do guia de força não 
correspondem. Verifique o número 
da ferramenta. 

Confirme o número da ferramenta 
atual e a ferramenta do robô da 
propriedade da sequência do guia de 
força. 

Número da 

ferramenta 
 

2563 

O arquivo de ponto sendo 
carregado não corresponde ao de 
ponto da propriedade da sequência 
do guia de força. 
Verifique o arquivo do ponto. 

Confirme o arquivo de ponto 
carregado e o arquivo de ponto da 
sequência do guia de força. 

  

2564 

Uma instrução que não pode ser 
executada durante o controle de 
torque foi executada. 

Desligue o controle de torque e 

execute. 
  

2565 
Comando proibido enquanto o 
rastreamento era executado. 

Exclua comandos proibidos do 
programa. 

  

2566 

Não é possível executar o 

comando FGRun para o mesmo 

robô. 

Não é possível executar o comando 
FGRun para o mesmo robô.  Finalize 
o comando FGRun ou o execute em 
outro robô 

  

2567 

Não é possível executar o 

comando FGGet para a sequência 

do guia de força sendo executado. 

Não é possível executar o comando 
FGGet para a sequência do guia de 
força sendo executado. 
Execute-o após a sequência do guia 
de força finalizar. 

  

2568 

Uma instrução que não pode ser 
executada pelo processamento 
paralelo foi executada.  
Revise o programa. 

Revise o programa.   

2569 
Não é possível obter corretamente 
a sequência do guia de força. 

Reinicialize o controlador.   
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2570 

O número da sequência está fora 
da faixa. Verifique o número da 
sequência especificada. 

O número da sequência vai de 1 a 
64.  Confirme o número da 
sequência especificada. 

Número da 

sequência 
 

2571 

O número do objeto está fora da 
faixa. Verifique o número do objeto 
especificado. 

O número do objeto vai de 1 a 16.  
Confirme o número do objeto 
especificado. 

Número do 

objeto 
 

2572 
Não é possível limpar o resultado 
do guia de força. 

Reinicialize o controlador.   

2573 
Não é possível definir o resultado 
do guia de força. 

Reinicialize o controlador.   

2574 
Não é possível obter o resultado do 
guia de força. 

Reinicialize o controlador.   

2575 

O armazenamento do resultado da 
sequência do guia de força em 
uma variável falhou. 

Reinicialize o controlador. 
  

2576 
Foi especificado um nome de 
sequência de força que não existe . 

Confirme o nome da sequência de 
força especificada. 

  

2577 
Foi especificado um nome de 
objeto de força que não existe . 

Confirme o nome do objeto de força 
especificado. 

  

2578 

Não é possível executar o 
comando FGGet para a sequência 
do guia de força não executada. 

Confirme a sequência do guia de 

força especificada. 
  

2580 
O nome do alimentador 

especificado não existe 

Nome de alimentador errado 
especificado.  
Verifique o nome do alimentador em 
EPSON RC+ 7.0 - Menu - [Setup] - 
[System Configuration]. 

  

2581 
Não foi possível restaurar o 

alimentador. Verifique a conexão. 

Não é possível conectar ao 
alimentador.  
Verifique se as configurações de 
rede do alimentador (endereço IP, 
Máscara de IP, Porta) estão corretas.  
Verifique se a conexão Ethernet 
entre o alimentador e o controlador 
Estão funcionando normalmente (se 
cabos ficaram desconectados, se 
existe uma falha de hub ou uma 
falha do fornecimento de energia 
para o hub, etc.).  Verifique a fonte 
de energia para o alimentador. 

  

2582 
O alimentador não está conectado. 
Verifique a conexão. 

(Como acima)   

2583 
Iluminação posterior do 

alimentador não habilitada 

Alimentador errado especificado.  
Verifique se a iluminação posterior 
foi habilitada em EPSON RC+ 7.0 - 
Menu - [Setup] - [System 
Configuration] 

  

2584 
Terminal de saída do alimentador 

não habilitado 

Alimentador errado especificado.  
Verifique se o deposito alimentador 
foi habilitada em EPSON RC+ 7.0 - 
Menu - [Setup] - [System 
Configuration]. 

  

2585 Tipo de alimentador incorreto 

Isso ocorre ao restaurar uma cópia 
de segurança do controlador, se a 
configuração do alimentador tiver 
sido mudada. 
Remova e registre as configurações 
do alimentador em "EPSON RC+ 7.0 
- Menu - Setup - System Settings". 

  

2587 
Não é possível executar com o 
controlador virtual 

A opção PartFeeding requer um 
controlador real para funcionar. 

  

2588 
Não foi possível adquirir 

informações do partfeeding 

Esse comando não pode ser 
executado pela janela de comando 
ou controlador virtual. Verifique a 
descrição dos comandos relevantes 
em "Alimentação de peças, na 
Referência de comandos do SPEL+". 
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2589 
O comando não é suportado para 

câmera móvel. 

Esse comando funciona somente 
com câmeras para baixo fixas, então 
use a câmera para baixo fixa. 
Revise as configurações da 
sequência de visão especificadas na 
sequência de visão bolha da peça 
para uma peça alvo. 

  

Alimentação de peça: 
O comando não pode ser usado 
quando a sequência de visão da 
peça está usando uma câmera robô 
móvel. 

  

2591 

A instrução PF_ReleaseFeeder foi 
usada sem executar uma instrução 
PF_AccessFeeder prévia. Revise o 
programa. 

Revise o programa.   

2592 
A instrução PF_AccessFeeder já 

foi executada. 

A instrução PF_AccessFeeder não 
pode ser executada uma segunda 
vez em uma linha. Revise o 
programa. 

  

2600 

O número do objeto da 
propriedade de massa está fora da 
faixa permissível. 
Verifique a faixa dos números. 

Os números de MassProperties que 
podem ser especificados são de 1 a 
15. 
Revise o programa. 

  

2601 

O objeto de propriedade de massa 
não foi definido. 

Verifique a configuração. 

Confirme a configuração de 
MassProperties. 
Revise o programa. 

  

2602 

Não é possível apagar um objeto 
de propriedade de massa enquanto 
em uso. 
Especifique outro objeto de 
propriedade de massa antes de 
apagar o objeto anterior. 

O MP não pode ser apagado 

enquanto em uso. 

Confirme se o MP está em uso. 

  

2603 
Não é possível apagar o objeto de 
propriedade de massa de número 
“0” 

O número do MP 0 não pode ser 
apagado. 
Revise o programa. 

  

2840 
Falha na confirmação da contagem 
da conexão da DU. 

Verifique se a unidade acionadora 
está conectada corretamente. 

  

2841 
Falha na aquisição da contagem 
da conexão da DU. 

Verifique se a unidade acionadora 
está conectada corretamente. 

  

2842 
Falha na confirmação da 
informação de conexão da DU. 

Verifique se a unidade acionadora 
está conectada corretamente. 

  

2843 
Falha na aquisição da informação 
de conexão da DU 

Verifique se a unidade acionadora 
está conectada corretamente. 

  

2844 

Existe um número faltante ou 
repetição em uma configuração de 
dip switch da Unidade acionadora. 

Verifique os dip switch da unidade 

acionadora 
  

2845 
A unidade acionadora (DU) usada 

pelo robô não está conectada. 

Verifique se a unidade acionadora 

está conectada corretamente. 

Exclua o 

registro do robô 

ou conecte a 

DU com o 

manipulador 
registrado. 

 

2846 

Porque o aumento e a diminuição 
da unidade de acionamento foram 
reconhecidas, a unidade do 
controlador foi recarregada. 

O controlador foi recarregado devido 

a mudança da conexão com a 

unidade de acionamento. 

  

2847 
A configuração do dip switch da 
unidade de I/F do sensor de força 
está incorreta. 

É necessário mudar a configuração 
do dip switch. 
Questione conosco. 

  

2848 

A unidade de I/F do sensor de 
força ao qual o sensor de força 
está registrado não está 
conectado. 
Verifique a conexão. 

Confirme se é possível conectar 

corretamente com a unidade de I/F o 

sensor de força. 

  

2849 
Não foi possível inicializar a 
unidade de I/F do sensor de força. 
Verifique a conexão. 

Confirme se é possível conectar 
corretamente com a unidade de I/F o 
sensor de força. 
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2850 
Não foi possível inicializar a 
unidade de I/F do sensor de força. 
Verifique a conexão. 

Confirme se é possível conectar 
corretamente com a unidade de I/F o 
sensor de força. 

  

2851 

Um sensor de força que é diferente 

do sensor registrado está 

conectado. 

Verifique a conexão e revise a 

configuração. 

O número de série do sensor 
conectado com o sensor registrado 
não está correspondendo. 
Troque-o por um sensor novo após 
confirmar a conexão, retornando 
para o sensor conectado ou 
invalidando o sensor.  No caso de 
substituição planejada, configure as 
configurações de conexão 
novamente nas configurações do 
sensor. 

  

2852 

O sensor de força registrado não 

está conectado. 

Verifique a conexão. 

Confirme se é possível conectar 
corretamente com o sensor 
registrado. 
Invalide o sensor quando não 
conectar o sensor. 

  

2853 

Não foi possível inicializar o 
software da unidade de I/F do 
sensor de força. 
Revise o procedimento de 
atualização. 

Revise a configuração de soft 
update.  
Confirme a conexão com a unidade 
de I/F do sensor de força. 

  

2854 

Não foi possível inicializar o 
software da unidade de I/F do 
sensor de força. 
Revise o procedimento de 
atualização. 

Confirme o nome do arquivo.  

Confirme o arquivo de atualização. 
  

2855 

Não foi possível inicializar o 
software da unidade de I/F do 
sensor de força.  
Revise o procedimento de 
atualização. 

Confirme a fonte de alimentação e a 
conexão da unidade de I/F do sensor 
de força. 

Reinicialize o controlador. 

  

2856 

A unidade de I/F do sensor de 
força com uma versão antiga está 
conectada. 
Atualize o software da unidade de 
I/F do sensor de força. 

A versão da unidade de I/F do 
sensor de força conectado precisa 
ser atualizada.  Atualize o da 
unidade de I/F do sensor de força.  
Para os procedimentos de 
atualização, questione conosco. 

  

2857 

O robô registrado para a unidade 
de I/F do sensor de força não está 
conectado. 
Revise o registro do robô na 
configuração do sensor de força. 

O robô que é relacionado ao sensor 

não está registrado. 

Revise o registro do robô ou invalide 

a conexão do robô. 

  

2858 
Não foi possível alocar memória 

para o monitor de força. 

Reinicialize o controlador. 
Questione conosco se um erro 
similar ocorrer após reiniciá-lo. 

  

2859 
Não foi possível alocar memória 

para o registro de força. 

Reinicialize o controlador. 
Questione conosco se um erro 
similar ocorrer após reiniciá-lo. 

  

2860 

O objeto do monitor de força 
especificado no registro de força 
está em uso. 
Especifique outro objeto do monitor 
de força. 

O mesmo número de monitor de 
força não pode ser especificado.  
Especifique um número de monitor 
de força diferente. 

  

2861 

O número máximo de registros de 
força foi executado. 
Revise a temporização do registro. 

O número de registro maior é o que 
está sendo usado. 
Confirme o número dos registros. 

  

2862 
Não foi possível alocar memória 

para a função de força. 

Reinicialize o controlador. 
Questione conosco se um erro 
similar ocorrer após reiniciá-lo. 

  

2863 

A sequência do guia de força, 
RecordStart, FCMStart e LogStart, 
não podem ser executados ao 
mesmo tempo. 
Revise o programa. 

Execute após a propriedade LogStart 

ser finalizada pela propriedade 

LogEnd. 
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2864 

A sequência do guia de força, 
RecordStart, FCMStart e o monitor 
de força não podem ser 
executados ao mesmo tempo. 

Saia de um deles. 

Execute após sair do monitor de 

força. 
  

2865 

A sequência do guia de força, 
RecordStart, FCMStart e LogStart, 
não podem ser executados ao 
mesmo tempo. 

Revise o programa. 

Execute a propriedade LogStart após 
a propriedade RecordStart finalizar 
pela sequência do guia de força, 
monitor de controle de força ou a 
propriedade RecordEnd. 

  

2866 

A sequência do guia de força, 
RecordStart, FCMStart e o monitor 
de força não podem ser 
executados ao mesmo tempo. 

Saia de um deles. 

Execute o monitor de força após sair 
da propriedade RecordStart finalizar 
pela sequência do guia de força, 
monitor de controle de força ou a 
propriedade RecordEnd. 

  

2867 
O canal especificado está em uso. 

Especifique outro canal. 

O mesmo número de canal não pode 
ser especificado.  Especifique um 
canal diferente para executar. 

  

2868 

O objeto do monitor de força sendo 
usado foi especificado. Especifique 
outro objeto do monitor de força. 

O mesmo número de monitor de 
força não pode ser especificado.  
Especifique um número de monitor 
de força diferente para executar. 

  

2869 

A duração da medição 
especificada é menor que o 
intervalo de medição especificado. 

Verifique o parâmetro. 

Especifique um tempo de medição 
maior que o intervalo de medição 
para executar. 

  

2870 

O produto da duração da medição 
especificada e o intervalo de 
medição especificado estão fora da 
faixa permissível.  
Verifique o parâmetro. 

Verifique o tempo e o intervalo de 

medição. 
  

2871 

A sequência do guia de força, 
RecordStart, FCMStart e o monitor 
de força não podem ser usados 
mais de três ao mesmo tempo. 

Para executar um novo, certifique-se 

de sair de um dos dois itens em 

operação e execute. 

  

2872 
O monitor de força não pode ser 

lançado duas vezes. 

Para iniciar o monitor de força mais 
novo, saia do monitor de força em 
operação e inicie o novo. 

  

2880 

Não foi possível inicializar a placa 

de I/F do sensor de força. 

Verifique a conexão. 

Verifique a conexão do controlador e 
da placa de I/F do sensor de força. 
Reinicialize o controlador. 
Questione conosco se um erro 
similar ocorrer mesmo após reiniciar 
o controlador. 

  

2881 

Não foi possível inicializar a placa 

de I/F do sensor de força. 

Verifique a conexão. 

Verifique a conexão do controlador e 
da placa de I/F do sensor de força. 

Reinicialize o controlador. 
Questione conosco se um erro 
similar ocorrer mesmo após reiniciar 
o controlador. 

  

2882 

Detectadas duas placas: Placa de 
I/F do sensor de força e placa RS-
232C. 
Se estiver usando a placa de I/F do 
sensor de força, a placa RS-232C 
está disponível para até uma placa. 

Remova a placa de I/F do sensor de 

força ou a segunda placa da placa 

RS-232C.  

  

2883 

Detectadas duas placas: A placa 
de I/F do sensor de força e a placa 
RS-232C com a configuração de 
segunda placa. 
Se estiver usando a placa de I/F do 
sensor de força, retorne a 
configuração para a primeira placa 
da placa RS-232C. 

Retorne a configuração para a 

primeira placa da placa RS-232C. 
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2884 

Não foi possível inicializar a placa 

de I/F do sensor de força. 

Verifique a conexão. 

Verifique a conexão do controlador e 
da placa de I/F do sensor de força. 

Reinicialize o controlador. 
Questione conosco se um erro 
similar ocorrer mesmo após reiniciar 
o controlador. 

  

2885 

Os sensores 3 e 4 dos sensores de 
força estão habilitados. 
Se estiver usando a placa de I/F do 
sensor de força, desabilite os 
sensores 3 e 4 dos sensores de 
força. 

Desabilite os sensores 3 e 4 do 

sensor de força. 
  

2886 

Não foi possível se comunicar com 

a placa de I/F do sensor de força. 

Verifique a conexão do sensor de 

força. 

Verifique a conexão da placa de I/F 
do sensor de força e do sensor de 
força. Reinicialize o controlador. 
Questione conosco se um erro 
similar ocorrer mesmo após reiniciar 
o controlador. 

  

2887 

Detectada a placa de I/F do sensor 
de força e a unidade de I/F do 
sensor de força. 
Remova a placa de I/F do sensor 
de força ou a unidade de I/F do 
sensor de força. 

Não é possível usar placa de I/F do 
sensor de força e a unidade de I/F do 
sensor de força ao mesmo tempo. 
Remova a placa de I/F do sensor de 
força ou a unidade de I/F do sensor 
de força.  

  

2888 

Um sensor de força não suportado 

está definido. 

Verifique a configuração. 

Verifique a configuração. 
A versão do firmware pode ser 
antiga.  Verifique se a versão do 
firmware é suportada e atualize se 
necessário. 

  

2900 
Não foi possível abrir como 

servidor para a porta Ethernet. 

Verifique se a porta Ethernet está 
configurada corretamente.  Verifique 
se o cabo Ethernet está conectado 
corretamente. 

  

2901 

Não foi possível abrir como cliente 

a porta Ethernet. 

Verifique se a porta Ethernet está 
configurada corretamente.  Verifique 
se o cabo Ethernet está conectado 
corretamente. 

  

Não foi possível abrir a porta 

TCP/IP (cliente) 

Alimentação das peças: 
Não é possível conectar ao 
alimentador.  
Verifique se as configurações de 
rede do alimentador (endereço IP, 
Máscara de IP, Porta) estão corretas.  
Verifique se a conexão Ethernet 
entre o alimentador e o controlador 
Estão funcionando normalmente (se 
cabos ficaram desconectados, se 
existe uma falha de hub ou uma 
falha do fornecimento de energia 
para o hub, etc.).  Verifique a fonte 
de energia para o alimentador. 

  

2902 
Não foi possível ler pela porta 
Ethernet. 

Verifique se a porta de comunicação 

recebedora não está fechada. 
  

2904 
Endereço IP inválido foi 
especificado. 

Revise o endereço IP.   

2905 

Falha de Ethernet. 
Nenhum servidor/cliente 
especificado. 

Revise o programa.   

2906 
A porta Ethernet não foi 
configurada. 

Verifique se a porta Ethernet está 
configurada corretamente. 

Número da 

porta 
 

2907 
A porta Ethernet já estava em uso 

para outra tarefa. 

Uma porta única não pode ser usada 

por mais de uma tarefa. 

Número da 

porta 
 

2908 

Não é possível mudar os 
parâmetros da porta enquanto a 
porta Ethernet está aberta. 

Os parâmetros da porta não podem 
ser mudados enquanto a porta está 
aberta. 

Número da 

porta 
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2909 A porta Ethernet não está aberta. 
Para usar a porta Ethernet, execute 
a instrução OpenNet. 

Número da 

porta 
 

2910 
Tempo excedido por uma porta 
Ethernet. 

Verifique a comunicação. 
Valor de tempo 

excedido 
 

2911 
Não foi possível ler de uma porta 
Ethernet. 

Verifique a comunicação.   

2912 
A porta Ethernet já estava aberta 

por outra tarefa. 

Uma porta única não pode ser usada 

por mais de uma tarefa. 

Número da 

porta 
 

2913 
Não foi possível gravar na porta 

Ethernet. 

Verifique se a porta Ethernet está 
configurada corretamente.  Verifique 
se o cabo Ethernet está conectado 
corretamente. 

Número da 

porta 
 

2914 
A conexão da porta Ethernet não 

foi completada. 

Verifique se a porta de comunicação 

recebedora está aberta. 

Número da 

porta 
 

2915 

Os dados recebidos da porta 

Ethernet estão além do limite de 

uma linha. 

O comprimento máximo de uma linha 

é de 255 caracteres. 

O número de 

bytes em uma 

linha recebida 
 

2916 

Não foi possível processar um 
arquivo fictício de porta Ethernet 
virtual 

Verifique o conteúdo do arquivo 

fictício. 

Número da 

porta 
 

2920 

Falha da RS-232C. 

Erro do processo da porta RS-

232C. 

Verifique se a placa RS-232C é 

detectada corretamente. 
  

2921 
Não foi possível ler pela porta RS-

232C. 

Verifique os parâmetros e a 

comunicação. 
  

2922 
Não foi possível ler pela porta RS-

232C.  Erro de transbordamento. 

Diminua a velocidade da 

transferência de dados ou reduza o 

tamanho dos dados. 

  

2926 
O hardware da porta RS-232C não 

está instalado. 

Verifique se a placa RS-232C é 

detectada corretamente. 

Número da 

porta 
 

2927 
A porta RS-232C já está aberta por 

outra tarefa. 

Uma porta única não pode ser usada 

por mais de uma tarefa. 

Número da 

porta 
 

2928 

Não é possível mudar os 
parâmetros da porta enquanto a 
porta RS-232C está aberta. 

Os parâmetros da porta não podem 
ser mudados enquanto a porta está 
aberta. 

Número da 

porta 
 

2929 A porta RS-232C não está aberta. 
Para usar a porta RS-232C, execute 
a instrução OpenCom. 

Número da 

porta 
 

2930 
Tempo excedido lendo pela porta 

RS-232C. 
Verifique a comunicação. 

Valor de tempo 

excedido 
 

2931 Falha em ler pela porta RS-232C. Verifique a comunicação.   

2932 
A porta RS-232C já está aberta por 
outra tarefa. 

Uma porta única não pode ser usada 

por mais de uma tarefa. 

Número da 

porta 
 

2933 
Não foi possível gravar para a 
porta RS-232C. 

Verifique a comunicação. 
Número da 

porta 
 

2934 
Conexão da porta RS-232C não 
completada. 

Verifique a porta RS-232C.   

2935 

Os dados recebidos da porta RS-
232C estão além do limite de uma 
linha. 

O comprimento máximo de uma linha 
é de 255 caracteres. 

O número de 

bytes em uma 

linha recebida  
 

2936 

Não foi possível processar um 
arquivo fictício de porta RS-232C 
virtual 

Verifique o conteúdo do arquivo 

fictício. 

Número da 

porta 
 

2937 
Não é possível executar enquanto 

a RS-232C remota está usando. 

A porta especificada está atualmente 

sendo usada. 

Especifique outra porta. 

  

2938 
Não é possível executar enquanto 

o ModBus está usando. 

A porta especificada está atualmente 

sendo usada. 

Especifique outra porta. 
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2950 
Falha de daemon.  Não foi possível 

criar a sequência daemon. 
Reinicialize o controlador.   

2951 

Falha de daemon.  Tempo 

excedido enquanto criava a 

sequência daemon. 

Reinicialize o controlador.   

2952 

Falha de sinal de entrada da tecla 

de comutação TEACH/AUTO foi 

detectada. 

Configure o interruptor da tecla TP 

para TEACH ou AUTO corretamente.  

Verifique se o TP está conectado 

corretamente. 

  

2953 
Falha de sinal de entrada da tecla 

ENABLE foi detectada. 

Verifique se o TP está conectado 

corretamente. 
  

2954 Foi detectado relé soldado. 

Provavelmente ocorreu uma sobre 

corrente devido a uma falha de curto 

circuíto.  Investigue a causa do 

problema e tome as medidas 

necessárias e então substitua a 

DPB. 

  

2955 

A temperatura do resistor de 

regeneração estava mais alta que 

a temperatura especificada. 

Verifique se o filtro não está 

obstruído e se o ventilador não está 

parado. 

Se não houver nenhum problema no 

filtro e no ventilador, substitua o 

módulo regenerativo. 

  

2970 
Falha de MNG. 

Erro de alocação de área. 
Reinicialize o controlador.   

2971 
Falha de MNG. 

Erro de verificação de tempo real. 
Reinicialize o controlador.   

2972 
Falha de MNG. 

Erro de prioridade padrão. 
Reinicialize o controlador.   

2973 
Falha de MNG.  Erro de prioridade 

do impulso. 
Reinicialize o controlador.   

2974 
Falha de MNG.  Erro de prioridade 

descendente. 
Reinicialize o controlador.   

2975 
Falha de MNG.  Erro de espera de 

evento. 
Reinicialize o controlador.   

2976 
Falha de MNG.  Erro de 

fechamento do mapa. 
Reinicialize o controlador.   

2977 Falha de MNG.  Erro de área livre. Reinicialize o controlador.   

2978 
Falha de MNG.  Erro de 

AddIOMem. 
Reinicialize o controlador.   

2979 Falha de MNG.  Erro de AddInPort. Reinicialize o controlador.   

2980 
Falha de MNG.  Erro de 

AddOutPort. 
Reinicialize o controlador.   

2981 
Falha de MNG.  Erro de 

AddInMemPort. 
Reinicialize o controlador.   

2982 
Falha de MNG. 

Erro de AddOutMemPort. 
Reinicialize o controlador.   

2983 
Falha de MNG.  Erro de 

IntervalOutBit. 
Reinicialize o controlador.   

2984 Falha de MNG.  Erro de CtrReset. Reinicialize o controlador.   

2997 Detecção de colisão 

Se você usa o simulador, verifique se 

o objeto está colocado na direção do 

movimento do robô. 

  

2998 
AbortMotion foi tentado quando o 

robô não estava em movimento 
Veja a ajuda para AbortMotion.   
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2999 
AbortMotion foi tentado quando o 

robô estava em movimento 
Veja a ajuda para AbortMotion.    
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3000 

O tamanho do arquivo OBJ é 
grande.  TP1 pode não conseguir 
construir este projeto. 

Quando for necessário construir o 
projeto por TP1, considere reduzir o 
programa. 

  

3001 

O número de variáveis que estão 

usando o comando Wait está 

próximo do máximo permitido. 

O número de variáveis que estão 
usando o comando Wait está está 
excedendo 56 (o máximo é 64).  
Verifique se existem variáveis 
desnecessárias. 

  

3002 
O arquivo DLL não pode ser 

encontrado. 

Verifique se o arquivo DLL existe em 

alguma das seguintes pastas: 
- Pasta Projeto 

- Pasta sistema do Windows 
- Pasta Configuração da variável do 
ambiente PATH 

  

3003 
A função DLL não pode ser 

encontrada. 

Verifique o nome da função 
especificada.  Verifique também no 
arquivo DLL se a função 
especificada existe na DLL. 

  

3050 A função Main não foi definida. Declare uma função Main.   

3051 A função não existe. Declare uma função não resolvida.   

3052 A variável não existe. Declare uma variável não resolvida.   

3100 Erro de sintaxe. 

Corrija o erro de sintaxe.   

Alimentação de peça: 
A sintaxe do comando não está 
correta. 
Verifique a descrição para do 
comando em  
Alimentação de peças 7.0  
Introdução e Hardware (Comum) e 
Software  
Software “Parte 3”: Alimentação 
SPEL+ Referência de comandos” e 
modifique o código. 

  

3101 Erro de contagem de parâmetros. 

O número de parâmetros é 
excessivo ou deficiente.  Corrija os 
parâmetros. 

  

Alimentação de peça: 
A sintaxe do comando não está 
correta. 
Verifique a descrição para do 
comando em  
Alimentação de peças 7.0  
Introdução e Hardware (Comum) e 
Software  
Software “Parte 3”: Alimentação 
SPEL+ Referência de comandos” e 
modifique o código. 

  

3102 
O tamanho do nome do arquivo 
esta além do máximo permitido. 

Encurte o nome do arquivo.   

3103 Definição de função duplicada. Mude o nome da função.   

3104 
Definição de variável 
duplicada”**’”. 

Mude o nome da variável.   

3105 

Variáveis globais e variáveis 
globais preservadas não podem 
ser definidas dentro de um bloco 
de funções. 

Declare as variáveis globais e 

variáveis globais preservadas fora do 

bloco de função. 

  

3106 
Uma função indefinida foi 
especificada. 

Especifique um nome de função 
válido. 

  

3107 
Foi especificado tanto While como 

Until para Do...Loop. 

A instrução While/Until é 

especificada tanto para a instrução 

Do como para a instrução Loop.  

Exclua uma ou outra instrução 

While/Until. 

  

3108 
O número da linha especificada 

“**” não existe. 
Configure o rótulo da linha. 
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3109 Erro de transbordamento. 

A especificação numérica direta 
transbordou.  Reduza o valor 
numérico. 

  

3110 
Uma variável indefinida foi 

especificada “**”. 

Existe uma variável indefinida.  

Declare a variável. 

  

3111 
A variável especificada não é uma 
variável array. 

Especifique a variável array.   

3112 
Não é possível mudar as 

dimensões da variável array. 

As dimensões do array não podem 
ser mudadas na instrução Redim 
durante o tempo de execução.  
Corrija o programa. 

  

3114 

A variável Next especificada 
corresponde à variável For 
especificada. 

Corrija o nome da variável. 
  

3115 

Não é possível usar uma 
expressão de ponto no primeiro 
argumento. 

Especifique um ponto único para a 
configuração do sinalizador de ponto.  
Não especifique uma expressão de 
ponto. 

  

3116 
O número de array de dimensões 
não corresponde à declaração. 

Verifique o número de arrays. 
  

3117 
O arquivo não pôde ser 

encontrado. 

O arquivo que configura o projeto 
não pôde ser encontrado.  Verifique 
na pasta do projeto se o arquivo 
existe.  

  

3118 
O EndIf correspondente não pôde 

ser encontrado. 

O número de instruções EndIf que 
correspondem às instruções If e 
ElseIf não são suficientes.  Adicione 
as instruções EndIf. 

  

3119 
O Loop correspondente não pôde 

ser encontrado. 

O número de instruções Loop que 
correspondem às instruções Do não 
são suficientes.  Adicione as 
instruções Loop. 

  

3120 
O Next correspondente não pôde 

ser encontrado. 

O número de instruções Next que 
correspondem às instruções If e 
ElseIf não são suficientes.  Adicione 
as instruções Next. 

  

3121 
O Send correspondente não pôde 

ser encontrado. 

O número de instruções Send que 
correspondem às instruções Select 
não são suficientes.  Adicione as 
instruções Next. 

  

3123 
As instruções On/Off estão além 

da contagem máxima. 

Um limite superior (máx. 16) é 
definido no número de instruções 
On/Off na instrução Curve.  Verifique 
o limite superior e corrija o programa. 

  

3124 
O número do ponto está além da 

contagem máxima. 

Um limite superior (“200” para curvas 
abertas, “50” para curvas fechadas) 
é definido no número de pontos 
disponível na instrução da Curva.  
Verifique o limite superior e corrija o 
programa. 

  

3125 
O If correspondente não pôde ser 

encontrado. 

O número de instruções EndIf que 
correspondem às instruções If  é 
demasiado.  Exclua as instruções 
EndIf desnecessárias. 

  

3126 
O Do correspondente não pôde ser 

encontrado. 

O número de instruções Loop que 
correspondem às instruções Do é 
demasiado.  Exclua as instruções 
Loop desnecessárias. 

  

3127 
O Select correspondente não pôde 

ser encontrado. 

O número de instruções Send que 
correspondem às instruções Select é 
demasiado.  Exclua as instruções 
Send desnecessárias. 

  

3128 
O For correspondente não pôde 

ser encontrado. 

O número de instruções Next que 
correspondem às instruções For é 
demasiado.  Exclua as instruções 
Next desnecessárias. 
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3129 

“_” não pode ser usado como o 
primeiro caractere de um 
identificador. 

Mude o primeiro caractere do 
identificador para um caractere 
alfanumérico. 

  

3130 
Não é possível especificar o 

parâmetro ROT. 

O parâmetro ROT não pode ser 
especificado nas instruções BGo, 
Go, TGo, Jump e Jump3. Corrija o 
programa. 

  

3131 
Não é possível especificar o 

parâmetro ECP. 

O parâmetro ECP não pode ser 
especificado nas instruções BGo, 
Go, TGo, Jump, Jump3 e Arc.  
Corrija o programa.  

  

3132 
Não é possível especificar o 

parâmetro Arch. 

O parâmetro Arch não pode ser 
especificado nas instruções BGo, 
Go, TGo, Arc, Arc3, BMove, Move e 
TMove.  Corrija o programa  

  

3133 
Não é possível especificar o 

parâmetro LimZ. 

O parâmetro LimZ não pode ser 
especificado nas instruções BGo, 
Go, TGo, Jump3, Arc, Arc3, BMove, 
Move e TMove.  Corrija o programa.  

  

3134 
Não é possível especificar o 

parâmetro Sense. 

O parâmetro Sense não pode ser 
especificado nas instruções BGo, 
Go, TGo, Arc, Arc3, BMove, Move e 
TMove. Corrija o programa.  

  

3135 
Parâmetro inválido foi 

especificado. 

Parâmetro inválido foi especificado 
nas instruções Xqt e Call.  Corrija o 
programa.  

  

3137 
Não é possível especificar o 

subscrito variável do array. 

O subscrito da variável do array não 
pode ser especificado.  Corrija o 
programa. 

  

3138 
ByRef não foi especificado na 

declaração Function. 

Especifique ByRef na lista de 
parâmetros da declaração de função 
que é chamada pela instrução Call. 

  

3139 

Não é possível executar a 

instrução Xqt para uma função que 

necessita do parâmetro ByRef. 

A instrução Xqt não pode ser 
executada para uma função que 
necessita de um parâmetro ByRef.  
Exclua o parâmetro ByRef. 

  

3140 

Não é possível executar a 

instrução Redim para uma variável 

ByRef. 

A instrução Redim não pode ser 
executada para uma variável 
especificando o parâmetro ByRef.  
Exclua o parâmetro ByRef. 

  

3141 O arquivo OBJ está corrompido. -   

3142 

O tamanho do arquivo OBJ está 
além do tamanho disponível após 
a compilação. 

O resultado da compilação excede o 
valor limite (máx. 1 MB por arquivo).  
Divida o programa. 

  

3143 
O comprimento do recuo está além 

do tamanho disponível. 

O comprimento disponível do 
identificador é no máximo de 32 
caracteres para rótulos e nomes de 
variáveis e 64 caracteres para 
nomes de funções.  Reduza o 
número de caracteres de modo que 
não exceda o comprimento 
disponível.  Para detalhes sobre o 
comprimento disponível, consulte o 
Guia do Usuário do EPSON RC+ 
“6.4 Nomes de funções e variáveis 
(Restrições de nomenclatura)”. 

  

3144 
' ** ' já usado para um nome de 

função. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

da função. 
  

3145 
' ** ' já usado para uma variável 

global preservada. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

da variável global preservada. 
  

3146 
' ** ' já usado para uma variável 

global. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

da variável global. 
  

3147 
' ** ' já usado para uma variável do 

módulo. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

da variável do módulo. 
 

 

3148 
' ** ' já usado para uma variável 

local. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

da variável local. 
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3149 
' ** ' já usado para um rótulo de 

I/O. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

do rótulo de I/O. 
 

 

3150 
' ** ' já usado para um rótulo de 

erro de usuário. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

do rótulo de erro de usuário. 
 

 

3151 
Não é possível usar o parâmetro 

da função. 

O argumento não pode ser 
especificado para a função que é 
executada pela instrução Trap.  
Corrija o programa. 

 

 

3152 

Os elementos especificados da 

variável array estão além do 

tamanho disponível. 

O valor limite dos elementos de array 

dependem do tipo das variáveis. 
Consulte o Guia do usuário do 
EPSON RC+7.0 “6.7.6  Array” e 
corrija o número dos elementos de 
array de modo que não excedam o 
valor limite.  

 

 

3153 
Incompatibilidade de tipo de 

parâmetro. 

O tipo de parâmetro não são 
compatíveis com as instruções Call, 
Force_GetForces e Xqt.  Corrija o 
tipo de parâmetro. 

 

 

3154 
' ** ' não é um rótulo de bit de 

entrada. 

Especifique um rótulo de bit de 

entrada válido. 
 

 

3155 
' ** ' não é um rótulo de byte de 

entrada. 

Especifique um rótulo de byte de 

entrada válido. 
 

 

3156 
' ** ' não é um rótulo de palavra de 

entrada. 

Especifique um rótulo de palavra de 

entrada válido. 
 

 

3157 
' ** ' não é um rótulo de bit de 

saída. 

Especifique um rótulo de bit de saída 

válido. 
 

 

3158 
' ** ' não é um rótulo de byte de 

saída. 

Especifique um rótulo de byte de 

saída válido. 
 

 

3159 
' ** ' não é um rótulo de palavra de 

saída. 

Especifique um rótulo de palavra de 

saída válido. 
 

 

3160 
' ** ' não é um rótulo de bit de 

memória. 

Especifique um rótulo de bit de I/O 

de memória válido. 
 

 

3161 
' ** ' não é um rótulo de byte de 

memória. 

Especifique um rótulo de byte de I/O 

de memória válido. 
 

 

3162 
' ** ' não é um rótulo de palavra de 

memória. 

Especifique um rótulo de palavra de 

I/O de memória válido. 
 

 

3163 Muitos argumentos de função. 

O número máximo de parâmetros de 

função é 100.  Reduza o número de 

parâmetros. 

 

 

3164 
Não é possível comparar com o 

valor Booleano. 

Os valores Booleanos não podem 

ser comparados.  Corrija o programa.  
 

 

3165 
Não é possível usar valor 

Booleano na expressão. 

Valor Booleano não pode ser usado 

na expressão.  Corrija o programa.  
 

 

3166 
Não é possível a comparação 

entre Booleano e expressão. 

O tamanho dos valores Booleanos e 
a expressão não podem ser 
comparados.  Corrija o programa. 

 
 

3167 

Não é possível armazenar valores 
Booleano sem uma variável 
numérica. 

Valor Booleano não pode ser usado 
na variável numérica.  Corrija o 
programa. 

 
 

3168 

Não é possível armazenar valores 
Booleano sem uma variável 
numérica. 

Valor Booleano não pode ser usado 
na variável numérica.  Corrija o 
programa. 

 
 

3169 
Foi especificado um rótulo de I/O 

indefinido . 

Defina um rótulo de I/O novo ou 

especifique um rótulo de I/O definido.  
 

 

3170 
Foi especificada uma expressão 

de condição inválida. 

A expressão string é especificada 
para o lado direito da expressão de 
condição na instrução Do ou Loop.  
Corrija a expressão da condição de 
modo que o lado direito da 
expressão seja valor Booleano.  
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3171 
Não é possível a comparação 

entre valor numérico e string. 

O valor numérico e a string não 
podem ser comparados.  Corrija o 
programa.  

 
 

3172 
Não é possível usar uma palavra-

chave para um nome de variável. 

As palavras-chave do SPEL+ não 
podem ser usadas como nomes de 
variável.  Corrija o nome da variável 
não sobrepondo com a palavra-
chave. 

 

 

3173 
' ** ' já usado para um rótulo de 

linha. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

do rótulo de linha. 
 

 

3174 
Número ou rótulo da linha (**) 

duplicado. 

Rótulos de linha com o mesmo nome 
não podem ser especificados na 
mesma função.  Exclua o rótulo de 
linha ' ** ', ou defina um novo rótulo 
de linha e corrija o programa. 

 

 

3175 
Foi especificado um rótulo de 

ponto indefinido . 

Defina um rótulo de ponto novo ou 
especifique o rótulo de ponto 
definido. 

 
 

3176 
Uma variável indefinida foi 

especificada. 

Defina uma variável nova ou 

especifique a variável definida. 
 

 

3177 
' ** ' já usado para um rótulo de 

ponto. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

do rótulo de ponto. 
 

 

3178 
Não é possível usar o número 

resultado. 

O número resultado não pode ser 
especificado quando um objeto de 
visão que não retorna resultados 
múltiplos nas instruções VSet e 
VGet.  Corrija o programa. 

 

 

3179 
A string literal está além do 

comprimento disponível. 

O valor limite do comprimento da 
string é no máximo de 255 
caracteres.  Reduza o comprimento 
da string de modo que não exceda o 
valor disponível. 

 

 

3180 

Não é possível mudar o valor da 
propriedade de calibração com o 
comando VSet. 

A propriedade de calibração não 
pode ser mudada com a instrução 
VSet.  Corrija o programa. 

 
 

3181 
A variável array deve ser usada 

com ByRef. 

ByVal não pode ser especificado 
para a variável array.  Especifique o 
parâmetro ByRef. 

  

3182 A subscrição não foi especificada. Especifique uma subscrição.   

3183 O parâmetro não pode ser omitido. Adicione um parâmetro.   

3184 

O parâmetro SYNC não pode ser 

usado com o comando de 

rastreamento. 

O parâmetro SYNC não pode ser 
especificado nos comandos de 
rastreamento.  Exclua o parâmetro 
SYNC. 

  

3185 Não é possível usar dados Queue. 

Os dados Queue não podem ser 
especificados nas instruções BGo, 
BMove, TGo e TMove.  Exclua os 
dados em fila.  

  

3186 
A combinação entre dados Queue 

e Point não correspondem. 

A combinação de dados de fila e 
dados de ponto não podem ser 
especificados para especificar as 
instruções Arc, Arc3, Jump3 e 
Jump3CP. 

Use dados de fila ou dados de ponto. 

  

3187 
Um valor de sinalizador de ponto 

inválido foi especificado. 

Corrija o programa de modo que o 
valor do sinalizador do ponto fique 
dentro da faixa de 0 a 127. 

  

3188 
O comando Call não pode ser 

usado no processamento paralelo. 

O comando Call não pode ser usado 
no processamento paralelo.  Corrija 
o programa. 

  

3189 
Variáveis locais não podem ser 

usadas com o comando Wait. 

A mudança da variável local não 
pode ser aguardada pela instrução 
Wait.  Corrija o programa. 

  

3190 
Variáveis array não podem ser 

usadas com o comando Wait. 

A mudança da variável array não 
pode ser aguardada pela instrução 
Wait.  Corrija o programa. 
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3191 
Variáveis reais não podem ser 

usadas com o comando Wait. 

A mudança da variável Real não 
pode ser aguardada pela instrução 
Wait.  Corrija o programa. 

  

3192 
Variáveis String não podem ser 

usadas com o comando Wait. 

A mudança da variável String não 
pode ser aguardada pela instrução 
Wait.  Corrija o programa. 

  

3193 
O nome do objeto de Vision está 

ausente. 

O nome do objeto de Vision não 
pode ser omitido na instrução 
VTeach.  Especifique o nome do 
objeto.  

  

3194 

Não é possível usar valor 

Booleano para o valor do tempo 

limite. 

Valor Booleano não pode ser usado 
para o valor de tempo limite da 
instrução Wait.  Corrija o programa. 

  

3196 
A instrução Fend não foi 

encontrada. 

O número de instruções Fend que 
correspondem às instruções 
Function não são suficientes.  
Adicione as instruções Fend. 

  

3197 
O nome do valor numérico não 

pode usar '$'. 

O nome do valor numérico não pode 

usar '$'.  Corrija o nome da variável. 
  

3198 
As variáveis string devem ter o 

sufixo '$'. 

As variáveis string devem ter um 
sufixo '$'.  Adicione um sufixo '$' ao 
nome da variável.  

  

3199 Objeto inválido foi especificado. 

Objeto de vision inválido foi 
especificado nos comandos Vision 
Guide tais como VSet e VGet.  
Especifique o objeto de vision válido. 

  

3200 Valor ausente. Adicione um valor.   

3201 Esperado ' , '. Adicione ' , '.    

3202 Esperado ' ( '. Adicione ' ( '.    

3203 Esperado ' ( '. Adicione ' ( '.    

3204 Identificador ausente. Especifique um identificador.   

3205 O ponto não foi especificado. Especifique um ponto.   

3206 
A expressão da condição do 

evento está ausente. 

Adicione uma expressão da condição 

do evento. 
  

3207 A fórmula está ausente. Adicione uma fórmula.   

3208 A fórmula da string está ausente. Adicione uma fórmula da string.   

3209 A fórmula do ponto está ausente. Adicione uma fórmula do ponto.   

3210 
O rótulo da linha não foi 

especificado. 

Verifique se o rótulo da linha 

especificado existe no programa.  

Adicione um rótulo de linha válido.  

  

3211 A variável não foi especificada. Especifique uma variável.   

3212 
O Fend correspondente não pôde 

ser encontrado. 

O número de instruções Fend que 
correspondem às instruções 
Function não são suficientes.  
Adicione as instruções Fend. 

  

3213 Esperado ' : '. Adicione ' : '.    

3214 
True/False não foram 

especificados. 

True/False não foram especificados 
na propriedade do Vision Guide/GUI 
Builder ou substituição da expressão 
lógica que requer a configuração de 
valor Booleano. 

Especifique True ou False.  

  

3215 On/Off não foi especificado. 

On ou Off deve ser especificado para 
a configuração lógica da saída 
remota da instrução Motor, Brake, 
AutoLJM, SetSw e Box.  Especifique 
On ou Off. 
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Inválido formato de comando 
PF_OutputOnOff usado.  
Leia a descrição para o comando 
correspondente em  
Alimentação de peças 7.0  
Introdução e Hardware (Comum) e 
Software  
Software 3.  Alimentação de peças  
SPEL+ Referência de comandos e 
corrija o código. 

  

3216 High/Low não foi especificado. 

High ou Low deve ser especificado 
pela configuração do modo de 
energia da instrução Power.  
Especifique High ou Low. 

  

3217 
O rótulo do bit de entrada não foi 

especificado. 

O rótulo do bit de entrada não foi 
especificado na instrução SetSW, 
CTReset, na função Sw e Ctr.  
Especifique um rótulo de bit de 
entrada válido. 

  

3218 
O rótulo do Byte de entrada não foi 

especificado. 

O rótulo do Byte de entrada não foi 
especificado na instrução SetIn, na 
função In e InBCD.  Especifique um 
rótulo de byte de entrada válido. 

  

3219 
O rótulo da palavra de entrada não 

foi especificado. 

O rótulo da palavra de entrada não 
foi especificado na instrução SetInW, 
na função InReal e InW.  Especifique 
um rótulo de palavra de entrada 
válido.  

  

3220 
O rótulo do bit de saída não foi 

especificado. 

O rótulo do bit de saída não foi 

especificado na instrução On, Off e 

na função Oport.  Especifique um 

rótulo de bit de saída válido.  

  

3221 
O rótulo do byte de saída não foi 

especificado. 

O rótulo do byte de saída não foi 

especificado na instrução Out, 

OpBCD e na função Out.  

Especifique um rótulo de byte de 

saída válido. 

  

3222 
O rótulo da palavra de saída não 

foi especificado. 

O rótulo da palavra de saída não foi 
especificado na instrução OutW, 
OutReal e na função OutReal.  
Especifique um rótulo de palavra de 
saída válido.  

  

3223 
O rótulo do bit de memória não foi 

especificado. 

O rótulo do bit de memória não foi 
especificado na instrução MemOn, 
MemOff e na função MemSw.  
Especifique um rótulo de bit de 
memória válido. 

  

3224 
O rótulo do byte de memória não 

foi especificado. 

O rótulo do byte de memória não foi 

especificado na instrução MemOut e 

na função MemIn.  Especifique um 

rótulo de byte de memória válido. 

  

3225 
O rótulo da palavra de memória 

não foi especificado. 

O rótulo da palavra de memória não 
foi especificado na instrução 
MemOutW e na função MemInW.  
Especifique um rótulo de palavra de 
memória válido. 

  

3226 
O rótulo de erro do usuário não foi 

especificado. 

O rótulo de erro do usuário não foi 

especificado na instrução Error.  

Especifique um rótulo de erro de 

usuário válido. 

  

3227 
O nome da função não foi 

especificado. 

O nome da função não foi 
especificado na instrução que requer 
a designação de nome da função, tal 
como Call e Xqt.  Especifique um 
nome de função válido. 
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3228 
O tipo de variável não foi 

especificado. 

O tipo de variável não foi 
especificado para a definição do 
parâmetro da instrução Function e a 
especificação do parâmetro Preserve 
da instrução Global.  Especifique um 
tipo de variável correto. 

  

3229 
Parâmetro da instrução Trap 

inválido.  Use Goto, Call ou Xqt. 

Especifique GoTo, Call ou Xqt como 

um parâmetro da instrução Trap. 
  

3230 Esperado For/Do/Function. 

Especifique For, Do ou Function 
como um parâmetro da instrução 
Exit. 

  

3231 Above/Below não foi especificado. 

O valor da configuração para a 
orientação do cotovelo não foi 
especificado na instrução Elbow.  
Especifique Above ou Below. 

  

3232 Righty/Lefty não foi especificado. 

O valor da configuração para a 
orientação da mão não foi 
especificado na instrução Hand.  
Especifique Righty ou Lefty. 

  

3233 NoFlip/Flip foi especificado. 

O valor da configuração para a 

orientação do punho não foi 

especificado na instrução Punho.  

Especifique NoFilip ou Flip. 

  

3234 
O número da porta não foi 

especificado. 

O número da porta que indica o 
arquivo ou a porta de comunicação 
não foi especificado nas instruções 
Read, ReadBin, Write e WriteBin. 
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Instrução Read” e 
especifique o número do arquivo  ou 
o número da porta apropriado. 

  

3235 
Variável do tipo string não foi 

especificada. 

Variável do tipo string não foi 
especificada no comando que requer 
especificação de de variável do tipo 
string como um parâmetro.  
Especifique uma variável do tipo 
string.  

  

3236 
O número da porta RS-232C não 

foi especificado. 

O número da porta RS-232C não foi 
especificado nas instruções 
OpenCom, CloseCom e SetCom.  
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Instrução OpenCom” e 
especifique o número da porta 
apropriada. 

  

3237 

O número da porta de 

comunicação de rede não foi 

especificado. 

O número da porta de comunicação 
de rede não foi especificado na 
instrução OpenNet, CloseNet, SetNet 
e WaitNet.  Especifique um número 
inteiro de 201 a 216. 

  

3238 
A velocidade de comunicação não 

foi especificada. 

A velocidade de comunicação (taxa 
de baud) na foi especificada na 
instrução SetCom.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Instrução OpenCom” e especifique a 
taxa de baud apropriada.  

  

3239 
O número do bit de dados não foi 

especificado. 

O comprimento do bit de dados não 
foi especificado na instrução 
SetCom.  Consulte a Referência da 
linguagem SPEL+ “Instrução 
SetCom” e especifique a taxa de 
baud apropriada.  

  

3240 
O número do bit de parada não foi 

especificado. 

O comprimento do bit de parada não 
foi especificado na instrução 
SetCom.  Consulte a Referência da 
linguagem SPEL+ “Instrução 
SetCom” e especifique o tamanho do 
bit de parada apropriado. 
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3241 Parity não foi especificada. 

A paridade não foi especificada na 

instrução SetCom.  Consulte a 

Referência da linguagem SPEL+ 

“Instrução SetCom” e especifique 

paridade apropriada. 

  

3242 Terminator não foi especificado. 

O terminador (final da linha 

send/receive) não foi especificado 

nas instruções SetCom e SetNet.  

Consulte a Referência da linguagem 

SPEL+ “Instrução SetCom” e 

especifique o terminador apropriado. 

  

3243 
O fluxo de Hardware não foi 

especificado. 

O fluxo de hardware não foi 
especificado na instrução SetCom.  
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Instrução SetCom” e 
especifique o controle de fluxo 
apropriado. 

  

3244 
O fluxo de Software não foi 

especificado. 

O fluxo de software não foi 
especificado na instrução SetCom.  
Consulte a Referência da linguagem 
do SPEL+ “Instrução SetCom” e 
especifique o controle de fluxo 
apropriado.  

  

3245 None não foi especificado. 

“NONE” não foi especificado para a 

configuração do controle de fluxo de 

software na instrução SetNet.  

Especifique “NONE”. 

  

3246 
O parâmetro ' O ' ou ' C ' não foi 

especificado. 

O parâmetro de abertura ou 

fechamento para o final de uma 

curva não foi especificado na 

instrução Curve. 
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Instrução Curve” e 
especifique o parâmetro open/close 
apropriado. 

  

3247 
O parâmetro NumAxes não foi 

especificado. 

O número de eixos de coordenadas 
controlados durante um movimento 
em curva não foi especificado na 
instrução Curve.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Instrução Curve” e especifique um 
número apropriado de eixos de 
coordenadas.  

  

3248 
O valor de J4Flag (0-1) não foi 

especificado. 

Especifique 0 ou 1, ou uma 

expressão para o valor de J4Flag. 
  

3249 
O valor de J6Flag (0-127) não foi 

especificado. 

Especifique o número inteiro 0 a 127, 
ou uma expressão para o valor de 
J6Flag. 

  

3250 
A variável array não foi 

especificada. 

A variável array não foi especificada 
na instrução que requer 
especificação da variável array.  
Especifique uma variável array 
válida.  

  

3251 
Variável array string não foi 

especificada. 

O array que armazena um sinal deve 
ser uma variável array string na 
instrução ParseStr e na função 
ParseStr.  Especifique uma variável 
array string válida. 

  

3252 
O ID do dispositivo não foi 

especificado. 

O ID do dispositivo não foi 
especificado na instrução DispDev 
ou no comando Cls.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Instrução DispDev” e especifique 
um ID do dispositivo apropriado.  
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3253 O tipo de I/O não foi especificado. 

O tipo de I/O não foi especificado na 
função IOLabel$.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Função IOLabel$” e especifique um 
tipo de I/O apropriado. 

  

3254 
A largura do bit de I/O não foi 

especificado. 

O tamanho do bit de I/O (largura da 
porta de I/O) não foi especificada na 
função IODef, IOLabe.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Função IODef ” e especifique o 
tamanho do bit de I/O apropriado. 

  

3255 ByRef não foi especificado. 

Embora ByRef seja especificado na 

declaração da função, nenhum 

ByRef foi especificado para chamar.  

Especifique o parâmetro ByRef. 

  

3256 
O tipo de variável não foi 

especificado. 

O tipo de variável foi especificado na 
instrução Global.  Especifique um 
tipo de variável apropriado. 

  

3257 
A expressão de condição não 

avalia ao valor Booleano. 

A expressão de condição na 
instrução If, ElseIf, Do e Loop deve 
retornar um valor Booleano.   Corrija 
a expressão da condição para 
retornar um valor Booleano. 

  

3258 
O número da porta RS232C não 

foi especificado. 

O número da porta RS232C não foi 
especificado na função ChkCom.  
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Função ChkCom” e 
especifique um número da porta 
apropriado. 

  

3259 

O número da porta de 

comunicação de rede não foi 

especificado. 

O número da porta de comunicação 
não foi especificado na função 
ChkNet.  Consulte a Referência da 
linguagem SPEL+ “Função ChkNet ” 
e especifique um número da porta 
apropriado.  

  

3260 
O ID do idioma não foi 

especificado. 

O ID do idioma não foi especificado 
na função ErrMsg$.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Função ErrMsg$” e especifique um 
ID do idioma apropriado.  

  

3261 Esperado '.'. Adicione  '.'.    

3262 
O nome da sequência do Vision 

não foi especificado. 

O nome da sequência do Vision não 
foi especificado nos comandos do 
Vision Guide tais como VSet, VGet e 
VRun.  Adicione um nome de 
sequência. 

  

3263 

O nome da sequência do Vision ou 

nome de calibração não foi 

especificado. 

O nome da sequência do Vision ou 
nome de calibração não foi 
especificado nas instruções VSet e 
VGet.  Adicione um nome de 
sequência ou nome de calibração. 

  

3264 

O Nome da propriedade do Vision 

ou nome do resultado não foi 

especificado. 

O nome da propriedade do Vision ou 

nome do resultado não foi 

especificado nas instruções VSet e 

VGet.  Adicione um nome de 

propriedade ou nome de resultado. 

  

3265 

O nome da propriedade do Vision, 

o nome do resultado ou o nome do 

objeto não foi especificado. 

O nome da propriedade do Vision, o 
nome do resultado ou o nome do 
objeto não foi especificado nas 
instruções VSet e VGet.  Adicione 
um nome de propriedade, nome de 
resultado ou nome de objeto. 

  

3266 

O nome da da propriedade de 

calibração do Vision não foi 

especificado. 

O nome da da propriedade de 
calibração do Vision não foi 
especificado nas instruções VSet e 
VGet.  Adicione um nome de 
propriedade. 
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3267 
O tipo de tarefa não foi 

especificado. 

O tipo de tarefa não foi especificado 
na instrução Xqt.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Instrução Xqt” e especifique um tipo 
de tarefa apropriado.  

  

3268 
O nome da forma não foi 

especificado. 

O nome da forma não foi 
especificado nas instruções GSet, 
GGet, GShow, GShowDialog e 
GClose.  Especifique um nome de 
forma. 

  

3269 
O nome da propriedade ou nome 

do controle não foi especificado. 

O nome da propriedade ou nome do 
controle não foi especificado nas 
instruções GSet e GGet.  Especifique 
um nome de propriedade ou nome 
de controle. 

  

3270 
O nome da propriedade não foi 

especificado. 

O nome da propriedade não foi 
especificado nas instruções GSet e 
GGet.  Especifique um nome de 
propriedade. 

  

3271 
BackColorMode não foi 

especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade BackColorMode não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade BackColorMode” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3272 BorderStyle não foi especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade BorderStyle não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade BorderStyle” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado.  

  

3273 
DropDownStyle não foi 

especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade DropDownStyle não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade DropDownStyle” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3274 
EventTaskType não foi 

especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade EventTaskType não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade EventTaskType” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3275 ImageAlign não foi especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade ImageAlign não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade ImageAlign” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3276 IOType não foi especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade IOType não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade IOType” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3277 
FormBorderStyle não foi 

especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade FormBorderStyle não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade FormBorderStyle” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 
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3278 ScrollBars não foi especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade ScrollBars não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade ScrollBars” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3279 SizeMode não foi especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade SizeMode não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade SizeMode” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3280 StartPosition não foi especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade StartPosition não foi 
especificado na instrução GSet  
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade StartPosition” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3281 TextAlign não foi especificado. 

O valor da configuração da 

propriedade TextAlign não foi 

especificado na instrução GSet   
Esse erro ocorre quando o tipo de 
controle não pode ser identificado 
porque o controle é especificado por 
uma variável string.  Consulte o 
manual do GUI Builder 7.0 
“Propriedade TextAlign ” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3282 TextAlign não foi especificado. 

O valor da configuração da 

propriedade TextAlign não foi 

especificado na instrução GSet   
Esse erro ocorre quando o controle é 
uma caixa de texto.  Consulte o 
manual do GUI Builder 7.0 
“Propriedade TextAlign ” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3283 TextAlign não foi especificado. 

O valor da configuração da 

propriedade TextAlign não foi 

especificado na instrução GSet   
Esse erro ocorre quando o controle 
não é uma caixa de texto.  Consulte 
o manual do GUI Builder 7.0 
“Propriedade TextAlign ” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3284 WindowState não foi especificado. 

O valor da configuração da 

propriedade WindowState não foi 

especificado na instrução GSet   
Consulte o manual do GUI Builder 
7.0 “Propriedade WindowState” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3285 J1FLAG não foi especificado. 
Especifique 0 ou 1, ou uma 
expressão para o valor de J1Flag.  

  

3286 J2FLAG não foi especificado. 
Especifique 0 ou 1, ou uma 
expressão para o valor de J2Flag. 

  

3287 O ID do robô não foi especificado. Especifique um número de robô.   

3288 O ID do robô não foi especificado. 

O número do robô ou All não foi 
especificado na função InsideBox e 
InsidePlane.  Especifique um número 
de robô o qual execute a detecção 
de intrusão ou All.  
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3289 O ID da área não foi especificado. 

O número da área não foi 
especificado na função InsideBox e 
InsidePlane.  Especifique um número 
da área de verificação da 
aproximação o qual retorne status 
por um número inteiro de 1 a 15. 

  

3290 
O número do arquivo não foi 

especificado. 

O número do arquivo não foi 
especificado no comando 
relacionado ao gerenciamento de 
arquivo.  Especifique um número de 
arquivo por um número inteiro de 30 
a 63 ou uma expressão. 

  

3292 
O tipo do banco de dados não foi 

especificado. 

O tipo do banco de dados não foi 
especificado.  Consulte a Referência 
da linguagem SPEL+ “Instrução 
OpenDB” e especifique um tipo de 
banco de dados apropriado.  

  

3293 
O tipo de disco não foi 

especificado. 

O tipo de disco que é sujeito à 
manipulação de arquivos não foi 
especificado na instrução ChDisk.  
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Instrução ChDisk” e 
especifique um tipo de disco 
apropriado.  

  

3295 
O ID da área do transportador não 

foi especificado. 

O ID da área que é sujeito à 
contagem dos dados na fila não foi 
especificado na função 
Cnv_QueLen.  Consulte a Referência 
da linguagem SPEL+ “Função 
Cnv_QueLen” e especifique um ID 
da área apropriado.  

  

3296 
O número do arquivo de banco de 

dados não foi especificado. 

O número do arquivo de banco de 
dados que é sujeito a operação não 
foi especificado na função OpenDB, 
CloseDB, DeleteDB, UpdateDB e 
SelectDB.  Consulte a Referência da 
linguagem SPEL+ “Instrução 
OpenDB” e especifique um número 
de banco de dados apropriado.  

  

3297 
O nome da calibração do Vision 

não foi especificado. 

O nome da calibração não foi 
especificado na instrução VCal.  
Especifique um nome de calibração 
que é sujeito a ser calibrado. 

  

3298 
O ID do tipo de objeto do Vision 

não foi especificado. 

O tipo de objeto do Vision não foi 
especificado na instrução 
VCreateObject.  Consulte Referência 
do Vision Guide 7.0  Propriedades e 
resultados “Instrução VCreateObject” 
e especifique um tipo de objeto 
apropriado. 

  

3299 
O ID do modo de desligamento 

não foi especificado. 

O valor do modo de desligamento 
não foi especificado na instrução 
ShutDown e na função ShutDown.  
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Instrução Shutdown” e 
especifique um número de banco de 
dados apropriado.  

  

3301 
A versão do arquivo OBJ 

associado não corresponde. 

Nem todos os arquivos de projeto 

são compilados na mesma versão.   
Reconstrua o projeto. 

  

3302 

O arquivo OBJ associado não 
corresponde ao rótulo de I/O 
compilado. 

A configuração do projeto foi 
mudada.  Reconstrua o projeto. 

  

3303 

O arquivo OBJ associado não 
corresponde ao rótulo do erro de 
usuário compilado. 

A configuração do projeto foi 

mudada.  Reconstrua o projeto. 
  

3304 

O arquivo OBJ associado não 
corresponde à opção Compile 
compilada. 

A configuração do projeto foi 

mudada.  Reconstrua o projeto. 
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3305 

O arquivo OBJ associado não 
corresponde à opção Link 
compilada. 

A configuração do projeto foi 

mudada.  Reconstrua o projeto. 
  

3306 

O arquivo OBJ associado não 
corresponde à opção SPEL 
compilada. 

A configuração do projeto foi 

mudada.  Reconstrua o projeto. 
  

3307 Função duplicada. 

O mesmo nome de função foi usado 
para mais de um arquivo.  Corrija o 
programa (nome da função). 

  

3308 
Variável global preservada 

duplicada. 

O mesmo nome de variável global 
preservada foi usado para mais de 
um arquivo. 
Corrija o programa (nome da 
variável). 

  

3309 Variável global duplicada. 

O mesmo nome de variável global foi 
usado para mais de um arquivo. 
Corrija o programa (nome da 
variável). 

  

3310 variável do módulo duplicada. 

O mesmo nome de variável do 
módulo foi usado para mais de um 
arquivo. 
Corrija o programa (nome da 
variável). 

  

3311 
O arquivo não pôde ser 
encontrado. 

-   

3312 O arquivo OBJ está corrompido. -   

3313 

O nome do arquivo especificado 
inclui caractere(s) que não podem 
ser usados. 

-   

3314 Não é possível abrir o arquivo. 
O arquivo é usado para outra 
aplicação.  Saia da outra aplicação. 

  

3315 
' ** ' já usado para um nome de 

função.  

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

da função.  Reconstrua o projeto. 
  

3316 
' ** ' já usado para um nome de 

variável global preservada. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 
da variável global preservada.  
Reconstrua o projeto. 

  

3317 
' ** ' já usado para um nome de 

variável global. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 
da variável global.  Reconstrua o 
projeto. 

  

3318 
' ** ' já usado para um nome de 

variável do módulo. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 
da variável do módulo.  Reconstrua o 
projeto. 

  

3319 
As dimensões da variável array 
não correspondem à declaração. 

Corrija as dimensões do array e 
reconstrua o projeto. 

  

3320 

O tipo de valor de retorno da 
função não corresponde à 
declaração. 

Corrija o tipo de valor de retorno da 

função e reconstrua o projeto. 
  

3321 
' ** ' já usado com o nome da 

função. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 

da função.  Reconstrua o projeto. 
  

3322 
' ** ' já usado com o nome da 

Global Preservada. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 
da variável global preservada.  
Reconstrua o projeto. 

  

3323 
' ** ' já usado com o nome da 

Global. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 
da variável global.  Reconstrua o 
projeto. 

  

3324 
' ** ' já usado com o nome do 

Módulo. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 
da variável do módulo.  Reconstrua o 
projeto. 

  

3325 ' ** ' já usado com o nome Local. 

Corrija o identificador ' ** ' ou o nome 
da variável local.  Reconstrua o 
projeto. 

  

3326 
O número de parâmetros não 

corresponde à declaração. 

Verifique o número de parâmetros na 
função, corrija o programa e então 
reconstrua o projeto. 
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3327 

ByRef não foi especificado na 
declaração Function para o 
parâmetro**. 

-   

3328 
ByRef não foi especificado para o 
parâmetro**. 

-   

3329 
Incompatibilidade de tipo ** de 
parâmetro. 

-   

3330 

O arquivo OBJ associado não 
corresponde ao projeto de visão 
compilado. 

Reconstrua o projeto.   

3331 

O tamanho do arquivo OBJ está 
além do tamanho disponível após 
a associação. 

O tamanho do arquivo OBJ excede o 
valor limite (8MB).  Reduza o 
programa. 

  

3332 A variável '**' foi redefinida. 

A variável ' ** ’ foi sobrecarregada.  
Exclua definições de variáveis 
desnecessária e reconstrua o 
projeto. 

  

3333 

O arquivo OBJ associado não 
corresponde ao projeto GUI 
Builder compilado. 

Reconstrua o projeto.   

3334 

O número de variáveis que estão 
usando o comando Wait está além 
do máximo permitido. 

O número de variáveis que estão 
usando o comando Wait está 
excedendo o máximo permitido (64).  
Exclua as variáveis e reconstrua o 
projeto.  

  

3335 
Call não pode ser usado no 
processamento paralelo. 

Call não pode ser usado no 
processamento paralelo.  Corrija o 
programa e reconstrua o projeto. 

  

3336 A variável foi redefinida. 
Corrija o tipo de valor de retorno da 
função e reconstrua o projeto.  

  

3351 
Indicador de objeto inválido foi 
especificado. 

   

3352 
O nome da sequência do Force 
Guide não foi especificado. 

   

3353 

O Nome da propriedade do Force 
Guide ou nome do resultado não 
foi especificado. 

   

3354 

O nome da propriedade do Force 
Guide, o nome do resultado ou o 
nome do objeto não foi 
especificado. 

   

3355 

O arquivo do projeto do Force 
Guide possui formato de arquivo 
não suportado. 

   

3356 

O arquivo OBJ associado não 
corresponde ao projeto Force 
Guide compilado. 

   

3400 
O ID do diálogo não foi 

especificado. 

O ID do diálogo não foi especificado 
na instrução RunDialog.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Instrução RunDialog” e especifique 
um ID do dispositivo.  

  

3401 
O nome da função Main não foi 

especificado. 

O nome da função main a ser 
executada não foi especificada na 
instrução StartMain.  Especifique um 
nome de função main (main para 
main63). 

  

3402 
O nome do objeto do Vision não foi 

especificado. 

O nome do objeto do Vision não foi 
especificado nas instruções 
VLoadModel, VSaveModel, 
VShowModel, VTeach e VTrain.  
Especifique o nome do objeto. 

  

3403 
O ID do modo de recuperação não 

foi especificado. 

O modo de recuperação não foi 
especificado na instrução Recover e 
na função Recover.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Instrução Recover ” e especifique 
um número de banco de dados 
apropriado.  
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3404 
A condição Trap não foi 

especificada. 

O número da interrupção ou evento 
de interrupção não foi especificado na 
instrução Trap.  Consulte a Referência 
da linguagem SPEL+ “Instrução Trap” 
e especifique um número de 
interrupção apropriado.  

  

3405 DialogResult não foi especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade DialogResult não foi 
especificado na instrução GSet   
Consulte o do GUI Builder 7.0 
“Propriedade DialogResult Property” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3406 
MsgBox_Type não foi 

especificado. 

O tipo de exibição não foi especificado 
na instrução MsgBox.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Instrução MsgBox” e especifique um 
valor de configuração apropriado. 

  

3407 
Variável array do tipo byte não foi 

especificada. 

A variável array do tipo byte não foi 
especificada para envio ou 
recebimento de dados na instrução 
FbusIO_SendMsg.  O 
envio/recebimento de dados deve ser 
especificado como array do tipo byte. 

  

3408 
A string array variável não foi 

especificada. 

O número das dimensões não é 
apropriado no comando onde variável 
array simples seja a única disponível.  
Corrija o número de dimensões. 

  

3409 
A lista de ponto não foi 

especificada. 

A coordenado do Pixel ou coordenada 
do robô não é especificada como um 
dado de ponto contínuo na instrução 
VxCalib.  Especifique um dado de 
ponto contínuo no formato seguinte:  
P (Início : fim) 

  

3410 
O tipo do código não foi 

especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade CodeType não foi 
especificado na instrução VSet  
Consulte Referência do Vision Guide 
7.0  Propriedades e resultados 
“Propriedade CodeType” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado.  

  

3411 O tipo de borda não foi definido. 

O valor da configuração da 
propriedade EdgeType não foi 
especificado na instrução VSet  
Consulte Referência do Vision Guide 
7.0  Propriedades e resultados 
“Propriedade EdgeType” e especifique 
um valor de configuração apropriado.  

  

3412 
O tipo de ECC não foi 

especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade ErrorCorrection não foi 
especificado na instrução VSet  Esse 
erro é para o RC+6.x antigo.  A 
configuração da versão antiga é 
possível através da da configuração 
da versão do compilador.  Consulte 
Referência do Vision Guide 6.0 
Propriedades e resultados 
“Propriedade ErrorCorrection” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3413 
O tipo de cor da imagem não foi 

definido. 

O valor da configuração da 
propriedade ImageColor não foi 
especificado na instrução VSet  
Consulte Referência do Vision Guide 
7.0  Propriedades e resultados 
“Propriedade ImageColor” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 
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3414 
O tipo de ponto não foi 

especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade PointType não foi 
especificado na instrução VSet  
Consulte Referência do Vision Guide 
7.0  Propriedades e resultados 
“Propriedade PointType” e especifique 
um valor de configuração apropriado. 

  

3415 
O tipo de referência não foi 

especificado. 

O valor da configuração da 
propriedade ReferenceType não foi 
especificado na instrução VSet  
Consulte Referência do Vision Guide 
7.0  Propriedades e resultados 
“Propriedade ReferenceType” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3416 
O tipo de borda não foi 

especificado. 

A logica (tipo de borda) da entrada do 
disparo não foi especificada na 
instrução SetLatch.  Especifique 0 
(lógica negativa) ou 1 (lógica positiva). 

  

3417 
O número da porta não foi 

especificado. 

O número da porta de entrada R-I/O 
onde a entrada do disparo é 
conectada não foi especificada na 
instrução SetLatch.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Instrução SetLatch” e especifique o 
número da porta apropriada. 

  

3418 O eixo não foi especificado. 

O parâmetro Axis não foi especificado 
na função Force_GetForce ou na 
instrução Force_SetTrigger. 
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Função Force_GetForce” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado.  

  

3419 
O tipo de comparação não foi 

especificado. 

O parâmetro CompareType para 
definir a condição de avaliação não foi 
especificada na instrução 
Force_SetTrigger.  
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Instrução Force_SetTrigger ” 
e especifique um parâmetro 
apropriado. 

  

3420 

Somente está disponível a variável 
array do tipo curto ou número 
inteiro. 

-   

3421 
O nome da forma ou ID da janela 

não foi especificado. 

O nome da forma ou o ID da janela do 
sistema o qual está sujeito à operação 
não está especificado nas instruções 
GShow e GClose.  Especifique um 
nome de forma ou ID da janela válido.  
Para detalhes do ID da janela, 
consulte o Manual GUI Builder7.0 
“Instrução GShow”. 

  

3422 ID da janela não especificado. 

O ID da janela do sistema o qual está 
sujeito à operação não está 
especificado nas instruções GShow e 
GClose.  Consulte o Manual GUI 
Builder7.0 “Instrução GShow ” e 
especifique um ID da janela 
apropriado.  

  

3423 
O ID do modo de desempenho não 

foi especificado. 

Modo de desempenho não foi 
especificado no 
parâmetroPerformMode da instrução 
PerformMode, Go, BGo, TGo, e 
instrução Jump.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“PerformMode ” e especifique um 
modo de desempenho apropriado.  
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3424 
O tipo de protocolo não foi 

especificado. 

A configuração do protocolo de 
comunicação não foi especificada na 
instrução SetNet.  Especifique UDP ou 
TCP. 

  

3425 
O tipo de I/O ou rótulo de I/O não 

foi especificado. 

O tipo de I/O ou rótulo de I/O não foi 
especificado na função IODef.  
Especifique o rótulo de I/O ou o tipo de 
I/O para verificar a existência da 
definição.  Para detalhes sobre tipos 
de I/O, consulte a Referência da 
linguagem SPEL+ “Função IODef ”. 

  

3426 
O modo de evitação da 

singularidade não foi especificado. 

O modo de evitação da singularidade 
não foi especificado na instrução 
AvoidSingularity.  Consulte a 
Referência da linguagem SPEL+ 
“Instrução AvoidSingularity ” e 
especifique o modo apropriado. 

  

3427 
O valor de aceleração não foi 

especificado. 

A configuração do número da 
aceleração não foi especificada na 
função AccelR.  Consulte a Referência 
da linguagem SPEL+ “Função AccelR” 
e especifique um valor de 
configuração apropriado. 

  

3428 
O valor de aceleração não foi 

especificado. 

A configuração do número de 
aceleração não foi especificada na 
função Accel, função AccelMax, 
função AccelS e função RealAccel.  
Consulte a Referência da linguagem 
SPEL+ “Função Accel” e especifique 
um número apropriado. 

  

3429 

A ordem de classificação para os 

dados da fila de trabalho não foi 

especificada. 

A ordem de classificação para os 
dados da fila de trabalho não foi 
especificada na instrução 
WorkQue_Sort.  Consulte a Referência 
da linguagem SPEL+ “Instrução 
WorkQue_Sort ” e especifique uma 
ordem de classificação apropriada.  

  

3430 
O número dos eixos de 
coordenadas não foi especificado. 

-   

3431 
O número dos eixos de 
coordenadas não foi especificado. 

-   

3432 

O ponto ou a expressão do ponto 
não foi especificado. 
Revise o programa. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

3433 

Variável array do tipo Booleana 

não foi especificada. 

Especifique uma variável array 

Booleana. 

Arrays que armazenam um valor de 
propriedade Enabled ou 
LPF_Enabled devem ser uma 
variável array do tipo Booleana na 
instrução FGet.  
Especifique uma variável array 
Booleana. 

  

3434 

Variável array do tipo Real ou 

Dupla não foi especificada. 

Especifique uma variável array do 

tipo real ou dupla. 

A variável array do tipo real ou dupla 
não foi especificada na instrução 
FGet ou MPGet.  
Especifique uma variável array do 
tipo real ou dupla. 

  

3435 

Variável array do tipo integral não 

foi especificada. 

Especifique uma variável array do 

tipo integral . 

Arrays que armazenam um valor de 
propriedade de Polaridades devem 
ser uma variável array do tipo 
integral na instrução FGet.  
Especifique uma variável array do 
tipo integral. 

  

3436 

A duração da instrução FCKeep 

não foi especificada.  

Especifique a duração. 

A duração do controle da força (valor 
de tempo limite) não foi especificado 
na instrução FCKeep.  
Especifique um valor de 
configuração apropriado. 

  

3437 
O tipo de peça do controlador não 

foi especificado. 

Especifique o tipo de peça do 

controlador. 
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3438 
O tipo de peça do robô não foi 

especificado. 
Especifique o tipo de peça do robô.   

3439 
O tipo de peça do robô não foi 

especificado. 
Especifique o tipo de peça do robô.   

3440 

Um valor diferente do valor 
numérico foi especificado para o 
parâmetro de comando.  
Especifique um valor numérico. 

Especifique um valor numérico para 

o sétimo parâmetro do comando 

AIO_TrackingSet. 

  

3441 

Um valor diferente do valor 
numérico foi especificado para o 
parâmetro de comando.  
Especifique um valor numérico. 

Especifique um valor numérico para 

o sexto parâmetro do comando 

AIO_TrackingSet. 

  

3450 

O nome da propriedade ou o nome 
do status da força não foi 
especificado. 
Adicione um nome de propriedade 
ou nome de status. 

O nome da propriedade ou o nome 
do status da força não foi 
especificado nas instruções FSet, 
FGet, MPSet e MPGet. 
Adicione um nome de propriedade 
ou nome de status. 

  

3451 

O nome da propriedade da Força, 
o nome do status ou o nome do 
objeto não foi especificado. 
Adicione um nome de propriedade, 
nome de status ou nome de objeto. 

O nome da propriedade da Força, o 
nome do status ou o nome do objeto 
não foi especificado nas instruções 
FSet, FGet, MPSet e MPGet.  
Adicione um nome de propriedade, 
nome de status ou nome de objeto. 

  

3452 

O nome do objeto de Força não foi 
especificado. 
Adicione um nome do objeto de 
força. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

3453 

O objeto de propriedade de massa 
não foi especificado. 
Especifique um objeto de 
propriedade de massa. 

Especifique um objeto de 

propriedade de massa válido. 
  

3454 

O objeto do sistema de 
coordenadas de força não foi 
especificado. 
Especifique um objeto do sistema 
de coordenadas de força. 

Especifique um objeto do sistema de 

coordenadas de força válido. 
  

3455 

O objeto do controle de força não 
foi especificado. 
Especifique um objeto do controle 
de força. 

Especifique um objeto do controle de 

força válido. 
  

3456 

O objeto do monitor de força não 
foi especificado. 
Especifique um objeto do monitor 
de força. 

Especifique um objeto do monitor de 

força válido. 
  

3457 

O objeto de disparo de força não 
foi especificado. 
Especifique um objeto de disparo 
de força. 

Especifique um objeto de disparo de 

força válido. 
  

3458 

O objeto do controle de força ou o 

objeto do sistema de coordenadas 

de força não foi especificado. 
Especifique o objeto do controle de 
força ou o objeto do sistema de 
coordenadas de força. 

Os dados do controle de força ou os 
dados do sistema de coordenadas de 
força não foi especificado na instrução 
FCSMove.  Especifique um objeto de 
controle de força ou objeto do sistema 
de coordenadas de força válido. 

  

3459 
O objeto de Força não foi 
especificado. 

Especifique um objeto de força.   

3460 
O rótulo do objeto de Força não foi 
especificado. 

Especifique um rótulo do objeto de 
força. 

  

3461 
O objeto ou rótulo de força não foi 
especificado. 

Especifique um objeto ou rótulo de 
força. 

  

3462 

O objeto ou rótulo do sistema de 
coordenadas de força não foi 
especificado. 
Especifique um objeto ou rótulo do 
sistema de coordenadas de força. 

Especifique um objeto ou rótulo do 

sistema de coordenadas de força 

válido. 
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3463 

O objeto ou rótulo do controle de 
força não foi especificado. 
Especifique um objeto ou rótulo do 
controle de força. 

Especifique um objeto ou rótulo do 

controle de força válido. 
  

3464 

O objeto ou rótulo do monitor de 
força não foi especificado. 
Especifique um objeto ou rótulo do 
monitor de força. 

Especifique um objeto ou rótulo do 

monitor de força válido. 
  

3465 

O objeto ou rótulo do disparador 
de força não foi especificado. 
Especifique um objeto ou rótulo do 
disparador de força. 

Especifique objeto ou rótulo do 

disparador de força válido. 
  

3466 

O objeto ou rótulo da propriedade 
de massa não foi especificado. 
Especifique um objeto ou rótulo da 
propriedade de massa. 

Especifique um objeto ou rótulo da 

propriedade de massa válido. 
  

3467 

O objeto ou rótulo do sistema de 
coordenadas de força não foi 
especificado. 
Especifique um objeto ou rótulo do 
sistema de coordenadas de força. 

Especifique um objeto ou rótulo do 

sistema de coordenadas de força 

válido. 

  

3468 

O rótulo do objeto do controle de 
força não foi especificado. 
Especifique um rótulo do objeto do 
controle de força. 

Especifique um rótulo do objeto do 

controle de força válido. 
  

3469 

O rótulo do objeto do monitor de 
força não foi especificado. 
Especifique um rótulo do objeto do 
monitor de força. 

Especifique um rótulo do objeto do 

monitor de força válido. 
  

3470 

O rótulo do objeto ou rótulo do 
disparador de força não foi 
especificado. 
Especifique um rótulo do objeto ou 
rótulo do disparador de força. 

Especifique um rótulo do objeto ou 

rótulo do disparador de força válido. 
  

3471 

O rótulo do objeto do sensor de 
força não foi especificado. 
Especifique um rótulo do objeto do 
sensor de força não foi 
especificado. 

Especifique um rótulo do objeto do 

sensor de força não foi especificado 

válido. 

  

3472 

O rótulo do objeto da propriedade 
de massa não foi especificado. 
Especifique um rótulo do objeto da 
propriedade de massa não foi 
especificado. 

Especifique um rótulo do objeto da 

propriedade de massa não foi 

especificado válido. 

  

3473 

O rótulo do objeto da propriedade 
de massa não foi especificado. 
Especifique um rótulo do objeto da 
propriedade de massa não foi 
especificado. 

Especifique um rótulo do objeto da 

propriedade de massa não foi 

especificado válido. 

  

3474 

Os valores de configuração de 
propriedade Fmag_Axes ou 
Tmag_Axes não foram 
especificados. 
Especifique um valor de 
configuração apropriado. 

O valor da configuração da 
propriedade Fmag_Axes ou 
Tmag_Axes não foi especificado na 
instrução FSet.  
Consulte “Fmag_Axes property” ou 
“Tmag_Axes property” e especifique 
um valor de configuração apropriado. 

  

3475 

O valor da configuração da 

propriedade TriggerMode não foi 

especificado 
Especifique um valor de 
configuração apropriado. 

O valor da configuração da 
propriedade TriggerMode não foi 
especificado na instrução FSet  
Consulte “Propriedade TriggerMode” 
e especifique um valor de 
configuração apropriado. 

  

3476 

O valor da configuração da 

propriedade do operador não foi 

especificado. 

Especifique um valor de 

configuração apropriado. 

O valor da configuração da 
propriedade do operador não foi 
especificado na instrução FSet  
Consulte “Propriedade do Operator” 
e especifique um valor de 
configuração apropriado. 
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3477 

O valor da configuração da 

propriedade da orientação não foi 

especificado. 

Especifique um valor de 

configuração apropriado. 

O valor da configuração da 
propriedade da orientação não foi 
especificado na instrução FSet  
Consulte “Propriedade Orientation” e 
especifique um valor de configuração 
apropriado. 

  

3478 

O valor da configuração da 

propriedade da polaridade não foi 

especificado. 

Especifique um valor de 

configuração apropriado. 

O valor de configuração da 
propriedade Fmag_Polarity, 
Fx_Polarity, Fy_Polarity, Fz_Polarity, 
Tmag_Polarity, Tx_Polarity, 
Ty_Polarity e Tz_Polarity não estão 
especificados na instrução FSet. 
Especifique um valor de 
configuração apropriado. 

  

3500 
Macro duplicada na instrução 
#define. 

Outra macro com o mesmo nome foi 
definida.  Mude o nome da macro. 

  

3501 
O nome da macro não foi 

especificado. 

O nome da macro não foi 
especificado nas instruções #define, 
#ifdef, #ifndef e #undef.  Adicione um 
nome de macro. 

  

3502 
O nome do arquivo de inclusão 

não pôde ser encontrado. 

O nome do arquivo de inclusão não 
foi especificado na instrução 
#include.  Adicione um nome de 
arquivo de inclusão válido. 

  

3503 
O arquivo de inclusão especificado 

não está no projeto. 

O arquivo de inclusão que não está 
registrado na configuração do projeto 
foi especificado.  Adicione um 
arquivo de inclusão à configuração 
do projeto. 

  

3504 
Parâmetro da função macro não 
corresponde à declaração. 

Verifique o número dos parâmetros e 
corrija a função macro. 

  

3505 
Macro possui uma referência 
circular. 

A macro possui uma referência 
circular.  Corrija a referência circular. 

  

3506 

#define, #ifdef, #ifndef, #else, 
#endif, #undef e instruções de 
declaração de variável somente são 
válidas em um arquivo de inclusão. 

Verifique e corrija o conteúdo do 

arquivo de inclusão. 
  

3507 
Nível de encadeamento superior 

de #ifdef ou #ifndef. 

O limite dos níveis de encadeamento 
é de 7 no máximo.  Corrija o 
programa de modo que não exceda 
o valor limite. 

  

3508 
Não é possível corresponder #ifdef 

ou #ifndef. 

O número de instruções #endif que 
correspondem às instruções #ifdef e 
#ifndef é demasiado.  Exclua 
instruções #endif ou adicione as 
instruções #ifdef e #ifndef. 

  

3509 
Nenhum #endif encontrado para 

#ifdef ou #ifndef. 

O número de instruções #endif que 

correspondem às instruções #ifdef e 

#ifndef não são suficientes.  Adicione 

as instruções # endIf. 

  

3510 
Não é possível obter o buffer de 
macro. 

-   

3550 
Os parâmetros para a função 
macro não foram especificados. 

A macro declarada como uma função 

macro foi chamada sem argumento. 
Corrija o programa. 

  

3600 

O comando de movimento 

rastreado não pode usar o 

parâmetro Sense. 

Quando os dados na fila são 
especificados nas instruções Jump, 
Jump3 e Jump3CP, o parâmetro 
Sense não pode ser especificado.  
Exclua a instrução Sense. 

  

3601 

O tipo de parâmetro é incompatível 
com a função externa ' ** '. 
Verifique todas as instruções onde 
essa função é chamada nesse 
arquivo. 

O parâmetro LJM não pode ser 
especificado nas instruções BGo, 
TGo, Arc, Arc3, BMove, Move e 
TMove.  Exclua o parâmetro LJM. 
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3602 

O comando de movimento 
especificado não pode usar o 
parâmetro LJM. 

A função InReal não pode ser usada 
com a instrução Wait.  Corrija o 
programa. 

  

3603 
A função InReal não pode ser 

usada com a instrução Wait. 

O parâmetro PerformMode não pode 
ser especificado nas instruções 
Jump3, Jump3CP, Arc, Arc3, BMove, 
Move e TMove.  Exclua o parâmetro 
PerformMode. 

  

3605 

O comando de movimento 

especificado não pode usar o 

parâmetro PerformMode. 

O parâmetro LJM não pode ser 
especificado nas instruções BGo, 
TGo, Arc, Arc3, BMove, Move e 
TMove.  Exclua o parâmetro LJM. 

  

3606 Não é possível usar o índice. 

Número de índice não pode ser 
especificado exceto na propriedade 
da lista nas instruções GSet e GGet.  
Corrija o programa. 

  

3607 
Indicador de objeto inválido foi 

especificado. 

Índice inválido foi especificado na 
propriedade de objetos nas 
instruções VSet e VGet.  O Índice 
deve ser maior que 1 e menor que o 
número de objetos na sequência 
especificada.  Especifique um índice 
apropriado. 

  

3608 
Índice de controle inválido foi 

especificado. 

Índice inválido foi especificado na 
propriedade de controles nas 
instruções GSet e GGet.  O Índice 
deve ser maior que 1 e menor que o 
número de controles na forma 
especificada.  Especifique um índice 
apropriado. 

  

3609 

Parâmetros modificadores estão 

duplicados. 

Revise o programa. 

Dados do Force Guide ou 
parâmetros de CF estão duplicados 
em  CVMove, FCKeep ou outras 
instruções para o movimento do 
robô. Corrija o programa. 

  

3610 
Não é possível usar uma palavra-

chave para um nome de rótulo. 

Palavras-chave tais como um 
comando ou uma função foram 
usados para um nome de rótulo.  
Mude o nome do rótulo o qual não 
pode usar essas palavras-chave. 

  

3733 

O nome da sequência do Vision ou 

nome de calibração não foi 

especificado. 

O nome da sequência do Vision ou 
nome de calibração não foi 
especificado nas instruções VSet e 
VGet.  Adicione um nome de 
sequência ou nome de calibração. 

  

3800 Processo de compilação abortado. -   

3801 Processo de associação abortado. -   

3802 

Processo de compilação abortado.  
Erros de compilação alcançaram a 
contagem máxima. 

Corrija o erro no programa e 

reconstrua o projeto.  

  

3803 

Processo de associação abortado.  

Erros de associação alcançaram a 

contagem máxima. 

Corrija o erro no programa e 

reconstrua o projeto. 

  

3804 

O comando especificado não pode 

ser executado pela janela de 

comandos. 

Declaração de variáveis e funções, 
instrução de controle de programa, 
comandos preprocessador e e 
alguns comandos não podem ser 
executados pela janela de comando.  
Para detalhes, consulte a Referência 
da linguagem SPEL+ “Apêndice A：
Lista de condições de uso de 
comandos do SPEL+”. 

  

3805 

O comando especificado somente 

pode ser executado pela janela de 

Comando. 

As instruções Brake, SysConfig, 
Where, Cnv_QueList e WorlQue_List 
somente podem ser executados pela 
janela de comando.  Exclua essas 
instruções do programa. 
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3806 

A função especificada não pode 

ser executada pela janela de 

Comando. 

A função LogIn não pode ser 
executada pela janela de comando 
mesmo usada com a instrução Print.  
Use a função no programa. 

  

3808 
A sintaxe especificada não pode 

ser usada na versão atual. 

Os parâmetros LJM e PerformMode 
dos comandos de movimento não 
podem ser especificados 
dependendo da versão da 
compilação. 

Parâmetro LJM: 6.0.x.x ou posterior 
Parâmetro PerformMode: 7.0.4.x ou 
posterior 
Verifique a versão do compilador 
pela propriedade do projeto. 

  

3809 
Variáveis de módulo não podem 

ser usadas na janela de comando. 

A variável de modulo não pode ser 
acessada pela janela de comando.  
Verifique o comando de entrada. 

  

3812 

Funções especificadas não podem 

ser usadas com uma saída de 

usuário remoto. 

As funções para expressão da 
condição de saída remota definida 
pelo usuário são limitadas.  Consulte 
o Guia do usuário do EPSON 
RC+7.0 “11.8 I/O de saída remota 
definida pelo usuário” e especifique 
uma função válida.  

  

3813 

Rótulos, funções e variáveis 

definidos pelo usuário não podem 

ser usadas com uma saída de 

usuário remota. 

Rótulos, funções e variáveis 
definidos pelo usuário não podem 
ser usadas com expressão de 
condição da saída remota definida 
pelo usuário.  Corrija a expressão da 
condição.  

  

3814 
Tamanho do código do objeto está 

além do tamanho disponível. 

Uma combinação de instruções 
múltiplas está excedendo o tamanho 
disponível código intermediário que 
pode ser executado de uma vez 
(1024 bytes). Divida as instruções. 

  

3815 

Parâmetros não podem ser 

especificados para propriedade ou 

status na janela de comando. 

Exclua o parâmetro e execute 

novamente. 

Ao executar a instrução FGet ou 
MPGet por uma janela de comando, 
um parâmetro não pode ser 
especificado para uma propriedade 
ou status.  
Exclua o parâmetro e execute 
novamente. 

  

3850 Arquivo não encontrado. -   

3851 Arquivo de ponto não encontrado. 

Não foi possível ler o arquivo de 
ponto o qual configura o projeto.  
Verifique na pasta do projeto se o 
arquivo existe. 

  

3852 
Arquivo de rótulo de I/O não 

encontrado. 

Não foi possível ler o arquivo de 
rótulo de I/O, o qual configura o 
projeto.  Verifique na pasta do 
projeto se o arquivo existe. 

  

3853 
Arquivo de rótulo de erro do 

usuário não encontrado. 

Não foi possível ler o arquivo de 
rótulo de erro de usuário o qual 
configura o projeto.  Verifique na 
pasta do projeto se o arquivo existe. 

  

3854 

O arquivo Force não existe. 
Verifique na pasta do projeto se o 
arquivo existe. 

Não foi possível ler o arquivo de 
força o qual configura o projeto. 
Verifique na pasta do projeto se o 
arquivo existe. 

  

3860 
Arquivo de rótulo de I/O com 
formato não suportado. 

Regenere o arquivo do rótulo de I/O.   

3861 

Arquivo de rótulo de erro do 
usuário tem um formato de arquivo 
não suportado. 

Regenere o arquivo de erro do 

usuário. 
  

3862 
Arquivo de ponto tem um formato 
de arquivo não suportado. 

Regenere o arquivo do ponto.   

3863 

O arquivo do projeto do Vision tem 
um formato de arquivo não 
suportado. 

Regenere a sequência de vision.   
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3864 

O arquivo do projeto do GUI 
Builder possui formato de arquivo 
não suportado. 

Regenere a forma do GUI Builder.   

3865 
Arquivo OBJ com formato não 
suportado. 

Reconstrua o projeto.   

3866 

O arquivo de força tem um formato 
de arquivo não suportado. 
Recrie o arquivo de força. 

Regenere o arquivo de força.   

3870 

Não é possível especificar um 

objeto de propriedade de massa. 

Revise o programa. 

O objeto de propriedade de massa 
não pode ser especificado nas 
instruções FSet, FGet, FDel e FList, 
e funções FDef e FLabel$.  

Corrija o programa. 

  

3871 

Não é possível especificar o objeto 

do sistema de coordenadas de 

força. 

Revise o programa. 

O objeto do sistema de coordenadas 
de força não pode ser especificado 
nas instruções Go, BGo, TGo, Jump, 
Jump3, Mode, BMove, TMove, Arc, 
Arc3, nas instruções MPSet, MPGet, 
MPDel, MPList e nas funções 
MPDef, MPLabel$. 
Corrija o programa. 

  

3872 

Não é possível especificar um 

objeto do controle de força. 

Revise o programa. 

O objeto de controle de força não 
pode ser especificado em instrução 
Go, BGo, TGo, Jump, Jump3, e 
instrução MPSet, MPGet MPDel, 
MPList, e função MPDef, MPLabel$.  
Corrija o programa. 

  

3873 

Não é possível especificar um 

objeto do monitor de força. 

Revise o programa. 

O objeto do monitor de força não 
pode ser especificado na instrução 
MPSet, MPGet, MPDel, MPList, e na 
função MPDef, MPLable$. Corrija o 
programa. 

  

3874 

Não é possível especificar um 

objeto de disparo de força. 

Revise o programa. 

O objeto do disparador de força não 
pode ser especificado na instrução 
MPSet, MPGet, MPDel, MPList, e na 
função MPDef, MPLable$. Corrija o 
programa. 

  

3875 

Não é possível especificar um 

objeto do sensor de força. 

Revise o programa. 

O objeto do sensor de força não 
pode ser especificado em instrução 
FDel, FList, função FDef, FLabel$, 
instrução MPSet, MPGet, MPDel, 
MPList, e função MPDef, MPLabel$.  
Corrija o programa. 

  

3876 

Não é possível especificar o objeto 
robô. 

Revise o programa. 

O objeto robô não pode ser 
especificado em instrução FDel, 
FList, função FDef, FLabel$, 
instrução MPSet, MPGet, MPDel, 
MPList, e função MPDef, MPLabel$.  
Corrija o programa. 

  

3877 

Não é possível especificar um 
objeto do controle de força e um 
Objeto do sistema de coordenada 
de força ao mesmo tempo. 

Revise o programa. 

Objeto de controle de força e Objeto 
do sistema de coordenada de força 
não podem ser especificados ao 
mesmo tempo na instrução 
FCSMove. 
Corrija o programa. 

  

3878 

Não é possível especificar o 

parâmetro CF. 
Exclua o parâmetro CF. 

O parâmetro CF não pode ser 
especificado nas instruções Go, 
BGo, TGo, Jump e Jump3.  
Exclua o parâmetro CF. 

  

3879 

Não é possível especificar o rótulo 
do objeto de propriedade de 
massa. 

Revise o programa. 

O  rótulo do objeto de propriedade 
de massa não pode ser especificado 
nas instruções MPDel e MPList. 
Corrija o programa. 

  

3880 

Não é possível especificar o rótulo 
do objeto do sistema de 
coordenadas de força. 
Revise o programa. 

O rótulo do objeto do sistema de 
coordenada de força não pode ser 
especificado nas instruções FDel e 
FList. 
Corrija o programa. 
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3881 

Não é possível especificar um 

objeto do controle de força. 

Revise o programa. 

O rótulo do objeto de controle de 
força não pode ser especificado nas 
instruções FDel e FList. 
Corrija o programa. 

  

3882 

Não é possível especificar um 
rótulo do objeto do monitor de 
força. 
Revise o programa. 

O rótulo do objeto do monitor de 
força não pode ser especificado nas 
instruções FDel e FList. 
Corrija o programa. 

  

3883 

Não é possível especificar o rótulo 

do objeto do disparador de força. 

Revise o programa. 

O rótulo do objeto do disparador de 
força não pode ser especificado nas 
instruções FDel e FList. 
Corrija o programa. 

  

3884 

Não é possível especificar o rótulo 

do objeto do sensor de força. 
Revise o programa. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

3885 

Não é possível especificar o 
número do objeto de propriedade 
de massa. 
Revise o programa. 

O número do objeto de propriedade 
de massa não pode ser especificado 
na função MPNumber. 
Corrija o programa. 

  

3886 

Não é possível especificar o 
número do objeto do sistema de 
coordenadas de força. 
Revise o programa. 

O número do objeto do sistema de 
coordenadas de força não pode ser 
especificado na função FNumber. 
Corrija o programa. 

  

3887 

Não é possível especificar o 
número do objeto do controle de 
força. 
Revise o programa. 

O número do objeto do controle de 
força não pode ser especificado na 
função FNumber.  
Corrija o programa. 

  

3888 

Não é possível especificar o 
número do objeto do monitor de 
força. 
Revise o programa. 

O número do objeto do monitor de 
força não pode ser especificado na 
função FNumber.  
Corrija o programa. 

  

3889 

Não é possível especificar o 
número do objeto do disparador de 
força. 
Revise o programa. 

O número do objeto do disparador de 
força não pode ser especificado na 
função FNumber.  
Corrija o programa. 

  

3890 

Não é possível especificar o 
número do objeto do sensor de 
força. 
Revise o programa. 

-   

3891 

O tipo dos dois objetos 
especificados não corresponde. 
Especifique o mesmo tipo de 
objetos. 

O tipo de dado do primeiro e do 
segundo parâmetro não 
correspondem nas instruções FDel, 
FList, MPDel, MPList.  
Corrija o programa. 

  

3900 
Não é possível obter o buffer de 

comunicação interno. 
- 

  

3901 
O tamanho do buffer não é 

suficiente. 
- 

  

3910 
Um comando indefinido foi 

especificado. 
- 

  

3911 

Não é possível inserir o nome do 
arquivo no buffer de nome do 
arquivo. 

- 
  

3912 
Não é possível obter o buffer 

interno. 

-   

3913 
Não é possível configurar a 

prioridade. 
Reinicialize o controlador. 

  

3914 ICode inválido. Reconstrua o projeto.   

3915 Código inválido. Reconstrua o projeto.   

3916 ICode inválido. Reconstrua o projeto.   

3917 ICode inválido. Reconstrua o projeto.   

3918 ICode inválido. Reconstrua o projeto.   

3919 ICode inválido. Reconstrua o projeto.   
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3920 ICode inválido. Reconstrua o projeto.   

3921 ICode inválido. Reconstrua o projeto.   

3930 
O ID do tipo VDefTool não foi 

especificado. 

Especifique um valor numérico para 

o segundo parâmetro do comando 

VDefTool. 

  

3931 
O ID do tipo VDefArm não foi 

especificado. 

Especifique um valor numérico para 

o segundo parâmetro do comando 

VDefArm. 

  

3932 
VDefArm ArmSetMode não foi 

especificado. 

Especifique um valor numérico para 

o terceiro parâmetro do comando 

VDefArm. 

  

3933 
O ID do tipo VDefLocal não foi 

especificado. 

Especifique um valor numérico para 

o segundo parâmetro do comando 

VDefLocal. 

  

3934 
O ID do tipo VDefLocal CalibPlate 

não foi especificado. 

Especifique um valor numérico para 

o terceiro parâmetro do comando 

VDefLocal. 

  

3940 
O ID do tipo LatchPos não foi 

especificado. 

Especifique um valor numérico para 

o primeiro parâmetro do comando 

LatchPos. 

  

3960 
O Robô, o Objeto e ResetCollision 

não foram especificados.  
   

3961 
A Mão e a Propriedade não foram 

especificadas. 
   

3962 
Propriedade inválida foi 

especificada. 
   

3963 
Robô e Propriedade não foram 

especificados. 
   

3964 Objeto inválido foi especificado.    

3965 
Indicador de objeto inválido foi 

especificado. 
   

3990 
O tipo de TCPSpeed do I/O 

analógico não foi especificado. 

Especifique um valor numérico para 

o terceiro parâmetro do comando 

AIO_Set. 
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4001 
O braço alcançou o limite da faixa 
de movimento. 

Verifique o ponto para mover, o 
ponto atual e a configuração de 
Range. 

 
 

4002 
O valor especificado está fora da 
faixa permissível. 

Reveja os parâmetros de 
configuração. 

 

O 

parâmetro 

está 

causando 

o erro 

4003 

Falha do acionador do dispositivo 
de movimento. 
Erro de comunicação dentro do 
módulo de controle de movimento. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

 

 

4004 

Falha do acionador do dispositivo 
de movimento. 
Erro aguardando evento dentro do 
módulo de controle de movimento. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

 

 

4005 
A posição do ponto atual é acima 

do valor LimZ especificado. 

Abaixe o eixo Z.  Aumente o valor 

LimZ especificado. 
 

 

4006 
A posição do ponto alvo é acima 

do valor LimZ especificado. 

Abaixe a posição da coordenada Z 
do ponto alvo.  Aumente o valor LimZ 
especificado. 

 
 

4007 

Erro de conversão de coordenada.  
O ponto final/médio está fora da 
área de movimento.  
Deslocamento para fora da área 
de movimento. 

Verifique se a coordenada fora da 

faixa de movimento não está 

especificada. 

 

 

4008 

A posição do ponto atual ou o 
valor de LimZ especificado está 
fora  faixa de movimento. 

Mude o valor LimZ especificado.  
 

4009 

Falha do acionador do dispositivo 
de movimento. 
Erro de tempo limite dentro do 
módulo de controle de movimento. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

 

 

4010 
A coordenada local especificada 

não foi definida. 

Defina o sistema de coordenadas 

local. 
 

Número 

local 

4011 

O braço alcançou o limite da faixa 
de movimento XY especificada 
pela instrução XYLim. 

Verifique a área limitada pela 

instrução XYLim. 
 

 

4012 

O valor do limite superior da caixa 
é menor que o valor limite inferior.  
Mude os valores do limite superior 
e inferior. 

Configure o valor do limite superior 

para ser maior que o valor do limite 

inferior.  

 

 

4013 
Erro de cálculo interno do módulo 

de controle do movimento. 

O cálculo do tempo do movimento 
Arch falhou.  Execute qualquer um 
dos seguintes: 
- Verifique e modifique o parâmetro 
Arch 

- Desabilite Arch 

 

 

4014 MCAL não foi completado. 

Execute MCal.  Assegure-se de que 
MCOdr está configurado para a 
articulação conectada à placa PG. 

 
 

4016 
A instrução SFree foi tentada por 

articulação(ões) proibidas. 

Devido a limitações mecânicas do 
robô, a definição de alguma(s) 
articulação(ões) para o status servo 
free é proibida.  Verifique as 
especificações do robô. 

 

 

4018 

Erro de comunicação dentro do 
módulo de controle de movimento.  
Verifique o erro de soma. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

 

 

4021 
A posição do ponto usado para 
definir o local é muito próxima. 

Defina a distância entre os pontos 

para mais de 1μm. 
 

 

4022 

Os dados de coordenada de ponto 
usados para definir o local são 
inválidos. 

Compatibilize os dados de 
coordenada para os pontos a ser 
especificados. 

 
 

4023 
Não é possível executar quando o 

motor está no estado desligado. 

Ligue a energia do motor e então 

execute. 
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4024 

Não é possível completar o 

posicionamento do braço usando 

a especificação Fine atual. 

Verifique se o robô não gera vibração 
ou se todas as peças e parafusos 
estão firmemente presos.  Aumente o 
valor da configuração Fine. 

 

 

4025 

Não é possível executar um 
comando de movimento durante a 
condição de parada de 
emergência. 

Elimine a condição de parada de 

emergência e execute o comando de 

movimento. 

 

 

4026 

Erro de comunicação dentro do 
módulo de controle de movimento.  
Falha no Servo I/F. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

4028 

Erro de comunicação dentro do 
módulo de controle de movimento.  
Falha no status do driver do 
dispositivo. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

4030 

O buffer para o cálculo do torque 

médio está com transbordamento 
Encurte o intervalo de tempo de 
Atclr até Atrq. 

Encurte o intervalo de tempo de Atclr 

a Atrq para menos de cerca de dois 

minutos. 

  

4031 

Não é possível executar o 
comando de movimento quando o 
motor está no estado desligado. 

Ligue a energia do motor e então 

execute comando de movimento. 

  

4032 

Não é possível executar o 
comando de movimento.quando 
uma ou mais articulações estão 
no estado SFree. 

Configure todas as articulações para 

o estado SLock e execute comando 

de movimento. 

  

4033 

O comando especificado não é 
suportado pelas articulações da 
placa geradora de pulsos. 

O comando especificado não é 
permitido para articulações com a 
placa PG. 

  

4034 
O comando especificado não é 

suportado nesse modelo de robô. 

Remova o comando não suportado 

do programa. 

  

4035 

Somente a orientação da 

ferramenta foi tentado ser mudado 

pela instrução CP. 

Configure uma distância de 
movimento entre pontos.  Use o 
modificador ROT, a instrução 
SpeedR e a instrução AccelR. 

  

4036 

A velocidade de rotação da 

orientação da ferramenta pela 

instrução CP é muito rápida. 

Diminua os valores de configuração 
para as instruções SpeedS e 
AccelSs.  Use o modificador ROT, a 
instrução SpeedR e a instrução 
AccelR. 

  

4037 

O atributo de ponto para as 
posições do ponto atual e do 
ponto alvo diferem para executar 
um comando de controle CP. 

Compatibilize o atributo de ponto. 

  

4038 

A posição de dois pontos está 
muito próxima para executar uma 
instrução de Arc. 

Defina a distância entre os pontos 

para mais de 1μm. 

  

4039 

Três posições de ponto 
especificados pela instrução Arc 
estão em uma linha reta. 

Use a instrução Move. 
  

4041 

O comando de movimento tentou 
a área proibida na traseira do 
robô. 

Verifique a faixa de movimento do 

robô. 

  

4042 

Falha do acionador do dispositivo 

de movimento. 
Não é possível detectar uma 
interrupção de formato circular. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

4043 

O comando especificado não é 
suportado nesse modelo de robô 
ou nesse tipo de articulação. 

Remova o comando não suportado 

do programa. 

  

4044 
Falha na curva.  A forma de curva 

especificada não é suportada. 

Crie um arquivo de curva novamente 

com a instrução Curve. 

  

4045 
Falha na curva.  O modo 

especificado não é suportado. 

Especifique o modo de curva 
corretamente.  Crie um arquivo de 
curva novamente com a instrução 
Curve. 
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4046 

Falha na curva.  O número da 

coordenada especificada  está 

fora da faixa permissível. 

O número de eixos de coordenada 
disponíveis é 2, 3, 4 e 6.  Crie um 
arquivo de curva novamente com a 
instrução Curve. 

  

4047 
Falha na curva.  Os dados de 

ponto não foram especificados. 

Crie um arquivo de curva novamente 

com a instrução Curve. 

  

4048 

Falha na curva.  Processo 
paralelo foi especificado antes da 
designação de ponto. 

Crie um arquivo de curva novamente 

com a instrução Curve. 

  

4049 

Falha na curva.  O número de 
processos paralelos está fora da 
faixa permissível. 

Crie um arquivo de curva novamente 

com a instrução Curve. 

  

4050 

Falha na curva.  O número de 

pontos está fora da faixa 

permissível. 

A quantidade de números de ponto 
disponíveis difere de acordo com o 
formato da curva.  Verifique o 
número de pontos novamente. 

  

4051 

Falha na curva.  O atributo local e 
o atributo de ponto de todos os 
pontos especificados não 
correspondem. 

Compatibilize o local e o sinalizador 

de ponto para todos os pontos 

especificados. 

  

4052 

Falha na curva.  Memória 
insuficiente para o formato de 
arquivo de curva. 

Reinicialize o controlador. 
  

4053 
Falha na curva.  Falha no formato 

do arquivo de curva. 

Revise os dados do ponto.  Verifique 
se dois pontos adjacentes não se 
sobrepõem à linha de pontos 
especificada. 

  

4054 
Falha na curva. Erro no arquivo de 

curva 

O arquivo de curva está rompido.  
Crie um arquivo de curva novamente 
com a instrução Curve. 

  

4055 

Falha na curva.  Nenhuma 
distância para o movimento do 
arquivo de curva. 

Revise os dados do ponto. 
  

4056 

Falha na curva.  As posições dos 
pontos para a instrução Curve 
estão muito próximas. 

Defina a distância entre dois pontos 
adjacentes até o ponto especificado 
para mais de 0,001 mm. 

  

4058 
Comando proibido enquanto o 

rastreamento era executado. 

Remova o comando proibido do 

programa. 

  

4059 

Comando de restauração do 
codificador executado enquanto o 
motor está no estado ligado. 

Desligue o motor. 
  

4060 

Foi executado um comando 
inválido enquanto o motor está no 
estado ligado. 

Desligue o motor. 
  

4061 
parâmetro especificado está em 

uso. 

Você tentou apagar o braço e a 
ferramenta atualmente especificado. 
Selecione outro braço e ferramenta e 
execute. 

  

4062 
A variação da orientação está 

acima de 360 graus. 

Você tentou girar a articulação J6 
mais de 360 graus com um comando 
de movimento CP. 

  

4063 

A variação da orientação de 

pontos adjacentes está acima de 

90 graus. 

Na linha do ponto especificado pela 
instrução Curve, defina a variação da 
orientação dos valores de 
coordenada U, V e W entre dois 
pontos adjacentes para menos de 90 
graus. 

  

4064 

Não é possível executar a 

correção da orientação 

automaticamente. 

Na linha de pontos especificada, uma 
curva não pode ser criada pela 
correção da orientação automática. 
Mude a linha de pontos especificada 
de modo que a variação da 
orientação da articulação J6 diminua. 
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4065 

Tente girar J6 uma rotação com a 

mesma orientação na instrução 

CP. 

Você tentou girar a articulação J6 
mais de 360 graus com um comando 
de movimento CP.  Você tentou girar 
a articulação 6 uma rotação com a 
mesma orientação de inicio do 
movimento. 
Mude o ponto alvo de modo que a 
articulação J6 gire menos que uma 
rotação. 

  

4066 

O comando de movimento foi 
tentado em uma área proibida 
dependendo da combinação de 
articulações. 

Você tentou mover as articulações 

para a área limitada de interferência 

do robô. 

  

4068 

O parâmetro modificador ROT foi 
especificado no comando de 
movimento CP sem rotação de 
orientação. 

Exclua ROT do comando de 

movimento CP. 

  

4069 
ECP especificado sem selecionar 
ECP na instrução CP. 

Especifique um ECP válido.   

4070 

O número ECP especificado não 
corresponde ao número ECP 
usado na criação do arquivo de 
curva. 

Especifique um ECP válido. 

  

4071 

Comando de movimento tentado 
durante a condição de travamento 
do freio eletromagnético. 

Libere o freio eletromagnético.  
  

4072 
Falha na inicialização.  O monitor 

do hardware não foi inicializado. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

4073 

A variação da orientação de 
pontos adjacentes está acima de 
90 graus. 

Qualquer mudança de U, V ou W 
muda 90 graus ou mais.  Mude o 
ponto ou a orientação. 

  

4074 
O tipo de motor não corresponde 

à configuração do robô atual. 

Verifique se o modelo de robô 

especificado está conectado. 

  

4075 A opção não está ativa. Habilite a opção.   

4076 
A posição do ponto usado para 

definir o plano é muito próxima. 

Defina a distância entre os pontos 

para mais de 1 μm. 

  

4077 

Os dados de coordenada de ponto 
usados para definir o plano são 
inválidos. 

Compatibilize os dados de 
coordenada para os pontos a ser 
especificados. 

  

4078 

Somente o eixo adicional ST foi 
tentado ser mudado pela instrução 
CP. 

Use o comando de movimento PTP 

para mover somente o eixo adicional. 

  

4079 
A velocidade do eixo ST adicional 

pela instrução CP é muito rápida. 

Reduza os valores configurados de 

SpeedS e AccelS. 

  

4080 
Não é possível executar quando o 

interruptor Enable está desligado. 

Ligue o interruptor Enable e então 

execute. 

  

4081 
Foi detectado erro durante a 

operação. 

Verifique a placa PG. 
Verifique a conexão com o 
acionamento do motor. 
Substitua a placa PG. 

Substitua o controlador. 

  

4082 

Foi detectado erro na placa 

geradora de pulso durante a 

operação. 

Verifique a placa PG. 
Verifique a conexão com o 
acionamento do motor. 
Substitua a placa PG. 

  

4083 
MCAL não completado no devido 

tempo. 

Configure o parâmetro PG de modo 
que MCAL possa completar dentro 
de 120 segundos. 

  

4084 
Foi detectado erro em Limit 
Sensor durante a operação. 

Verifique o sensor de limite.   

4085 
Não foi possível mudar o local 

especificado. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 
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4086 

Não é possível executar porque 

este não é o modo de 

funcionamento em vazio. 

Mude para o modo de funcionamento 

em vazio e execute. 

  

4087 
Não foi possível formatar o 

arquivo de reprodução. 

Verifique a quantidade de espaço 

livre do computador. 

Reinicie o computador. 

Reinstale o RC+. 

Substitua o computador. 

  

4089 

O intervalo de tempo desde o 

HealthRBStart até HealthRBStop 

é muito longo ou muito curto. 

Configure o intervalo de tempo desde 

o HealthRBStart até HealthRBStop 

para dentro de 1 a 3600 segundos. 

- - 

4090 
HealthRBStop foi executado sem 

HealthRBStart. 

Execute HealthRBStop após 

executar HealthRBStart. 

Esse erro também ocorre quando 

HealthRBStop é executado 

novamente sem executar 

HealthRBStart após HealthRBStop. 

- - 

4091 
O canal de I/O analógico 

especificado não existe. 

Verifique o número do canal.  Monte 

a placa de opção de I/O analógico.  
  

4092 

O canal de saída analógico 

especificado é usado para uma 

saída de dados rápida. 

Execute após parar a saída rápida do 

canal especificado.  
  

4093 

Se o movimento é pausado 

durante a evitação da 

singularidade, o movimento não 

pode ser retomado. Aborte o 

comando de movimento. 

Aborte o comando de movimento.   

4094 
A posição atual está fora da faixa 

de movimento. 

O eixo J1 ou J2 está fora da faixa de 

movimento.  Siga os procedimentos 

abaixo e mova o robô dentro da faixa 

de movimento. 

・Use o comando Pulse e JTran para 

mover o robô dentro da faixa de 

movimento. 

・Mova o robô dentro da faixa de 

movimento manualmente. 

(Esse erro ocorre somente na série 

RS e na série N). 

  

4096 

Robô em uso. 

Não é possível executar o 

comando de movimento quando 

outras tarefas estão usando o 

robô. 

O comando de movimento para o 

robô não pode ser executado 

simultaneamente por mais de uma 

tarefa. Revise o programa. 

Esse erro não pode ser recuperado 

automaticamente por OnErr. 

  

4099 
Foi detectado erro do servo 

durante a operação. 

Verifique se um erro de número 5000 

está ocorrendo no histórico do 

sistema.  Se o erro estiver ocorrendo, 

tome as medidas para o erro de 

número 5000 

  

4100 

Erro de comunicação no módulo 
de controle de movimento.  Não é 
possível calcular o ponto ou pulso 
atual. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

4101 

Erro de comunicação dentro do 
módulo de controle de movimento.  
Não é possível calcular o ponto ou 
pulso atual. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 
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4103 

Falha na inicialização.  Erro de 
inicialização do módulo de 
controle do movimento. 

Manipuladores da série T/VT: 
Para manipuladores da série T, 
reinicie o controlador e tome as 
medidas contra o ruído. 
Se o número da articulação for 
exibido no histórico do sistema, 
substitua a unidade do motor.  Se 
não, substitua a placa CPU. 

Outros manipuladores: 
Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

4104 

Tempo limite do posicionamento 
da articulação conectada à placa 
do gerador de pulsos. 

Não é possível receber o sinal de 
conclusão do posicionamento 
(DEND) do motor servo conectado à 
placa PG. 

  

4108 

Falha na inicialização. 
Erro na conexão da unidade do 
motor. 

Verifique a fiação da unidade do 

motor. 

  

4150 

Falha do sinal de entrada 

redundante da parada de 

emergência. 

O status da entrada da parada de 
emergência redundante difere 
continuamente por mais de dois 
segundos. 
Verifique se não há desconexão, 
falha de aterramento ou curto circuito 
das saídas do sinal de entrada da 
parada de emergência.  Então 
reinicialize o controlador. 

  

4151 

Falha do sinal de entrada 

redundante da proteção de 

segurança. 

O status da entrada da parada de 
emergência redundante difere 
continuamente por mais de dois 
segundos. 
Verifique se não há desconexão, 
falha de aterramento ou curto-circuito 
das saídas do sinal de entrada da 
parada de emergência.  Então 
reinicialize o controlador. 

  

4152 
Erro de soldagem de relé do 

circuito principal. 

Um erro de soldagem de relé foi 
detectado devido a uma 
sobrecorrente do sistema de energia. 
Substitua o controlador. 
Substitua o robô. 

  

4153 

Falha do sinal de entrada 

redundante do interruptor de 

habilitação. 

O status da entrada do sinal de 
habilitação redundante difere 
continuamente por mais de dois 
segundos. 
Verifique a conexão do conector TP. 
Substitua a TP. 
Substitua o controlador. 

  

4154 

A temperatura do resistor de 

regeneração estava mais alta que 

a temperatura especificada. 

Carga de trabalho do robô é muito 
alta.  Alongue o tempo de espera ou 
reduza o valor de Accel.  Se o erro 
ocorrer mesmo diminuindo a carga 
de trabalho, substitua o DPB. 

  

4180 

Falha na inicialização do robô. O 
robô especificado não foi 
encontrado  

Configure o manipulador.   

4181 

Falha na inicialização do robô. O 
robô especificado estava em uso 
por outra tarefa. 

O manipulador especificado não 
pode ser configurado uma vez que já 
está configurado. 

  

4182 
Falha na inicialização do robô. O 
nome do robô é muito longo. 

Encurte o nome do robô.   

4183 
Falha na inicialização do robô. 
Erro na versão dos dados do robô. 

Reconfigure o manipulador.   

4187 

Falha na inicialização do robô. 
Erro de comunicação com o 
módulo: VSRCMNPK. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 
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4188 

Falha na inicialização do robô. A 
matriz de interferência do ângulo 
da articulação é inválida. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

4189 

Falha na inicialização do robô. 
Erro de comunicação com o 
módulo: VSRCMC. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

4191 

Falha na inicialização do robô. A 
matriz de transformação do pulso 
físico-lógico é inválida. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

4192 

Falha na inicialização do robô. 
Erro de comunicação com o 
módulo do servo. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do controlador. 
Substitua o controlador. 

  

4210 

O circuíto RAS detectou uma 
avaria no sistema servo.  
Reinicialize o controlador.  
Verifique quando a ruído. 

Substitua o controlador. 

Reinicialize o controlador, tome as 

medidas contra o ruído ou substitua a 

DMB. 

  

4211 

Falha na RAM interna do 
processador do servo. 
Reinicialize o controlador.  
Verifique quando a ruído.  
Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador, tome as 

medidas contra o ruído ou substitua a 

DMB. 

  

4212 

Falha de comunicação entre a 
RAM para o processador principal 
e do servo.  Reinicialize o 
controlador.  Verifique quando a 
ruído. 

Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador, tome as 

medidas contra o ruído ou substitua a 

DMB. 

  

4213 

Falha na RAM interna do 

processador do servo. 
Reinicialize o controlador.  
Verifique quando a ruído.  
Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador, tome as 

medidas contra o ruído ou substitua a 

DMB.  Para a série T, não é DMB e 

sim placa do processador.  

  

4214 

Falha na inicialização da 
comunicação entre o processador 
principal e o processador do servo. 
Reinicialize o controlador.  
Verifique quando a ruído.  
Substitua o DMB. 

Reinicialize o controlador, tome as 

medidas contra o ruído ou substitua a 

DMB.  Para a série T, não é DMB e 

sim placa do processador. 

  

4215 

Falha na inicialização da 
comunicação entre o processador 
principal e o processador do servo. 
Reinicialize o controlador.  
Verifique quando a ruído.  
Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador, tome as 

medidas contra o ruído ou substitua a 

DMB. 

  

4216 

Falha da comunicação entre o 
processador principal e o do servo.  
Reinicialize o controlador.  
Verifique quando a ruído.  
Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador, tome as 
medidas contra o ruído ou substitua a 
DMB.  Para a série T, não é DMB e 
sim placa do processador. 

  

4217 

Falha da comunicação entre o 
processador principal e o do servo.  
Reinicialize o controlador.  
Verifique quando a ruído.  
Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador, tome as 
medidas contra o ruído ou substitua a 
DMB.  Para a série T, não é DMB e 
sim placa do processador. 

  

4218 
Excesso de comandos de tempo 

prolongado do servo. 

Reinicialize o controlador, tome as 
medidas contra o ruído ou substitua a 
DMB. 

  

4219 

Erro de soma de verificação dos 
comandos de tempo prolongado 
do servo. 

Reinicialize o controlador, tome as 
medidas contra o ruído ou substitua a 
DMB. 

  

4220 

O watchdog timer do sistema 
detectou uma falha.  Reinicialize o 
controlador.  Verifique quando a 
ruído.  Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador, tome as 
medidas contra o ruído ou substitua a 
DMB.  Para a série T, não é DMB e 
sim placa do processador. 

  

4221 
Falha de verificação da unidade 
de acionamento. 

Reinicialize o controlador, tome as 
medidas contra o ruído ou substitua a 
DMB. 
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4222 

Falha da RAM do processador do 
servo. 
Reinicialize o controlador.  
Verifique quando a ruído.  
Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador, tome as 

medidas contra o ruído ou substitua a 

DMB. 

  

4223 

Falha do circuito duplicado da 

parada de emergência ou da 

proteção de segurança. 
Verifique a fiação. 

Verifique a fiação da parada de 

emergência ou da proteção de 

segurança. 

  

4224 

Foi detectada baixa voltagem da 
fonte de alimentação do circuito 
principal.  Verifique a voltagem da 
fonte de alimentação.  Reinicialize 
o controlador. 

Verifique se a voltagem da fonte de 

energia ou reinicialize o controlador. 
  

4225 

O contato do rele de controle da 
fonte de energia do circuito 
principal está soldado. 
Substitua a DPB. 

Substitua a DPB.   

4226 

Detectada não correspondência 
de reconhecimento do 
subprocessador e do processador 
principal. 

Reinicie o controlador, tome a 

medida contra o ruído ou substitua a 

placa do processador. 

  

4227 

A temperatura do resistor de 

regeneração estava mais alta que 

a temperatura especificada. 

Especifique a configuração de 
peso/inércia.  Verifique a carga. 
Verifique o robô. (Suavidade, 
retrocesso, movimento não suave, 
tensão da correia frouxa, freio) 
Verifique a interferência com os 
equipamentos periféricos. (Colisão, 
contato) 

Verifique a configuração do modelo. 
Verifique a conexão do cabo de 
energia. 

  

4228 
Sobrevoltagem do 

subprocessador. 
Substitua a placa DPB.   

4230 

Falha do estado em tempo real do 

servo. 

Verifique o erro de soma. 

Um erro de soma de verificação foi 
detectado no controlador. 
Verifique se há curto-circuito e 
conexão incorreta da fiação do 
equipamento periférico. (Conectores 
da Emergência, D-I/O e do I/O de 
expansão) 
Substitua a controlador. 

  

4232 

Falha do estado em tempo real do 

servo.  Erro do contador de 

movimento livre do servo. 

Um erro de contador de movimento 
livre foi detectado no controlador. 
Verifique se há curto-circuito e 
conexão incorreta da fiação do 
equipamento periférico. (Conectores 
da Emergência, D-I/O e do I/O de 
expansão) 
Substitua a controlador. 

  

4233 

Falha do estado em tempo real do 

servo.  Erro de comunicação com 

o processador do servo. 

Um erro de comunicação foi 
detectado no controlador. 
Verifique se há curto-circuito e 
conexão incorreta da fiação do 
equipamento periférico. (Conectores 
da Emergência, D-I/O e do I/O de 
expansão) 
Substitua a controlador. 

  

4240 

Foi detectada interrupção do 

controle do movimento irregular. 

Interrupção duplicada. 

Um erro de interrupção foi detectado 
no controlador. 
Verifique se há curto-circuito e 
conexão incorreta da fiação do 
equipamento periférico. (Conectores 
da Emergência, D-I/O e do I/O de 
expansão) 
Substitua a controlador. 
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4241 

Foi detectado excesso de 

velocidade durante o modo de 

potência baixa. 

O excesso de velocidade do robô foi 
detectado durante o modo de potência 
baixa. 
Verifique o mecanismo do robô. 
(Suavidade, retrocesso, movimento 
instável, tensão da correia frouxa, 
freio) 
Verifique se o robô não interfere com 
equipamento periférico. (Colisão, 
contato) 
Substitua o acionador do motor. 
Substitua o motor. (Falha do motor ou 
do codificador) 
Verifique um curto circuíto e conexão 
errada da fiação do equipamento 
periférico. (Conectores da 
Emergência, D-I/O e do I/O de 
expansão) 

  

4242 
Foi gerada referência de 

aceleração incorreta. 

Você tentou operar o robô com 
referência de aceleração que excede o 
valor especificado. 
Para um movimento CP, diminua a 
valor de AccelS. 

  

4243 

Referência de velocidade 

incorreta de velocidade foi gerada 

no modo de potência alta. 

O excesso de velocidade do robô foi 
detectado durante o modo de potência 
alta. 
Verifique o mecanismo do robô. 
(Suavidade, retrocesso, movimento 
instável, tensão da correia frouxa, 
freio) 
Verifique se o robô não interfere com 
equipamento periférico. (Colisão, 
contato) 
Substitua o acionador do motor. 
Substitua o motor. (Falha do motor ou 
do codificador) 
Verifique um curto circuíto e conexão 
errada da fiação do equipamento 
periférico. (Conectores da 
Emergência, D-I/O e do I/O de 
expansão) 

  

4248 
O robô colide com ele mesmo. 
Mude a posição alvo. 

Configure um ponto de coordenação.  
Ou mude o ponto alvo. 

  

4250 

O braço alcançou o limite da faixa 
de movimento durante a 
operação. 

Verifique se a trajetória do 
movimento CP está dentro da faixa 
de movimento. 

  

4251 

O braço alcançou o limite da faixa 
de movimento XY especificada 
por XYLim durante a operação. 

Verifique a configuração de XYLim.   

4252 
Ocorreu erro de conversão de 
coordenada durante a operação. 

Verifique se a trajetória do 
movimento CP está dentro da faixa 
de movimento. 

  

4255 

Como o valor de SpeedS é muito 
alto, o robô não consegue 
transpor a postura específica do 
cotovelo 

Reduza o valor de SpeedS.   

4256 

Quando o robô transpôs a postura 
específica do cotovelo, foi 
executado Stop ou Pause 

Não execute Stop ou Pause.   

4257 
O robô não consegue transpôr a 

área de singularidade do cotovelo 

O robô não consegue transpôr a área 

de singularidade do cotovelo. 
Para transpor a área de 
singularidade do cotovelo, use 
SING_AVOID de AvoidSingularity. 

  

4261 

O braço alcançou o limite da faixa 
de movimento no rastreamento do 
transportador. 

Coloque o transportador dentro da 
faixa de movimento.  Enquanto isso, 
deixe uma faixa de rastreamento 
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4262 

O braço alcançou o limite da faixa 

de movimento XY no 

rastreamento do transportador. 

para a desaceleração ao mudar entre 
o movimento de rastreamento e de 
não rastreamento. 
Se o erro ocorrer durante a troca do 
movimento de rastreamento, isso 
pode ser evitado aumentando a 
velocidade de desaceleração para 
completar o movimento de 
rastreamento. 

  

4263 

O braço alcançou o limite da faixa 

de movimento do pulso  no 

rastreamento do transportador. 

  

4267 
Tentativa de exceder o atributo de 

J4Flag sem indicação. 

Você tentou exceder o atributo de 
J4Flag durante o movimento sem a 
indicação J4Flag. 
Mude J4Flag para o ponto alvo. 

  

4268 
Tentativa de exceder o atributo de 

J6Flag sem indicação. 

Você tentou exceder o atributo de 
J6Flag durante o movimento sem a 
indicação J6Flag. 
Mude J6Flag para o ponto alvo. 

  

4269 

Tentativa de exceder o atributo de 

orientação do pulso particular sem 

indicação. 

Você tentou exceder o atributo de 
orientação do pulso particular 
durante o movimento sem a 
indicação Wrist. 
Mude o atributo Wrist  para o ponto 
alvo. 
Mude o ponto alvo para evitar uma 
orientação do pulso particular. 

  

4270 

Tentativa de exceder o atributo de 

orientação do braço particular sem 

indicação. 

Você tentou exceder o atributo de 
orientação da mão particular durante 
o movimento sem a indicação Hand. 
Mude o atributo Hand  para o ponto 
alvo. 
Mude o ponto alvo para evitar uma 
orientação da mão particular. 

  

4271 

Tentativa de exceder o atributo de 

orientação do cotovelo particular 

sem indicação. 

Você tentou exceder o atributo de 
orientação do cotovelo particular 
durante o movimento sem a 
indicação Elbow. 
Mude o atributo Elbow  para o ponto 
alvo. 
Mude o ponto alvo para evitar uma 
orientação do cotovelo particular. 

  

4272 
O indicador de ponto especificado 

é inválido. 

Para um comando de movimento CP,  
forma do braço no ponto alvo é 
diferente do indicador de ponto 
especificado com o ponto alvo. 
Mude o indicador do ponto para o 
ponto alvo. 

  

4273 

J6Flag mudado durante o 
movimento de levantamento no 
rastreamento do transportador. 

Ajuste a orientação da ferramenta de 

modo que J6Flag não mude. 
  

4274 

O J6Flag especificado não foi 

encontrado. Mude o J6Flag para o 

ponto alvo. 

Para um comando de movimento CP, 
o manipulador alcançou o ponto alvo 
com o J6Flag o qual difere de um 
especificado para o ponto alvo. 
Mude J6Flag para o ponto alvo. 

  

4275 

J4Flag especificado não foi 

encontrado. Mude J4Flag para o 

ponto alvo. 

Para um comando de movimento CP, 
o manipulador alcançou o ponto alvo 
com o J4Flag o qual difere de um 
especificado para o ponto alvo. 
Mude J4Flag para o ponto alvo. 

  

4276 

O ArmFlag especificado não foi 
encontrado. Mude o ArmFlag para 
o ponto alvo. 

Para um comando de movimento CP, 
o manipulador alcançou o ponto alvo 
com o ArmFlag o qual difere de um 
especificado para o ponto alvo. 
Mude o ArmFlag para o ponto alvo. 
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4277 

O Elbow Flag especificado não 

encontrado. Mude Elbow Flag 

para o ponto alvo. 

Para um comando de movimento CP, 
o manipulador alcançou o ponto alvo 
com o Elbow Flag o qual difere de 
um especificado para o ponto alvo. 
Mude o Elbow Flag para o ponto 
alvo. 

  

4278 

O WristFlag especificado não foi 

encontrado. Mude o WristFlag 

para o ponto alvo 

Para um comando de movimento CP, 

o manipulador alcançou o ponto alvo 

com o WristFlag o qual difere de um 

especificado para o ponto alvo. 

Mude o WristFlag para o ponto alvo. 

  

4279 

J1Flag especificado não foi 

encontrado. Mude J1Flag para o 

ponto alvo. 

Para um comando de movimento CP, 

o manipulador alcançou o ponto alvo 

com o J1Flag o qual difere de um 

especificado para o ponto alvo. 

Mude o J1Flag para o ponto alvo. 

  

4291 
Falha no envio de dados na rede 

de movimento. 

Verifique a conexão do cabo para a 

Unidade de Acionamento. 
  

4292 
Falha no recebimento de dados 

na rede de movimento. 

Verifique a conexão do cabo para a 

Unidade de Acionamento. 
  

4297 

Falha no envio de dados da placa 

I/F do sensor de força. 

Verifique a conexão da placa de 

I/F do sensor de força e do sensor 

de força. 

Verifique a conexão da placa de I/F 

do sensor de força e do sensor de 

força. 

Reinicialize o controlador. 

Questione conosco se um erro 

similar ocorrer mesmo após reiniciar 

o controlador. 

  

4298 

Falha no recebimento de dados 

da placa I/F do sensor de força. 

Verifique a conexão da placa de 

I/F do sensor de força e do sensor 

de força. 

Verifique a conexão da placa de I/F 

do sensor de força e do sensor de 

força. 

Reinicialize o controlador. 

Questione conosco se um erro 

similar ocorrer mesmo após reiniciar 

o controlador. 

  

4301 
A placa geradora de pulso 

detectou um sinal limite. 

Restaure e então execute o próximo 

movimento. 
  

4302 
A placa geradora de pulso 

detectou um sinal de alarme. 

Libere o alarme do acionador do 

motor de pulso.  
  

4401 
O número do transportador 

especificado é inválido. 
Revise o número do transportador.   

4402 
A fila do transportador 

especificado está cheia . 

O número do registro alcançou o 
limite superior (1000 pcs.)  Exclua a 
fila. 

  

4403 

A operação contínua não pode ser 

feita no movimento de 

rastreamento. 

O movimento de rastreamento não 

pode ser continuado após ser 

abortado/pausado? 

  

4404 
Os dados da fila do transportador 

especificado não existem. 

Revise o número do Plano.  Ou, 

verifique se a fila foi registrada. 
  

4405 
O transportador não está 

inicializado corretamente. 

Reconstrua o projeto. 

Exclua o transportador e então 

restabeleça a configuração. 

  

4406 
Os dados da fila especificada 

estão fora da área definida. 

A fila fora da faixa não pode ser 
rastreada.  Se a fila especificada 
estiver acima do limite a montante, 
mude o programa de modo que o 
rastreamento não inicie até que a fila 
entre na área abaixo do limite 
superior.  Se a fila especificada 
estiver abaixo do limite a jusante, 
mude o programa para excluir os 
dados da fila. 
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4407 
O codificador não está atribuído 

corretamente. 
Configure o codificador.   

4409 
O parâmetro da instrução do 

transportador é inválido. 
Revise o parâmetro.   

4410 

Ocorreu um erro de conversão 

das coordenadas do 

transportador. 

Reconstrua o projeto. 

Exclua o transportador e então 

restabeleça a configuração. 

  

4411 
Erro de comunicação dentro dos 

módulos do transportador. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

4413 
Erro ai iniciar o rastreamento do 

transportador. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

4414 

O rastreamento do transportador 

não pode iniciar após movimento 

com CP ON. 

Inicie o rastreamento do 

transportador usando CP OFF. 
  

4415 

A configuração do limite à 

montante diagonal ou o limite a 

jusante diagonal não é apropriada. 

O o limite à jusante diagonal está 
acima do limite à montante ou o 
limite à montante/jusante diagonal 
estão horizontais à direção do 
transportador.  Revise a configuração 
do limite à montante/jusante 
diagonal. 

  

4500 

Não é possível executar as 

funções especificadas ao mesmo 

tempo. 

Nota 1, 2: Tipo de funções. Revise 

o programa. 

Revise o programa. 

Tipo de 

funções 
1: Movimento 
do ponto de 
controle 
externo (ECP) 

2: Controle do 

torque  
3: 
Rastreamento 
do 
transportador 

4: Função do 

controle da 

força 

5: FCSMove 
6: Função de 
rastreamento 
da distância 

Tipo de 

funções 

* O 

mesmo 

da Nota 1 

4501 

O dispositivo está em uso. 

Nota 1: Tipo de dispositivo. 
Verifique se outros comandos 
estão usando o dispositivo. 

Verifique se o dispositivo é usado em 

outra tarefa ou comando. 

Tipo de 

dispositivo 

1: Canal de 

entrada de I/O 

analógico 

 

4502 

Não é possível executar esse 

comando durante a função de 

controle. 

Nota 1: Tipo de função de 

controle. 

Saia da função de controle. 

Verifique se a função de controle é 

executada em outra tarefa ou 

comando 

Saia da função de controle para 

executar o comando. 

Tipo de 
função de 
controle 
1: Função de 
rastreamento 
da distância 

 

4503 

Um parâmetro indefinido foi 

especificado. 

Nota 1: Tipo de parâmetro. 

Verifique o parâmetro. 

Verifique se o parâmetro está 

configurado. 

Configure o parâmetro. 

Tipo de 
parâmetro 
1: Parâmetro 
da função de 
rastreamento 
da distância 

 

4504 

A opção não está habilitada. 

Verifique a configuração da 

opção. 

Habilite a opção.   
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4601 

Não foi possível inicializar o 

movimento. Reinicialize o 

controlador. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

4602 
Erro ao calcular o movimento. 

Reinicialize o controlador.  

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

4603 
O valor do sensor está fora da 

faixa. Verifique o sensor. 

Verifique o valor medido pelo sensor. 

Verifique o status do sensor. 

Verifique a configuração da faixa do 

sensor. 

 

Quando a Nota 1 é 1 (sensor usado 

pela função de rastreamento da 

distância), verifique e ajuste o 

parâmetro especificado por 

AIO_TrackingStart ou 

AIO_TrackingSet. 

Tipo de 

sensor 

1: Sensor 

usado pela 

função de 

rastreamento 

da distância 

 

4604 

Aproximação do ponto de 

singularidade. 

Evitar do ponto de singularidade. 

Verifique se as coordenadas 

próximas da singularidade foram 

especificadas. 

Verifique se o robô se move mais 

próximo da singularidade durante a 

operação.  

Revise a posição de instalação do 

robô. 
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5000 

Falha no array de comporta de 

controle do servo. 

Verifique a DMB. 

Verifique se há curto-circuito e 

conexão incorreta da fiação do 

equipamento periférico. 

(Conectores de emergência e 

I/O) 

Substitua a DMB. 

Substitua a unidade do eixo 

adicional. 
Para a série T, reinicialize o 
controlador, tome a medida 
contra o ruído ou substitua a 
placa do processador e a 
unidade do motor. 

  

5001 

Desconexão do sinal do 

codificador paralelo.  Verifique a 

conexão do cabo de sinal ou a 

fiação interna do robô. 

Verifique o sinal do cabo M/C. 
Verifique a fiação do sinal do 
robô.  (Pino faltando, 
desconexão, curto-circuito) 
Substitua o motor. 
Substitua a DMB. 
Verifique a conexão do conector 
no controlador. (Afrouxamento, 
conexão com o terminal do 
codificador serial na DMB) 
Verifique a configuração do 
modelo. 
Verifique a fiação do 
equipamento periférico. 
(Emergência e I/O) 
Para a série T, reinicialize o 
controlador, tome a medida 
contra o ruído e substitua a 
unidade do motor. 

  

5002 

O acionador do motor não está 

instalado.  Instale o acionador do 

motor.  Verifique a DMB ou o 

acionador do motor. 

Verifique se o acionador do 
motor está montado. 
Verifique a configuração do 
modelo e a configuração do 
hardware. 
Substitua o acionamento do 
motor. 
Substitua a DMB. 
para a série T, verifique a fiação 
da unidade do motor. 

  

5003 

Falha na comunicação de 

inicialização do codificador 

incremental.  Verifique a conexão 

do cabo de sinal e a configuração 

do robô. 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Substitua o motor. (Falha do 

codificador) 

Substitua a DMB. 
Para a série T, reinicialize o 
controlador, tome a medida 
contra o ruído ou substitua a 
placa do processador e a 
unidade do motor. 

  

5004 

Falha na inicialização do 

codificador absoluto.  Verifique a 

conexão do cabo de sinal ou a 

configuração do robô. 

Verifique a configuração do 
modelo. 
Substitua o motor. (Falha do 
codificador) 
Substitua a DMB. 
Para a série T, reinicialize o 
controlador, tome a medida 
contra o ruído e substitua a 
unidade do motor. 

  

5005 

Falha na configuração da divisão 
do codificador. 

Verifique a configuração do robô. 

Verifique a configuração do 

modelo. 
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5006 

Falha de dados durante a 

inicialização do codificador 

absoluto.  Verifique a conexão do 

cabo de sinal, o controlador e o 

motor. 

Substitua o motor. 
Substitua a DMB. (Falha do 
codificador) 
Verifique as contramedidas para 
ruído. 
Para a série T, reinicialize o 
controlador, tome a medida 
contra o ruído e substitua a 
unidade do motor. 

  

5007 

Os giros múltiplos do codificador 

absoluto estão além da faixa 

máxima.  Reinicialize o codificador. 

Reinicialize o codificador. 

Substitua o motor. 
  

5008 
A posição está fora da faixa.  

Reinicialize o codificador. 

Reinicialize o codificador. 
Substitua a DMB. 
Substitua o motor. 

  

5009 

Nenhuma resposta do codificador 

serial.  Verifique a conexão do 

cabo de sinal, o motor, a DMB ou 

a placa IF do codificador. 

Verifique a configuração do 
modelo. (Configuração incorreta 
do modelo do codificador 
paralelo) 
Verifique a conexão do cabo de 
sinal. 
Substitua a DMB e a placa I/F do 
codificador. 

  

5010 

Falha na inicialização do 

codificador serial. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique o motor, a DMB ou a 

placa IF do codificador. 

Verifique a configuração do robô. 
Verifique a conexão do cabo de 
sinal. 
Substitua a DMB e a placa I/F do 
codificador. 
Para a série T, reinicialize o 
controlador, tome a medida 
contra o ruído e substitua a 
unidade do motor. 

  

5011 

Falha de comunicação do 

codificador serial.  Reinicialize o 

controlador. Verifique o motor, a 

DMB ou a placa IF do codificador. 

Verifique a configuração do robô. 
Verifique a conexão do cabo de 
sinal. 
Substitua a DMB e a placa I/F do 
codificador. 
Para a série T, reinicialize o 
controlador, tome a medida 
contra o ruído e substitua a 
unidade do motor. 

  

5012 

Falha no watchdog timer do 

processador do servo. 

Reinicialize o controlador.  

Verifique o motor ou a DMB. 

Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para 

o ruído. 
Para a série T, verifique a 
conexão do cabo de sinal.  
Reinicialize o controlador, tome a 
medida contra o ruído e substitua 
a unidade do motor. 

  

5013 

Falha de WDT do circuito de 

controle. 

Reinicialize o controlador.  

Verifique o controlador. 

Verifique a conexão do cabo de 
energia. 
Verifique a fonte de alimentação 
de 15V e a conexão do cabo. 
Substitua a DMB. 
Verifique as contramedidas para 
o ruído. 

Para a série T, reinicialize o 

controlador, tome a medida 

contra o ruído e substitua a 

unidade do motor. 

  

5014 A DMB não é para este robô. 
Verifique a configuração do robô. 
Substitua pela DMP compatível. 
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5015 
O codificador foi reiniciado.  
Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador.   

5016 

Falha na fonte de alimentação do 
codificador absoluto.  Substitua a 
bateria.  Verifique a fiação interna 
do robô. 

Reinicialize o codificador. 

Verifique a conexão do cabo de 

sinal. 

  

5017 

Falha nos dados da cópia de 

segurança do codificador absoluto.  

Reinicialize o codificador. 

Reinicialize o codificador. 

Verifique a conexão do cabo de 

sinal. 

  

5018 
Alarme de bateria do codificador 

absoluto. 

Substitua a bateria. 

Verifique a conexão do cabo de 

sinal. 

  

5019 

Falha na posição do codificador 

absoluto.  Reinicialize o 

codificador. 

Substitua o motor. 

Reinicialize o codificador. 

Substitua o motor. (Falha do 

codificador) 

Para a série T, reinicialize o 

controlador, tome a medida 

contra o ruído e substitua a 

unidade do motor. 

  

5020 

Velocidade muito alta quando o 

controlador é ligado.  Pare o robô 

e reinicie o controlador. 

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o codificador. 

Para a série T, reinicialize o 

controlador, tome a medida 

contra o ruído e substitua a 

unidade do motor. 

Verifique a interferência com 

outros dispositivos. 

  

5021 
Sobreaquecimento com 

codificador absoluto. 

Reduza o trabalho de 

movimento. 

Aguarde até que a temperatura 

do codificador diminua. 

  

5022 

Falha do transdutor R/D. 

Reinicialize o codificador. Verifique 

a placa do resolver ou a fiação 

interna do robô. 

Reinicialize o codificador. 

Verifique a fiação do sinal do 

manipulador (pino frouxo, 

desconexão, curto). 

Substitua a placa do resolver. 

  

5023 

Falha de comunicação do sensor 

G. 

Verifique a conexão do cabo de 

sinal ou a fiação interna do 

manipulador. 

Verifique a conexão da fiação de 

sinal. 

Verifique a fiação do sinal do 

manipulador (pino frouxo, 

desconexão, curto). 

Verifique as contramedidas para 

o ruído. 

Substitua a placa de controle. 

Substitua a DMB. 

  

5024 
Erro de dado do G sensor. 

Verifique a placa de controle. 
Substitua a placa de controle.   

5025 

Ocorreu um intervalo entre os 

dados de giros múltiplos e os 

dados de conversão R/D. 

Restaure o codificador. 

Restaure o resolver. 
Verifique as contramedidas para 
o ruído. 
Substitua a placa da unidade de 
resolução. 

  

5026 

Desconexão do sinal de excitação 
do resolver. Reinicialize o 
codificador. Verifique a placa do 
resolver ou a fiação interna do 
robô. 

Verifique a fiação do sinal do 

manipulador (pino frouxo, 

desconexão, curto). 

Substitua a placa do resolver. 
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5027 

O S-DSP detectou o erro de 

comunicação no DSP. 

Verifique a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para 

o ruído. 

Substitua a DMB. 

  

5028 

Foi detectado erro de dados de 

realimentação atuais. 

Verifique a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para 

o ruído. 

Substitua a DMB. 

Para a série T, verifique se há 

curto-circuito e falha de 

aterramento do cabo de energia.  

Reinicialize o controlador ou 

substitua a unidade do motor. 

  

5029 
Falha de comunicação do D-DSP. 

Verifique a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para 

o ruído. 

Substitua a DMB. 

  

5030 

Velocidade muito alta quando o 

controlador é desligado. 

Reinicialize o codificador. 

Reinicialize o codificador. 

Substitua o motor. 
  

5031 

A velocidade é muito alta.  

Reinicialize o codificador. 

Excesso na quantidade de 

cálculos 

Reinicialize o codificador.  

Substitua o motor. 

Para a série T, reinicialize o 

controlador e substitua a unidade 

do motor. 

  

5032 Servo alarme A. Reinicialize o controlador.   

5040 

Falha na saída do torque do motor 

no estado de potência alta.  

Verifique a conexão do cabo de 

energia, o robô, o acionador ou o 

motor. 

Especifique a configuração de 

peso/inércia.  Verifique a carga. 

Verifique o robô. (Suavidade, 

retrocesso, movimento instável, 

tensão da correia frouxa, freio) 

Verifique a interferência e com 

equipamento periférico. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Verifique a conexão do cabo de 

energia. 

Verifique a fiação de energia do 

robô. Pino faltante, desconexão, 

curto circuíto) 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia. (Voltagem da fonte de 

alimentação baixa) 

Substitua o acionador do motor. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor.  

Para a série T, substitua a placa 

do processador e a unidade do 

motor além do acima. 
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5041 

Falha na saída do torque do motor 

no estado de potência baixa.  

Verifique a conexão do cabo de 

energia, o robô, o acionador ou o 

motor. 

Verifique o robô. (Suavidade, 

retrocesso, movimento instável, 

tensão da correia frouxa, freio) 

Verifique a interferência e com 

equipamento periférico. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Verifique a conexão do cabo de 

energia. 

Verifique a fiação de energia do 

robô. Pino faltante, desconexão, 

curto circuíto) 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia. (Voltagem da fonte de 

alimentação baixa) 

Substitua o acionador do motor. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor. 

Para a série T, substitua a placa 

do processador e a unidade do 

motor além do acima. 

  

5042 

Transbordamento do erro de 

posição no estado de potência 

alta.  Verifique a conexão do cabo 

de energia, o robô, o acionador e o 

motor. 

Especifique a configuração de 

peso/inércia.  Verifique a carga. 

Verifique o robô. (Suavidade, 

retrocesso, movimento instável, 

tensão da correia frouxa, freio) 

Verifique a interferência e com 

equipamento periférico. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Verifique a conexão do cabo de 

energia. 

Verifique a fiação de energia do 

robô. Pino faltante, desconexão, 

curto circuíto) 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia. (Voltagem da fonte de 

alimentação baixa) 

Substitua o acionador do motor. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor. 

Para a série T, substitua a placa 

do processador e a unidade do 

motor além do acima. 
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5043 

Transbordamento do erro de 

posição no estado de potência 

baixa.  Verifique a conexão do 

cabo de energia, o robô, o 

acionador ou o motor. 

Verifique o robô. (Suavidade, 

retrocesso, movimento instável, 

tensão da correia frouxa, freio) 

Verifique a interferência e com 

equipamento periférico. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Verifique a conexão do cabo de 

energia. 

Verifique a fiação de energia do 

robô. 

Pino faltante, desconexão, curto 

circuíto) 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia. 

(Voltagem da fonte de 

alimentação baixa) 

Substitua o acionador do motor. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor.  

Para a série T, substitua a placa 

do processador e a unidade do 

motor além do acima. 

  

5044 

Transbordamento do erro de 

velocidade no estado de potência 

alta.  Verifique a conexão do cabo 

de energia, o robô, o acionador ou 

o motor. 

Especifique a configuração de 

peso/inércia.  Verifique a carga. 

Verifique o robô. (Suavidade, 

retrocesso, movimento instável, 

tensão da correia frouxa, freio) 

Verifique a interferência e com 

equipamento periférico. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Verifique a conexão do cabo de 

energia. 

Verifique a fiação de energia do 

robô. Pino faltante, desconexão, 

curto circuíto) 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia. (Voltagem da fonte de 

alimentação baixa) 

Substitua o acionador do motor. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor. 

Para a série T, substitua a placa 

do processador e a unidade do 

motor além do acima. 
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5045 

Transbordamento do erro de 

velocidade no estado de potência 

baixa.  Verifique a conexão do 

cabo de energia, o robô, o 

acionador ou o motor. 

Verifique o robô. (Suavidade, 

retrocesso, movimento instável, 

tensão da correia frouxa, freio) 

Verifique a interferência e com 

equipamento periférico. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Verifique a conexão do cabo de 

energia. 

Verifique a fiação de energia do 

robô. Pino faltante, desconexão, 

curto circuíto) 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia. (Voltagem da fonte de 

alimentação baixa) 

Substitua o acionador do motor. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor. 

Para a série T, substitua a placa 

do processador e a unidade do 

motor além do acima. 

  

5046 

Excesso de velocidade no estado 

de potência alta. 

Verifique a conexão do cabo de 

sinal, o robô, o freio, o acionador 

ou o motor. 

Reduza SpeedS do movimento 

CP. Mude a orientação do 

movimento CP. 

Especifique a configuração de 

peso/inércia.  Verifique a carga. 

Verifique o robô. (Suavidade, 

retrocesso, movimento instável, 

tensão da correia frouxa, freio) 

Verifique a interferência e com 

equipamento periférico. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Verifique a conexão do cabo de 

energia. 

Verifique a fiação de energia do 

robô. Pino faltante, desconexão, 

curto circuíto) 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia. (Voltagem da fonte de 

alimentação baixa) 

Substitua o acionador do motor. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor.  

Para a série T, substitua a placa 

do processador e a unidade do 

motor além do acima. 
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5047 

Excesso de velocidade no estado 

de potência baixa. 

Verifique a conexão do cabo de 

sinal, o robô, o freio, o acionador 

ou o motor. 

Verifique o movimento no estado 

de potência alta. 

Verifique o robô. (Suavidade, 

retrocesso, movimento instável, 

tensão da correia frouxa, freio) 

Verifique a interferência e com 

equipamento periférico. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Verifique a conexão do cabo de 

energia. 

Verifique a fiação de energia do 

robô. Pino faltante, desconexão, 

curto circuíto) 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia. (Voltagem da fonte de 

alimentação baixa) 

Substitua o acionador do motor. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor.  

Para a série T, substitua a placa 

do processador e a unidade do 

motor além do acima. 

  

5048 

Sobretensão do circuíto de energia 

principal.  Verifique a voltagem da 

energia principal ou o módulo de 

regeneração. 

Especifique a configuração de 

peso/inércia.  Verifique a carga. 

Verifique o robô. (Suavidade, 

retrocesso, movimento instável, 

tensão da correia frouxa, freio) 

Verifique a interferência e com 

equipamento periférico. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do 

modelo. 

Verifique a conexão do cabo de 

energia. 

Verifique a fiação de energia do 

robô. Pino faltante, desconexão, 

curto circuíto) 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia. (Voltagem da fonte de 

alimentação baixa) 

Substitua o acionador do motor. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor.  

  

5049 

Sobrecorrente do acionamento do 

motor. Verifique a conexão do 

cabo de energia ou a fiação 

interna do robô. 

Verifique quanto a curto circuíto 

e falha de aterramento da linha 

de energia. 

Substitua o acionamento do 

motor. 

Substitua a DMB. 

Para a série T, verifique se há 

curto-circuito e falha de 

aterramento do cabo de energia. 

Reinicialize o controlador e 

substitua a unidade do motor. 
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5050 

Excesso de velocidade durante o 

controle de torque. Verifique a 

faixa de velocidade de movimento 

de trabalho. 

Verifique a velocidade do 

movimento durante o controle de 

torque. 

  

5051 

Falha na fonte de alimentação do 

acionamento do PWM de 15V.  

Reinicialize o controlador. 

Substitua a fonte de alimentação 

de 15V. 

Verifique a fonte de alimentação 

de 15V e a conexão do cabo. 

Substitua o acionamento do 

motor. 

Substitua a DMB. 

  

5054 
Sobrecarga do motor.  Diminua a 

taxa de movimento e Accel. 

Reduza o trabalho de 

movimento. 

Verifique a configuração de 

peso/inércia. 

Verifique o robô. (Retrocesso, 

carga excessiva, tensão da 

correia frouxa, freio) 

  

5055 
Sobrecarga do motor.  Diminua a 

taxa de operação e Accel. 

Reduza o trabalho de 

movimento. 

Verifique a configuração de 

peso/inércia. 

Verifique o robô. (Retrocesso, 

carga excessiva, tensão da 

correia frouxa, freio) 

  

5056 

Os dados de sensor G foram 

mudados rapidamente. Verifique a 

placa de controle. 

Verifique as contramedidas para 

o ruído. 

Substitua a placa de controle. 
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5057 

Foi detectado colisão no modo de 

potência alta 

(Detecção de erro de movimento 

do robô) 

A detecção de colisão (detecção 

de erro de movimento do robô) 

estava funcionando. 

Os erros seguintes foram 

detectados: 

- Ocorreu colisão ou contato dos 

braços do robô. 

- Saturação do torque devido a 

configuração baixa do peso ou 

inércia. 

- Saturação do torque devido ao 

movimento combinado de 

múltiplas articulações e 

arremesso de objeto longo.  

- Saturação do torque devido à 

redução da voltagem da 

alimentação de energia.  

- Erro de movimento devido a erro 

de hardware ou mau 

funcionamento do software. 

Contramedidas: 

Verifique se não há colisão ou 

contato dos braços do robô e 

mude a disposição para evitar 

interferência. 

Confirme se a saturação do 

torque está ocorrendo. 

Durante a saturação do torque: 

verifique a configuração do peso 

e inércia corretas e corrija-as se 

necessário. 

Durante o movimento combinado: 

ajuste a aceleração e a 

aceleração para evitar a 

saturação do torque. 

Verifique a voltagem da fonte de 

energia e corrija-as se 

necessário. 

Se ocorrer outro erro ao mesmo 

tempo, tome uma contramedida 

para ele primeiro. 

Referência: Guia do usuário do 

EPSON RC+ 7.0 “6.18.10  

Função de detecção de colisão 

(detecção de erro de movimento 

do robô)”. 
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5058 

Foi detectado colisão no modo de 

potência baixa 

(Detecção de erro de movimento 

do robô) 

A detecção de colisão (detecção 
de erro de movimento do robô) 
estava funcionando. 
Os erros seguintes foram 
detectados: 
- Ocorreu colisão ou contato dos 
braços do robô. 
- Saturação do torque devido a 
segurar uma mão ou um objeto 
longo que excede o peso 
descrito nas especificações. 
- Erro de movimento devido a 
erro de hardware ou mau 
funcionamento do software. 
Contramedidas: 
Verifique se não há colisão ou 
contato dos braços do robô e 
mude a disposição para evitar 
interferência. 
Verifique o peso da mão e 
corrija-o se necessário. 

Articulações 4 e 5 do robô de 6 

eixos: confirmado que a 

saturação do torque ocorreu. 
Se a saturação do torque 
ocorreu: mude para segurar no 
modo de potência alta. 
Se ocorrer outro erro ao mesmo 
tempo, tome uma contramedida 
para ele primeiro. 
Consulte: Guia do usuário do 
EPSON RC+ 7.0 “6.18.10 
Função de detecção de colisão 
(Função de detecção de erro de 
movimento do robô)”. 

  

5072 Alarme do servo B. Reinicialize o controlador.   

5080 
O motor está sobrecarregado.  

Diminua a taxa e Accel. 

Reduza o trabalho de 
movimento. 
Verifique a configuração de 
peso/inércia. 
Verifique o robô. (Retrocesso, 
carga excessiva, tensão da 
correia frouxa, freio) 

  

5098 

Temperatura alta do codificador. 

Diminua a taxa.  Verifique a 

unidade de engrenagens de 

redução do robô. 

Aguarde até que a temperatura 
do codificador diminua. 
Reduza o trabalho de 
movimento. 
Verifique a configuração de 
peso/inércia. 
Verifique o robô. (Retrocesso, 
carga excessiva, tensão da 
correia frouxa, freio) 

  

5099 

Temperatura alta do acionamento 

do motor.  Limpe o filtro do 

ventilador do controlador.  

Verifique a temperatura ambiente.  

Diminua a taxa. 

Limpe o filtro do ventilador de 
resfriamento. 
Reduza o trabalho de 
movimento. 
Verifique a configuração de 
peso/inércia. 
Diminua a temperatura ambiente. 

  

5112 Alarme do servo C. Reinicialize o controlador.   

5501 

Não foi possível inicializar o 

controle de força. 

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5510 

Erro de cálculo do controle de 

força.   

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  



Mensagens de erro do SPEL+ 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 889 

No Mensagem Solução Nota 1 Nota 2 

5511 

Erro de transformação de 

coordenada no controle de força.   

Verifique se o robô se move fora 

da faixa de movimento. 

Verifique se a coordenada fora 

da faixa de movimento está 

especificada. 
Verifique se o robô se move fora 
da faixa de movimento durante a 
execução do controle de força. 

  

5520 

Erro do parâmetro de impedância.  

Verifique a combinação de Mass, 

Damper e Spring 

Verifique a combinação de 
Spring, Damper e Mass. 
Verifique se a propriedade Mass 
é muito pequena para a 
propriedade Damper. 

  

5521 

O modo do sistema de 

coordenadas diferente do modo 

personalizado foi especificado 

para o sensor de força que não 

está associado com o robô. 
Verifique a configuração do sensor 
de força ou o modo do sistema de 
coordenadas. 

Verifique a associação com o 

robô. 
Verifique se outra direção que 
não a coordenada personalizada 
é especificada para a 
propriedade Orientation do objeto 
do sistema de coordenada de 
força para o sensor que não está 
associada com o robô. 

  

5522 

Dados indefinidos foram 

selecionados. 

Verifique se os dados 

selecionados estão definidos. 

Verifique se os parâmetros 

especificados estão definidos. 
  

5523 

O parâmetro que não pode ser 
continuado quando o controle de 
força contínua CF está 
especificado. 
Verifique o objeto do controle de 
força ou o objeto do sistema de 
coordenadas de força. 

Verifique o objeto do controle de 

força e o objeto da coordenada 

de força que é usado pelos 

comandos de movimento antes e 

depois de continuar o controle de 

força pelo parâmetro CF. 

  

5530 

O tempo especificado passou após 

restaurar o sensor de força. 
Execute a propriedade Reset do 
objeto do sensor de força. 

Execute a propriedade Reset 

para o objeto do sensor de força. 
  

5531 

Aproximação do ponto de 

singularidade enquanto executava 

o controle de força.  

Aproximação do ponto de 

singularidade ao usar o controle de 

força. 

Verifique se as coordenadas 
próximas da singularidade foram 
especificadas. 
Verifique se o robô se move para 
próximo da singularidade durante 
a execução do controle de força.  
Ou, revise a posição de 
instalação do robô. 

  

5532 

O buffer para a média do sensor 

de força está saturado. 
Encurte o intervalo de tempo de 
AvgForceClear até AvgForce. 

Encurte o intervalo de tempo 

entre AvgForceClear e AvgForce 

para ser mais curto que um 

minuto. 

  

5533 

O tempo contínuo para o CF 
executar o controle de força 
passou. 
Para continuar o controle de força, 
use FCKeep. 

Verifique se o intervalo dos 

comandos de movimento é de 

um minuto ou menos. 

  

5535 

O robô SCARA não pode executar 
o controle de força se a 
propriedade Orientation dos 
objetos Base, Tool, Local e FCS, 
ou V e W da posição do comando 
atual for diferente de 0. 
Verifique os parâmetros. 

Configure “0” para a propriedade 

Orientation ou V e W da posição 

do comando atual para os 

objetos Base, Tool, Local e FCS. 

  

5536 

O controle de força não é 
suportado para esse modelo de 
robô. 
Verifique o modelo do robô e a 
versão de firmware do controlador. 

Verifique se o robô especificado 

está correto. 
Verifique se o firmware do 
controlador suporta o modelo do 
robô. 
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5540 

Erro de transmissão do sensor de 

força. 

Verifique a conexão entre a 

unidade I/F do sensor de força 

(placa) e o sensor de força. 

Execute a propriedade Reboot 

para o objeto do sensor de força. 
Verifique a conexão entre o 
sensor de força e a unidade  I/F 
do sensor de força (placa). 

Reinicie o sensor de força e a 

unidade de I/F do sensor de 

força (placa). 
Consulte-nos se um erro similar 
ocorrer mesmo após as 
contramedidas acima serem 
tomadas. 

  

5541 

Erro de recepção do sensor de 

força. 

Verifique a conexão entre a 

unidade I/F do sensor de força 

(placa) e o sensor de força 

Execute a propriedade Reboot 

para o objeto do sensor de força. 
Verifique a conexão entre o 
sensor de força e a unidade  I/F 
do sensor de força (placa). 
Reinicie o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de 
força (placa). 
Consulte-nos se um erro similar 
ocorrer mesmo após as 
contramedidas acima serem 
tomadas. 

  

5542 

Sensor de força em uso. 

Verifique se outros comandos 

estão usando o sensor de força. 

Verifique se a propriedade Reset 
ou a propriedade Reboot do 
sensor de força estão sendo 
executados em outra tarefa. 

  

5543 

Erro de comunicação do sensor de 

força.  

Execute a propriedade Reboot do 

objeto do sensor de força. 

Execute a propriedade Reboot 

para o objeto do sensor de força. 
Verifique a conexão entre o 
sensor de força e a unidade  I/F 
do sensor de força (placa). 
Reinicie o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de 
força (placa). 
Consulte-nos se um erro similar 
ocorrer mesmo após as 
contramedidas acima serem 
tomadas. 

  

5544 

Erro de elemento do sensor de 

força. 

Verifique se a força excedente do 

valor nominal é aplicada ao sensor 

de força. 

Execute a propriedade Reset do 

objeto do sensor de força. 

Esse erro pode ocorrer se um 
tempo longo se passar enquanto 
o sensor de força não for 
restaurado. 

Execute a propriedade Reset 

para o objeto do sensor de força. 
Verifique se a força excedente do 
valor nominal é aplicada ao 
sensor de força. 
Reinicie o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de 
força (placa). 
Consulte-nos se um erro similar 
ocorrer mesmo após as 
contramedidas acima serem 
tomadas. 

  

5545 

Erro de circuíto 1 do sensor de 

força. 

Execute a propriedade Reset do 

objeto do sensor de força. 

Execute a propriedade Reset 

para o objeto do sensor de força. 
Reinicie o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de 
força (placa). 
Consulte-nos se um erro similar 
ocorrer mesmo após as 
contramedidas acima serem 
tomadas. 
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5546 

Erro de circuíto 2 do sensor de 

força. 

Execute a propriedade Reset do 

objeto do sensor de força. 

Execute a propriedade Reset 
para o objeto do sensor de força. 
Reinicie o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de força 
(placa). 
Se um erro similar ocorrer mesmo 
após que as contramedidas 
acima forem tomadas, verifique 
se a ponta do braço do robô 
apresenta vibração. 

  

5547 

Erro de temperatura alta do sensor 

de força. 

Verifique se a temperatura 

ambiente está dentro do valor 

nominal e e se não há mudança 

rápida na temperatura. 

Execute a propriedade Reset do 

objeto do sensor de força. 

Execute a propriedade Reset 
para o objeto do sensor de força. 
Verifique a temperatura ambiente. 
Reinicie o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de força 
(placa). 
Consulte-nos se um erro similar 
ocorrer mesmo após as 
contramedidas acima serem 
tomadas. 

  

5548 

O sensor de força detectou força 

que excedeu o valor nominal. 

Verifique se a força excedente do 

valor nominal é aplicada. 

Execute a propriedade Reset do 

objeto do sensor de força. 

Execute a propriedade Reset 

para o objeto do sensor de força. 
Verifique se a força excedente do 
valor nominal é aplicada ao 
sensor de força. 
Reinicie o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de força 
(placa). 
Consulte-nos se um erro similar 
ocorrer mesmo após as 
contramedidas acima serem 
tomadas. 

  

5549 

A unidade I/F do sensor de força 

(placa) não está conectada. 

Verifique a conexão entre a 

unidade I/F do sensor de força 

(placa) e o sensor de força. 

Verifique a conexão entre o 
sensor de força e a unidade  I/F 
do sensor de força (placa). 
Reinicie o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de força 
(placa). 
Consulte-nos se um erro similar 
ocorrer mesmo após as 
contramedidas acima serem 
tomadas. 

  

5550 

O sensoriamento da força do 

sensor de força está desligado.  

Verifique a configuração do sensor 

de força. 

Verifique a configuração do 
sensor de força. 
Reinicialize o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de força 
(placa). 

  

5551 

Um sensor de força não suportado 

está conectado.  Verifique a 

versão do firmware do controlador 

e a conexão do sensor de força. 

Verifique se o firmware do 
controlador suporta o sensor de 
força. 
Verifique a conexão entre o 
sensor de força e a unidade  I/F 
do sensor de força (placa). 
Reinicialize o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de força 
(placa). 

  

5552 

Falha na configuração do sensor 
de força. 
Verifique a configuração do sensor 
de força. 

Verifique a configuração do 

sensor de força. 
  

5553 

Função não suportada foi 
executada no sensor de força 
conectado. Revise o programa. 

Verifique as configurações do 
sensor de força. 
Revise o programa. 

  

5560 
Erro de correção da derivação do 

sensor de força. 

Verifique a conexão entre o 
sensor de força e a unidade  I/F 
do sensor de força (placa). 
Reinicialize o sensor de força e a 
unidade de I/F do sensor de força 
(placa). 
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5570 

Transbordamento do buffer do 
monitor de força. 
Reinicialize o monitor de força. 

Feche e abra novamente o 
monitor de força. 

  

5571 

Transbordamento do buffer de 

registro de força. 
Defina um intervalo de medição 
dos dados mais longo. 

Defina um intervalo de medição 
dos dados mais longo. 
O computador que está 
recebendo os dados pode estar 
sob estado de carga pesada. 

  

5572 

Transbordamento do buffer do 
monitor de controle de força. 
Reinicialize o monitor de controle 
força. 

Feche e abra novamente o 

monitor de controle de força. 
  

5573 

Transbordamento dos dados de 

registro da sequência do guia de 

força. 

Reinicialize o controlador. 
O computador que está 
recebendo os dados pode estar 
sob estado de carga pesada. 

  

5574 

Transbordamento do buffer 

RecordStart. Defina um intervalo 

de medição dos dados mais longo. 

Defina um intervalo de medição 

dos dados mais longo. 
O computador que está 
recebendo os dados pode estar 
sob estado de carga pesada. 

  

5800 

Não foi possível inicializar o 

controle de força.   

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5801 

O controle de força falhou em 

alocar memória. 

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5802 

Erro de cálculo do controle de 
força. 

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5803 

O sensor de força falhou em 
conectar com o robô.   
Verifique configuração da conexão 
do sensor de força. 

Verifique configuração da 

conexão do sensor de força. 
  

5810 

Erro de parâmetro do controle de 
força. 
Verifique o parâmetro alcance. 

Verifique o alcance da função 

especificada. 
  

5811 

O parâmetro do objeto do controle 

de força está fora da faixa.  

Nota 1: Propriedade 

Nota 2: Eixo T 

Verifique o parâmetro. 

Verifique a propriedade de objeto 

do controle de força. 

1: Number 

2: 

CoordinateSyst

em 

3: Enabled 

4: Mass 

5: Damper 

6: Spring 

7: 

TargetForcePrio

rityMode 

8: TargetForce 

9: LimitSpeed 

10: LimitAccel 

1: Fx 

2: Fy 

3: Fz 

4: Tx 

5: Ty 

6: Tz 

ou 

1: J 

2: S 

3: R 

5812 

Os parâmetros LimitSpeed ou 
LimitAccel do objeto do sensor de 
força está mais baixo que a 
configuração de velocidade ou 
aceleração do robô.  
Verifique o parâmetro. 

Verifique os valores de Speed, 

SpeedS, SpeedR, Accel, AccelS, 

AccelR, LimitSpeed e LimitAccel. 

  

5813 

As propriedades habilitadas do 
objeto do controle de força são 
todas falsas.  
Configure verdadeiro para 1 ou 
mais eixos. 

Habilite a propriedade “Enabled” 

para pelo menos um eixo. 
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5814 

O robô SCARA não pode executar 
o controle de força se a 
propriedade Orientation dos 
objetos Base, Tool, Local e FCS, 
ou V e W da posição do comando 
atual for diferente de 0. 
Verifique os parâmetros. 

Desabilite o estado habilitado de 

Tx e Ty. 

Configure “0” para a propriedade 

Orientation ou V e W da posição 

do comando atual para os 

objetos Base, Tool, Local e FCS. 

  

5815 

O parâmetro do disparo do 
controle de força está fora da 
faixa. 

Nota 1: Propriedade 

Nota 2: Eixo T 

Verifique o parâmetro. 

Verifique a propriedade de objeto 

do disparo de força. 

1: Number 

2: Force Sensor 

3: 

CoordinateSyste

m 

4: TriggerMode 

5:  Operadores 

6: Enabled 

7: FMag_Axes 

8: TMag_Axes 

9: Polaridade 

10: UpperLevel 

11: LowerLevel 

12: UpperLevel 

menor que 

LowerLevel 

13: LPF_Enabled 

14: 

LPF_TimeConsta

nt 

1: Fx 

2: Fy 

3: Fz 

4: Tx 

5: Ty 

6: Tz 

7: Fmag 

8: Tmag 

5816 

O parâmetro do objeto do sistema 

de coordenada de força está fora 

da faixa. 

Nota 1: Propriedade 

Nota 2: Eixo T 

Verifique o parâmetro. 

Verifique a propriedade de objeto 

do sistema de coordenada de 

força. 

1: Number 

2: Position 

3: 

Orientation_Mode 

4: 

Orientation_UVW 

5: 

Orientation_Robot

Local 

1: X 

2: Y 

3: Z 

ou 

1: U 

2: V 

3: W 

5817 

O parâmetro do objeto do monitor 

de força está fora da faixa. 

Nota 1: Propriedade 

Nota 2: Eixo T 

Verifique o parâmetro. 

Verifique a propriedade de objeto 

do monitor de força. 

1: Number 

2: Force Sensor 

3: 

CoordinateSyste

m 

4: FMag_Axes 

5: TMag_Axes 

6: LPF_Enabled 

7: 

LPF_TimeConsta

nt 

 

5818 

O parâmetro do objeto de restrição 
do movimento de força está fora 
da faixa. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5819 

A duração especificada de 
FCKeep está fora da faixa 
permissível.  

Verifique a duração. 

Verifique se a duração 

especificada é de 600 segundos 

ou menos. 

  

5830 

O controle de força não pode 
retomar após a pausa.  Aborte o 
comando de movimento. 

Aborte o movimento.   
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5831 

Não é possível executar esse 
comando durante o controle de 
força. 
Saia do controle de força com 
FCEnd. 

Aborte o controle de força. 

Executa o comando FCEnd 
  

5832 

Não é possível executar o comando 
de movimento que não possui o 
objeto do controle de força durante o 
controle de força. 
Saia do controle de força com 
FCEnd. 

Verifique se o comando do 
movimento a direita após 
continuar o controle de força por 
CT não contém o controle de 
força. 

  

5833 

Não é possível usar a compensação 
da gravidade. É possível usar 
somente o objeto de propriedade de 
massa de número “0”. 

Isso é a combinação do sensor 
de força e do robô que não pode 
usar a compensação da 
gravidade. 
Configure o número do objeto de 
propriedade de massa para '0'. 

  

5834 

Função não suportada foi executada 
no sensor de força conectado. 
Revise o programa. 

Verifique as configurações do 
sensor de força. 
Revise o programa. 

  

5840 

Sensor de força em uso.  

Verifique se outros comandos estão 

usando o sensor de força. 

Verifique se a propriedade Reset 
ou a propriedade Reboot do 
sensor de força estão sendo 
executados em outra tarefa. 

  

5841 

Não foi possível restaurar o sensor 

de força. 

Restaure o sensor de força 

novamente. 

Nota1: Informação detalhada do 

erro 

Quando o parâmetro é omitido 
ou FG_RESET_FINE é 
especificado, especifique 
FG_RESET_WAIT_VIBRATION 
para o parâmetro. 
Quando 
FG_RESET_WAIT_VIBRATION 
está especificado, ajuste o tempo 
de restauração pela instrução 
Wait e remova a fonte de 
vibração externa. 

1: Tempo 
excedido visto 
que a condição 
Fine não foi 
satisfeita. 
2: Tempo 
excedido visto 
que a vibração 
não parou. 

 

5901 

O controle de força falhou em 

alocar memória. 

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 

Substitua o controlador. 

  

5902 

O controle de força falhou em 

liberar memória. 

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do 

controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5903 
Não é possível encontrar o robô 

especificado. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 

Substitua o controlador. 

  

5904 

O controle de força falhou em 

alocar memória. 

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5906 

O número dos dados de força 
especificado não foi encontrado. 
Especifique um número de dados 
de força válido. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5907 

O número dos dados de força 

especificado não foi definido.  
Especifique um número de dados 
de força ensinado. 

Especifique um número de dados 

de força definido. 
  

5908 

O número dos dados do sistema 
de coordenadas de força 
especificado não foi definido. 
Especifique um número de dados 
do sistema de coordenadas de 
força ensinado. 

Especifique um número de dados 

do sistema de coordenadas de 

força definido. 
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5909 
Os dados de força especificado 

não podem ser atualizados. 

Os dados de força especificados 
não podem ser atualizados nem 
excluídos pela instrução FSet, 
FDel, MPSet ou MPDel. 

  

5910 

O valor dos dados de força 
especificado está fora da faixa 
permissível. 

Especifique o valor dentro da 

faixa. 
  

5911 

O valor do nível superior é menor o 
valor do nível inferior. Mude os 
valores dos níveis superior e 
inferior. 

Mude os valores dos níveis 

superior e inferior. 
  

5912 

O número dos parâmetros de 
comando especificado não está 
correto.  
Especifique um número válido de 
parâmetros. 

Especifique um número válido de 

parâmetros. 

Número de 

parâmetros 
 

5913 

O número dos parâmetros de 
função especificado não está 
correto.  
Especifique um número válido de 
parâmetros. 

Especifique um número válido de 

parâmetros. 

Número de 

parâmetros 
 

5914 

O tipo de um parâmetro de 
comando especificados não está 
correto.  
Especifique parâmetros válidos. 

Especifique parâmetros válidos.   

5915 

O tipo de um parâmetro de função 
especificado não está correto. 
Especifique parâmetros válidos. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5918 

O rótulo dos dados de força 
especificado não foi encontrado.  
Especifique um rótulo de dados de 
força válido. 

Especifique um rótulo de dados 

de força definido. 
  

5921 

Rótulo de dados de força duplicado. 
O nome do rótulo especificado já 
está em uso.  
Mude o nome do rótulo. 

Mude o nome do rótulo.   

5924 

O controle de força do robô 
especificado não pode alocar 
memória. 
Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5927 

Não é possível ler os dados de 

força do arquivo de força. 
Recrie o arquivo de força. 

Os dados de força são inválidos 

e não podem ser lidos. 

Recrie o arquivo de força. 

0: FC 

1: FCS 

2: FT 

3: FM 

4: MASS 

Número 

dos dados 

de força 

5928 

O controle de força falhou em 
alocar memória. 

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5929 

O nome do arquivo de força 
especificado não está correto. 
Especifique um nome de arquivo 
de força válido. 

Reinicialize o controlador. 
Inicialize o firmware do 
controlador. 
Substitua o controlador. 

  

5930 

O rótulo dos dados de força 
especificados está além do 
tamanho máximo. Especifique um 
rótulo de dados de força válido. 

Especifique um rótulo de dados 
de força válido. Consulte "Label 
Property" para detalhes. 

  

5931 

A descrição dos dados de força 
especificados está além do 
tamanho máximo.  
Especifique uma descrição válida. 

Especifique uma descrição 
válida. 
Consulte "Descrição Property" 
para detalhes. 

  

5932 

O arquivo de força está 

corrompido.  

Recrie o arquivo de força. 

Não é possível carregar o 
arquivo de força porque ele está 
corrompido ou foi editado com 
com ferramentas diferentes do 
Force Guide 7.0.  
Recrie o arquivo de força. 
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5933 

O arquivo de força especificado 
não foi encontrado.  
Especifique um nome de arquivo 
de força válido. 

Especifique um nome de arquivo 

de força válido. 
  

5934 
Não foi possível salvar o arquivo 
de força. 

Disponibilize espaço suficiente 
para gravar o arquivo de força. 

Número do robô  

5940 

O rótulo dos dados de força não 
está correto. 
Especifique um rótulo de dados de 
força válido. 

Especifique um rótulo de dados 
de força válido. Consulte "Label 
Property" para detalhes. 

  

5941 

O rótulo dos dados de força não 
está correto. 
Especifique um rótulo de dados de 
força válido. 

Especifique um rótulo de dados 
de força válido. Consulte "Label 
Property" para detalhes. 

  

5943 

Versão do arquivo de força 

inválido. 
Atualize o firmware do controlador. 

Não é possível carregar o 
arquivo de força porque é de 
uma versão mais nova. 

  

5944 

Não foi possível ler o arquivo de 

força. 
Recrie o arquivo de força. 

Não é possível carregar o 
arquivo de força porque o 
formato não é suportado. 
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6001 O número de calibração está fora da faixa. 
Corrija o número de 

calibração. 
  

6002 A calibração não está definida. Execute a calibração.   

6003 A orientação da câmera está fora da faixa. 
Corrija o valor de 

CameraOrientation. 
  

6004 O sinalizador TwoRefPoints está fora da faixa. 
Corrija o valor de 

TwoRefPoint. 
  

6005 
Não é possível calcular a posição do ponto porque 

há dados inválidos. 

Ensine novamente os 

pontos. 
  

6006 
A calibração falhou.  Não é possível calcular porque 

há dados inválidos. 

Execute o ensino dos pontos 

e a calibração novamente. 
  

6007 
A transformação das coordenadas falhou.  Não é 

possível calcular porque há dados inválidos. 

Ensine novamente os 

pontos. 
  

6009 O nome do arquivo de calibração é inválido. 
Corrija o nome do arquivo de 

calibração. 
  

6010 O arquivo de calibração não foi encontrado. 
Corrija o nome do arquivo de 

calibração. 
  

6012 Não foi possível ler o arquivo de calibração. 
Corrija o nome do arquivo de 

calibração. 
  

6013 Não foi possível gravar o arquivo de calibração. 
Verifique a permissão de 

acesso à pasta do projeto. 
  

6014 
Devem ser especificados 9 pontos de coordenadas 

do pixel. 

Certifique-se de que pelo 

menos 9 resultados sejam 

obtidos na sequência de 

visão.  

  

6015 
Devem ser especificados 18 pontos de coordenadas 

do pixel. 

Certifique-se de que pelo 

menos 18 resultados sejam 

obtidos na sequência de 

visão. 

  

6016 
Devem ser especificados 9 pontos de coordenadas 

do robô. 

Ensine novamente os 

pontos. 
  

6017 
Devem ser especificados 18 pontos de coordenadas 

do robô. 

Ensine novamente os 

pontos. 
  

6018 
Devem ser especificados 9 pontos de coordenadas 

e 1 ponto de referência do robô. 

Execute o ensino dos pontos 

e a calibração novamente. 
  

6019 
Devem ser especificados 9 pontos de coordenadas 

e 2 pontos de referência do robô. 

Execute o ensino dos pontos 

e a calibração novamente. 
  

6502 Processo de visão  Erro de comunicação (-3) 

Verifique a conexão com a 

câmera (cabo, 

configuração). 

  

6503 Processo de visão  Erro de memória (-11) Reinicie o RC+.   

6506 Processo de visão  Erro no modelamento (-14) 
Mude o alvo e ensine 

novamente.  
  

6507 Processo de visão  Erro de recuperação (-15) 
Especifique o arquivo com 

formato apropriado. 
  

6508 
Processo de visão Número inválido de 

iterações (-16) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6509 Processo de visão  Modo inválido (-17) Defina um valor válido.   

6510 
Processo de visão  Valor do limiar inválido (-

18) 

Defina um valor na faixa 

válida.  
  

6511 Processo de visão  Polaridade inválida (-19) 
Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6512 
Processo de visão Não foi possível abrir o 

arquivo (-20) 

Especifique um arquivo 

correto. 
  

6513 Processo de visão  Erro de inicialização (-21) Reinstale o RC+.   

6514 Processo de visão  Erro de estado (-22) 
Verifique a conexão com a 

câmera. 
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6517 
Processo de visão  Formato de imagem 

inválido (-25) 

Especifique um arquivo de 

imagem com formato legível. 
  

6520 
Processo de visão  Valor de propriedade 

inválido (-100) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6521 
Processo de visão O processo de término da 

exposição falhou (-201) 

Desabilite o firewall do 

Windows. 
  

6533 
Processo de visão  Valor de ThresholdLow da 

propriedade Blob inválido (-11004) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6534 
Processo de visão  Valor de ThresholdHigh da 

propriedade Blob inválido (-11005) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6535 
Processo de visão  Valor de Polarity da 

propriedade Blob inválido (-11006) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6536 
Processo de visão  Valor de NumberToFind 

da propriedade Blob inválido (-11007) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6537 
Processo de visão  Valor de MinArea da 

propriedade Blob inválido (-11008) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6538 
Processo de visão  Valor de MaxArea da 

propriedade Blob inválido (-11009) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6539 
Processo de visão  Valor de RejectOnEdge da 

propriedade Blob inválido (-11010) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6540 
Processo de visão  Valor de SizeToFind da 

propriedade Blob inválido (-11011) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6553 
Processo de visão  Valor de Accept da 

propriedade Geom inválido (-11504) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6554 
Processo de visão  Valor de NumberToFind 

da propriedade Geom inválido (-11505) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6555 
Processo de visão  Valor de AngleEnable da 

propriedade Geom inválido (-11506) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6556 
Processo de visão  Valor de AngleRange da 

propriedade Geom inválido (-11507) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6557 
Processo de visão  Valor de AngleStart da 

propriedade Geom inválido (-11508) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6558 
Processo de visão  Valor de ScaleEnable da 

propriedade Geom inválido (-11509) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6559 
Processo de visão  Valor de ScaleFactorMax 

da propriedade Geom inválido (-11510) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6560 
Processo de visão  Valor de ScaleFactorMin 

da propriedade Geom inválido (-11511) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6561 
Processo de visão  Valor de ScaleTarget da 

propriedade Geom inválido (-11512) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6562 
Processo de visão  Valor de SeparationMinX 

da propriedade Geom inválido (-11513) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6563 
Processo de visão  Valor de SeparationMinY 

da propriedade Geom inválido (-11514) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6564 
Processo de visão  Valor de SeparationAngle 

da propriedade Geom inválido (-11515) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6565 
Processo de visão  Valor de SeparationScale 

da propriedade Geom inválido (-11516) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6566 
Processo de visão  Valor de Confusion da 

propriedade Geom inválido (-11517) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6567 

Processo de visão  Valor de 

ModelOrgAutoCenter da propriedade Geom inválido 

(-11518) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6570 
Processo de visão  Valor de DetailLevel da 

propriedade Geom inválido (-11521) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6571 
Processo de visão  Valor de Smoothness da 

propriedade Geom inválido (-11522) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
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6572 
Processo de visão  Valor de RejectOnEdge da 

propriedade Geom inválido (-11523) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6573 
Processo de visão  Valor de SharedEdges da 

propriedade Geom inválido (-11524) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6574 
Processo de visão  Valor de Timeout da 

propriedade Geom inválido (-11525) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6575 
Processo de visão  Valor de RejectByArea da 

propriedade Geom inválido (-11526) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6576 
Processo de visão  Valor de SearchReversed 

da propriedade Geom inválido (-11527) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6577 

Processo de visão  Valor de 

ScaleTargetPriority da propriedade Geom inválido (-

11528) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6578 

Processo de visão  Valor de 

SearchReducedImage da propriedade Geom 

inválido (-11529) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6586 
Processo de visão  Valor de DetailLevel da 

propriedade Geom Model inválido (-11602) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6587 
Processo de visão  Valor de Smoothness da 

propriedade Geom Model inválido (-11603) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6603 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida  

Valor de Accept (-12004) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6604 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida  

Valor de NumberToFind (-12005) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6605 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida  

Valor de AngleEnable (-12006) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6606 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida   

Valor de AngleRange (-12007) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6607 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida   

Valor de AngleStart (-12008) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6608 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida   

Valor de AngleAccuracy (-12009) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6609 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida  

Valor de Confusion (-12010) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6610 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida  

Valor de ModelOrgAutoCenter (-12011) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6613 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida  

Valor de RejectOnEdge (-12014) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6614 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida  

Valor de Timeout (-12015) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6615 
Processo de visão  Propriedade Corr inválida  

Valor de RejectByArea (-12016) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6630 
Processo de visão  Tamanho da estrutura da 

propriedade Edge inválido (-12501) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6631 
Processo de visão  Tamanho da estrutura do 

cabeçalho do resultado de Edge inválido (-12502) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6632 
Processo de visão  Tamanho da estrutura do 

item do resultado de Edge inválido (-12503) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6633 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida  

Valor de EdgeType (-12504) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6634 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida 

Valor de NumberToFind (-12505) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6635 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida 

Valor de Polarity (-12506) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6636 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida 

Valor de SearchWidth (-12507) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
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6637 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida 

Valor de Accept (-12508) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6638 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida 

Valor de ScoreWeightContrast (-12509) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6639 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida 

Valor de ContrastTarget (-12510) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6640 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida 

Valor de ContrastVariation (-12511) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6641 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida  

Valor de StrengthTarget (-12512) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6642 
Processo de visão  Propriedade Edge inválida 

Valor de StrengthVariation (12513) 

Defina um valor na faixa 

válida. 
  

6653 
Processo de visão Leitora de código 

Erro de soma de verificação (-1010) 

Mude para o código com 

uma soma de verificação 

correta.  Ou mude a 

configuração para não usar 

a soma de verificação. 

  

6654 
Processo de visão Leitora de código  

Zona silenciosa inválida (-1011) 

Assegure uma zona 

silenciosa (margem branca) 

ao redor do código .  

Configure uma zona 

silenciosa mais estreita. 

  

6655 
Processo de visão Leitora de código  

A mensagem é muito longa (-1012) 
Mude o código.   

6686 
Processo de visão OCR  

O dicionário de reconhecimento está cheio (-2132) 

Exclua os caracteres 

registrados. 
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7003 
Não é possível encontrar o robô 

especificado. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador 
  

7004 
Alocação duplicada da área de dados de 

ponto. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador 
  

7006 

Não é possível encontrar o número de 

ponto especificado.  Especifique um 

número de ponto válido. 

Verifique o número de ponto 

especificado. 
  

7007 

O número de ponto especificado não foi 

definido.  Especifique um número de ponto 

de ensino. 

Verifique se os dados de ponto estão 

registrados no ponto especificado. 

Execute o ensinamento. 

  

7010 
Não é possível alocar a área de memória 

para a definição de palete. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

7011 
Não é possível liberar a área de memória 

para a definição de palete. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 
  

7012 

Não é possível encontrar o número do 

palete especificado.  Especifique um 

número de palete válido. 

Verifique o número do palete   

7013 

O palete especificado não foi definido. 

Especifique um palete definido ou defina o 

palete. 

Verifique se o palete especificado 

está definido pela instrução Pallet. 

Declare o palete. 

  

7014 

O número de divisões especificado excede 

a definição do número de divisões do 

palete.  Especifique uma divisão válida. 

Verifique o número de divisões 

especificado. 
  

7015 
O número do eixo da coordenada 

especificado não existe. 

Verifique o número do eixo da 

coordenada especificado. 
  

7016 
O número da orientação do braço 

especificado não existe. 

Verifique o número da orientação do 

braço especificado. 
  

7017 
Não é possível alocar a memória 

necessária. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

7018 

Não é possível encontrar o rótulo de ponto 

especificado. Especifique um rótulo de 

ponto válido. 

Verifique o rótulo de ponto 

especificado. 
  

7019 
A configuração do parâmetro no arquivo 

de inicialização é inválida. 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 
  

7021 

Rótulo de ponto duplicado.  O nome do 

rótulo especificado já está em uso.  Mude 

o nome do rótulo. 

Mude o rótulo do ponto.   

7022 

O sistema de coordenadas local não está 

definido.  Especifique um número do 

sistema de coordenadas local válido. 

Verifique o número do local 

especificado. 

Defina o sistema de coordenadas 

local. 

  

7024 
A área de memoria dos dados de ponto 

para o robô especificado não está alocada. 
Reconstrua o projeto.   

7026 

Não é possível abrir o arquivo de pontos.  

Especifique um nome de arquivo de 

pontos válido. 

Verifique o nome do arquivo de 

pontos. 

Verifique se o arquivo de pontos 

especificado para o projeto existe. 

  

7027 
Não é possível ler os dados de ponto do 

arquivo de pontos. 
Crie o arquivo de pontos novamente.   

7028 
A área de pontos está alocada além do 

número de pontos disponíveis. 

Há demasiados pontos. 

Revise o número de pontos. 
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7029 

O nome do arquivo de pontos especificado 

não está correto.  Especifique um nome de 

arquivo de pontos válido. 

Verifique a extensão do arquivo.   

7030 

O rótulo de ponto especificado excede o 

comprimento máximo.  Especifique um 

rótulo de ponto válido. 

Mude o rótulo do ponto.   

7031 

A descrição do ponto especificado excede 

o comprimento máximo.  Especifique uma 

descrição válida. 

Mude o comentário.   

7032 
O arquivo de pontos está corrompido.  

Verifique o erro de soma. 
Crie o arquivo de pontos novamente.   

7033 

Não é possível encontrar o arquivo de 

pontos especificado.  Especifique um 

nome de arquivo de pontos válido. 

Verifique o nome do arquivo de 

pontos especificado. 
  

7034 Não é possível salvar o arquivo de pontos. 

Não foi possível salvar o arquivo de 

pontos (crie um arquivo temporário). 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

7035 Não é possível salvar o arquivo de pontos. 

Não foi possível salvar o arquivo de 

pontos (arquivo aberto). 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

7036 Não é possível salvar o arquivo de pontos. 

Não foi possível salvar o arquivo de 

pontos (refaça o cabeçalho do 

arquivo). 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

7037 Não é possível salvar o arquivo de pontos. 

Não foi possível salvar o arquivo de 

pontos (crie o nome do arquivo). 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

7038 Não é possível salvar o arquivo de pontos. 

Não foi possível salvar o arquivo de 

pontos (copie o arquivo). 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

7039 Não é possível salvar o arquivo de pontos. 

Não foi possível salvar o arquivo de 

pontos (mude o nome do arquivo). 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

7040 
O rótulo do ponto não está correto. 

Especifique um rótulo de ponto válido. 

O caractere inicial do nome do rótulo 

de ponto é incorreto.  Mude o nome 

do rótulo. 

  

7041 
O rótulo do ponto não está correto. 

Especifique um rótulo de ponto válido. 

Foi usado um caractere inadequado. 

Mude o nome do rótulo. 
  

7042 Não é possível definir o palete. 

O sinalizador não definido dos dados 

do palete está confuso. 

Verifique os dados do ponto. 

Corrija os dados de ponto. 

  

7043 Versão do arquivo de pontos inválida. 

A versão do arquivo de pontos é 

diferente. 

Crie o arquivo de pontos novamente. 
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7044 
A versão do formato do arquivo de pontos 

não é suportada. 

O arquivo de pontos não é suportado. 

Crie o arquivo de pontos novamente. 
  

7045 
O número da fila de trabalho especificada 

é inválido. 

Verifique o número da fila de trabalho 

especificado. 
  

7046 A fila de trabalho especificada está cheia. 

A fila de trabalho está cheia.  Exclua 

os dados de ponto da fila de trabalho 

e registre. 

  

7047 
Os dados da fila de trabalho especificada 

não existem. 
Verifique o índice especificado.   

7048 
A fila de trabalho não foi inicializada 

corretamente. 

Não foi possível inicializar a fila de 

trabalho (aloque memória). 

Reinicialize o controlador. 

Inicialize o firmware do controlador. 

Substitua o controlador. 

  

7049 
O parâmetro da instrução da fila de 

trabalho é inválido. 

Verifique os parâmetros dos 

comandos relacionados à fila de 

trabalho. 

  

7050 
Não é possível executar enquanto os 

dados da fila de trabalho são registrados. 

Não é possível configurar a fila de 

trabalho uma vez que os dados de 

ponto estão registrados na fila de 

trabalho.   

Esvazie a fila de trabalho antes de 

configurar. 

  

7101 
Fieldbus escravo. Ocorreu um erro durante 

a transformação dos dados da I/O. 

O fieldbus escravo está avariado ou o 

software do controlador está 

danificado.  Restaure o firmware do 

controlador. 

1  

2  

3  

4  

10  

Foi detectado um erro nos dados de 

comunicação durante a comunicação.  

O cabo de comunicação tem um 

problema.  Verifique o cabo de 

comunicação e as unidades 

relacionadas a ele. 

11  

12  

O fieldbus está avariado ou o 

software do controlador está 

danificado.  Restaure o firmware do 

controlador. 

13  

14  

15  

O PLC não está funcionando ou não 

está conectado.  

Verifique o PLC, o cabo de 

comunicação e os periféricos.  

(Se o Código 1 for 22 quando a placa 

CC-Link é usada).  

22  
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7103 

Fieldbus escravo. Ocorreu um erro 

de fim de tempo limite durante a 

transformação dos dados da I/O. 

A placa do fieldbus escravo está avariada ou 

o software do controlador está danificado.  

Restaure o firmware do controlador. 

1  

2  

3  

Foi detectado um erro nos dados de 

comunicação durante a comunicação.  O 

cabo de comunicação tem um problema.  

Verifique o cabo de comunicação e as 

unidades relacionadas a ele. 

4  

7104 

O EPSON RC+ não aceita as 

configurações do CC-Link Ver2.00. 

Use o EPSON RC+ 7.5.0 ou 

versão posterior. 

O RC+ conectado não aceita as 

configurações do CC-Link Ver2.00. 

Atualize o RC+ 7.5.0 ou versão posterior ou 

use um RC+ compatível. 

  

7150 
Fieldbus mestre 

O barramento está desconectado. 

Verifique a conexão do cabo de comunicação 

para o fieldbus. 
  

7151 
Fieldbus mestre A energia do 

barramento está desligada. 

Verifique se o cabo de comunicação para o 

fieldbus está sendo alimentado. 
  

7152 
Fieldbus mestre 

Erro de estado do barramento. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique a configuração da placa do fieldbus 

mestre. 

Substitua a placa mestra do fieldbus. 

  

7200 Argumento inválido. Verifique o parâmetro.   

7201 Ocorreu um erro do sistema. -   

7202 Não há memória suficiente. -   

7203 Acesso negado. -   

7210 
A unidade de disco não está 

pronta. 
Configure o dispositivo.   

7211 O caminho especificado é inválido. Certifique-se de que o caminho existe.   

7212 O caminho especificado já existe. 
Se o diretório ou arquivo especificado já 

existe, não é possível executá-lo. 
  

7213 
O arquivo especificado pelo 

caminho não existe. 

Certifique-se de que o arquivo especificado 

existe. 
  

7214 
O tamanho do arquivo é muito 

grande. 

Especifique um arquivo que tenha menos do 

que 2G bytes. 
  

7215 
O arquivo especificado está 

aberto. 

O número de arquivo especificado já existe.  

Use outro número de arquivo. 
  

7216 O modo de abertura é ilegal. 
Certifique-se de abrir no modo de leitura ou 

gravação. 
  

7217 Não existem dados de leitura. 
Certifique-se de que existem dados a serem 

lidos. 
  

7230 
A conexão especificada está 

aberta. 

O número de arquivo especificado já existe.  

Use outro número de arquivo. 
  

7231 
Ocorreu um erro no nível da 

conexão ao abrir a conexão. 

Verifique os direitos de acesso ao banco de 

dados.  
  

7232 A conexão está fechada. Use OpenDB e abra o banco de dados.   

7233 
Foi usado um tipo de dado não 

suportado. 

Converta os dados para string ou valor 

numérico. 
  

7234 
O tamanho dos dados é muito 

grande. 

Demasiados dados em uma linha.  

Especifique a pesquisa de modo que 

somente os campos necessários sejam 

obtidos. 

  

7235 
O tipo de arquivo especificado não 

é suportado. 
Verifique o tipo de arquivo Excel.   

7236 Não existem dados selecionados. 
Certifique-se de que os dados que você 

recuperou existem. 
  

7250 
Não há bytes disponíveis para 

leitura. 

Não existem dados recuperados.  Verifique o 

programa de envio. 
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7251 
A porta está em um estado 

inválido. 

Verifique a configuração do dispositivo para a 

porta especificada. 
  

7252 A porta especificada está aberta. Verifique o número da porta a ser aberta.   

7253 A porta está fechada Verifique o número da porta a ser fechada.   

7254 
A porta especificada não está 

aberta. 
Verifique o número da porta a ser aberta.   

7255 
Fim do tempo limite da leitura pela 

porta. 

Verifique o período de tempo limite da porta e 

atualize a configuração apropriada. 
  

7256 
Fim do tempo limite de gravação 

para a porta. 

Verifique o período de tempo limite da porta e 

atualize a configuração apropriada. 
  

7260 
A soma de verificação no arquivo 

do projeto é inválida. 
Reconstrua o projeto.   

7261 Função inválida. 
Verifique a definição da função a ser 

chamada. 
  

7262 Parâmetros inválidos. 
Verifique a definição da função a ser 

chamada. 
  

7263 
Não é possível executar enquanto 

se cria o DLL. 
-   

7264 Não foi possível criar o DLL. -   

7265 
O arquivo DLL não pode ser 

encontrado. 
-   
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7300 
Comunicação de visão. 

O modo do servidor não é suportado. 
-   

7302 
Comunicação de visão. 

Não foi possível ler pela câmera. 
Verifique a conexão com a câmera.   

7303 
Comunicação de visão. 

Transbordamento dos dados de leitura. 

Foram recebidos dados que excedem 

o buffer de recebimento.  
  

7304 
Comunicação de visão. 

Não foi possível abrir a porta Ethernet. 
Verifique a conexão com a câmera.   

7305 
Comunicação de visão. 

Endereço IP da câmera inválido. 

Reconstrua o projeto.  Verifique a 

configuração da câmera. 
  

7306 

Comunicação de visão. 

Nenhuma especificação do Servidor ou 

Cliente. 

-   

7307 
Comunicação de visão. 

Não foi possível enviar para a câmera. 
Verifique a conexão com a câmera.   

7308 
Comunicação de visão. 

A versão da câmera é antiga. 

A versão da câmera conectada é 

antiga. Atualize a câmera. 
  

7321 

Comunicação de visão. 

Não foi definida a configuração da 

câmera. 

Reconstrua o projeto.  Verifique a 

configuração da câmera. 
  

7322 
Comunicação de visão. 

Fim do tempo limite de leitura. 
Verifique a conexão com a câmera.   

7323 
Comunicação de visão. 

Dados de leitura inválidos. 
Verifique a conexão com a câmera.   

7324 
Comunicação de visão. 

Não foi possível enviar para a câmera. 
Verifique a conexão com a câmera.   

7325 
Comunicação de visão. 

A conexão não foi completada. 
Verifique a conexão com a câmera.   

7326 
Comunicação de visão. 

Os dados de leitura são muito longos. 
-   

7327 
Comunicação de visão. 

Sequência de visão indefinida. 
Verifique o nome da sequência.   

7328 

Comunicação de visão. 

Não foi definida a configuração da 

câmera. 

Reconstrua o projeto.  Verifique a 

configuração da câmera. 
  

7329 
Comunicação de visão. 

O arquivo Vis não foi encontrado. 

Reconstrua o projeto.  Verifique a 

configuração da câmera. 
  

7330 
Comunicação de visão. 

Não foi possível alocar memória. 

Reduza o número de sequências, 

objetos e calibração. 
  

7341 
Comunicação de visão. 

Fora do número de câmera máximo. 
Revise o registro da câmera.   

7342 
Comunicação de visão. 

Número de câmera inválido. 
Revise o registro da câmera.   

7343 
Comunicação de visão. 

O parâmetro VSet é muito longo. 

Revise os nomes e variáveis em 

string das sequências, objetos e 

calibração. 

  

7344 
Comunicação de visão: 

Demasiados parâmetros para VGet. 

O número de variáveis especificadas 

excede 32.  Reduza o número de 

parâmetros.  

  

7345 

Comunicação de visão. 

Não há dados suficientes para a 

atribuição da variável da instrução VGet. 

Reinicialize a câmera. 

Verifique a versão da câmera. 
  

7346 

Comunicação de visão. 

Não é possível executar a instrução 

Vision pela janela Command. 

Execute o comando pelo programa.   

7400 
Matriz determinada muito pequena.  Se estiver especificando a câmera 

virtual, especifique a câmera real. 
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7402 
Valor inválido para a distância máxima 

de movimento. 
Especifique um valor válido.   

7403 
Valor inválido para o ângulo máximo da 

diferença da postura. 
Especifique um valor válido.   

7404 Valor inválido para LJMMode. Especifique um valor válido.   

7405 Comando abortado pelo usuário. －   

7406 

A alteração no ângulo da articulação 1 

excedeu o máximo permitido durante a 

calibração. 

Ajuste o ângulo inicial da articulação 

1. 
  

7407 

A alteração no ângulo da articulação 2 

excedeu o máximo permitido durante a 

calibração. 

Ajuste o ângulo inicial da articulação 

2. 
  

7408 

A alteração no ângulo da articulação 4 

excedeu o máximo permitido durante a 

calibração. 

Ajuste o ângulo inicial da articulação 

4. 
  

7409 

A alteração no ângulo da articulação 6 

excedeu o máximo permitido durante a 

calibração. 

Ajuste o ângulo inicial da articulação 

6. 
  

7410 

Câmera de rede.  Fim do tempo limite 

durante a transferência do arquivo de 

imagem do computador. 

Verifique a conexão do computador e 

da câmera. 
  

7411 

Nenhuma sequência da câmera para 

cima foi especificada para a calibração 

da câmera móvel com referência para 

cima. 

Especifique a sequência existente. 

  

7412 
A sequência da câmera para cima 

especificada não tem calibração. 

Defina a calibração para a sequência 

da câmera para cima. 
  

7413 

A calibração da sequência da câmera 

para cima especificada não está 

completa. 

Complete a calibração da sequência 

da câmera para cima.   

7414 

A sequência alvo não pode ser usada 

quando RuntimeAcquire é Strobed. 

Configure o parâmetro 

RuntimeAcquire da sequência da 

câmera para Stationary.  

  

7415 

Tipo de referência de calibração inválido. O tipo de referência selecionável é 

diferente em CameraOrientation.  

Selecione novamente. 

  

7416 
Dados de calibração inválidos.  Ensine 

os pontos de calibração novamente. 

É preciso ensinar os pontos de 

calibração novamente. 
  

7417 

Configuração de calibração inválida. Tente executar o ensino dos pontos 

de calibração novamente.  Ou 

verifique a sequência alvo. 

  

7418 

Sequência alvo de calibração inválida. A sequência alvo não pode ser 

selecionada ou o número da câmera 

da sequência alvo difere do da 

calibração. 

  

7419 
A câmera da sequência alvo não é a 

mesma que a câmera da calibração. 

Defina a sequência da mesma 

câmera. 
  

7420 
A sequência alvo não tem nenhum 

objeto. 

Adicione o objeto da detecção à 

sequência alvo. 
  

7421 
Última etapa inválida para a sequência 

alvo. 

Verifique as etapas. 
  

7422 
Ocorreu uma exceção ao fazer a busca 

do alvo de calibração. 

Verifique a sequência alvo. 
  

7423 

Número inválidos de resultados para a 

sequência alvo de calibração. 

Crie uma sequência para detectar os 

resultados do número necessário de 

alvos. 
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7424 
Não é possível carregar os pontos de 

calibração. 

Execute o ensino dos pontos de 

calibração novamente.  
  

7425 
Orientação da câmera inválida. Verifique o parâmetro 

CameraOrientation da calibração. 
  

7426 
A calibração da correção de distorção 

está incompleta. 

Execute a correção da distorção se 

ela estiver configurada. 
  

7427 
Foi especificado um objeto de visão 

inválido. 

Objeto de vision inválido foi 

especificado nos comandos Vision 

Guide tais como VSet e VGet.  

Especifique o objeto de vision válido. 

  

7428 
As coordenadas V e W devem ser zero 

para o tipo de robô usado. 

Especifique V e W da base para 0. 
  

7429 
Velocidade do robô inválida especificada 

para a operação atual. 

Especifique um valor válido. 
  

7430 
Aceleração do robô inválida especificada 

para a operação atual. 

Especifique um valor válido. 
  

7431 
Valor do parâmetro ShowWarning 

inválido. 

Especifique um valor válido. 
  

7432 
Não é possível criar o objeto usando a 

câmera especificada na sequência. 

Verifique o tipo de objeto da visão. 

Atualize o firmware da câmera. 
  

7433 Dados do modelo inválidos.  

Ensine novamente o modelo ou use 

um modelo diferente se o erro 

ocorreu durante a execução. 

O modelo 

que está 

sendo 

carregado 

pode não 

ser 

compatível 

com a 

versão 

atual do CV 

ou do RC+. 

 

7434 
Câmera de rede. 

Senha de conexão inválida. 

Insira a senha correta de conexão do 

Compact Vision na página  RC+ 

Camera. 

Se a senha não for conhecida, você 

deve fazer um dos seguintes: 

a. Insira uma nova senha de 

conexão pelo CV Monitor, então 

insira a mesma senha na página 

RC+ Camera. 

Ou 

b. Execute uma restauração de 

fábrica na unidade Compact 

Vision para apagar a senha. 

Reconstrua o projeto RC+ atual e 

verifique a operação. 

  

7435 

Câmera de rede. 

O comando não pode ser executado 

devido a falha do login. 

  

7500 
Câmera de rede. 

Sem memória. 

Inicialize a câmera. 

Reduza o tamanho do projeto. 
  

7501 
Câmera de rede. 

O projeto não existe. 
Reconstrua o projeto.   

7502 
Câmera de rede. 

O projeto não foi configurado. 
Reconstrua o projeto.   

7503 

Câmera de rede. 

Propriedade ou resultado da visão não 

suportado. 

Atualize o firmware da câmera.   

7504 
Câmera de rede. 

Não é possível abrir o arquivo do projeto. 
Reconstrua o projeto.   
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7505 Sequência de visão indefinida. 
Verifique o nome da sequência. 

Reconstrua o projeto. 
  

7506 Objeto de visão indefinido. 
Verifique o nome do objeto. 

Reconstrua o projeto. 
  

7507 
Câmera de rede. 

Erro crítico. 

inicialize a câmera. 

Reconstrua o projeto. 
  

7508 
Câmera de rede. 

Comando inválido. 
Atualize o firmware da câmera.   

7509 Valor da propriedade da visão inválido. 
Verifique o valor da propriedade. 

Atualize o firmware da câmera. 
  

7510 Propriedade da visão inválida. 
Verifique o nome da propriedade. 

Atualize o firmware da câmera. 
  

7511 Modelo de visão não treinado. Ensine o modelo.   

7512 Calibração da visão indefinida. 
Verifique o nome da calibração. 

Reconstrua o projeto. 
  

7513 O objeto do modelo da visão não é Self. Verifique o valor da propriedade.   

7514 Resultado da visão inválido. 
Verifique o nome do resultado. 

Atualize o firmware da câmera. 
  

7515 Objeto da visão não encontrado. 
Verifique o resultado de Found antes 

de obter o resultado. 
  

7516 Nenhuma calibração da visão Verifique o nome da calibração.   

7517 Calibração da visão incompleta. Execute a calibração.   

7518 
Câmera de rede. 

Não é possível conectar com a câmera. 
Verifique a conexão da câmera.   

7819 
Câmera de rede. 

Erro de comunicação 
Verifique a conexão da câmera.   

7520 Janela fora dos limites. Defina a janela dentro dos limites.   

7521 A fonte OCR é inválida. Registre a fonte OCR.   

7522 
A calibração da visão especificada já 

existe. 

Mude o nome da calibração. 

Exclua antecipadamente a calibração 

existente. 

  

7523 
A sequência de visão especificada já 

existe. 

Mude o nome da sequência. 

Exclua antecipadamente a sequência 

existente. 

  

7524 A objeto de visão especificado já existe. 

Mude o nome do objeto. 

Exclua antecipadamente a sequência 

existente. 

  

7525 
Não é possível carregar o projeto de 

visão. 

A pasta do projeto pode estar 

corrompida. 

Restaure os dados da cópia de 

segurança. 

  

7526 Não é possível salvar o projeto de visão. 

A pasta do projeto pode estar 

protegida contra gravação. 

Verifique a permissão de acesso à 

pasta do projeto. 

  

7527 Processador de visão.  Erro crítico. 
inicialize a câmera. 

Reconstrua o projeto. 
  

7528 O arquivo de imagem não foi encontrado. Verifique o arquivo de imagem.   

7529 A câmera não existe. Verifique a conexão da câmera.   

7530 Falha na aquisição. Verifique a conexão da câmera.   

7531 Não há objetos para treinar. Ensine o modelo.   

7532 
Não é possível carregar o arquivo de 

imagem. 
Verifique o arquivo de imagem.   

7533 A câmera não é suportada pelo RC+7.0. 

A SC300/SC1200 não é suportada 

pelo RC+7.0. 

Use a CV1/CV2.  
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7534 
O firmware da câmera não suporta as 

novas funções do RC+7.0. 
Atualize o firmware da câmera.   

7535 Dados inválidos da câmera de rede. Inicialize a câmera.   

7536 
Falha do estado de exportação da 

câmera de rede 
Inicialize a câmera.   

7537 

Valor de ImageSize inválido. O valor 

especificado não é suportado pela 

câmera. 

Não se pode especificar um valor de 

ImageSize que exceda a resolução 

da câmera.  Corrija o valor da 

propriedade. 

  

7538 

ZoomFactor inválido. O valor 

especificado requer dados fora da área 

da imagem. 

Os valores especificáveis vão de 0,1 

a 10,0. 

Corrija o valor da propriedade. 

  

7539 A câmera não suporta Code Reader. Atualize o firmware da câmera.   

7540 A câmera não suporta OCR. Atualize o firmware da câmera.   

7541 
Dados insuficientes para o modelo de 

ensino. 

A imagem branca ou preta não pode 

ser registrada como um modelo. 
  

7542 
A janela do modelo não pode estar fora 

da imagem. 

Corrija a posição da janela do 

modelo. 
  

7543 
Os pontos de calibração não foram 

ensinados. 
Ensine os pontos de calibração.   

7544 A calibração deve ser fixa para cima. 

Só é possível configurar a sequência 

com os dados de calibração da câmera 

fixa para cima. 

  

7545 O ponto não foi definido. Ensine os pontos de calibração.   

7546 RobotPlacePos não foi calibrado. 
Clique em CalRobotPlacePos e 

calibre RobotPlacePos. 
  

7547 
O endereço IP da câmera está fora da 

subrede atual. 
Corrija o endereço IP da câmera.   

7548 A câmera não foi detectada. Verifique a fiação da câmera.   

7549 
Raio inválido.  O raio deve ser >= 

RadiusInner e <= RadiusOuter. 
Corrija o valor da propriedade.   

7550 O caractere OCR não existe. Registre o caractere OCR.   

7551 A opção OCR não está ativa. Habilite a opção.   

7572 Nome de sequência inválido. 

Especifique um nome que inicie com 

um caractere alfabético.  Podem ser 

usados caracteres alfanuméricos e 

underscore (_) para o nome. 

  

7573 Nome de calibração inválido. 

Especifique um nome que inicie com 

um caractere alfabético.  Podem ser 

usados caracteres alfanuméricos e 

underscore (_) para o nome. 

  

7574 
O nome da sequência ou da calibração já 

existe. 

Especifique outro nome de 

calibração. 
  

7575 Câmera inválida. Especifique uma câmera válida.    

7576 
Não foi possível encontrar o alvo da 

visão. 

Verifique a sequência de visão para 

detectar o alvo 
  

7577 
Não foi possível posicionar o alvo da 

visão dentro da tolerância especificada. 

Verifique a sequência de visão para 

detectar o alvo 
  

7578 
Não foi encontrado nenhum objeto com 

uma janela de busca na sequência. 

Adicione um objeto para detectar o 

alvo na sequência de visão.  
  

7579 Ângulo de rotação inicial inválido. Especifique um valor válido.   

7580 Ângulo de rotação final inválido. Especifique um valor válido.   

7581 Tolerância do alvo inválida. Especifique um valor válido.   

7582 Tipo de definição da ferramenta inválido. Especifique um valor válido.   

7583 Ângulo de rotação inválido. Especifique um valor válido.   

7584 Tipo de definição de local inválido. Especifique um valor válido.   
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7585 
A detecção da placa de calibração 

falhou. 

Ajuste o foco e o tempo de exposição 

da lente para mostrar claramente o 

alvo.  

  

7586 A detecção do comprimento focal falhou. Reduza o diafragma da lente.   

7587 
A detecção da escala de definição local 

falhou. 

Ajuste o foco e o tempo de exposição 

da lente para mostrar claramente o 

alvo. 

  

7588 
A detecção da posição da placa de 

calibração falhou. 

Ajuste o foco e o tempo de exposição 

da lente para mostrar claramente o 

alvo. 

  

7589 Nome de objeto inválido. 

Especifique um nome que inicie com 

um caractere alfabético.  Podem ser 

usados caracteres alfanuméricos e 

underscore (_) para o nome. 

  

7590 

A distância máxima de movimento 

excedeu o limite estabelecido em 

VDefSetMotionRange. 

Ajuste a posição inicial.  Ou defina o 

valor limite amplamente. 
  

7591 

O ângulo máximo da diferença de 

posição excedeu o limite estabelecido 

em VDefSetMotionRange. 

Ajuste a posição inicial.  Ou defina o 

valor limite amplamente. 
  

7592 

A diferença máxima do ângulo de 

articulação excedeu o limite estabelecido 

em VDefSetMotionRange. 

Ajuste a posição inicial.  Ou defina o 

valor limite amplamente. 
  

7596 
O alinhamento aproximado da câmera de 

definição local falhou. 
Ajuste a posição inicial.   

7597 
Não foi possível calcular o plano de 

definição local. 

Ajuste a sequência de visão para 

mostrar a placa claramente. 
  

7598 

A calibração gera uma distância de 

movimento entre os pontos muito 

pequena. 

Aumente a área de busca ou diminua 

o alvo. 
  

7599 
A calibração gera erro na relação dos 

pontos da câmera e do robô. 

Se estiver especificando a câmera 

virtual, especifique a câmera real. 
  

7600 

GUI Builder. 

Não é possível executar a instrução GUI 

Builder pela janela Command. 

-   

7602 
GUI Builder. 

O parâmetro GSet é muito longo. 

Corrija o parâmetro para o 

comprimento apropriado. 
  

7603 
GUI Builder. 

Demasiados parâmetros para GGet. 
Verifique o número de parâmetros.   

7604 

GUI Builder. 

Não há dados suficientes para a 

atribuição da variável da instrução GGet. 

Especifique a variável.   

7610 

GUI Builder. 

The event task cannot be executed. 

O sistema está no estado de pausa e o 

parâmetro EventTaskType é Normal. 

O sistema pode ser operado 

mudando EventTaskType para 

“NoPause” 

  

7611 

GUI Builder. 

The event task cannot be executed. 

A proteção de segurança está aberta e 

EventTaskType é Normal. 

O sistema pode ser operado 

mudando EventTaskType para 

“NoEmgAbort” 

  

7612 

GUI Builder. 

The event task cannot be executed. 

Estop está ativo e EventTaskType não é 

NoEmgAbort. 

O sistema pode ser operado 

mudando EventTaskType para 

“NoEmgAbort” 
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7613 

GUI Builder. 

The event task cannot be executed. 

O sistema está no estado de erro e o 

parâmetro EventTaskType é NoEmgAbort. 

O sistema pode ser operado 

mudando EventTaskType para 

“NoEmgAbort” 

  

7650 
GUI Builder. 

Propriedade inválida. 
Especifique uma propriedade válida.   

7651 
GUI Builder. 

Formulário inválido. 
Especifique um formulário válido.   

7652 
GUI Builder. 

Controle inválido. 
Especifique um controle válido.   

7653 
GUI Builder. 

O formulário especificado já está aberto. 

Modifique o programa para evitar 

lançamento duplo. 
  

7654 
GUI Builder. 

A função do evento não existe. 

Verifique o nome da função 

configurada para o evento. 
  

7655 
GUI Builder. 

O item não existe. 
Especifique um item válido.   

7656 
GUI Builder. 

Valor da propriedade inválido. 

Verifique o valor da propriedade e 

especifique o valor válido. 
  

7700 
Segurança. 

Usuário inválido. 

Contate o administrador para 

registrar o usuário. 
  

7701 
Segurança. 

Senha inválida. 
Verifique a senha.   

7702 
Segurança. 

Permissão negada. 

Contate o administrador para 

estabelecer a autoridade. 
  

7703 
Segurança. 

Opção não ativa. 
Registre as opções.   

7710 
A origem e o destino não podem ser os 

mesmos. 
Especifique outro destino.   

7711 
O nome do arquivo de pontos é usado 

por outro robô. 

Verifique o nome do arquivo de 

pontos. 
  

7712 Eixo inválido especificado. 

Verifique se o eixo especificado é 

válido.  Verifique se o eixo está 

especificado corretamente. 

  

7713 Opção não habilitada Habilite a opção.   

7714 Arquivo não encontrado. 
Especifique o nome de arquivo 

correto. 
  

7715 
O número do robô está fora da faixa 

disponível. 
Verifique o número do robô.   

7716 O robô não existe. Verifique se o robô está registrado.   

7717 Erro de arquivo.  Pasta inválida. Verifique o nome da pasta.   

7718 Não é possível gravar no arquivo. 
Verifique a autoridade de 

armazenamento ou gravação.  
  

7719 Chave de licença da opção USB inválida. 
Habilite a opção da chave USB para 

a licença. 
  

7720 
Alimentação de peças. Não há 

alimentadores no sistema. 

Verifique a página Setup | System 

Configuration | Controller | Part 

Feeding do EPSON RC+.  

  

7730 
O número máximo de robôs por 

alimentador foi excedido. 

Ao utilizar a opção PartFeeding, o 

número máximo de robôs por 

alimentador é 2. 

Revise as configurações do robô de 

cada peça especificada no 

argumento do comando PF_Start. 
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7731 

O número máximo de alimentadores 

simultâneos para o tipo de controlador foi 

excedido. 

O controlador T/VT permite que até 

dois alimentadores sejam utilizados ao 

mesmo tempo. Verifique o código para 

certificar-se de que não mais que três 

alimentadores estejam em uso 

(PF_Start foi executado não mais que 

três vezes). 

  

7750 Simulador. Falha na inicialização. Reinicie o RC+.   

7751 
Simulador. Não foi possível salvar os 

objetos. 
Reinicie o RC+.   

7752 
Simulador. Não foi possível carregar os 

objetos. 
Reinicie o RC+.   

7753 
Simulador. Não foi possível mapear a 

memória. 
Reinicie o RC+.   

7754 Simulador. O controlador virtual já existe. 

O nome do controlador virtual pode 

estar duplicado.  Verifique o nome do 

controlador. 

  

7755 

Simulador. Não foi possível criar as 

informações de conexão do controlador 

virtual. 

Reinicie o RC+.   

7756 
Simulador. A origem da cópia do 

controlador virtual não existe. 

Verifique o nome do controlador 

virtual. 
  

7757 
Simulador. O destino da cópia do 

controlador virtual já existe. 

O nome do controlador virtual pode 

estar duplicado.  Verifique o nome do 

controlador. 

  

7758 

Simulador. Não foi possível copiar as 

informações de conexão do controlador 

virtual. 

Reinicie o RC+.   

7759 

Simulador. Não foi possível excluir as 

informações de conexão do controlador 

virtual. 

Reinicie o RC+.   

7760 
Simulador. Não foi possível excluir as 

informações de conexão do controlador. 
Reinicie o RC+.   

7761 
Simulador. Não foi possível renomear as 

informações de conexão do controlador. 

Verifique o nome do controlador 

virtual. 
  

7762 
Simulador. A origem da renomeação do 

controlador virtual não existe. 

Verifique o nome do controlador 

virtual. 
  

7763 
Simulador. O destino da renomeação do 

controlador virtual já existe. 

Verifique o nome do controlador 

virtual. 
  

7764 Simulador. Número do robô inválido. Reinicie o RC+.   

7765 
Simulador. Não foi possível ler o arquivo 

de definição do robô. 

Verifique se o arquivo de definição 

existe. 
  

7766 
Simulador. Não foi possível copiar os 

objetos do layout. 
Reinicie o RC+.   

7767 
Simulador. Não foi possível recortar os 

objetos do layout. 
Reinicie o RC+.   

7768 
Simulador. Não foi possível colar os 

objetos do layout. 
Reinicie o RC+.   

7769 
Simulador. Não foi possível remover o 

robô. 
Reinicie o RC+.   

7773 
Simulador. O robô ou o objeto não foi 

especificado. 
Especifique o robô ou o objeto.   
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7774 

Simulador. Nome do robô ou nome do 

objeto duplicado. 

Mude o nome do robô ou o nome do 

objeto para que ele não fique 

duplicado. 

  

7775 
Simulador. Não foi possível encontrar o 

robô. 

Verifique se o robô está configurado 

ou verifique o nome do robô. 
  

7776 
Simulador. Não foi possível encontrar o 

objeto. 

Verifique se o objeto está configurado 

ou verifique o nome do objeto. 
  

7777 
Simulador. Não foi possível encontrar a 

mão. 

Verifique se a mão está configurada 

ou verifique o nome da mão. 
  

7778 
Simulador. O objeto especificado já está 

registrado como um objeto de peça. 
Cancele o registro da peça.   

7779 
Simulador. O objeto especificado não é 

um objeto de peça. 

Especifique o objeto configurado para 

a peça. 
  

7780 
Simulador. Não foi possível encontrar a 

ferramenta especificada. 

Especifique a ferramenta 

configurada. 
  

7781 
Simulador. O objeto secundário não pode 

ser apanhado. 
Mude para o objeto principal.   

7782 

Simulador. Os objetos principais não 

podem ser especificados como peça, 

dispositivo montado ou câmera móvel 

Cancele o registro da peça, 

dispositivo montado ou câmera 

móvel. 

  

7783 
Simulador. O robô não pode ser 

especificado. 

Especifique um objeto que não seja o 

robô. 
  

7784 
Simulador. O mesmo objeto não pode 

ser especificado como objeto principal. 
Especifique outro objeto.   

7785 
Simulador. O objeto secundário não pode 

ser especificado como objeto principal. 
Mude para o objeto principal.   

7786 
Simulador. O objeto especificado já está 

registrado como um objeto principal. 
Especifique outro objeto.   

7787 
Simulador. O valor especificado é 

inválido. 
Verifique o valor especificado.   

7788 
Simulador. O tipo de variável 

especificada é inválido. 
Verifique o tipo de variável.   

7789 
Simulador. O objeto não pode ser 

especificado. 
Especifique o robô.   

7790 
Simulador. A mão não pode ser 

especificada. 

Especifique um objeto que não seja a 

mão. 
  

7791 
Simulador. A câmera não pode ser 

especificada. 

Especifique um objeto que não seja a 

câmera. 
  

7800 
Os dados não podem ser alterados pois 

não são dados do eixo PG. 
-   

7801 
Foi especificado um número de 

articulação inválido. 
-   

7802 O tipo de robô é inválido. -   

7803 O parâmetro é inválido. -   

7804 O número do robô é inválido. -   

7805 
Falha de MCD. 

Não foi possível abrir o arquivo MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7806 
Falha de MCD. 

Não foi possível ler o arquivo MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7807 
Falha de MCD. 

Não foi possível salvar o arquivo MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7808 
Falha de MCD. 

Não foi possível criar o arquivo MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7809 
Falha de MCD. 

Não foi possível gravar o arquivo MCD. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
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7810 
Falha de MPL. 

Não foi possível abrir o arquivo MPL. 
Reinstale o firmware.   

7811 
Falha de MPL. 

Não foi possível ler o arquivo MPL. 
Atualize o firmware.   

7812 
Falha de MPL. 

Não foi possível gravar o arquivo MPL. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Reinstale o firmware. 
  

7815 
Falha de IFS. 

Não foi possível abrir o arquivo IFS. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7816 
Falha de IFS. 

Não foi possível ler o arquivo IFS. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7817 
Falha de IFS. 

Não foi possível gravar o arquivo IFS. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7822 
Falha de MTR. 

Não foi possível ler o arquivo MTR. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Reinstale o MT. 
  

7824 
Falha de MTR. 

Não foi possível salvar o arquivo MTR. 
Reinicialize o controlador.   

7825 
Falha de PRM. 

Não foi possível criar o arquivo PRM. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7827 
Falha de PRM. 

Não foi possível ler o arquivo PRM. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7829 
Falha de PRM. 

Não foi possível salvar o arquivo PRM. 

Restaure a configuração do 

controlador. 
  

7830 
Falha de arquivo. 

Não é possível acessar o arquivo. 

1. Reinicialize o controlador. 

2. Reinstale o firmware. 
  

7831 O tipo de motor é inválido. Verifique o amplificador do motor.   

7840 
Falha de MCD. 

Erro de alocação de área. 
Reinicialize o controlador.   

7845 
Falha de FGI. Não foi possível abrir o 

arquivo FGI. 

Reinicialize o controlador. 

Reinstale o firmware. 
- - 

7847 
Falha de MDL. Não foi possível abrir o 

arquivo MDL. 

Reinicialize o controlador. 

Reinstale o firmware. 
- - 

7848 
Falha de MDL. Não foi possível ler o 

arquivo MDL. 

Reinicialize o controlador. 

Reinstale a versão do firmware mais 

recente. 

- - 

7900 O Fieldbus não está instalado. -   

7901 Parâmetro do Fieldbus inválido. -   

7902 Defeito de linha do Fieldbus. 

Verifique a conexão do cabo de 

comunicação para o fieldbus.  

Verifique se o cabo de comunicação 

para o fieldbus está sendo alimentado.  

(se o fieldbus requer fonte de 

alimentação) 

Verifique a conexão do fieldbus 

escravo. 

  

7903 
O dispositivo fieldbus não está 

configurado. 

Verifique se a placa mestra do fieldbus 

está instalada. 

Reinicie o computador onde a placa 

mestra do fieldbus está instalada. 

Substitua a placa mestra do fieldbus. 

  

7904 Placa do fieldbus inválida. 

Verifique se a placa mestra do fieldbus 

está instalada. 

Reinicie o computador onde a placa 

mestra do fieldbus está instalada. 

Substitua a placa mestra do fieldbus. 

  

7905 Conexão com o fieldbus negada. -   
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7906 
Configuração inválida do dispositivo 

fieldbus. 

Verifique se a placa mestra está 
instalada. 
Reinicie o computador onde a placa 
mestra do fieldbus está instalada. 
Substitua a placa mestra do fieldbus. 

  

7907 Erro geral do fieldbus. 

Verifique se a placa mestra do fieldbus 
está instalada. 
Reinicie o computador onde a placa 
mestra do fieldbus está instalada. 
Substitua a placa mestra do fieldbus. 

  

7908 Erro de configuração do fieldbus. 
Verifique a configuração mestra do 
fieldbus. 

  

7909 Não foram detectados fieldbus escravos. 

Registre o escravo do fieldbus mestre 
seguindo a aplicação do console 
applicomIO. 

  

7910 
Arquivo de configuração do fieldbus não 

encontrado. 

Importe o arquivo de configuração do 
fieldbus conforme descrito no manual 
da I/O Fieldbus. 

  

7911 
Arquivo de configuração do fieldbus 

inválido. 

Importe o arquivo de configuração do 
fieldbus conforme descrito no manual 
da I/O Fieldbus. 
Se o problema persistir, contate a 
Epson. 

  

7912 ID inválido do dispositivo fieldbus. 

Foi usado um parâmetro de ID do 
dispositivo inválido. Verifique seu 
programa. 

  

7913 
Foi especificado um serviço inválido do 

fieldbus. 

Foi utilizado um número de serviço de 
mensagem explícita inválido. 
Verifique seu programa. 

  

7914 
O fieldbus não pode abrir o driver da placa 

mestra. 

Verifique se a placa mestra do fieldbus 
está instalada corretamente. 
Verifique se os drivers para a placa 
mestra do fieldbus foram instalados 
corretamente. 

  

7915 
O fieldbus não pode abrir o canal da placa 

mestra. 

Verifique se nenhum outro aplicativo 
está usando a placa mestra do fieldbus. 
Verifique se foi instalado (baixado) o 
firmware correto na placa. 

  

7916 
Fim do tempo limite de disponibilidade do 

host fieldbus. 

Verifique se os drivers para a placa 
mestra do fieldbus foram instalados 
corretamente. 
Reinicialize e tente novamente.  
Substitua a placa. 

  

7917 
Fim do tempo limite de comunicação do 

barramento fieldbus. 

Verifique as conexões de energia e do 
escravo do barramento. 

  

7950 Sensor de força. Sensor de força inválido. -   

7951 
Sensor de força. Eixo do sensor de força 

inválido. 
-   

7952 Sensor de força. A leitura do sensor falhou. -   

7953 
Sensor de força. A inicialização do sensor 

falhou. 
-   

7954 
Sensor de força. O sensor não foi 

inicializado. 
-   

7955 
Sensor de força. A força ou o torque 

excederam o nível de saturação. 
-   

7975 Force Guide Valor fora da faixa. -   

7976 Force Guide Valor da propriedade inválido. -   

7977 
Force Guide Nenhum robô está usando um 
sensor de força Epson. 

Verifique a página Setup | System 
Configuration | Controller | Force 
Sensing | Force Sensor I/F do EPSON 
RC+. 
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9001 

Foi detectada falha no circuito de 

parada de emergência.  Foi 

encontrada desconexão ou outra 

falha em uma das saídas 

redundantes. 

Verifique se não há desconexão, falha de 

aterramento ou curto-circuito das saídas 

do sinal de entrada da parada de 

emergência.  Então reinicialize o 

controlador. 

  

9002 

Foi detectada falha no circuito da 

proteção de segurança. 

Foi encontrada desconexão ou 

outra falha em uma das saídas 

redundantes. 

Verifique se não existe alguma 

desconexão, falha de aterramento ou 

curto-circuito do sinal de entrada da 

proteção de segurança.  Então reinicialize 

o controlador. 

  

9003 

Falha na inicialização. 

Não foi possível inicializar o 

firmware. 

Isto se deve provavelmente a falha no 

hardware do controlador.  Verifique se a 

fiação está correta.  Se o erro não for 

eliminado depois de o controlador ser 

reiniciado, contate-nos. 

  

9004 

Falha na inicialização. 

Não foi possível inicializar a unidade 

de acionamento. 

Verifique a alimentação de energia e 

a conexão da unidade de 

acionamento. 

O número definido de unidades de 

acionamento não está de acordo com o 

número de unidades de acionamento 

reconhecidas.  Verifique se a fiação da 

fonte de alimentação e entre a unidade 

de controle e a unidade de acionamento 

está correta.  Se o erro não for eliminado 

depois de o controlador ser reiniciado, 

contate-nos. 

  

9005 

Falha na inicialização. 

Não foi possível inicializar a unidade 

de acionamento. 

Verifique a conexão. 

Isto se deve provavelmente a falha no 

hardware da unidade de acionamento.  

Verifique se a fiação está correta.  Se o 

erro não for eliminado depois de o 

controlador ser reiniciado, contate-nos. 

  

9006 

Falha na inicialização. 

Não foi possível inicializar a I/O 

remota. 

Verifique a configuração da I/O 

remota. 

Verifique o valor da configuração da I/O 

remota. 
  

9007 

Ocorre erro no sensor de força. 

Nota 1: Cada código de erro 

Verifique cada código de erro para 

tomar a contramedida relevante. 

Ocorreu erro no sensor de força.  

Confirme a Nota 1 pelo histórico do 

sistema e tome a contramedida relevante. 

Cada código 

de erro 
 

9011 

A voltagem da bateria de reserva da 

placa do processador está abaixo 

da voltagem especificada. Substitua 

a bateria da placa CPU. 

Substitua a bateria da placa do 

processador imediatamente.  Mantenha o 

controlador ligado o máximo de tempo 

possível até a bateria ser substituída. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes 

o valor 

limite 

9012 

A voltagem de entrada de 5V da 

placa do processador está mais 

baixa do que a voltagem 

especificada. 

Se a voltagem normal não for gerada 

somente pela fonte de alimentação de 

5V, substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes 

o valor 

limite 

9013 

A voltagem de entrada de 24 V para 

o freio do motor, codificador e 

ventilador está mais baixa que a 

voltagem permitida. 

Se a voltagem normal não for gerada 

somente pela fonte de alimentação de 

24V, substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes 

o valor 

limite 

9014 

A temperatura interna do 

controlador está mais alta do que a 

temperatura especificada. 

Para o controlador tão logo for possível e 

verifique se a temperatura ambiente do 

controlador não está alta. 

Verifique se o filtro não está obstruído. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes 

o valor 

limite 

9015 

A velocidade do ventilador do 

controlador está abaixo da 

velocidade especificada. (FAN1) 

Verifique se o filtro do controlador não 

está obstruído.  Substitua o ventilador. 
Valor atual Valor limite 
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9016 

A velocidade do ventilador do 

controlador está abaixo da 

velocidade especificada. (FAN2) 

Verifique se o filtro do controlador não 

está obstruído.  Substitua o ventilador. 
Valor atual Valor limite 

9017 

A temperatura interna do 

controlador está mais alta do que a 

temperatura especificada. 

Para o controlador tão logo for possível e 

verifique se a temperatura ambiente do 

controlador não está alta. 

Verifique se o filtro não está obstruído. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes 

o valor 

limite 

9018 

A voltagem de entrada de 54V da 

placa do processador está mais 

baixa do que a voltagem 

especificada. 

Se a voltagem normal não for gerada 

somente pela fonte de alimentação de 

54V, substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes 

o valor 

limite 

9019 

A voltagem de entrada de 3,3V da 

placa do processador está mais 

baixa do que a voltagem 

especificada. 

Se a voltagem normal não for gerada 

somente pela fonte de alimentação de 

3,3V, substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes 

o valor 

limite 

9020 

A voltagem de entrada de CC da 

placa do processador está mais 

baixa ou mais alta do que a 

voltagem especificada. 

Se a voltagem normal não for gerada 

somente pela fonte de alimentação de 

CC, substitua a fonte de alimentação. 

100 vezes o 

valor atual 

100 vezes 

o valor 

limite 

9021 

A voltagem de entrada de 3,3V da 

DU1 para a placa está mais baixa 

do que a voltagem mínima 

permitida. 

Se a voltagem normal de 3,3V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 1 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 

  

9022 

A voltagem de entrada de 5V da 

DU1 para a placa está mais baixa 

do que a voltagem mínima 

permitida. 

Se a voltagem normal de 5V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 1 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 

  

9023 

A voltagem de entrada de 24 V da 

Unidade de acionamento 1 para o 

freio do motor, codificador e 

ventilador está mais baixa que a 

voltagem especificada. 

Se a voltagem normal de 24V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 1 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 

  

9024 

A temperatura interna da Unidade 

de acionamento 1 do controlador 

está mais alta que a temperatura 

permitida. 

Pare a Unidade de Acionamento 1 assim 

que possível e verifique se a temperatura 

ambiente do controlador não está alta. 

Verifique se o filtro não está obstruído. 

  

9025 

A velocidade de rotação do 

ventilador do controlador da 

Unidade de acionamento 1 está 

abaixo da velocidade permitida. 

(FAN1)  

Verifique se o filtro da Unidade de 

Acionamento 1 não está obstruído.  

Substitua o ventilador. 

  

9026 

A velocidade de rotação do 

ventilador do controlador da 

Unidade de acionamento 1 está 

abaixo da velocidade permitida. 

(FAN2) 

Verifique se o filtro da Unidade de 

Acionamento 1 não está obstruído.  

Substitua o ventilador. 

  

9031 

A voltagem de entrada de 3,3V da 

DU2 para a placa está mais baixa 

do que a voltagem mínima 

permitida. 

Se a voltagem normal de 3,3V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 2 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 

  

9032 

A voltagem de entrada de 5V da 

DU2 para a placa está mais baixa 

do que a voltagem mínima 

permitida. 

Se a voltagem normal de 5V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 2 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 
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9033 

A voltagem de entrada de 24 V da 

Unidade de acionamento 2 para o 

freio do motor, codificador e 

ventilador está mais baixa que a 

voltagem especificada. 

Se a voltagem normal de 24V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 2 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 

  

9034 

A temperatura interna da Unidade 

de acionamento 2 do controlador 

está mais alta que a temperatura 

permitida. 

Pare a Unidade de Acionamento 2 assim 

que possível e verifique se a temperatura 

ambiente do controlador não está alta. 

Verifique se o filtro não está obstruído. 

  

9035 

A velocidade de rotação do 

ventilador do controlador da 

Unidade de acionamento 2 está 

abaixo da velocidade permitida. 

(FAN1) 

Verifique se o filtro da Unidade de 

Acionamento 2 não está obstruído.  

Substitua o ventilador. 

  

9036 

A velocidade de rotação do 

ventilador do controlador da 

Unidade de acionamento 2 está 

abaixo da velocidade permitida. 

(FAN2) 

Verifique se o filtro da Unidade de 

Acionamento 2 não está obstruído.  

Substitua o ventilador. 

  

9041 

A voltagem de entrada de 3,3V da 

DU3 para a placa está mais baixa 

do que a voltagem mínima 

permitida. 

Se a voltagem normal de 3,3V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 3 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 

  

9042 

A voltagem de entrada de 5V da 

DU3 para a placa está mais baixa 

do que a voltagem mínima 

permitida. 

Se a voltagem normal de 5V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 3 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 

  

9043 

A voltagem de entrada de 24 V da 

Unidade de acionamento 3 para o 

freio do motor, codificador e 

ventilador está mais baixa que a 

voltagem especificada. 

Se a voltagem normal de 24V não é 

gerada pela fonte de alimentação da 

Unidade de acionamento 3 sozinha, 

substitua a fonte de alimentação. 

  

9044 

A temperatura interna da Unidade 

de acionamento 3 do controlador 

está mais alta que a temperatura 

permitida. 

Pare a Unidade de Acionamento 3 assim 

que possível e verifique se a temperatura 

ambiente do controlador não está alta. 

Verifique se o filtro não está obstruído. 

  

9045 

A velocidade de rotação do  

ventilador do controlador da Unidade 

de acionamento 3 está abaixo da 

velocidade permitida. (FAN1) 

Verifique se o filtro da Unidade de 

Acionamento 3 não está obstruído.  

Substitua o ventilador. 

  

9046 

A velocidade de rotação do  

ventilador do controlador da Unidade 

de acionamento 3 está abaixo da 

velocidade permitida. (FAN2) 

Verifique se o filtro da Unidade de 

Acionamento 3 não está obstruído.  

Substitua o ventilador. 

  

9100 
Falha na inicialização. 

Não foi possível alocar memória. 
Reinicialize o controlador.   

9101 A fila de mensagens ficou cheia. -   

9102 

Falha na inicialização. 

Não foi possível inicializar o 

Modbus. 

(Quando RTU é selecionado) 

Verifique se a porta selecionada está 

instalada. 

(Quando TCP é selecionado) 

Verifique se o número da porta 

selecionada está sendo usado por outra 

  

9103 

Falha na inicialização. 

Não foi possível inicializar a saída 

do usuário. 

Se o manipulador foi especificado, 

verifique se o manipulador especificado 

está registrado. 
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9104 

Falha de saída do usuário remoto. 

O comando especificado não pode 

ser executado. 

Verifique a expressão da condição.   

9233 
O driver da I/O Fieldbus está em um 

estado anormal. 

O módulo está avariado ou o software do 

controlador está danificado.  Restaure o 

firmware do controlador. 

  

9234 
Falha na inicialização do driver da 

I/O Fieldbus. 

O módulo está avariado ou o software do 

controlador está danificado.  Restaure o 

firmware do controlador. 

  

9610 

O circuíto RAS detectou uma avaria 

no sistema servo.  Reinicialize o 

controlador. 

Verifique quando a ruído.  Substitua 

o controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9611 

Falha na RAM interna do 

processador do servo.  Reinicialize 

o controlador.  Verifique quando a 

ruído.  Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9612 

Falha de comunicação entre a RAM 

para o processador principal e do 

servo.  Reinicialize o controlador.  

Verifique quando a ruído.  Substitua 

a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9613 

Falha na RAM interna do 

processador do servo.  Reinicialize 

o controlador.  Verifique quando a 

ruído.  Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 

Para a série T, não é DMB e sim placa do 

processador. 

  

9614 

Falha na inicialização da 

comunicação entre o processador 

principal e o processador do servo.  

Reinicialize o controlador.  Verifique 

quando a ruído.  Substitua o DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 

Para a série T, não é DMB e sim placa do 

processador. 

  

9615 

Falha na inicialização da 

comunicação entre o processador 

principal e o processador do servo.  

Reinicialize o controlador.  Verifique 

quando a ruído.  Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9616 

Falha da comunicação entre o 

processador principal e o do servo.  

Reinicialize o controlador.  Verifique 

quando a ruído.  Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 

Para a série T, não é DMB e sim placa do 

processador. 

  

9617 

Falha da comunicação entre o 

processador principal e o do servo.  

Reinicialize o controlador. 

Verifique quando a ruído.  Substitua 

a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 

Para a série T, não é DMB e sim placa do 

processador. 

  

9618 
Excesso de comandos de tempo 

prolongado do servo. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9619 

Erro de soma de verificação dos 

comandos de tempo prolongado do 

servo. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9620 

O watchdog timer do sistema 

detectou uma falha. Reinicialize o 

controlador.  Verifique quando a 

ruído. Substitua a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 

Para a série T, não é DMB e sim placa do 

processador. 
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9621 
Falha de verificação da unidade de 

acionamento. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9622 

Falha da RAM do processador do 

servo.  Reinicialize o controlador.  

Verifique quando a ruído.  Substitua 

a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9623 

Falha dos circuitos redundantes da 

parada de emergência ou da 

proteção de segurança.  Verifique a 

fiação. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9624 

Foi detectada baixa voltagem da 

fonte de alimentação do circuito 

principal.  Verifique a voltagem da 

fonte de alimentação.  Reinicialize o 

controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
  

9625 

O contato do relé de controle da 

fonte de alimentação do circuito 

principal está soldado fechado.  

Substitua a DPB. 

Substitua a DMB.   

9626 

Detectada não correspondência de 

reconhecimento do subprocessador 

e do processador principal. 

Reinicie o controlador, tome a medida 

contra o ruído ou substitua a placa do 

processador. 

  

9627 

A temperatura do resistor de 

regeneração estava mais alta que a 

temperatura especificada. 

Especifique a configuração de 

peso/inércia.  Verifique a carga. 

Verifique o robô. (Suavidade, retrocesso, 

movimento não suave, tensão da correia 

frouxa, freio) 

Verifique a interferência com os 

equipamentos periféricos. (Colisão, 

contato) 

Verifique a configuração do modelo. 

Verifique a conexão do cabo de energia. 

  

9628 Sobrevoltagem do subprocessador. Substitua a placa DPB.   

9630 

Falha do estado em tempo real do 

servo. 

Verifique o erro de soma. 

Reinicialize o controlador. 

Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

  

9632 

Falha do estado em tempo real do 

servo. 

Erro do contador de execução sem 

servo 

Reinicialize o controlador. 

Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

  

9633 

Falha do estado em tempo real do 

servo. 

Erro de comunicação do 

processador do servo. 

Reinicialize o controlador. 

Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

  

9640 

Foi detectada interrupção do 

controle do movimento irregular. 

Interrupção duplicada. 

Reinicialize o controlador. 

Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

  

9691 
Falha no envio de dados na rede de 

movimento. 

Verifique a conexão do cabo para a 

Unidade de Acionamento. 
  

9692 
Falha no recebimento de dados na 

rede de movimento. 

Verifique a conexão do cabo para a 

Unidade de Acionamento. 
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9697 

Falha no envio de dados da placa 

I/F do sensor de força. 

Verifique a conexão da placa de I/F 

do sensor de força e do sensor de 

força. 

Verifique a conexão da placa de I/F do 

sensor de força e do sensor de força. 

Reinicialize o controlador. 

Consulte-nos se um erro similar ocorrer 

mesmo após as contramedidas acima 

serem tomadas. 

  

9698 

Falha no recebimento de dados da 

placa I/F do sensor de força. 

Verifique a conexão da placa de I/F 

do sensor de força e do sensor de 

força. 

Verifique a conexão da placa de I/F do 

sensor de força e do sensor de força. 

Reinicialize o controlador. 

Consulte-nos se um erro similar ocorrer 

mesmo após as contramedidas acima 

serem tomadas. 

  

9700 
Falha no array de comporta de 

controle do servo.  Verifique a DMB. 

Verifique se há curto-circuito e conexão 

incorreta da fiação do equipamento 

periférico. (Conectores de emergência e 

I/O) 

Substitua a DMB. 

Substitua a unidade do eixo adicional. 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído ou 

substitua a placa do processador e a 

unidade do motor. 

  

9701 

Desconexão do sinal do codificador 

paralelo.  Verifique a conexão do 

cabo de sinal ou a fiação interna do 

robô. 

Verifique o sinal do cabo M/C. 

Verifique a fiação do sinal do robô. (Pino 

faltando, desconexão, curto-circuito) 

Substitua o motor. (Falha do codificador) 

Substitua a DMB. (Falha no circuito de 

detecção) 

Verifique a conexão do conector no 

controlador. (Afrouxamento, conexão com 

o terminal do codificador serial na DMB) 

Verifique a configuração do modelo. 

(Configuração incorreta do codificador 

paralelo) 

Verifique a fiação do equipamento 

periférico. (Emergência e I/O) 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído e substitua 

a unidade do motor. 

  

9702 

O acionador do motor não está 

instalado.  Instale o acionador do 

motor.  Verifique a DMB ou o 

acionador do motor. 

Verifique se o acionador do motor está 

montado. 

Verifique a configuração do modelo e a 

configuração do hardware. 

Substitua o acionamento do motor. 

Substitua a DMB. 

para a série T, verifique a fiação da 

unidade do motor. 

  

9703 

Falha na comunicação de 

inicialização do codificador 

incremental.  Verifique a conexão do 

cabo de sinal e a configuração do 

robô. 

Verifique a configuração do modelo. 

Substitua o motor. (Falha do codificador) 

Substitua a DMB. 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído ou 

substitua a placa do processador e a 

unidade do motor. 
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9704 

Falha na inicialização do codificador 

absoluto. 

Verifique a conexão do cabo de 

sinal ou a configuração do robô. 

Verifique a configuração do modelo. 

Substitua o motor. (Falha do codificador) 

Substitua a DMB. 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído e substitua 

a unidade do motor. 

  

9705 

Falha na configuração da divisão do 

codificador.  Verifique a 

configuração do robô. 

Verifique a configuração do modelo.   

9706 

Falha de dado na inicialização do 

codificador absoluto.  Verifique a 

conexão do cabo de sinal, o 

controlador e o motor. 

Substitua o motor. (Falha do codificador) 

Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído e substitua 

a unidade do motor. 

  

9707 

Os giros múltiplos do codificador 

absoluto estão além da faixa 

máxima.  Reinicialize o codificador. 

Reinicialize o codificador. 

Substitua o motor. (Falha do codificador) 
  

9708 
A posição está fora da faixa.  

Reinicialize o codificador. 

Reinicialize o codificador. 

Substitua a DMB. 

Substitua o motor. (Falha do codificador) 

  

9709 

Nenhuma resposta do codificador 

serial. 

Verifique a conexão do cabo de 

sinal, o motor, a DMB ou a placa IF 

do codificador. 

Verifique a configuração do modelo. 

(Configuração incorreta do modelo do 

codificador paralelo) 

Verifique a conexão do cabo de sinal. 

Substitua a DMB e a placa I/F do 

codificador. 

  

9710 

Falha na inicialização do codificador 

serial. 

Reinicialize o controlador. Verifique 

o motor, a DMB ou a placa IF do 

codificador. 

Verifique a configuração do robô. 

Verifique o cabo de sinal. 

Substitua a DMB e a placa I/F do 

codificador. 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído e substitua 

a unidade do motor. 

  

9711 

Falha de comunicação do 

codificador serial. 

Reinicialize o controlador.  Verifique 

o motor, a DMB ou a placa IF do 

codificador. 

Verifique a configuração do robô. 

Verifique o cabo de sinal. 

Substitua a DMB e a placa I/F do 

codificador. 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído e substitua 

a unidade do motor. 

  

9712 

Falha no watchdog timer do 

processador do servo. 

Reinicialize o controlador.  Verifique 

o motor ou a DMB. 

Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Para a série T, verifique a conexão do 

cabo de sinal.  Reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído e substitua 

a unidade do motor. 

  

9713 

Falha de WDT do circuito de 

controle. 

Reinicialize o controlador.  Verifique 

o controlador. 

Verifique a conexão do cabo de energia. 

Verifique a fonte de alimentação de 15V e 

a conexão do cabo. 

Substitua a DMB. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído e substitua 

a unidade do motor. 
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9714 A DMB não é para este robô. 
Verifique a configuração do robô.  

Substitua pela DMP compatível. 
  

9715 
O codificador foi reiniciado.  

Reinicialize o controlador. 
Reinicialize o controlador.   

9716 

Falha na fonte de alimentação do 

codificador absoluto.  Substitua a 

bateria por uma nova.  Verifique a 

fiação interna do robô. 

Reinicialize o codificador. 

Verifique a conexão do cabo de sinal. 
  

9717 

Falha nos dados da cópia de 

segurança do codificador absoluto.  

Reinicialize o codificador. 

Reinicialize o codificador. 

Verifique a conexão do cabo de sinal. 
  

9718 
Alarme de bateria do codificador 

absoluto. 

Substitua a bateria. 

Verifique a conexão do cabo de sinal. 
  

9719 

Falha na posição do codificador 

absoluto. 

Reinicialize o codificador.  Substitua 

o motor. 

Reinicialize o codificador. 

Substitua o motor. (Falha do codificador) 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído e substitua 

a unidade do motor. 

  

9720 

Velocidade muito alta quando o 

controlador é ligado.  Pare o robô e 

reinicie o controlador. 

Reinicialize o controlador. 

Reinicialize o codificador. 

Para a série T, reinicialize o controlador, 

tome a medida contra o ruído e substitua 

a unidade do motor. 

Verifique a interferência com outros 

dispositivos. 

  

9721 
Superaquecimento do codificador 

absoluto. 

Reduza o trabalho de movimento. 

Aguarde até que a temperatura do 

codificador diminua. 

  

9722 

Falha do transdutor R/D. Reinicialize 

o codificador. Verifique a placa do 

resolver ou a fiação interna do robô. 

Reinicialize o codificador. 

Verifique a fiação do sinal do manipulador 

(pino frouxo, desconexão, curto). 

Substitua a placa do resolver. 

  

9723 

Falha de comunicação do sensor G. 

Verifique a conexão do cabo de 

sinal ou a fiação interna do robô. 

Verifique a conexão do cabo de sinal. 

Verifique a fiação do sinal do manipulador 

(pino frouxo, desconexão, curto). 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a placa de controle. 

Substitua a DMB. 

  

9724 
Erro de dado do G sensor. 

Verifique a placa de controle. 
Substitua a placa de controle.   

9725 

Os dados multirrotacionais e os 

dados de conversão R/D são 

diferentes. Reinicialize o codificador. 

Reinicialize o resolver 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a placa da unidade de 

resolução. 

  

9726 

Desconexão do sinal de excitação 

do resolver. Reinicialize o 

codificador. Verifique a placa do 

resolver ou a fiação interna do robô. 

Verifique a fiação do sinal do manipulador 

(pino frouxo, desconexão, curto). 

Substitua a placa do resolver. 

  

9727 
Falha de comunicação do S-DSP. 

Verifique a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 
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9728 
Falha nos dados de realimentação 

atuais. Verifique a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 

Para a série T, verifique se há curto-

circuito e falha de aterramento do cabo 

de energia.  Reinicialize o controlador ou 

substitua a unidade do motor. 

  

9729 
Falha de comunicação do D-DSP. 

Verifique a DMB. 

Reinicialize o controlador. 

Verifique as contramedidas para o ruído. 

Substitua a DMB. 

  

9730 

Velocidade muito alta quando o 

controlador é desligado. Reinicialize 

o codificador. 

Reinicialize o codificador. 

Substitua o motor. 
  

9731 
A velocidade é muito alta. 

Reinicialize o codificador. 

Reinicialize o codificador. Substitua o 

motor. 

Para a série T, reinicialize o controlador e 

substitua a unidade do motor. 

  

9732 Servo alarme A. -   
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10000 Comando abortado pelo usuário -   

10001 Fim do tempo limite do comando. -   

10002 
Sintaxe de linha de arquivo de pontos 

incorreta    

- 
  

10003 Não foi possível construir o projeto. -   

10004 
Não é possível inicializar a instância 

de classe do Spel. 

- 
  

10005 Não é possível inicializar o analisador. -   

10006 Não é possível inicializar o wbproxy. -   

10007 O projeto não existe. 

Verifique se o nome  e o 
caminho do projeto estão 
corretos. 

  

10008 Nenhum projeto especificado. Especifique o projeto.   

10009 Não é possível abrir o arquivo. 

Verifique se o nome  e o 
caminho do projeto estão 
corretos. 

  

10010 Não é possível criar o arquivo. -   

10011 Arquivo não encontrado 

Verifique se o nome  e o 
caminho do projeto estão 
corretos. 

  

10013 
Não é possível executar LoadPoints 

com o Robot Manager aberto. 

Feche o gerenciador do robô e 
execute. 

  

10014 
Não é possível bloquear o projeto.  Ele 

está sendo usado por outra sessão. 
Feche os outros aplicativos.   

10015 Não foi possível sincronizar o projeto. -   

10016 A unidade de disco não está pronta 
Verifique se a designação da 
unidade de disco está correta. 

  

10017 Endereço IP inválido Verifique o endereço IP.   

10018 Máscara de IP inválida Verifique a máscara de IP.   

10019 Gateway do IP inválido Verifique o gateway do IP.   

10020 
O endereço ou gateway do IP não 
podem ser o endereço de subrede. 

Verifique o endereço IP.   

10021 

O endereço ou gateway do IP não 

podem ser o endereço de 

transmissão. 

Verifique o endereço IP.   

10022 Endereço DNS inválido  Verifique a DNS.   

10023 
Os comandos não podem ser 
executados porque a construção do 
projeto não está completa. 

Execute-os depois que a 
construção do projeto for 
completada. 

  

10024 Nome de tarefa inválido. Verifique o nome da tarefa.   

10100 O comando já está sendo executado. -   

10101 Comando abortado pelo usuário. Execute ResetAbort.   

10102 Instância do servidor inválida. Especifique a instância correta.   

10103 Valor de CommandTask inválido. 
Especifique o número da tarefa 
correto. 

  

10104 
Não é possível mudar ServerInstance 
depois de inicializado. 

Configure ServerInstance antes 
da inicialização. 

  

10105 Dados inválidos. 
Revise os dados no método 
TaskInfo na API do RC+. 
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10106 
Não é possível prosseguir enquanto 
uma caixa de diálogo está sendo 
exibida. 

Verifique se o método 
Rundialog ou o método 
TeachPoint está sendo 
executado na API do RC+. 

  

10250 
AOI. Fim do tempo limite para 
execução do comando. 

Verifique a conexão com o 
PLC. 

  

10251 
AOI. Não é possível executar o 
comando. ExtError é alto ou 
ExtCmdReset é baixo. 

Verifique o bit de Check 
ExtError e o bit de 
ExtCmdReset. 

  

10252 
Detectada configuração inválida da 
AOI. 

Revise a configuração.   

10501 Conexão abortada. -   

10502 
Não é possível conectar com o 
controlador. 

-   

10503 
O firmware do controlador não é 
compatível com esta versão do RC+. 

Atualize a versão do RC+.   

10504 
A conexão USB deste sistema é 
reservada para o controlador RC620 e 
não pode ser usada para o RC+7.0. 

Instale o RC+7.0 em outro 
computador. 

  

10505 A conexão especificada não existe. Verifique o número da conexão.   

10600 
O driver da placa de captura de 
imagens não está instalado. 

Instale o driver.   
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Apêndice A: Lista de condições de uso dos 
comandos do SPEL+ 
 

Janela Command O comando pode ser usado na janela de comandos. 
Programa O comando pode ser usado como uma instrução no 

programa SPEL+ . 
Função O comando pode ser usado como uma função. 

 

Comando 
Janela Command 

Programa Função 
RC+ TP3 

A AbortMotion ✓ ✓ ✓ - 

 Abs - - ✓ ✓ 

 Acel. ✓ ✓ ✓ ✓ 

 AccelMax - - ✓ ✓ 

 AccelR ✓ ✓ ✓ ✓ 

 AccelS ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Acos - - ✓ ✓ 

 Agl - - ✓ ✓ 

 AglToPls - - ✓ ✓ 

 AIO_In ✓ ✓ - ✓ 

 AIO_InW ✓ ✓ - ✓ 

 AIO_Out ✓ ✓ ✓ ✓ 

 AIO_OutW ✓ ✓ ✓ ✓ 

 AIO_Set ✓ ✓ ✓ ✓ 

 AIO_TrackingSet :  ✓ ✓ ✓ - 

 AIO_TrackingStart :  - - ✓ - 

 AIO_TrackingEnd  - - ✓ - 

 AIO_TrackingOn ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Align - - ✓ ✓ 

 AlignECP - - ✓ ✓ 

 And - - ✓ - 

 AOpen ✓ ✓ ✓ - 

 Arc ✓ ✓ ✓ - 

 Arc3 ✓ ✓ ✓ - 

 Arch ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Arm ✓ ✓ ✓ ✓ 

 ArmClr ✓ ✓ ✓ - 

 ArmDef - - ✓ ✓ 

 ArmSet ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Asc - - ✓ ✓ 

 Asin - - ✓ ✓ 

 Atan - - ✓ ✓ 

 Atan2 - - ✓ ✓ 

 ATCLR ✓ ✓ ✓ - 

 AtHome - - ✓ ✓ 

 ATRQ ✓ ✓ ✓ ✓ 

 AutoLJM ✓ ✓ ✓ ✓ 

 AvoidSingularity ✓ ✓ ✓ ✓ 

B Base ✓ ✓ ✓ ✓ 

 BClr - - ✓ ✓ 

 BClr64 - - ✓ ✓ 

 BGo ✓ ✓ ✓ - 

 BMove ✓ ✓ ✓ - 

 Boolean - - ✓ - 

 BOpen ✓ ✓ ✓ - 

 Box ✓ ✓ ✓ ✓ 

 BoxClr ✓ ✓ ✓ - 
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 BoxDef - - ✓ ✓ 

 Brake 
✓ ✓ 

✓ (somente 

função) 
✓ 

 BSet - - ✓ ✓ 

 BSet64 - - ✓ ✓ 

 BTst - - ✓ ✓ 

 BTst64 - - ✓ ✓ 

 Byte - - ✓ - 

C Calib ✓ ✓ ✓ - 

 Call - - ✓ - 

 CalPls ✓ ✓ ✓ ✓ 

 ChDir ✓ ✓ ✓ - 

 ChDisk ✓ ✓ ✓ - 

 ChDrive ✓ ✓ ✓ - 

 ChkCom - - ✓ ✓ 

 ChkNet - - ✓ ✓ 

 Chr$ - - ✓ ✓ 

 ClearPoints ✓ ✓ ✓ - 

 Close ✓ ✓ ✓ - 

 CloseCom ✓ ✓ ✓ - 

 CloseDB ✓ ✓ ✓ - 

 CloseNet ✓ ✓ ✓ - 

 Cls ✓ ✓ ✓ - 

 Cnv_AbortTrack ✓ ✓ ✓ - 

 Cnv_Accel ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Cnv_Downstream ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Cnv_Fine ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Cnv_LPulse - - ✓ ✓ 

 Cnv_Mode ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Cnv_Name$ - - ✓ ✓ 

 Cnv_Number - - ✓ ✓ 

 Cnv_OffsetAngle ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Cnv_Point - - ✓ ✓ 

 Cnv_PosErr - - ✓ ✓ 

 Cnv_Pulse - - ✓ ✓ 

 Cnv_QueAdd ✓ ✓ ✓ - 

 Cnv_QueGet - - ✓ ✓ 

 Cnv_QueLen - - ✓ ✓ 

 Cnv_QueList ✓ ✓ - - 

 Cnv_QueMove ✓ ✓ ✓ - 

 Cnv_QueReject ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Cnv_QueRemove ✓ ✓ ✓ - 

 Cnv_QueUserData ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Cnv_RobotConveyor - - ✓ ✓ 

 Cnv_Speed - - ✓ ✓ 

 Cnv_Trigger ✓ ✓ ✓ - 

 Cnv_Upstream ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CollisionDetect ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Cont ✓ - ✓ - 

 Copy ✓ ✓ ✓ - 

 Cos - - ✓ ✓ 

 CP ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Ctr - - ✓ ✓ 

 CTReset ✓ ✓ ✓ - 

 CtrlDev - - ✓ ✓ 

 CtrlInfo - - ✓ ✓ 

 CurDir$ - - ✓ ✓ 

 CurDisk$ - - ✓ ✓ 
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 CurDrive$ - - ✓ ✓ 

 CurPos - - ✓ ✓ 

 Curve ✓ ✓ ✓ - 

 CVMove ✓ ✓ ✓ - 

 CP_Offset ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CR ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CS ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CT ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CU ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CV ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CW ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CX ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CY ✓ ✓ ✓ ✓ 

 CZ ✓ ✓ ✓ ✓ 

D Date ✓ ✓ ✓ - 

 Date$ - - ✓ ✓ 

 Declare - - ✓ - 

 DegToRad - - ✓ ✓ 

 Del ✓ ✓ ✓ - 

 DeleteDB ✓ ✓ ✓ - 

 DispDev ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Dist - - ✓ ✓ 

 Do...Loop - - ✓ - 

 Double - - ✓ - 

E ECP ✓ ✓ ✓ ✓ 

 ECPClr ✓ ✓ ✓ - 

 ECPDef - - ✓ ✓ 

 ECPSet ✓ ✓ ✓ ✓ 

 ElapsedTime - - ✓ ✓ 

 Elbow ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Eof - - ✓ ✓ 

 Era - - ✓ ✓ 

 EResume ✓ ✓ ✓ - 

 Erf$ - - ✓ ✓ 

 Erl - - ✓ ✓ 

 Err - - ✓ ✓ 

 Errb ✓ ✓ ✓ ✓ 

 ErrMsg$ - - ✓ ✓ 

 Error ✓ ✓ ✓ - 

 ErrorOn - - ✓ ✓ 

 Ert - - ✓ ✓ 

 EStopOn - - ✓ ✓ 

 Eval - - ✓ ✓ 

 Exit - - ✓ - 

 ExportPoints ✓ ✓ ✓ - 

F FbusIO_GetBusStatus - - ✓ ✓ 

 FbusIO_GetDeviceStatus - - ✓ ✓ 

 FbusIO_SendMsg ✓ ✓ ✓ - 

 FileDataTime$ - - ✓ ✓ 

 FileExists - - ✓ ✓ 

 FileLen - - ✓ ✓ 

 Find ✓ ✓ ✓ - 

 FindPos - - ✓ ✓ 

 Fine ✓ ✓ ✓ ✓ 

 FineDist ✓ ✓ ✓ ✓ 

 FineStatus ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Fix - - ✓ ✓ 

 Flush ✓ ✓ ✓ - 
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 FmtStr ✓ ✓ ✓ - 

 FmtStr$ - - ✓ ✓ 

 FolderExists - - ✓ ✓ 

 For...Next - - ✓ - 

 Force_Calibrate ✓ ✓ ✓ - 

 Force_ClearTrigger ✓ ✓ ✓ - 

 Force_GetForce - - ✓ ✓ 

 Force_GetForces ✓ ✓ ✓ - 

 Force_Sensor ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Force_SetTrigger ✓ ✓ ✓ - 

 FreeFile - - ✓ ✓ 

 Function...Fend - - ✓ - 

G GClose ✓ ✓ ✓ - 

 GetCurrentUser$ - - ✓ ✓ 

 GetRobotInsideBox - - ✓ ✓ 

 GetRobotInsidePlane - - ✓ ✓ 

 GGet ✓ ✓ ✓ - 

 Global - - ✓ - 

 Go ✓ ✓ ✓ - 

 Gosub...Return - - ✓ - 

 Goto - - ✓ - 

 GSet ✓ ✓ ✓ - 

 GShow ✓ ✓ ✓ - 

 GShowDialog - - ✓ ✓ 

H Halt - - ✓ - 

 Hand ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthCalcPeriod ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthCtrlAlarmOn ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthCtrlInfo ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthCtrlRateOffset ✓ ✓ ✓ - 

 HealthCtrlReset ✓ ✓ ✓ - 

 HealthCtrlWarningEnable ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthRateCtrlInfo ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthRateRBInfo ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthRBAlarmOn ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthRBAnalysis ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthRBDistance ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthRBInfo ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthRBRateOffset ✓ ✓ ✓ - 

 HealthRBReset ✓ ✓ ✓ - 

 HealthRBSpeed ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthRBStart ✓ ✓ ✓ - 

 HealthRBStop ✓ ✓ ✓ - 

 HealthRBTRQ ✓ ✓ ✓ ✓ 

 HealthRBWarningEnable ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Here ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Hex$ - - ✓ ✓ 

 Hofs ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Home ✓ ✓ ✓ - 

 HomeClr ✓ ✓ ✓ - 

 HomeDef - - ✓ ✓ 

 HomeSet ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Hordr ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Hour ✓ ✓ ✓ ✓ 

I If...Then..Else…EndIf - - ✓ - 

 ImportPoints ✓ ✓ ✓ - 

 In - - ✓ ✓ 

 InBCD - - ✓ ✓ 
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Comando 
Janela Command 

Programa Função 
RC+ TP3 

 Inertia ✓ ✓ ✓ ✓ 

 InPos - - ✓ ✓ 

 Input ✓ ✓ ✓ - 

 Input # ✓ ✓ ✓ - 

 InputBox ✓ ✓ ✓ - 

 InReal - - ✓ ✓ 

 InsideBox - - ✓ ✓ 

 InsidePlane - - ✓ ✓ 

 InStr - - ✓ ✓ 

 Int - - ✓ ✓ 

 Int32 - - ✓ - 

 Integer - - ✓ - 

 InW - - ✓ ✓ 

 IODef - - ✓ ✓ 

 IOLabel$ - - ✓ ✓ 

 IONumber - - ✓ ✓ 

J J1Angle ✓ ✓ ✓ ✓ 

 J4Angle ✓ ✓ ✓ ✓ 

 J1Flag ✓ ✓ ✓ ✓ 

 J2Flag ✓ ✓ ✓ ✓ 

 J4Flag ✓ ✓ ✓ ✓ 

 J6Flag ✓ ✓ ✓ ✓ 

 JA - - ✓ ✓ 

 Joint ✓ ✓ ✓ - 

 JRange ✓ ✓ ✓ ✓ 

 JS - - ✓ ✓ 

 JT - - ✓ ✓ 

 JTran ✓ ✓ ✓ - 

 Jump ✓ ✓ ✓ - 

 Jump3 ✓ ✓ ✓ - 

 Jump3CP ✓ ✓ ✓ - 

 JumpTLZ ✓ ✓ ✓ - 

L LatchEnable ✓ ✓ ✓ - 

 LatchPos - - ✓ ✓ 

 LatchState - - ✓ ✓ 

 LCase$ - - ✓ ✓ 

 Left$ - - ✓ ✓ 

 Len - - ✓ ✓ 

 LimitTorque ✓ ✓ ✓ ✓ 

 LimitTorqueLP ✓ ✓ ✓ ✓ 

 LimitTorqueStop ✓ ✓ ✓ ✓ 

 LimitTorqueStopLP ✓ ✓ ✓ ✓ 

 LimZ ✓ ✓ ✓ ✓ 

 LimZMargin ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Line Input ✓ ✓ ✓ - 

 Line Input # ✓ ✓ ✓ - 

 LJM - - ✓ ✓ 

 LoadPoints ✓ ✓ ✓ - 

 Local ✓ ✓ ✓ ✓ 

 LocalClr ✓ ✓ ✓ - 

 LocalDef - - ✓ ✓ 

 Lof - - ✓ ✓ 

 LogIn - - ✓ ✓ 

 Long - - ✓ - 

 LSet$ - - ✓ ✓ 

 LShift - - ✓ ✓ 

 LShift64 - - ✓ ✓ 

 LTrim$ - - ✓ ✓ 
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Comando 
Janela Command 

Programa Função 
RC+ TP3 

M Mask - - ✓ - 

 MCal ✓ ✓ ✓ - 

 MCalComplete - - ✓ ✓ 

 MCordr ✓ ✓ ✓ ✓ 

 MemIn - - ✓ ✓ 

 MemInW - - ✓ ✓ 

 MemOff ✓ ✓ ✓ - 

 MemOn ✓ ✓ ✓ - 

 MemOut ✓ ✓ ✓ - 

 MemOutW ✓ ✓ ✓ - 

 MemSw - - ✓ ✓ 

 Mid$ - - ✓ ✓ 

 MHour - - ✓ ✓ 

 MkDir ✓ ✓ ✓ - 

 Mod - - ✓ - 

 Motor ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Move ✓ ✓ ✓ - 

 MsgBox ✓ ✓ ✓ ✓ 

 MyTask - - ✓ ✓ 

N Next - - ✓ - 

 Not - - ✓ - 

O Off ✓ ✓ ✓ - 

 OLAccel ✓ ✓ ✓ ✓ 

 OLRate ✓ ✓ ✓ ✓ 

 On ✓ ✓ ✓ - 

 OnErr - - ✓ - 

 OpBCD ✓ ✓ ✓ - 

 OpenCom ✓ ✓ ✓ ✓ 

 OpenDB ✓ ✓ ✓ - 

 OpenNet ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Oport - - ✓ ✓ 

 Or - - ✓ - 

 Out ✓ ✓ ✓ ✓ 

 OutReal ✓ ✓ ✓ ✓ 

 OutW ✓ ✓ ✓ ✓ 

P P# ✓ ✓ ✓ - 

 PAgl - - ✓ ✓ 

 Pallet ✓ ✓ ✓ ✓ 

 PalletClr ✓ ✓ ✓ - 

 ParseStr ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Pass ✓ ✓ ✓ - 

 Pause - - ✓ - 

 PauseOn - - ✓ ✓ 

 PDescription ✓ ✓ ✓ - 

 PDescription$ ✓ ✓ - ✓ 

 PDef - - ✓ ✓ 

 PDel ✓ ✓ ✓ - 

 PerformMode ✓ ✓ ✓ ✓ 

 PG_FastStop ✓ ✓ ✓ - 

 PG_LSpeed ✓ ✓ ✓ ✓ 

 PG_Scan ✓ ✓ ✓ - 

 PG_SlowStop ✓ ✓ ✓ - 

 PLabel ✓ ✓ ✓ - 

 PLabel$ - - ✓ ✓ 

 Plane ✓ ✓ ✓ ✓ 

 PlaneClr  ✓ ✓ ✓ - 

 PlaneDef - - ✓ ✓ 

 PList ✓ ✓ ✓ - 
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Comando 
Janela Command 

Programa Função 
RC+ TP3 

 PLocal ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Pls - - ✓ ✓ 

 PNumber - - ✓ ✓ 

 PosFound - - ✓ ✓ 

 Power ✓ ✓ ✓ ✓ 

 PPls - - ✓ ✓ 

 Preserve - - ✓ - 

 Print ✓ ✓ ✓ - 

 Print # ✓ ✓ ✓ - 

 PTCLR ✓ ✓ ✓ - 

 PTPBoost ✓ ✓ ✓ ✓ 

 PTPBoostOK - - ✓ ✓ 

 PTPTime - - ✓ ✓ 

 PTran ✓ ✓ ✓ - 

 PTRQ ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Pulse ✓ ✓ ✓ ✓ 

Q QP ✓ ✓ ✓ - 

 QPDecelR ✓ ✓ ✓ ✓ 

 QPDecelS ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Quit - - ✓ - 

R RadToDeg - - ✓ ✓ 

 Randomize ✓ ✓ ✓ - 

 Range ✓ ✓ ✓ - 

 Read ✓ ✓ ✓ - 

 ReadBin ✓ ✓ ✓ - 

 Real - - ✓ - 

 RealAccel - - ✓ ✓ 

 RealPls - - ✓ ✓ 

 RealPos - - ✓ ✓ 

 RealTorque - - ✓ ✓ 

 Recover ✓ - ✓ ✓ 

 RecoverPos - - ✓ ✓ 

 Redim ✓ ✓ ✓ - 

 Rename ✓ ✓ ✓ - 

 RenDir ✓ ✓ ✓ - 

 Reset ✓ ✓ ✓ - 

 ResetElapsedTime ✓ ✓ ✓ - 

 Restart ✓ - ✓ - 

 Resume - - ✓ - 

 Return - - ✓ - 

 Right$ - - ✓ ✓ 

 RmDir ✓ ✓ ✓ - 

 Rnd - - ✓ ✓ 

 Robot ✓ ✓ ✓ ✓ 

 RobotInfo - - ✓ ✓ 

 RobotInfo$ - - ✓ ✓ 

 RobotModel$ - - ✓ ✓ 

 RobotName$ - - ✓ ✓ 

 RobotSerial$ - - ✓ ✓ 

 RobotType - - ✓ ✓ 

 ROpen ✓ ✓ ✓ - 

 RSet$ - - ✓ ✓ 

 RShift64 - - ✓ ✓ 

 RShift - - ✓ ✓ 

 RTrim$ - - ✓ ✓ 

 RunDialog - - ✓ - 

S SafetyOn - - ✓ ✓ 

 SavePoints ✓ ✓ ✓ - 
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Comando 
Janela Command 

Programa Função 
RC+ TP3 

 Seek ✓ ✓ ✓ - 

 Select...Send - - ✓ - 

 SelectDB ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Sense ✓ ✓ ✓ - 

 SetCom ✓ ✓ ✓ - 

 SetIn ✓ ✓ ✓ - 

 SetInReal ✓ ✓ ✓ - 

 SetInW ✓ ✓ ✓ - 

 SetLatch ✓ ✓ ✓ - 

 SetNet ✓ ✓ ✓ - 

 SetSw ✓ ✓ ✓ - 

 SFree ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Sgn - - ✓ ✓ 

 Short - - ✓ - 

 Shutdown ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Signal ✓ ✓ ✓ - 

 SimGet - - ✓ - 

 SimSet ✓ ✓ ✓ - 

 Sin - - ✓ ✓ 

 SingularityAngle ✓ ✓ ✓ ✓ 

 SingularityDist ✓ ✓ ✓ ✓ 

 SingularitySpeed ✓ ✓ ✓ ✓ 

 SLock ✓ ✓ ✓ - 

 SoftCP ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Space$ - - ✓ ✓ 

 Speed ✓ ✓ ✓ ✓ 

 SpeedFactor ✓ ✓ ✓ ✓ 

 SpeedR ✓ ✓ ✓ ✓ 

 SpeedS ✓ ✓ ✓ ✓ 

 SPELCom_Event ✓ ✓ ✓ - 

 Sqr - - ✓ ✓ 

 ST - - ✓ ✓ 

 StartMain - - ✓ - 

 Stat - - ✓ ✓ 

 Str$ - - ✓ ✓ 

 String - - ✓ - 

 Sw - - ✓ ✓ 

 SyncLock - - ✓ - 

 SyncUnlock - - ✓ - 

 SyncRobots ✓ ✓ ✓ ✓ 

 SysConfig ✓ ✓ - - 

 SysErr - - ✓ ✓ 

T Tab$ - - ✓ ✓ 

 Tan - - ✓ ✓ 

 TargetOK - - ✓ ✓ 

 TaskDone - - ✓ ✓ 

 TaskInfo - - ✓ ✓ 

 TaskInfo$ - - ✓ ✓ 

 TaskState ✓ ✓ ✓ ✓ 

 TaskWait ✓ ✓ ✓ - 

 TC ✓ ✓ ✓ - 

 TCLim ✓ ✓ ✓ ✓ 

 TCPSpeed - - ✓ ✓ 

 TcSpeed ✓ ✓ ✓ ✓ 

 TeachOn - - ✓ ✓ 

 TGo ✓ ✓ ✓ - 

 Till ✓ ✓ ✓ - 

 TillOn - - ✓ ✓ 
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Comando 
Janela Command 

Programa Função 
RC+ TP3 

 Time ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Time$ - - ✓ ✓ 

 TLClr ✓ ✓ ✓ - 

 TLDef - - ✓ ✓ 

 TLSet ✓ ✓ ✓ ✓ 

 TMOut ✓ ✓ ✓ - 

 TMove ✓ ✓ ✓ - 

 Tmr - - ✓ ✓ 

 TmReset ✓ ✓ ✓ - 

 Toff ✓ ✓ ✓ - 

 Ton ✓ ✓ ✓ - 

 Tool ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Trap - - ✓ - 

 Trim$ - - ✓ ✓ 

 TW - - ✓ ✓ 

U UBound - - ✓ ✓ 

 UByte - - ✓ - 

 UCase$ - - ✓ ✓ 

 UInt32 - - ✓ - 

 UOpen ✓ ✓ ✓ - 

 UpdateDB ✓ ✓ ✓ - 

 UShort - - ✓ - 

V Val - - ✓ ✓ 

 VCal ✓ ✓ ✓ - 

 VCalPoints ✓ ✓ ✓ - 

 VCls - - ✓ - 

 VCreateCalibration - - ✓ - 

 VCreateObject - - ✓ - 

 VCreateSequence - - ✓ - 

 VDefArm - - ✓ - 

 VDefGetMotionRange - - ✓ - 

 VDefLocal - - ✓ - 

 VDefSetMotionRange - - ✓ - 

 VDefTool - - ✓ - 

 VDeleteCalibration - - ✓ - 

 VDeleteObject - - ✓ - 

 VDeleteSequence - - ✓ - 

 VGet - - ✓ - 

 VGoCenter - - ✓ - 

 VisCalib - - - - 

 VisCalInfo - - - ✓ 

 VisCalLoad - - - - 

 VisCalSave - - - - 

 VisTrans - - - ✓ 

 VLoad - - ✓ - 

 VRun - - ✓ - 

 VSave - - ✓ - 

 VSaveImage - - ✓ - 

 VSD  ✓ ✓ ✓ ✓ 

 VSet - - ✓ - 

 VShowModel - - - - 

 VStatsReset - - ✓ - 

 VStatsResetAll - - ✓ - 

 VStatsSave - - ✓ - 

 VStatsShow ✓ ✓ ✓ - 

 VTeach - - ✓ - 

 VTrain - - ✓ - 

 VxCalib ✓ ✓ ✓ - 
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Comando 
Janela Command 

Programa Função 
RC+ TP3 

 VxCalDelete ✓ ✓ ✓ - 

 VxCalLoad ✓ ✓ ✓ - 

 VxCalInfo - - ✓ ✓ 

 VxCalSave ✓ ✓ ✓ - 

 VxTrans - - ✓ ✓ 

W Wait ✓ ✓ ✓ - 

 WaitNet ✓ ✓ ✓ - 

 WaitPos ✓ ✓ ✓ - 

 WaitSig ✓ ✓ ✓ - 

 Weight ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Where ✓ ✓ - - 

 WindowStatus - - ✓ ✓ 

 WorkQue_Add ✓ ✓ ✓ - 

 WorkQue_AutoRemove ✓ ✓ ✓ ✓ 

 WorkQue_Get ✓ ✓ ✓ ✓ 

 WorkQue_Len ✓ ✓ ✓ ✓ 

 WorkQue_List ✓ ✓ - - 

 WorkQue_Reject ✓ ✓ ✓ ✓ 

 WorkQue_Remove ✓ ✓ ✓ - 

 WorkQue_Sort ✓ ✓ ✓ ✓ 

 WorkQue_UserData ✓ ✓ ✓ ✓ 

 WOpen ✓ ✓ ✓ - 

 Wrist ✓ ✓ ✓ ✓ 

 Write ✓ ✓ ✓ - 

 WriteBin ✓ ✓ ✓ - 

X Xor - - ✓ - 

 Xqt - - ✓ - 

 XY - - ✓ ✓ 

 XYLim ✓ ✓ ✓ ✓ 

 XYLimClr ✓ ✓ ✓ - 

 XYLimDef - - ✓ ✓ 
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Apêndice B: Precauções de compatibilidade 
 

B-1: Precauções de compatibilidade com o EPSON RC+ 6.0 

Visão geral 

Esta seção contém informações para os clientes que usam o EPSON RC+ 7.0 com o 

controlador RC700 que já utilizaram o EPSON RC+ 6.0 com o RC620. 

O EPSON RC+ 7.0 e o EPSON RC+ 6.0 diferem quanto ao hardware, manipuladores 

adaptáveis, número de articulações permitidas e ambiente de execução do software.  Leia 

esta seção e entenda o conteúdo para usar o sistema robótico com segurança. 

O EPSON RC+ 7.0 é um software aprimorado que tem compatibilidade com os produtos 

anteriores ao EPSON RC+ 7.0 e projetado para inovar com tecnologias de software 

avançadas.  No entanto, algumas peças não têm compatibilidade com o EPSON RC+ 6.0 ou 

foram eliminadas para especializar o controlador do robô e facilitar o uso. 

A compatibilidade a seguir é indicada com base no EPSON RC+ 6.0 comparado ao EPSON 

RC+ 7.0. 

Diferenças gerais 

As diferenças gerais do EPSON RC+ 6.0 e do EPSON RC+ 7.0 são as seguintes. 

 

Item EPSON RC+ 7.0 EPSON RC+ 6.0 

Número de tarefas Até 32 tarefas 

(Tarefa em segundo plano: Até 16 

tarefas) 

Até 32 tarefas 

(Tarefa em segundo plano: Até 16 

tarefas) 

Tipo de tarefa Pode especificar a tarefa NoPause 

Pode especificar a tarefa NoEmgAbort 

Pode especificar a tarefa Background 

Pode especificar a tarefa NoPause 

Pode especificar a tarefa 

NoEmgAbort 

Pode especificar a tarefa Background 

TRAP especial 

tal como TRAP ERROR 

Suportado Suportado 

A tarefa inicia pelo  número do 

TRAP 

Número de tarefa dedicado Número de tarefa dedicado 

Múltiplos manipuladores Suportado Suportado 

Número do robô 1 a 16 1 a 16 

Número de valores 

significativos para o tipo Real 

6 dígitos 6 dígitos 

Número de valores 

significativos para o tipo Double 

14 dígitos 14 dígitos 

Número de elementos de array Exceto a variável em string Exceto a variável em string 

Variável local 2.000. Variável local 2.000. 

Variável global 100,0000 Variável global 100,0000 

Variável de módulo 100,0000 Variável de módulo 100,0000 

Variável global 

preservada 
4.000. 

Variável global 

preservada 
4.000. 

Variável em string Variável em string 

Variável local 200 Variável local 200 

Variável global 10.000. Variável global 10.000. 

Variável de módulo 10.000. Variável de módulo 10.000. 

Variável global 

preservada 
400 

Variável global 

preservada 
400 

Número de dispositivo 21: PC 

22: REMOTE 

24: TP 

20:TP3 

21: PC 

22: REMOTE 

24: TP 

28: LCD 
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Item EPSON RC+ 7.0 EPSON RC+ 6.0 

Dispositivo de controle I/O remota 

Computador 

REMOTE COM 

Ethernet REMOTA 

TP3 

I/O remota 

Computador 

 

Faixa de números do 

temporizador 

0 a 63 0 a 63 

Capacidade do programa 8 MB 8 MB 

Faixa de números de sinal 

para SyncLock, SyncUnlock 

0 a 63 0 a 63 

Faixa de números de sinal 

para WaitSig, Signal 

0 a 63 0 a 63 

Porta de I/O de memória. 1024. 1024. 

Número da porta de I/O. Comum com o EPSON RC+ 6.0  

Número da porta Ethernet 201 a 216 201 a 216 

Atribuição da I/O remota Atribuída como padrão Padrão: --  

Número da porta de 

comunicação RS-232C 

1 a 8, 1001 a 1008 1 a 8, 1001, 1002 

Execução de OpenCom da 

porta de comunicação RS-232C 

Obrigatória Obrigatória 

Entrada/saída para arquivos Suportado Suportado 

Número de arquivo  30 a 63 30 a 63 

Número de acesso ao banco de 

dados  

501 a 508 501 a 508 

Vision Guide Tipo de câmera de rede 

Tipo de placa de captura de imagem 

Tipo de câmera de rede 

Tipo de placa de captura de imagem 

Rastreamento do transportador Suportado Suportado 

Robô PG Suportado Suportado 

OCR Suportado Suportado 

Segurança Suportado Suportado 

VBGuide 6.0 (RC+ API 7.0) Suportado Suportado 

I/O Fieldbus Usa comandos de I/O normais Usa comandos de I/O normais 

Fieldbus mestre A resposta não é garantida  A resposta não é garantida  

Fieldbus escravo A resposta é garantida A resposta é garantida 

GUI Builder Suportado Suportado 

Número do erro Comum com o EPSON RC+ 6.0  
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Compatibilidade da lista de comandos 

+ Foi feita expansão de funções /alterações nas funções para maior compatibilidade 

− Nenhuma alteração. 

 Preste atenção.  Foram feitas alterações na função ou alterações na sintaxe. 

 Preste atenção.  Foram feitas alterações significativas. 

 Excluído 

 

Comando 
Compatibilida

de 
Nota 

A Função Abs −  

 Instrução Accel −  

 Função Accel −  

 Instrução AccelMax −  

 Instrução AccelR −  

 Função AccelR −  

 Instrução AccelS −  

 Função AccelS −  

 Função Acos −  

 Função AglToPls −  

 Função Agl −  

 Função AlignECP −  

 Função Align −  

 Instrução And −  

 Instrução Arc −  

 Instrução Arc3 −  

 Instrução Arch −  

 Função Arch −  

 Instrução Arm −  

 Função Arm −  

 Instrução ArmClr −  

 Função ArmDef −  

 Instrução ArmSet −  

 Função ArmSet −  

 Função Asc −  

 Função Asin −  

 Função Atan −  

 Função Atan2 −  

 Instrução ATCLR −  

 Instrução ATRQ −  

 Função ATRQ −  

B Instrução Base −  

 Função Base −  

 Função BClr −  

 Instrução BGo + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Instrução BMove −  

 Instrução Boolean −  

 
Instrução Box + Adicionada a designação de lógica de saída 

remota 

 Função Box −  



Apêndice B: Precauções de compatibilidade 

 

942 EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 

Comando 
Compatibilida

de 
Nota 

 Função BoxClr −  

 Função BoxDef −  

 Instrução Brake −  

 Função Brake −  

 Função BSet −  

 Função BTst −  

 Instrução Byte −  

C Instrução Call −  

 Função ChkCom −  

 Função ChkNet −  

 Função Chr$ −  

 Instrução ClearPoints −  

 Instrução CloseCom −  

 Instrução CloseNet −  

 Instrução Cls −  

 Função Cos −  

 Instrução CP −  

 Função CP −  

 Instrução CTReset −  

 Função Ctr −  

 Função CtrlDev −  

 Função CtrlInfo −  

 Função CurPos −  

 Instrução Curve −  

 Instrução CVMove −  

 Instrução CX a CW −  

 Função CX a CW −  

D Instrução Date −  

 Função Date$ −  

 Função DegToRad −  

 Instrução DispDev −  

 Função DispDev −  

 Função Dist −  

 Instrução Do...Loop −  

 Instrução Double −  

E Instrução ECP −  

 Função ECP −  

 Instrução ECPClr −  

 Função ECPDef −  

 Instrução ECPSet −  

 Função ECPSet −  

 Instrução Elbow −  

 Função Elbow −  

 Função Era −  

 Instrução Erase −  

 Instrução EResume −  
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Comando 
Compatibilida

de 
Nota 

 Função Erf$ −  

 Função Erl −  

 Função Err −  

 Função ErrMsg$ −  

 Instrução Error −  

 Função ErrorOn −  

 Função Ert −  

 Função EStopOn −  

 Instrução Exit −  

F Instrução Find −  

 Função FindPos −  

 Instrução Fine −  

 Função Fine −  

 Função Fix −  

 Instrução FmtStr$ −  

 For...Next −  

 Função ...Fend −  

G Instrução Global + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Instrução Go −  

 Gosub...Return −  

 Instrução GoTo −  

H Instrução Halt −  

 Instrução Hand −  

 Função Hand −  

 Instrução Here −  

 Função Here −  

 Função Hex$ −  

 Instrução Home −  

 Instrução HomeClr −  

 Função HomeDef −  

 Instrução HomeSet −  

 Função HomeSet −  

 Instrução Hordr −  

 Função Hordr −  

 Instrução Hour −  

 Função Hour −  

I If...EndIf −  

 Função In −  

 Função InBCD −  

 Instrução Inertia. −  

 Função Inertia −  

 Função InPos −  

 Instrução Input −  

 Instrução Input # −   

 Função InsideBox −  

 Função InsidePlane −  
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Comando 
Compatibilida

de 
Nota 

 Função InStr −  

 Função Int −  

 Instrução Integer −  

 Função InW −  

 Função IOLabel$ −  

 Função IONumber −  

 Função IONumber −  

J Instrução J1Flag −  

 Função J1Flag −  

 Instrução J2Flag −  

 Função J2Flag −  

 Instrução J4Flag −  

 Função J4Flag −  

 Instrução J6Flag −  

 Função J6Flag −  

 Função JA −  

 Joint −  

 Instrução JRange −  

 Função JRange −  

 Função JS −  

 Função JT −  

 Instrução JTran −  

 Instrução Jump + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Instrução Jump3 −  

 Instrução Jump3CP −  

L Função LCase$ −  

 Função Left$ −  

 Função Len −  

 Instrução LimZ −  

 Função LimZ −  

 Instrução Line Input −  

 Instrução Line Input # −  

 Função LJM −  

 LoadPoints −  

 Instrução Local −  

 Função Local −  

 Instrução LocalClr −  

 Função LocalDef −  

 Função Lof −  

 Instrução Long −  

 Função LSet$ −  

 Função LShift −  

 Função LTrim$ −  

M Operador Mask −  

 Função MemIn −  

 Função MemInW −  
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Comando 
Compatibilida

de 
Nota 

 Instrução MemOff −  

 Instrução MemOn −  

 Instrução MemOut −  

 Instrução MemOutW −  

 Função MemSw −  

 Função Mid$ −  

 Operador Mod −  

 Instrução Motor −  

 Função Motor −  

 Instrução Move −  

 Função MyTask −  

N Operador Not −  

O Instrução Off −  

 Instrução OLAccel −  

 Função OLAccel −  

 Instrução OLRate −  

 Função OLRate −  

 Instrução On −  

 OnErr −  

 Instrução OpBCD −  

 Instrução OpenCom −  

 Instrução OpenNet −  

 Função Oport −  

 Operador Or −  

 Instrução Out −  

 Função Out −  

 Instrução OutW −  

 Função OutW −  

P Função PAgl −  

 Instrução Pallet. + Adicionada a designação do valor da coordenada 

 Função Pallet −  

 Instrução ParsStr −  

 Função ParsStr −  

 Instrução Pass −  

 Instrução da pausa −  

 Função PauseOn −  

 Função PDef −  

 PDel −  

 Função PLabel$ −  

 Instrução PLabel −  

 Instrução Plane. −  

 Função Plane −  

 Instrução PlaneClr −  

 Função PlaneDef −  

 Instrução PList −  

 Instrução PLocal −  
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Comando 
Compatibilida

de 
Nota 

 Função PLocal −  

 Função Pls −  

 Função PNumber −  

 Função PosFound −  

 Instrução Power −  

 Função Power −  

 Função PPls −  

 Instrução Print −  

 Instrução Print# −  

 Instrução PTCLR −  

 Instrução PTPBoost −  

 Função PTPBoost −  

 Função PTPBoostOK −  

 Função PTPTime −  

 Instrução PTran −  

 Instrução PTRQ −  

 Função PTRQ −  

 Instrução Pulse −  

 Função Pulse −  

Q Instrução QP −  

 Instrução Quit −  

R Função RadToDeg −  

 Instrução Randomize −  

 Instrução Range −  

 Instrução Read −  

 Instrução ReadBin −  

 Instrução Real −  

 Função RealPls −  

 Função RealPos −  

 Instrução RealTorque −  

 Instrução Redim −  

 Instrução Reset −  

 Instrução Resume −  

 Instrução Return −  

 Função RobotInfo −  

 Função RobotInfo$ −  

 Função RobotModel$ −  

 Função RobotName$ −  

 Função RobotSerial$ −  

 Função RobotType −  

 Função RSet$ −  

 Função RShift −  

 Função RTrim$ −  

S Função SafetyOn −  

 Instrução SavePoints −  

 Instrução Select...Send −  
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Comando 
Compatibilida

de 
Nota 

 Instrução Sense −  

 Instrução SetCom −  

 Instrução SetInW −  

 Instrução SetIn −  

 Instrução SetNet −  

 Instrução SetSw −  

 Instrução SFree −  

 Função SFree −  

 Função Sgn −  

 Instrução Signal −  

 Função Sin −  

 Instrução SLock −  

 Instrução SoftCP −  

 Função SoftCP −  

 Função Space$ −  

 Instrução Speed −  

 Função Speed −  

 Instrução SpeedR −  

 Função SpeedR −  

 Instrução SpeedS −  

 Função SpeedS −  

 
Instrução 

SPELCom_Event 
−  

 Função Sqr −  

 Função Stat −  

 Função Str$ −  

 Instrução String −  

 Função Sw −  

 Instrução SyncLock −  

 Instrução SyncUnlock −  

 Instrução SysConfig −  

 Função SysErr −  

T Função Tab$ −  

 Função Tan −  

 Função TargetOK −  

 Função TaskDone −  

 Função TaskInfo −  

 Função TaskInfo$ −  

 Instrução TaskState −  

 Função TaskState −  

 Instrução TaskWait −  

 Instrução TC −  

 Instrução TCLim −  

 Função TCLim −  

 Instrução TCSpeed −  

 Função TCSpeed −  
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Comando 
Compatibilida

de 
Nota 

 Instrução TGo + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Função TillOn −  

 Comando Time −  

 Função Time −  

 Função Time$ −  

 Instrução TLClr −  

 Função TLDef −  

 Instrução TLSet −  

 Função TLSet −  

 Instrução TMOut −  

 Instrução TMove −  

 Função Tmr −  

 Instrução TmReset −  

 Instrução Toff −  

 Instrução Ton −  

 Instrução Tool −  

 Função Tool −  

 Instrução Trap −  

 Função Trim$ −  

 Função Tw −  

U Função UBound −  

 Função UCase$ −  

V Função Val −  

W Instrução Wait −  

 Instrução WaitNet −  

 Instrução WaitPos −  

 Instrução WaitSig −  

 Instrução Weight −  

 Função Weight −  

 Instrução Where −  

 Instrução Wrist −  

 Função Wrist −  

 Instrução Write −  

 Instrução WriteBin −  

X Operador Xor −  

 Instrução Xqt −  

 Função XY −  

 Instrução XYLim −  

 Função XYLim −  

 Instrução XYLimClr −  

 Instrução XYLimDef −  

 Função XYLimDef −  
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B-2: Precauções de compatibilidade com o EPSON RC+ 5.0 

Visão geral 

 

Esta seção contém informações para os clientes que usam o EPSON RC+ 7.0 com o 

controlador RC700 e RC90 que já utilizaram o EPSON RC+ 5.0 com o RC180. 

O EPSON RC+ 7.0 e o EPSON RC+ 5.0 diferem quanto ao hardware, manipuladores 

adaptáveis, número de articulações permitidas e ambiente de execução do software.  Leia 

esta seção e entenda o conteúdo para usar o sistema robótico com segurança. 

O EPSON RC+ 7.0 é um software aprimorado que tem compatibilidade com os produtos 

anteriores ao EPSON RC+ 7.0 e projetado para inovar com tecnologias de software 

avançadas.  No entanto, algumas peças não têm compatibilidade com o EPSON RC+ 5.0 ou 

foram eliminadas para especializar o controlador do robô e facilitar o uso. 

A compatibilidade a seguir é indicada com base no EPSON RC+ 5.0 comparado ao EPSON 

RC+ 7.0. 

Diferenças gerais 

As diferenças gerais do EPSON RC+ 5.0 e do EPSON RC+ 7.0 são as seguintes. 

 

Item EPSON RC+ 7.0 EPSON RC+ 5.0 

Número de tarefas Até 32 tarefas 

(Tarefa em segundo plano: Até 16 

tarefas) 

Até 16 tarefas 

Tipo de tarefa Pode especificar a tarefa NoPause 

Pode especificar a tarefa NoEmgAbort 

Pode especificar a tarefa Background 

Pode especificar a tarefa NoPause 

Pode especificar a tarefa 

NoEmgAbort 

TRAP especial 

tal como TRAP ERROR 

Suportado Não suportado 

A tarefa inicia pelo  número do 

TRAP 

Número de tarefa dedicado Número de tarefa dedicado 

Múltiplos manipuladores Suportado Não suportado 

Número do robô 1 a 16 1 

Número de valores significativos 

para o tipo Real 

6 dígitos 6 dígitos 

Número de valores significativos 

para o tipo Double 

14 dígitos 14 dígitos 

Número de elementos de array Exceto a variável em string Exceto a variável em string 

Variável local 2.000. Variável local 1.000. 

Variável global 100.000. Variável global 10.000. 

Variável de módulo 100.000. Variável de módulo 10.000. 

Variável global 

preservada 
4.000. 

Variável global 

preservada 
1.000. 

Variável em string Variável em string 

Variável local 200 Variável local 100 

Variável global 10.000. Variável global 1.000. 

Variável de módulo 10.000. Variável de módulo 1.000. 

Variável global 

preservada 
400 

Variável global 

preservada 
100 

Número de dispositivo 21: PC 

22: REMOTE 

24: TP 

20:TP3 

21: PC 

22: REMOTE 

23: OP 

24: TP 

Dispositivo de controle I/O remota 

Computador 

REMOTE COM 

Ethernet REMOTA 

I/O remota 

Computador 

OP1 

Ethernet REMOTA 
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Item EPSON RC+ 7.0 EPSON RC+ 5.0 

TP3 

Faixa de números do 

temporizador 

0 a 63 0 a 15 

Capacidade do programa 8 MB 4 MB 

Faixa de números de sinal 

para SyncLock, SyncUnlock 

0 a 63 0 a 15 

Faixa de números de sinal 

para WaitSig, Signal 

0 a 63 0 a 5 

Porta de I/O de memória. 1024. 256 

Número da porta de I/O. Comum com o EPSON RC+ 5.0  

Número da porta Ethernet 201 a 216 201 a 208 

Atribuição da I/O remota Atribuída como padrão Atribuída como padrão 

Número da porta de 

comunicação RS-232C 

1 a 8, 1001 a 1008 1 a 8 

Execução de OpenCom da 

porta de comunicação RS-232C 

Obrigatória Obrigatória 

Entrada/saída para arquivos Suportado Não suportado 

Número de arquivo  30 a 63 Não suportado 

Número de acesso ao banco de 

dados  

501 a 508 Não suportado 

Vision Guide Tipo de câmera de rede 

Tipo de placa de captura de imagem 

Tipo de câmera de rede 

Rastreamento do transportador Suportado Não suportado 

Robô PG Suportado Não suportado 

OCR Suportado Não suportado 

Segurança Suportado Não suportado 

VBGuide 5.0 (RC+ API 7.0) Suportado O VBGuide Lite é suportado 

I/O Fieldbus Usa comandos de I/O normais Usa comandos de I/O normais 

Fieldbus mestre A resposta não é garantida  Não suportado 

Fieldbus escravo A resposta é garantida A resposta é garantida 

GUI Builder Suportado Não suportado 

Número do erro Comum com o EPSON RC+ 5.0  
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Compatibilidade da lista de comandos 

+ Foi feita expansão de funções /alterações nas funções para maior compatibilidade 

− Nenhuma alteração. 

 Preste atenção.  Foram feitas alterações na função ou alterações na sintaxe. 

 Preste atenção.  Foram feitas alterações significativas. 

 Excluído 

 

Comando 
Compatibilid

ade 
Nota 

A Função Abs −  

 Instrução Accel −  

 Função Accel −  

 Instrução AccelMax −  

 Instrução AccelR −  

 Função AccelR −  

 Instrução AccelS −  

 Função AccelS −  

 Função Acos −  

 Função AglToPls −  

 Função Agl −  

 Função AlignECP −  

 Função Align −  

 Instrução And −  

 Instrução Arc −  

 Instrução Arc3 −  

 Instrução Arch −  

 Função Arch −  

 Instrução Arm −  

 Função Arm −  

 Instrução ArmClr −  

 Função ArmDef −  

 Instrução ArmSet −  

 Função ArmSet −  

 Função Asc −  

 Função Asin −  

 Função Atan −  

 Função Atan2 −  

 Instrução ATCLR −  

 Instrução ATRQ −  

 Função ATRQ −  

B Instrução Base −  

 Função Base −  

 Função BClr −  

 Instrução BGo + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Instrução BMove −  

 Instrução Boolean −  

 Instrução Box + Adicionada a designação do número do robô 

 Função Box + Adicionada a designação do número do robô 

 Função BoxClr + Adicionada a designação do número do robô 

 Função BoxDef + Adicionada a designação do número do robô 
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Comando 
Compatibilid

ade 
Nota 

 Instrução Brake −  

 Função Brake −  

 Função BSet −  

 Função BTst −  

 Instrução Byte −  

C Instrução Call + A função Call da DLL é suportada 

 Função ChkCom −  

 Função ChkNet −  

 Função Chr$ −  

 Instrução ClearPoints −  

 Instrução CloseCom −  

 Instrução CloseNet −  

 Instrução Cls −  

 Função Cos −  

 Instrução CP −  

 Função CP −  

 Instrução CTReset −  

 Função Ctr −  

 Função CtrlDev  Alterado o ID do dispositivo 

 Função CtrlInfo − Alterado para obter o conteúdo 

 Função CurPos −  

 Instrução Curve −  

 Instrução CVMove −  

 Instrução CX a CW + Adicionado CR, CS, CT 

 Função CX a CW + Adicionado CR, CS, CT 

D Instrução Date ! Somente exibição 

 Função Date$ −  

 Função DegToRad −  

 Instrução DispDev −  

 Função DispDev −  

 Função Dist −  

 Instrução Do...Loop −  

 Instrução Double −  

E Instrução ECP −  

 Função ECP −  

 Instrução ECPClr −  

 Função ECPDef −  

 Instrução ECPSet −  

 Função ECPSet −  

 Função ElapsedTime −  

 Instrução Elbow −  

 Função Elbow −  

 Função Era −  

 Instrução Erase   

 Instrução EResume −  

 Função Erf$ −  

 Função Erl −  
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Comando 
Compatibilid

ade 
Nota 

 Função Err −  

 Função ErrMsg$ −  

 Instrução Error −  

 Função ErrorOn −  

 Função Ert −  

 Função EStopOn −  

 Instrução Exit −  

F Instrução Find −  

 Função FindPos −  

 Instrução Fine −  

 Função Fine −  

 Função Fix −  

 Instrução FmtStr$ −  

 For...Next −  

 Função ...Fend −  

G Instrução Global −  

 Instrução Go + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Gosub...Return −  

 Instrução GoTo −  

H Instrução Halt −  

 Instrução Hand −  

 Função Hand −  

 Instrução Here −  

 Função Here −  

 Função Hex$ −  

 Instrução Home −  

 Instrução HomeClr −  

 Função HomeDef −  

 Instrução HomeSet −  

 Função HomeSet −  

 Instrução Hordr −  

 Função Hordr −  

 Instrução Hour −  

 Função Hour −  

I If...EndIf −  

 Função In −  

 Função InBCD −  

 Instrução Inertia. −  

 Função Inertia −  

 Função InPos −  

 Instrução Input −  

 Instrução Input # + Adicionado o número do dispostivo  

 
Função InsideBox ! Adicionada a designação do número do robô e All 

Não pode ser usado com a instrução Wait 

 
Função InsidePlane ! Adicionada a designação do número do robô e All 

Não pode ser usado com a instrução Wait 

 Função InStr −  
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Comando 
Compatibilid

ade 
Nota 

 Função Int −  

 Instrução Integer −  

 Função InW −  

 Função IOLabel$ −  

 Função IONumber −  

 Função IONumber −  

J Instrução J1Flag −  

 Função J1Flag   

 Instrução J2Flag   

 Função J2Flag   

 Instrução J4Flag   

 Função J4Flag −  

 Instrução J6Flag −  

 Função J6Flag −  

 Função JA −  

 Joint −  

 Instrução JRange −  

 Função JRange −  

 Função JS −  

 Função JT −  

 Instrução JTran −  

 Instrução Jump + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Instrução Jump3 +  

 Instrução Jump3CP +  

L Função LCase$ −  

 Função Left$ −  

 Função Len −  

 Instrução LimZ −  

 Função LimZ −  

 Instrução Line Input −  

 Instrução Line Input # + Adicionado o número do dispostivo  

 Função LJM −  

 LoadPoints −  

 Instrução Local −  

 Função Local −  

 Instrução LocalClr −  

 Função LocalDef −  

 Função Lof −  

 Instrução Long −  

 Função LSet$ −  

 Função LShift −  

 Função LTrim$ −  

M Operador Mask −  

 Função MemIn −  

 Função MemInW −  

 Instrução MemOff −  

 Instrução MemOn −  
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Comando 
Compatibilid

ade 
Nota 

 Instrução MemOut −  

 Instrução MemOutW −  

 Função MemSw −  

 Função Mid$ −  

 Operador Mod −  

 Instrução Motor −  

 Função Motor −  

 Instrução Move −  

 Função MyTask −  

N Operador Not −  

O Instrução Off −  

 Instrução OLAccel −  

 Função OLAccel −  

 Instrução OLRate −  

 Função OLRate −  

 Instrução On −  

 OnErr −  

 Instrução OpBCD −  

 Instrução OpenCom −  

 Instrução OpenNet −  

 Função Oport −  

 Operador Or −  

 Instrução Out −  

 Função Out −  

 Instrução OutW −  

 Função OutW −  

P Função PAgl −  

 Instrução Pallet. − Adicionada a designação das coordenadas 

 Função Pallet −  

 Instrução ParsStr −  

 Função ParsStr −  

 Instrução Pass +  

 Instrução da pausa −  

 Função PauseOn −  

 Função PDef −  

 PDel −  

 Função PLabel$ −  

 Instrução PLabel −  

 Instrução Plane. + Adicionada a designação do número do robô  

 Função Plane + Adicionada a designação do número do robô 

 Instrução PlaneClr + Adicionada a designação do número do robô 

 Função PlaneDef + Adicionada a designação do número do robô 

 Instrução PList ! Alterada para exibir o tipo 

 Instrução PLocal −  

 Função PLocal −  

 Função Pls −  

 Função PNumber −  
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Comando 
Compatibilid

ade 
Nota 

 Função PosFound −  

 Instrução Power −  

 Função Power −  

 Função PPls −  

 Instrução Print −  

 Instrução Print# + Alterado o número do dispostivo 

 Instrução PTCLR −  

 Instrução PTPBoost −  

 Função PTPBoost −  

 Função PTPBoostOK −  

 Função PTPTime −  

 Instrução PTran −  

 Instrução PTRQ −  

 Função PTRQ −  

 Instrução Pulse −  

 Função Pulse −  

Q Instrução QP −  

 Instrução Quit −  

R Função RadToDeg −  

 Instrução Randomize −  

 Instrução Range −  

 Instrução Read −  

 Instrução ReadBin −  

 Instrução Real −  

 Função RealPls −  

 Função RealPos −  

 Instrução RealTorque −  

 Instrução Redim −  

 Instrução Reset −  

 
Instrução 

ResetElapsedTime 
－  

 Instrução Resume −  

 Instrução Return −  

 Função RobotInfo + Adicionadas as informações  

 
Função RobotInfo$ + Adicionada a exibição do nome do arquivo de 

pontos padrão 

 Função RobotModel$ −  

 Função RobotName$ −  

 Função RobotSerial$ −  

 Função RobotType −  

 Função RSet$ −  

 Função RShift −  

 Função RTrim$ −  

S Função SafetyOn −  

 Instrução SavePoints −  

 Instrução Select...Send −  

 Instrução Sense −  
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Comando 
Compatibilid

ade 
Nota 

 Instrução SetCom −  

 Instrução SetInW −  

 Instrução SetIn −  

 Instrução SetNet −  

 Instrução SetSw −  

 Instrução SFree −  

 Função SFree −  

 Função Sgn −  

 Instrução Signal −  

 Função Sin −  

 Instrução SLock −  

 Instrução SoftCP −  

 Função SoftCP −  

 Função Space$ −  

 Instrução Speed −  

 Função Speed −  

 Instrução SpeedR −  

 Função SpeedR −  

 Instrução SpeedS −  

 Função SpeedS −  

 
Instrução 

SPELCom_Event 
−  

 Função Sqr −  

 Função Stat + Adicionadas as informações 

 Função Str$ −  

 Instrução String −  

 Função Sw −  

 Instrução SyncLock  Ocorre erro se SyncLock for executado 

repetidamente 

 Instrução SyncUnlock −  

 Instrução SysConfig + Adicionadas as informações 

 Função SysErr + Adicionada a função para recuperar os avisos 

T Função Tab$ −  

 Função Tan −  

 Função TargetOK −  

 Função TaskDone −  

 Função TaskInfo −  

 Função TaskInfo$ −  

 Instrução TaskState + Adicionada a exibição da tarefa em segundo plano 

 Função TaskState −  

 Instrução TaskWait −  

 Instrução TC −  

 Instrução TCLim −  

 Função TCLim −  

 Instrução TCSpeed −  

 Função TCSpeed −  

 Instrução TGo + Adicionado o parâmetro PerformMode. 
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Comando 
Compatibilid

ade 
Nota 

 Função TillOn −  

 Comando Time ! Somente exibição 

 Função Time −  

 Função Time$ −  

 Instrução TLClr −  

 Função TLDef −  

 Instrução TLSet −  

 Função TLSet −  

 Instrução TMOut −  

 Instrução TMove −  

 Função Tmr −  

 Instrução TmReset −  

 Instrução Toff −  

 Instrução Ton −  

 Instrução Tool −  

 Função Tool −  

 Instrução Trap ! 
Adicionado Trap que interrompe o estado do 

controlador 

 Função Trim$ −  

 Função Tw −  

U Função UBound −  

 Função UCase$ −  

V Função Val −  

W Instrução Wait 
! Adicionadas as variáveis globais e outras como 

condição de espera 

 Instrução WaitNet −  

 Instrução WaitPos −  

 Instrução WaitSig −  

 Instrução Weight + Adicionada a designação de S, T 

 Função Weight + Adicionada a designação de S, T 

 Instrução Where −  

 Instrução Wrist −  

 Função Wrist −  

 Instrução Write −  

 Instrução WriteBin −  

X Operador Xor −  

 Instrução Xqt −  

 Função XY −  

 Instrução XYLim −  

 Função XYLim −  

 Instrução XYLimClr −  

 Instrução XYLimDef −  

 Função XYLimDef −  
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Comandos do  EPSON RC+ Ver.4.* (Não suportados no EPSON RC+ 
5.0) 

Instrução AOpen 

Instrução BOpen 

Instrução Calib 

Instrução CalPls 

Instrução ChDir 

Instrução ChDrive 

Instrução Close 

Instrução Cnv_AbortTrack 

Instrução Cnv_Downstream 

Instrução Cnv_Fine 

Função Cnv_Fine 

Função Cnv_Name$ 

Função Cnv_Number 

Função Cnv_Point 

Função Cnv_PosErr 

Função Cnv_Pulse 

Instrução Cnv_QueAdd 

Função Cnv_QueGet 

Função Cnv_QueLen 

Instrução Cnv_QueList 

Instrução Cnv_QueMove 

Instrução Cnv_QueReject 

Função Cnv_QueReject 

Instrução Cnv_QueRemove 

Instrução Cnv_QueUserData 

Função Cnv_QueUserData 

Função Cnv_RobotConveyor 

Função Cnv_Speed 

Instrução Cnv_Trigger 

Função Cnv_Upstream 

Instrução Cont 

Instrução Copy 

Função CurDir$ 

Função CurDrive$ 

Instrução Declare 

Instrução Del 

Função Eof 

Função Eval 

Função FbusIO_GetBusStatus 

Função FbusIO_GetDeviceStatus 

Instrução FbusIO_SendMsg 

Função FileDateTime$ 

Função FileExists 

Função FileLen 

Função FolderExists 

Função FreeFile 

Instrução GetCurrentUser$ 

Instrução Hofs 

Função Hofs 

Instrução ImportPoints 

Instrução InputBox 

Função LogIn 

Função MCalComplete 

Instrução MCal 

Instrução MCordr 

Função MCordr 

Instrução MkDir 

Instrução MsgBox 

Função Recover 

Instrução Rename 

Instrução RenDir 

Instrução Restart 

Instrução RmDir 

Instrução Robot 

Função Robot 

Instrução ROpen 

Instrução RunDialog 

Instrução Seek 

Instrução ShutDown 

Instrução UOpen 

Instrução WOpen 
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B-3: Precauções de compatibilidade do EPSON RC+ Ver.4.*  

Visão geral 

Esta seção contém informações para os clientes que usam o EPSON RC+ 7.0 com o 

controlador RC700 que já utilizaram o EPSON RC+ Ver.4.* com o RC520 ou o RC420. 

O EPSON RC+ 7.0 e o EPSON RC+ Ver.4.* diferem quanto ao hardware, manipuladores 

adaptáveis, número de articulações permitidas e ambiente de execução do software.  Leia 

esta seção e entenda o conteúdo para usar o sistema robótico com segurança. 

O EPSON RC+ 7.0 é um software aprimorado que tem compatibilidade com os produtos 

anteriores ao EPSON RC+ 7.0 e projetado para inovar com tecnologias de software 

avançadas.  No entanto, algumas peças não têm compatibilidade com o EPSON RC+ Ver.4.* 

ou foram eliminadas para especializar o controlador do robô e facilitar o uso. 

A compatibilidade a seguir é indicada com base no EPSON RC+ Ver.4.* comparado com o 

EPSON RC+ 7.0. 

Diferenças gerais 

As diferenças gerais do EPSON RC+ Ver.4.* e o EPSON RC+ 7.0 são as seguintes. 

 

Item EPSON RC+ 7.0 EPSON RC+ Ver.4.* 

Número de tarefas Até 32 tarefas   

(Tarefa em segundo plano: Até 16 

tarefas) 

Até 32 tarefas 

Tipo de tarefa Pode especificar a tarefa NoPause 

Pode especificar a tarefa NoEmgAbort 

Pode especificar a tarefa Background 

Pode especificar a tarefa 

NoPause 

TRAP especial 

tal como TRAP ERROR 

Suportado Suportado 

A tarefa inicia pelo  número do 

TRAP 

Número de tarefa dedicado Somente o número da tarefa 

usando 1 a 32 

Múltiplos manipuladores Suportado Suportado 

Número do robô 1 a 16 1 a 16 

Número de valores 

significativos para o tipo Real 

6 dígitos 7 dígitos 

Número de valores 

significativos para o tipo 

Double 

14 dígitos 15 dígitos 

Número de elementos de array Exceto a variável em string Até a capacidade da memória 

Variável local 

Variável global 

Variável de módulo 

Variável global 

preservada 

2000. 

1.000.000

1.000.000 

4.000. 

Variável em string 

Variável local 

Variável global 

Variável de módulo 

Variável global 

preservada 

200 

10.000. 

10.000. 

400 

Número da linha Não suportado Suportado 

Número de dispositivo 21: PC 

22: REMOTE 

24: TP 

20:TP3 

1:Controlador 

2: REMOTE 

3: OP 

Dispositivo de controle I/O remota 

Computador 

REMOTE COM 

I/O remota 

Computador 

OP500RC 



Apêndice B: Precauções de compatibilidade 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 961 

Item EPSON RC+ 7.0 EPSON RC+ Ver.4.* 

Ethernet REMOTA 

TP3 

Faixa de números do 

temporizador 

0 a 63 0 a 63 

Capacidade do programa 8 MB 4 MB 

Faixa de números de sinal 

para SyncLock, SyncUnlock 

0 a 63 1 a 32 

Faixa de números de sinal 

para WaitSig, Signal 

0 a 63 0 a 127 

Porta de I/O de memória. 1024. 512 

Número da porta de I/O. Diferente com o EPSON RC +4.0   

Número da porta Ethernet 201 a 216 128 a 147 

Atribuição da I/O remota Atribuída como padrão Padrão: -- 

Número da porta de 

comunicação RS-232C 

1 a 8, 1001, 1008 1 a 16 

Execução de OpenCom da 

porta de comunicação RS-232C 

Obrigatória Opcional 

Entrada/saída para arquivos Suportado Suportado 

Número do arquivo para o 

acesso a arquivo 

30 a 63 30 a 63 

Número de acesso ao banco de 

dados 

501 a 508 Não suportado 

Vision Guide Tipo de câmera de rede 

Tipo de placa de captura de imagem 

Tipo de placa de captura de 

imagem 

Rastreamento do transportador Suportado Suportado 

Robô PG Suportado Suportado 

OCR Suportado Suportado 

Segurança Suportado Suportado 

VBGuide (RC+ API 7.0) Suportado Suportado 

I/O Fieldbus Usa comandos de I/O normais Usa comandos especiais 

Fieldbus mestre A resposta não é garantida A resposta não é garantida 

Fieldbus escravo A resposta é garantida A resposta não é garantida 

GUI Builder Suportado Não suportado 

Grupo no projeto Não suportado Suportado 

Número do erro Diferente com o EPSON RC+ Ver.4.*  
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Compatibilidade da lista de comandos 

+ Foi feita expansão de funções /alterações nas funções para maior compatibilidade 

− Nenhuma alteração. 

 Preste atenção.  Foram feitas alterações na função ou alterações na sintaxe. 

 Preste atenção.  Foram feitas alterações significativas. 

 Excluído 

 

Comando Compatibilidade Nota 

A Função Abs −  

 Instrução Accel + 
Podem ser especificados mais de 100 para 

alguns robôs 

 Função Accel −  

 Instrução AccelR −  

 Função AccelR −  

 Instrução AccelS −  

 Função AccelS −  

 Função Acos + Foi adicionada a verificação da faixa do 

argumento 

 Função Agl −  

 Função AglToPls −  

 Operador And −  

 Instrução AOpen   

 Instrução Arc −  

 Instrução Arc3 −  

 Instrução Arch −  

 Função Arch −  

 Instrução Arm −  

 Função Arm −  

 Instrução ArmClr −  

 Instrução ArmSet −  

 Função ArmSet −  

 Função Asc −  

 Função Asin + Foi adicionada a verificação da faixa do 

argumento 

 Função Atan −  

 Função Atan2 −  

 Instrução ATCLR −  

 Instrução ATRQ −  

 Função ATRQ −  

B Instrução Base −  

 Função BClr + Foi adicionada a verificação da faixa do 

argumento 

 Instrução Beep   

 Instrução BGo + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Instrução BMove −  

 Instrução Boolean −  

 Instrução BOpen −  

 Instrução Brake −  

 Função BSet + 
Foi adicionada a verificação da faixa do 

argumento 
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 Função BTst + 
Foi adicionada a verificação da faixa do 

argumento 

 Instrução Byte −  

C Instrução Calib −  

 Instrução Call −  

 Instrução CalPls −  

 Função CalPls −  

 Instrução Chain   

 Instrução ChDir −  

 Instrução ChDrive −  

 Função ChkCom −  

 Função ChkNet −  

 Função Chr$ −  

 Instrução Clear  Renomeada para ClearPoints 

 Instrução Close −  

 Instrução CloseCom −  

 Instrução CloseNet + Pode ser especificado All 

 Instrução ClrScr  
Renomeada para Cls 

O ID do dispositivo pode ser especificado 

para os argumentos 

 Cnv_**  −  

 Instrução Cont  Pode ser executada pela configuração  

 Instrução Copy −  

 Função Cos −  

 Instrução CP −  

 Função CP −  

 Função Ctr −  

 Instrução CTReset −  

 Instrução CtrlDev   

 Função CtrlDev  Alterado o ID do dispositivo 

 Função CtrlInfo  Alterado para obter o conteúdo 

 Função CurDir$ −  

 Função CurDrive$ −  

 Função CurPos −  

 Instrução Curve −  

 Instrução CVMove −  

 Instrução CX a CW + Adicionado CR, CS, CT 

 Função CX a CW + Adicionado CR, CS, CT 

D Instrução Date ! Somente exibição 

 Função Date$ −  

 Instrução Declare ! O processamento é lento 

 Função DegToRad −  

 Instrução Del −  

 Instrução Dir −  

 Função Dist −  

 Instrução Do...Loop −  

 Instrução Double  O valor significativo é 14 dígitos 

E Instrução EClr   
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 Instrução ECP −  

 Função ECP −  

 Instrução ECPClr −  

 Instrução ECPSet −  

 Função ECPSet −  

 Instrução Elbow −  

 Função Elbow −  

 ENetIO_****   

 Função Eof −  

 Instrução EPrint   

 Função Era −  

 Instrução Erase   

 Instrução EResume −  

 Função Erf$ + O número da tarefa pode ser omitido 

 Função Erl + O número da tarefa pode ser omitido 

 Função Err −  

 Instrução ErrHist   

 Função ErrMsg$  O argumento tem ID da linguagem 

 Instrução Error + O número da tarefa pode ser especificado para 

os argumentos 

 Função Ert −  

 Função EStopOn + Pode ser especificado Wait 

 Função Eval ! Diferenças na saída do erro 

 Instrução Exit −  

F FbusIO_****  Comando de I/O normal disponível 

 Função FileDateTime$ −  

 Função FileExists −  

 Função FileLen −  

 Instrução Find −  

 Função FindPos −  

 Instrução Fine −  

 Função Fine −  

 Função Fix −  

 Instrução FmtStr$  A função é significativamente limitada 

 Função FoldrExist −  

 For...Next −  

 Função FreeFile −  

 Função ...Fend −  

G Função GetCurrentUser$ −  

 Instrução Global −  

 Instrução Go + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Gosub...Return −  

 Instrução GoTo −  

H Instrução Halt −  

 Instrução Hand −  

 Função Hand −  

 Instrução Here −  
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 Função Here −  

 Função Hex$ −  

 Instrução Hofs −  

 Função Hofs −  

 Instrução Home −  

 Instrução HomeSet −  

 Função HomeSet −  

 Instrução Hordr −  

 Função Hordr −  

 Instrução Hour −  

 Função Hour −  

 Instrução HTest   

 Função HTest   

I If...EndIf −  

 Instrução ImportPoints ! A extensão “.pnt” mudou para “.pts” 

 Função In −  

 Instrução In($n)  Substituída por MemIn 

 Função InBCD −  

 Instrução Inertia. −  

 Função Inertia −  

 Função InPos −  

 Instrução Input −  

 Instrução Input # + A entrada está disponível pelos dispositivos 

 Instrução InputBox −  

 Função InStr −  

 Função Int −  

 Instrução Integer −  

 Função InW −  

 Instrução InW($n)  Substituída por MemInW 

 Função IONumber −  

J Instrução J4Flag −  

 Função J4Flag −  

 Instrução J6Flag −  

 Função J6Flag −  

 Função JA −  

 Instrução JRange −  

 Função JRange −  

 Função JS  Retorna True ou False 

 Função JT −  

 Instrução JTran −  

 Instrução Jump + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Instrução Jump3 −  

 Instrução Jump3CP −  

K Instrução Kill  Substituída por Del 

L Função LCase$ −  

 Função Left$ −  

 Função Len −  
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 Instrução LimZ −  

 Função LimZ −  

 Instrução Line Input −  

 Instrução Line Input # + A entrada está disponível pelos dispositivos 

 LoadPoints  A extensão “.pnt” mudou para “.pts” 

 Instrução Local  O número de local “0” é um erro 

 Função Local  O número de local “0” é um erro 

 Instrução LocalClr −  

 Função Lof −  

 Instrução LogIn ! Mudada de instrução para função 

 Instrução Long −  

 Instrução LPrint   

 Função LSet$ −  

 Função LShift + Foi adicionada a verificação da faixa do 

argumento 

 Função LTrim$ −  

M Operador Mask −  

 Instrução MCal −  

 Função MCalComplete −  

 Instrução MCofs   

 Função MCofs   

 Instrução MCordr −  

 Função MCordr −  

 Instrução Mcorg   

 Função MemIn −  

 Função MemInW −  

 Instrução MemOff −  

 Instrução MemOn −  

 Instrução MemOut −  

 Instrução MemOutW −  

 Função MemSw −  

 Função Mid$ −  

 Instrução MkDir −  

 Operador Mod −  

 Instrução Motor −  

 Função Motor −  

 Instrução Move −  

 Instrução MsgBox −  

 Função MyTask −  

N Operador Not −  

O Instrução Off −  

 Instrução Off$  Substituída por MemOff 

 Instrução OLRate −  

 Função OLRate −  

 Instrução On −  

 Instrução On$  Substituída por MemOn 

 OnErr −  
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 OP_*   

 Instrução OpBCD −  

 Instrução OpenCom  OpenCom é obrigatório 

 Instrução OpenNet −  

 Função Oport −  

 Operador Or −  

 Instrução Out −  

 Função Out −  

 Instrução Out$  Substituída por MemOut 

 Instrução OutW −  

 Função OutW −  

 Instrução OutW$  Substituída por MemOutW 

P Função PAgl −  

 Instrução Pallet. −  

 Função Pallet −  

 Instrução ParsStr −  

 Função ParsStr −  

 Instrução Pass + Pode ser especificado o ponto contínuo 

 Instrução da pausa −  

 Função PauseOn −  

 Função PDef −  

 PDel + Foi adicionada a verificação do argumento 

 Função PLabel$ −  

 Instrução PLabel −  

 PList  
Alterada para exibir o tipo 

Foi adicionada a verificação do argumento 

A função Plist* foi excluída 

 Instrução PLocal −  

 Função PLocal −  

 Função Pls −  

 Função PNumber −  

 Point Assignment −  

 Point Expression −  

 Instrução POrient   

 Função POrient   

 Função PosFound  Retorna True ou False 

 Instrução Power −  

 Função Power −  

 Função PPls −  

 Instrução Print  

Gera todos os sinalizadores na saída do ponto 

Define o número do dígito de saída do tipo 

Double e do tipo Real para um valor 

significativo  

 Instrução Print#  
O mesmo que a Instrução Print 

Habilita Print em cada dispositivo 

 Instrução PTCLR −  

 Instrução PTPBoost −  

 Função PTPBoost −  
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 Função PTPBoostOK  Retorna True ou False 

 Função PTPTime −  

 Instrução PTran −  

 Instrução PTRQ −  

 Função PTRQ −  

 Instrução Pulse −  

 Função Pulse −  

Q Instrução QP −  

 Instrução Quit −  

R Função RadToDeg −  

 Instrução Randomize + O valor Seed pode ser especificado 

 Instrução Range −  

 Instrução Read −  

 Instrução ReadBin + Pode ler múltiplos bytes para a variável de 

array 

 Instrução Real  Valor significativo de 6 dígitos 

 Instrução Recover  Pode ser executada pela configuração  

 Instrução Redim  
O número de elementos é limitado 

Array chamado por referência,não pode ser 

executado 

 Instrução Rename −  

 Instrução RenDir −  

 Instrução Reset −  

 Instrução Resume −  

 Instrução Restart −  

 Instrução Reset + Adicionado Reset Error 

 Instrução Return −  

 Função Right$ −  

 Instrução RmDir −  

 Função Rnd −  

 Instrução Robot + Adicionada a série RS 

 Função Robot −  

 Função RobotModel$ −  

 Função RobotType −  

 Instrução ROpen   

 Função RSet$ −  

 Função RShift + Foi adicionada a verificação do argumento 

 Função RTrim$ −  

 Instrução RunDialog −  

S Função SafetyOn + Pode ser especificado Wait 

 Instrução SavePoints  A extensão (.pnt) foi mudada para (.pts) 

 Instrução Seek −  

 Select...Send −  

 Sense −  

 Instrução SetCom  

Não é possível especificar “56000” para a 

taxa de transferência 

Não é possível executar a porta com 

OpenCom 

 Instrução SetNet −  



Apêndice B: Precauções de compatibilidade 

 

EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) SPEL+ Language Reference Rev.1 969 

Comando Compatibilidade Nota 

 Instrução SFree −  

 Função SFree −  

 Função Sgn −  

 Instrução ShutDown −  

 Instrução Signal −  

 Função Sin −  

 Instrução SLock −  

 Função Space$ −  

 Instrução Speed −  

 Função Speed + Argumento opcional 

 Instrução SpeedR −  

 Função SpeedR −  

 Instrução SpeedS −  

 Função SpeedS −  

 
Instrução 

SPELCom_Event 
−  

 
Instrução 

SPELCom_Return 
  

 Função Sqr −  

 Função Stat  Não é possível recuperar alguma informação 

 Função Str$ −  

 Instrução String −  

 Função Sw −  

 Função Sw($)  Substituída por MemSw 

 Instrução SyncLock  

Ocorre erro se SyncLock for executado 

repetidamente 

O bloqueio é liberado quando a tarefa é 

concluída 

 Instrução SyncUnlock −  

T Função Tab$ −  

 Função Tan −  

 Função TargetOK  Retorna True ou False 

 Função TaskDone −  

 Função TaskState  6 tarefas específicas não são retornadas 

durante a execução da instrução Wait 

 Instrução TaskWait −  

 Instrução TGo + Adicionado o parâmetro PerformMode. 

 Função TillOn −  

 Comando Time ! Somente exibição 

 Função Time −  

 Função Time$ −  

 Instrução TLClr −  

 Instrução TLSet −  

 Função TLSet −  

 Instrução TMOut −  

 Instrução TMove −  

 Função Tmr −  

 Instrução TmReset −  

 Instrução Tool −  
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 Função Tool −  

 Instrução Trap  

Compatibilidade com Trap Goto 

Trap Gosub abolida e substituída por Trap 

Call 

Trap Call foi renomeada para Trap Xqt 

Adicionada Trap Finish 

 Função Trim$ −  

 Função Tw  Retorna True ou False 

 Instrução Type −  

U Função UBound −  

 Função UCase$ −  

 Instrução UOpen −  

V Função Val −  

 Instrução Ver  Substituída por SysConfig 

 Instrução Verinit   

W Instrução Wait + Adicionadas as variáveis globais e outras 

como condição de espera 

 Instrução WaitNet −  

 Instrução WaitPos −  

 Instrução WaitSig −  

 Instrução Weight + Adicionada a designação de S, T 

 Função Weight + Adicionada a designação de S, T 

 Instrução Where  O valor das coordenadas sempre exibe 6 eixos 

 While..Wend  Substituída por Do...Loop 

 Instrução WOpen −  

 Instrução Wrist −  

 Função Wrist −  

 Instrução Write −  

 Instrução WriteBin + Podem ser relacionados múltiplos bytes da 

variável de array 

X Operador Xor −  

 Instrução Xqt + Pode especificar NoEmgAbort 

 Função XY −  

 Instrução XYLim −  

 Função XYLim −  

Z Função ZeroFlg   
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Apêndice C: Comandos do EPSON RC+7.0 
 

C-1: Lista dos comandos adicionados do EPSON RC+4.0 ou posterior 

Instrução AbortMotion 

Função AccelMax 

Função AglToPls 

Instrução AIO_Out 

Função AIO_Out 

Instrução AIO_OutW 

Função AIO_OutW 

Instrução AIO_Set 

Função AIO_Set 

Instrução AIO_TrackingSet 

Instrução AIO_TrackingStart 

Instrução AIO_TrackingEnd 

Função AIO_TrackingOn 

Função AIO_In 

Função AIO_InW 

Função Align 

Função AlignECP 

Função ArmDef 

Instrução ATCLR 

Função AtHome 

Instrução ATRQ 

Função ATRQ 

Instrução AutoLJM 

Função AutoLJM 

Instrução AvoidSingularity 

Função AvoidSingularity 

 

Função BClr 

Função BClr64 

Instrução Box 

Função Box 

Função BoxClr 

Função BoxDef 

Função Brake 

Função BSet 

Função BSet64 

Função BTst 

Função BTst64 

 

Instrução ChDisk 

Função ChkCom 

Função ChkNet 

Instrução CloseCom 

Instrução CloseDB 

Instrução CloseNet 

Instrução Cls 

Instrução CP 

Função CP 

Instrução CP_Offset 

Função CP_Offset 

Instrução CR 

Função CR 

Instrução CS 

Função CS 

Instrução CT 

Função CT 

Função CtrlDev 

Instrução Curve 

Instrução CVMove 

Instrução Cnv_Accel 

Função Cnv_Accel 

Instrução Cnv_Downstream 

Instrução Cnv_Mode 

Função Cnv_Mode 

Instrução Cnv_OffsetAngle 

Função Cnv_OffsetAngle 

Instrução Cnv_Upstream 

Instrução CollisionDetect 

Função CollisionDetect  

 

Função DegToRad 

Instrução DeleteDB 

Instrução DispDev 

Função DispDev 

Função Dist 

 

Função ECPDef 

Função ElapsedTime 

Instrução EResume 

Função Errb 

Função ErrorOn 

Instrução Error 

Função EStopOn 

Instrução Exit 

Instrução ExportPoints 

 

Função FindPos 

Instrução Find 

Instrução FineDist 

Função FineDist 

Função FineStatus 

Função Fix 

Instrução Flush 

Instrução FmtStr 

Instrução FunctionHere 

 

Função GetRobotInsideBox 

Instrução GetRobotInsidePlane 

 

Instrução HealthCalcPeriod 

Função HealthCalcPeriod 

Função HealthCtrlAlarmOn 

Instrução HealthCtrlInfo 

Função HealthCtrlInfo 

Instrução HealthCtrlRateOffset 

Instrução HealthCtrlReset 

Instrução HealthCtrlWarningEnable 

Função HealthCtrlWarningEnable 

Função HealthRateCtrlInfo 

Função HealthRateRBInfo 

Função HealthRBAlarmOn 

Instrução HealthRBAnalysis 

Função HealthRBAnalysis 

Instrução HealthRBDistance 

Função HealthRBDistance 

Instrução HealthRBInfo 

Função HealthRBInfo 

Instrução HealthRBRateOffset 

Instrução HealthRBReset 

Instrução HealthRBSpeed 

Função HealthRBSpeed 

Instrução HealthRBStart 

Instrução HealthRBStop 

Instrução HealthRBTRQ 

Função HealthRBTRQ 

Instrução HealthRBWarningEnable 

Função HealthRBWarningEnable 

 

Função Here 

Função Hex$ 

Instrução HomeClr 

Função HomeDef 

 

Função InReal 

Função InsideBox 

Função InsidePlane 

Função InStr 

Função IODef 

Função IOLabel$ 

Função IONumber 

 

Instrução J1Angle 

Função J1Angle 

Instrução J4Angle 

Função JA 

Instrução Joint 

Instrução JumpTLZ 

Instrução JTran 
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Instrução LatchEnable 

Função LatchState 

Função LatchPos 

Instrução LimZMargin 

Função LimZMargin 

Instrução LimitTorque 

Função LimitTorque 

Instrução LimitTorqueLP 

Função LimitTorqueLP 

Instrução LimitTorqueStop 

Função LimitTorqueStop 

Instrução LimitTorqueStopLP  

Função LimitTorqueStopSP 

Função LJM 

Função LocalDef 

Função LShift64 

 

Função MemInW 

Instrução MemOutW 

Função MHour 

 

Instrução OLAccel 

Função OLAccel 

Instrução OpenCom 

Função OpenCom 

Instrução OpenDB 

Instrução OpenNet 

Função OpenNet 

OutReal 

Função OutReal 

 

Instrução P# 

Instrução PalletClr 

Função PauseOn 

Função PDef 

Instrução PDel 

Instrução PDescription 

Função PDescription 
Instrução PerformMode 

Função PerformMode 

Instrução PG_FastStop 

Instrução PG_LSpeed 

Função PG_LSpeed 

Instrução PG_Scan 

Instrução PG_SlowStop 

Instrução PLabel 

Função PLabel$ 

Instrução PlaneClr 

Instrução PlaneDef 

Instrução Plane. 

Função Plane 

Instrução PList 

Instrução PLocal 

Função PLocal 

Função PNumber 

Função PosFound 

Instrução PTCLR 

Função PTPBoostOK 

Função PTPTime 

Instrução PTran 

Instrução PTRQ 

Função PTRQ 

 

Instrução QPDECELR 

Função QPDECELR 

Instrução QPDECELS 

Função QPDECELS 

 

Função RadToDeg 

Instrução Randomize 

Instrução ReadBin 

Instrução Read 

Função RealAccel 

Função RealPls 

Função RealPos 

Função RealTorque 

Função RecoverPos 

Instrução Recover 

Instrução Redim 

Função Rnd 

Instrução ResetElapsedTime 

Função Rnd 

Função RobotInfo 

Função RobotInfo$ 

Função RobotModel$ 

Função RobotName$ 

Função RobotSerial$ 

Função RobotType 

Função RShift64 

 

Função SafetyOn 

Instrução SelectDB 

Instrução SetCom 

Instrução SetInW 

Instrução SetIn 

Instrução SetNet 

Instrução SetSw 

Função ShutDown 

Instrução SimGet 

Instrução SimSet 

Instrução SingularityAngle 

Função SingularityAngle 

Instrução SingularityDist 

Função SingularityDist 

Instrução SingularitySpeed 

Função SingularitySpeed 

Instrução SoftCP 

Função SoftCP 

Instrução SpeedFactor 

Função SpeedFactor 

Instrução StartMain 

Instrução SyncRobots 

Função SyncRobots 

Função SysErr 

 

Função Tab$ 

Função TargetOK 

Função TaskDone 

Função TaskInfo 

Função TaskInfo$ 

Instrução TaskState 

Função TaskState 

Instrução TaskWait 

Instrução TC 

Instrução TCLim 

Função TCLim 

Instrução TCSpeed 

Função TCSpeed 

Função TeachOn 

Função TillOn 

Função TLDef 

Instrução Toff 

Instrução Ton 

 

Função UBound 

Instrução UpdateDB 

 

Instrução VDefArm 

Instrução VDefLocal 

Instrução VDefSetMotionRange 

Instrução VDefGetMotionRange 

Instrução VDefTool 

Instrução VGoCenter 

Instrução VSD 

Função VSD 

Instrução VxCalib 

Instrução VxCalDelete 

Instrução VxCalLoad 

Função VxCalInfo 

Instrução VxCalSave 

Função VxTrans 
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Instrução WaitNet 

Instrução WaitPos 

Instrução Where 

Função Windows 

Instrução WriteBin 

Instrução Write 

Instrução WorkQue_Add 

Instrução WorkQue_AutoRemove 

Função WorkQue_AutoRemove 

Função WorkQue_Get 

Função WorkQue_Len 

Instrução WorkQue_List 

Instrução WorkQue_Reject 

Função WorkQue_Reject 

Instrução WorkQue_Remove 

Instrução WorkQue_Sort 

Função WorkQue_Sort 

Instrução WorkQue_UserData 

Função WorkQue_UserData 

 

Instrução XYLimClr 

Instrução XYLimDef 

Função XY 
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C-2: Lista de comandos adicionados para cada versão do EPSON RC+ 

Comuns com o EPSON RC+ 6.0, 5.0 e 4.0 

Versão do 

EPSON RC+7.0 
Novos comandos  

Ver.7.4.3 
AIO_TrackingSet :  

AIO_TrackingStart :  

AIO_TrackingEnd  

Função AIO_TrackingOn 

Ver.7.4.1 
AutoOrientationFlag 

Função AutoOrientationFlag 

 

Ver.7.3.4 
SimGet 

SimSet 

 

Ver.7.3.3 Instrução HealthCtrlWarningEnable 

Função HealthCtrlWarningEnable 

Instrução HealthRBWarningEnable 

Função HealthRBWarningEnable 

Ver.7.3.2 Instrução PDescription Função PDescription  

Ver.7.3.1 
Instrução AIO_Out 

Função AIO_Out 

Instrução AIO_OutW 

Função AIO_OutW 

Instrução AIO_Set 

Função AIO_Set 

Função AIO_In 

Função AIO_InW 

Instrução HealthCalcPeriod 

Função HealthCalcPeriod 

Ver.7.3.0 
Instrução VDefArm 

Instrução VDefGetMotionRange 

Instrução VDefLocal 

Instrução VDefSetMotionRange 

Instrução VDefTool 

Instrução VGoCenter 

Ver.7.2.0 
Função CP_Offset 

Instrução CP_Offset 

Instrução HealthCtrlAlarmOn 

Função HealthCtrlInfo 

Instrução HealthCtrlInfo 

Função HealthCtrlRateOffset 

Função HealthCtrlReset 

Instrução HealthRateCtrlInfo 

Instrução HealthRateRBInfo 

Instrução HealthRBAlarmOn 

Função HealthRBAnalysis 

Instrução HealthRBAnalysis 

Função HealthRBDistance 

Instrução HealthRBDistance 

Função HealthRBInfo 

Instrução HealthRBInfo 

Função HealthRBRateOffset 

Instrução HealthRBReset  

Função HealthRBSpeed 

Instrução HealthRBSpeed 

Função HealthRBStart 

Função HealthRBStop 

Função HealthRBTRQ 

Instrução HealthRBTRQ 

Função J4Angle 

Função JumpTLZ 

Função LimitTorqueLP 

Instrução LimitTorqueLP 

Função LimitTorqueStop 

Instrução LimitTorqueStop 

Função LimitTorqueStopLP 

Instrução LimitTorqueStopLP 

Função VSD 

Instrução VSD 

Ver.7.1.4 Função CollisionDetectStatement  

Ver.7.1.3 
Função CollisionDetect 

Função MHourStatement 

 

 

Ver.7.1.2 
Função SingularityDist 

Instrução SingularityDist 

Função ExportPoints 

 

Ver.7.1.0 
Instrução BClr64  

Instrução BSet64 

Instrução BTst64 

Função FineDist 

Instrução FineDist 

Instrução FineStatus 

Função Fmtstr 

Instrução IODef 

Instrução LShift64 

Instrução RealAccel 

Instrução RShift64 

Função WorkQue_Add 

Função WorkQue_AutoRemove 

Instrução WorkQue_AutoRemove 

Instrução WorkQue_Get 

Instrução WorkQue_Len 

Função WorkQue_List 

Função WorkQue_Reject 

Instrução WorkQue_Reject 

Função WorkQue_Remove 

Função WorkQue_Sort 

Instrução WorkQue_Sort 

Função WorkQue_UserData 

Instrução WorkQue_UserData 
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Ver.7.0.3 Função PerformMode Instrução PerformMode 
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Para o EPSON RC+7.0 Ver.7.0.0, os novos comandos são diferentes do EPSON RC+ 6.0 

e do EPSON RC+ 5.0. 

Comandos adicionados do EPSON RC + 6.0, 5.0. 

Versão do EPSON 

RC+7.0 
EPSON RC+ 6.0 EPSON RC+ 5.0 

Ver.7.0.0  

Função AutoLJM 

Instrução AutoLJM 

Função AvoidSingularity 

Instrução AvoidSingularity 

Função AbortMotion 

Função AutoLJM 

Instrução AutoLJM 

Função AvoidSingularity 

Instrução AvoidSingularity 

 

 

Função Cnv_Accel 

Instrução Cnv_Accel 

Função Cnv_Down Stream 

Função Cnv_Mode 

Instrução Cnv_Mode 

Função Cnv_Upstream 

Função ChDisk 

Função CloseDB 

Função Cnv_Accel 

Instrução Cnv_Accel 

Função Cnv_Downstream 

Função Cnv_Mode 

Instrução Cnv_Mode 

Função Cnv_Upstream 

 

 

 

 

 

 

Função CR 

Instrução CR 

Função CS 

Instrução CS 

Função CT 

Instrução CT 

Função DeleteDB Função DeleteDB 

Instrução ElapsedTime 

Instrução Errb 

 

 

 

 

 

 

Instrução Errb 

Função Flush 

Instrução GetRobotInsideBox 

Instrução GetRobotInsidePlane 

Função J1Angle 

Instrução J1Angle 

Função LimZMargin 

Instrução LimZMargin 

Função LimitTorque 

Instrução LimitTorque 

 

Função LimZMargin 

Instrução LimZMargin 

Função LimitTorque 

Instrução LimitTorque 

Função OpenDB 

Função PalletClr 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Função PalletClr 

Função PG_FastStop 

Função PG_LSpeed 

Instrução PG_LSpeed 

Função PG_Scan 

Função PG_SlowStop 

Função QPDECELR 

Instrução QPDECELR 

Função QPDECELS 

Instrução QPDECELS 

Instrução RecoverPos 

Função Recover 

Função ResetElapsedTime  

Função SelectDB 

Instrução ShutDown 
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Versão do EPSON 

RC+7.0 
EPSON RC+ 6.0 EPSON RC+ 5.0 

Ver.7.0.0 
Função SingularityAngle 

Instrução SingularityAngle 

Função SingularitySpeed 

Instrução SingularitySpeed 

Função SpeedFactor 

Instrução SpeedFactor 

Função SingularityAngle 

Instrução SingularityAngle 

Função SingularitySpeed 

Instrução SingularitySpeed 

Função SpeedFactor 

Instrução SpeedFactor 

 

 

 

 

Função StartMain 

Função SyncRobots 

Instrução SyncRobots 

Função TeachOnStatement 

Função UpdateDB Função UpdateDB  

Instrução WindowsStatus 

 

Comandos adicionados do EPSON RC + 4.0. 

Versão do EPSON 

RC+7.0 
EPSON RC+ 4.0 

Ver.7.0.0 Função AbortMotion 

Instrução AccelMax 

Instrução AglToPls 

Instrução Align 

Instrução AlignECP 

Instrução ArmDef 

Função ATCLR 

Instrução AtHome 

Função ATRQ 

Instrução ATRQ 

Função AutoLJM 

Instrução AutoLJM 

Função AvoidSingularity 

Instrução AvoidSingularity 

 

Instrução BClr 

Função Box 

Instrução Box 

Instrução BoxClr 

Instrução BoxDef 

Instrução Brake 

Instrução BSet 

Instrução BTst 

 

Função ChDisk 

Instrução ChkCom 

Instrução ChkNet 

Função CloseCom 

Função CloseDB 

Função CloseNet 

Função Cls 

Função CP 

Instrução CP 

Função CR 

Instrução CR 

Função CS 

Instrução CS 

Função CT 

Instrução CT 

Instrução CtrlDev 

Função Curve 

Função CVMove 

Função Cnv_Accel 

Instrução Cnv_Accel 

Função Cnv_DownStream 

Função Cnv_Mode 

Instrução Cnv_Mode 

Função Cnv_OffsetAngle 

Instrução Cnv_OffsetAngle 

Função Cnv_Upstream 

 

Instrução DegToRad 

Função DeleteDB 

Função DispDev 

Instrução DispDev 

Instrução Dist 

 

Instrução EcpDef 

Função EResume 

Instrução Errb 

Instrução ErrorOn 

Função Error 

Instrução EStopOn 

Função Exit 
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Versão do EPSON 

RC+7.0 
EPSON RC+ 4.0 

Ver.7.0.0 Instrução FindPos 

Função Find 

Instrução FineStatus 

Instrução Fix 

Função Flush 

 

Instrução GetRobotInsideBox 

Instrução GetRobotInsidePlane 

 

Função Here 

Instrução Here  

Instrução Hex$ 

Função HomeClr 

Instrução HomeDef 

 

Instrução InReal 

Instrução InsideBox 

Instrução InsidePlane 

Instrução InStr 

Instrução IOLabel 

Instrução IONumber 

 

Função J1Angle 

Instrução J1Angle 

Instrução JA 

Função Joint 

Função JTran 

 

Função LatchEnable 

Instrução LatchState 

Instrução LatchPos 

Função LimZMargin 

Instrução LimZMargin 

Função LimitTorque 

Instrução LimitTorque 

Instrução LJM 

Instrução LocalDef 

 

Instrução MemInW 

Função MemOutW 

 

Função OLAccel 

Instrução OLAccel 

Função OpenCom 

Instrução OpenCom 

Função OpenDB 

Função OpenNet 

Instrução OpenNet 

Função OutReal 

Instrução OutReal 

Função P# 

Função PalletClr 

Instrução PauseOn 

Instrução PDef 

Função PDel 

Função PG_FastStop 

Função PG_LSpeed 

Instrução PG_LSpeed 

Função PG_Scan 

Função PG_SlowStop 

Função PLabel 

Instrução PLabel 

Função PlaneClr 

Função PlaneDef 

Função Plane 

Instrução Plane. 

Função PList 

Função PLocal 

Instrução PLocal 

Instrução PNumber 

Instrução PosFound 

Função PTCLR 

Instrução PTPBoostOK 

Instrução PTPTime 

Função PTran 

Função PTRQ 

Instrução PTRQ 

 

Função QPDECELR 

Instrução QPDECELR 

Função QPDECELS 

Instrução QPDECELS 

 

Instrução RadToDeg 

Função Randomize 

Função ReadBin 

Função Read 

Instrução RealPls 

Instrução RealPos 

Instrução RealTorque 

Instrução RecoverPos 

Função Recover 
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Versão do EPSON 

RC+7.0 
EPSON RC+ 4.0 

Ver.7.0.0 Função Redim 

Instrução RobotInfo 

Instrução RobotInfo$ 

Instrução RobotModel$ 

Instrução RobotName$ 

Instrução RobotSerial$ 

Instrução RobotType 

 

Instrução SafetyOn 

Função SelectDB 

Função SetCom 

Função SetInW 

Função SetInW 

Função SetNet 

Função SetSw 

Instrução ShutDown 

Função SingularityAngle 

Instrução SingularityAngle 

Função SingularitySpeed 

Instrução SingularitySpeed 

Função SoftCP 

Instrução SoftCP 

Função SpeedFactor 

Instrução SpeedFactor 

Função StartMain 

Função SyncRobots 

Instrução SyncRobots 

Instrução SysErr 

 

Função Tab$ 

Instrução TargetOK 

Instrução TaskDone 

Instrução TaskInfo 

Instrução TaskInfo$ 

Função TaskState 

Instrução TaskState 

Função TaskWait 

Função TC 

Função TCLim 

Instrução TCLim 

Função TCSpeed 

Instrução TCSpeed 

Instrução TeachOn 

Instrução TillOn 

Instrução TlDef 

Função Toff 

Função Ton 

 

Instrução UBound 

Função UpdateDB 

Função VxCalib 

Função VxCalDelete 

Função VxCalLoad 

Instrução VxCalInfo 

Função VxCalSave 

Instrução VxTrans 

 

Função WaitNet 

Função WaitPos 

Função Where 

Instrução WindosStatus 

Função WriteBin 

Função Write 

 

Função XYLimClr 

Função XYLimDef 

Instrução XY 
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C-3: Comandos de exclusão (classificados por versão) 

Comandos de exclusão do EPSON RC+ 6.0, 5.0 e 4.0. 

Versão do EPSON 

RC+7.0 
EPSON RC+ 6.0 EPSON RC+ 5.0 EPSON RC+ 4.0 

Ver.7.1.2 Função SetLCD Função SetLCD Função SetLCD 

Ver.7.0.0 Função Dir 

Função Type 
- 

Função Dir 

Função Type 
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