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声明
感谢您购买希美埃（芜湖）机器人技术有限公司（以下简称“CMA”）喷涂机器人产品。本文所

提及的内容关系到您的安全以及合法权益与责任。使用本产品之前，请仔细阅读本文，确保已对产品

进行正确的设置。不遵循或不按照本文的说明与警告来操作可能会给您和周围的人带来伤害，损坏 CMA

机器人或其它周围的物品。本文档及所有相关的文档最终解释权归 CMA 所有。

本手册作为操作指导，但不构成对使用机器人整个应用系统的担保。因此 CMA 公司不对使用此系

统而可能导致的事故、损害和（或）工业产权相关的问题承担责任。CMA 公司郑重建议：在赋予操作

者机器人的使用权限以前，所有参与机器人操作、示教、维护、维修、点检的人员、都参加 CMA 公司

准备的培训课程。

版权与商标
本手册版权归希美埃（芜湖）机器人技术有限公司所有，仅供客户使用，未经希美埃（芜湖）机

器人技术有限公司书面许可，本部分不能被复制或向第三方披露。

本文档必须保存在机器人的使用寿命期间，损坏或丢失的情况下，你可以订购一个替换的副本。

在机器人被出售或转移到一个新的所有者时,您被要求告知希美埃（芜湖）机器人技术有限公司新的

拥有者的地址。

本手册为全套手册的其中一册，所有参与机器人使用、编程、维护、维修、点检的人员，必须经

过完整手册的培训，全套手册如下：

 ZL-GR-001-V1：GR 系列喷涂机器人《安全手册》

 ZL-GR-002-V1：GR 系列喷涂机器人《日常保养手册》

 ZL-GR-003-V1：GR 系列喷涂机器人《防爆使用手册》

 ZL-GR-004-V1：GR 系列喷涂机器人《远程协助手册》

 ZL-GR-005-V1：GR 系列喷涂机器人《IO 通讯手册》

 ZL-GR-006-V1：GR 系列喷涂机器人《软件编程手册》

 ZL-GR6100-001-V1：GR6100 机器人《安装和连接手册》

 ZL-GR6100-002-V1：GR6100 机器人《机械维护手册》

 ZL-GR6100-003-V1：GR6100 机器人《电气维护手册》

 ZL-GR6100-004-V1：GR6100 机器人《电气原理图》

本手册及所有相关的手册最终解释权归希美埃（芜湖）机器人技术有限公司所有，希美埃（芜湖）

机器人技术有限公司保留随时停止生产或更改设计或规格的权利，如有更新，恕不另行通知。请访问

www.cmarobot.com.cn 官方网站以获取最新的产品信息。
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关于本手册
本手册主要面向：操作人员、设备维护人员、技术服务人员。

本手册介绍了 GR 系列喷涂机器人 IO 配置，当机器人结合现场应用，需要配置外围设备信号时，

可以参考本手册进行相关信号的配置 。IO 配置使用说明，适用于 CMA 公司旗下所有规格的喷涂机器

人。

为有效的引起手册使用者的对特定主题或方面的注意，将使用以下符号，每个有以下含义解释。

本手册中的安全注意事项分为“危险”、“警告”、“注意”、“重要”四类分别记载。

另外，即使是“注意”所记载的内容，也会因为情况不同而产生严重后果，因此任何一条注意事

项都极为重要，请务必严格遵守。

 请务必熟读并全部掌握本手册和其他附属资料，在熟知全部设备知识、安全知识及注意事项

后正确使用。

 手册中的图解，有的为了说明细节取下盖子或安全罩进行绘制，运转此类部件时，务必按规

定将盖子或安全罩还原后，再按说明书要求运转。

 本手册中的图及照片为代表性示例，可能与所购买产品不同。

 本手册有时由于产品改进、规格变更及说明书自身更便于使用等原因而进行适当的修改，恕

不另行通知。

 修改后的说明书将更新封面中的资料编号，并以新版本发行。

 由于破损、丢失等原因需订购说明书时，请与本公司代理商或说明书封底上的最近销售处联

系，按封面的资料编号订购。

 客户擅自进行产品改造，不在本公司保修范围之内，本公司概不负责。
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第 1 章 综述

本手册为 IO 配置手册，主要包括输入（数字量）及输出（数字量及继电器型），当机器人结合

现场应用，需要配置外围设备信号时，可以参考该手册进行相关信号的配置 。

第 2 章 数字量输入信号

数字量输入模块型号为 X20DIF371 及 X20DI9371，其中 X20DIF371 为 16 入输入模块，X20DI9371

为 12 入输入模块，其具体定义如下图所示：

如上图所示，其中未接线及接 X2 端子的可供客户自由配置使用。

在示教器诊断界面，打开数字量输入监控界面，其中 00-15 对应模块 X20DIF371，16-27 对应模

块 X20DI9371。
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2.1 数字量输入自由配置

第一步 ：进入设置界面：将示教器打到手动模式，进入主界面，点击屏幕右上角“设置”，选

择“高级设置”，如下图：

第二步：点击“Free in”,进入数字量输入自由配置界面：如前述所示，其中 00-15 对应 X20DIF371

模块，16-27 对应 X20DI9371 模块：
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第三步：选中想要修改的输入口，选择信号量：其中 0:nc 代表客户自定义的变量，其余的为系

统定义的变量（系统变量为工程配置内部使用，如需配置请联系本公司）。

假如现在我们需要将 20-23 输入口配置成客户自定义变量，步骤如下：

（1） 点击 20 号输入口，选择 0：nc，点击“OK”；
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（2） 依次选取 21、22、23 进行修改，结果如下：

（3） 点击保存按钮进行配置保存。

第四步：进入诊断界面，查看数字量输入，检查修改是否成功：

修改后的 nc 表示为“未连接”，表示修改成功。

第五步：在程序编程中，通过“WAIT Input”指令，选择“Digital Input”,选择自由配置的变

量作为输入量：
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第 3 章 数字量输出信号

数字量输出模块型号为 X20DO9322,继电器类型输出型号为 X20DO6529 及 X20DO2649，其中

X20DO9322 为 12 出输出模块，X20DO6529 为 6 出输出模块，X20DO2649 为 2 出输出模块，其中数字量

输出模块和继电器输出模块的区别只是接线不同，自由配置时不做区分，其具体定义如下图所示：

如上图所示，其中未接线、接 X3 端子及 X13 端子的可供客户自由配置使用。

在示教器诊断界面，打开数字量输入监控界面，其中 00-11 对应模块 X20DO9322，12-17 对应第

一个 X20DO6529 模块，18-23 对应第二个 X20DO6529 模块，24-25 对应 X20DO2649 模块。
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3.1 数字量输出自由配置

第一步 ：进入设置界面：将示教器打到手动模式，进入主界面，点击屏幕右上角“设置”，选

择“高级设置”，如下图：

第二步：点击“Free out”,进入数字量输出自由配置界面：如前述所示，其中 00-11 对应模块

X20DO9322，12-17 对应第一个 X20DO6529 模块，18-23 对应第二个 X20DO6529 模块，24-25 对应

X20DO2649 模块。
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第三步：选中想要修改的输出口，选择信号量：输出变量区别于输入变量，目前程序运行过程中

只支持 15 个输出信号配置，分别为 41：Auxiliary var 1~ 55：Auxiliary var 15
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假如现在我们需要将 21-23 输出口配置成客户自定义变量，步骤如下：

（1） 点击 21 号输出口，选择 Auxiliary var 1，点击“OK”；

（2） 依次选取 22、23 进行修改，结果如下：
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（3） 点击保存按钮进行配置保存。

第四步：进入诊断界面，查看数字量输出，检查修改是否成功：

修改后的输出变量表示为“辅助变量 1/2/3”，表示修改成功。

第五步：在程序编程中，通过“WAIT Time”或者“WAIT Input”指令，选择“Digital out”,

其中 1 - 15 对应所配置的 Auxiliary var 1 - Auxiliary var 15：
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