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本发明提供一种能够对用户来说容易理解

上位控制器的程序与机器人控制装置的动作程

序的对应的机器人控制系统。在具备上位控制器

(20)和机器人控制装置(50)的机器人控制系统

(100)中，上位控制器(20)具备：控制执行部

(22)，其基于用于控制机器人的控制程序，将表

示针对机器人的动作命令的命令信息和附带于

该动作命令的位置数据与表示该位置数据的名

称的名称信息一起发送到机器人控制装置(50)，

机器人控制装置(50)具备：程序生成部(51)，其

基于接收到的命令信息和位置数据来生成针对

机器人的动作程序；名称信息附加部(52)，其对

动作程序内的位置数据附加接收到的名称。
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1.一种机器人控制系统，具备上位控制器和与该上位控制器连接的机器人控制装置，

其特征在于，

所述上位控制器具备：控制执行部，其基于用于控制机器人的控制程序，将表示针对所

述机器人的动作命令的命令信息和附带于该动作命令的位置数据与表示该位置数据的名

称的名称信息一起发送至所述机器人控制装置，

所述机器人控制装置具备：

程序生成部，其基于接收到的所述命令信息和所述位置数据来生成针对所述机器人的

动作程序；

名称信息附加部，其对所述动作程序内的所述位置数据附加接收到的所述名称信息所

表示的所述名称。

2.根据权利要求1所述的机器人控制系统，其特征在于，

所述控制执行部发送表示所述名称的文字信息作为所述名称信息。

3.根据权利要求1或2所述的机器人控制系统，其特征在于，

所述上位控制器是可编程逻辑控制器。

4.根据权利要求3所述的机器人控制系统，其特征在于，

所述控制执行部发送在所述控制程序中与所述位置数据相关联的变量名作为所述名

称信息。

5.根据权利要求1或2所述的机器人控制系统，其特征在于，

所述上位控制器是数值控制装置。

6.根据权利要求5所述的机器人控制系统，其特征在于，

所述控制执行部发送在所述控制程序中与所述位置数据相关联的标签作为所述名称

信息。
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机器人控制系统

技术领域

本发明涉及控制机器人的机器人控制系统。

背景技术

工业用机器人一般将使用示教操作盘或编程装置而生成的动作程序加载到机器

人控制装置，并从机器人控制装置进行控制而进行动作。另一方面，近年来，通过PLC(可编

程逻辑控制器)来控制工业机器人的系统也正在普及(例如，专利文献1)。

现有技术文献

专利文献

专利文献1：国际公开第2019/180916号

发明内容

发明所要解决的课题

近年来，由于PLCopen(注册商标)标准等的普及，用于工业用机器人的控制的PLC

程序的开发环境的整备也在不断发展。在使用了PLC的机器人控制系统中，通常，通过PLC程

序的执行从PLC向机器人控制装置发送针对机器人的动作命令，在机器人控制装置侧基于

来自PLC的动作命令生成动作程序并控制机器人。在这样的机器人控制系统中，若设想进行

使用了PLC程序的机器人的示教设定、PLC程序开发时的动作确认的场景，则PLC程序与机器

人控制装置侧的动作程序是不同的程序规格，因此，PLC程序与机器人控制装置的动作程序

的对应对于用户来说而言难以理解，在错误发生时的调查等中需要时间。

用于解决课题的手段

本公开的一个方式是一种具备上位控制器和与该上位控制器连接的机器人控制

装置的机器人控制系统，其中，所述上位控制器具备：控制执行部，其基于用于控制机器人

的控制程序，将表示针对所述机器人的动作命令的命令信息和附带于该动作命令的位置数

据与表示该位置数据的名称的名称信息一起发送到所述机器人控制装置，所述机器人控制

装置具备：程序生成部，其基于接收到的所述命令信息和所述位置数据，生成针对所述机器

人的动作程序；名称信息附加部，其对所述动作程序内的所述位置数据附加接收到的所述

名称信息表示的所述名称。

发明效果

根据上述结构，用户能够容易地掌握上位控制器的控制程序与机器人控制装置的

动作程序如何对应。由此，能够高效地进行示教设定、编程时的错误调查和调试。

根据附图所示的本发明的典型实施方式的详细说明，本发明的这些目的、特征及

优点以及其他目的、特征及优点将变得更加明确。

附图说明

图1是表示一实施方式所涉及的机器人控制系统的整体结构的图。
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图2是表示使用PLC作为上位控制器的情况下的PLC程序的例子的图。

图3是表示在图2的结构中在机器人控制装置中生成的动作程序的图。

图4是表示使用CNC作为上位控制器的情况下的CNC程序的例子的图。

图5是表示在图4的结构中在机器人控制装置中生成的动作程序的图。

具体实施方式

接着，参照附图对本公开的实施方式进行说明。在参照的附图中，对相同的结构部

分或功能部分标注相同的参照附图标记。为了容易理解，这些附图适当变更了比例尺。另

外，附图所示的方式是用于实施本发明的一个例子，本发明并不限定于图示的方式。

图1是表示一个实施方式的机器人控制系统100的整体结构的图。机器人控制系统

100具备上位控制器20、机器人控制装置50以及机器人10，成为控制机器人10的机器人控制

装置50与上位控制器20可通信地连接的结构。机器人控制系统100是能够在上位控制器20

上生成针对机器人10的控制程序的系统。上位控制器20按照在上位控制器20上构筑的机器

人10的控制程序，对机器人控制装置50发送针对机器人10的动作命令。机器人控制装置50

基于从上位控制器20发送来的动作命令来生成机器人10的动作程序并使机器人10动作。

上位控制器20也可以具有作为具有CPU、ROM、RAM、存储装置、操作部、显示部、输入

输出接口、网络接口等的一般计算机的结构。上位控制器20例如是PLC(可编程逻辑控制器)

或CNC(数值控制装置)。此外，作为上位控制器20，除了PLC、CNC以外，还能够使用PC等各种

信息处理装置。机器人控制装置50也可以具有作为具备CPU、ROM、RAM、存储装置、操作部、显

示部、输入输出接口、网络接口等的一般计算机的结构。此外，在上位控制器20与机器人控

制装置50之间的连接中能够使用现场总线、有线或者无线LAN、其他各种网络。

如图1所示，上位控制器20在存储装置内保有在上位控制器20上的软件环境上构

筑的用于控制机器人10的控制程序21。而且，上位控制器20具有控制执行部22和通信接口

23。控制执行部22解释控制程序21，将表示针对机器人10的动作命令的命令信息经由通信

接口23发送到机器人控制装置50。在控制程序21中的命令是伴随位置数据的动作命令的情

况下，控制执行部22将表示针对机器人10的动作命令的命令信息和附带于该动作命令的位

置数据与表示该位置数据的名称的名称信息一起发送到机器人控制装置50。

机器人控制装置50具有程序生成部51、名称信息附加部52、程序执行部53和通信

接口54。在机器人控制装置50中，程序生成部51基于从上位控制器20发送来的命令信息来

生成机器人10的动作命令并生成为动作程序56。此时，在附带于动作命令而发送了位置数

据和与该位置数据相关联的名称信息的情况下，名称信息附加部52例如对位置数据附加位

置数据的名称并作为注释文。程序执行部53执行由程序生成部51生成的动作程序56而使机

器人10进行动作。

以下，说明上位控制器20是PLC的情况和是CNC的情况的两例的具体结构。

参照图2‑图3，对上位控制器20为PLC20A的情况下的结构例进行说明。图2表示在

PLC20A上生成的控制程序(以下，将在PLC上构建的控制程序也记载为PLC程序)的一例。PLC

上的控制程序能够用梯形图语言、结构化文本语言来生成。在此，示出由结构化文本语言生

成的控制程序的例子。图2的PLC程序包含变量定义24、PLC程序主体21A(以下，仅记载为PLC

程序21A)和两个功能块(FB)25a、25b。
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变量定义24包含2个结构体变量HOME.POSITION、PICK.POSITION，这些各个结构体

变量由X、Y、Z位置这3个变量构成。这些变量的值分别被设定为HOME .POSITION .X＝0、

HOME.POSITION.Y＝0、HOME.POSITION.Z＝0以及PICK.POSITION.X＝30、PICK.POSITION.Y

＝20、PICK.POSITION.Z＝15。

PLC程序21A包含使机器人进行直线动作的命令即MoveLinear函数以及使机器人

进行各轴动作的命令即MoveAxes函数。MoveLinear函数和MoveAxes函数的动作分别被定义

为功能块(FB)25a、25b。MoveLinear函数向目标位置的自变量DestPos中输入机器人的位置

数据的结构体HOME.POSITION。由此，针对机器人10，指令X＝0、Y＝0、Z＝0作为MoveLinear

命令(直线动作)的目标位置数据。在MoveLinear函数的功能块25a中，定义为设定数值1作

为与MoveLinear函数对应的命令ID。在该情况下，控制执行部22解释功能块25a，将“命令ID

＝1”发送至机器人控制装置50来作为与动作命令MoveLinear对应的命令信息，并且将位置

数据(Dest  Pos)发送到机器人控制装置50。

控制执行部22还将附带于动作命令MoveLinea r的位置数据的变量名即

‘HOME.POSITION’包含在发送数据中。即，在该情况下，控制执行部22将以下的数据发送至

机器人控制装置。

·命令ID＝1

·位置数据(X，Y，Z)＝(0，0，0)

·‘HOME.POSITION’

MoveAxes函数向目标位置的自变量DestPos输入机器人的位置数据的结构体

PICK.POSITION。由此，针对机器人10，指令X＝30、Y＝20、Z＝15来作为MoveAxes命令(直线

动作)的目标位置数据。在MoveAxes函数的功能块25b中，定义为设定数值2作为与MoveAxes

函数对应的命令ID。在该情况下，控制执行部22解释功能块25b的内容，将“命令ID＝2”发送

到机器人控制装置50来作为与动作命令MoveAxes对应的命令信息，并且将位置数据(Dest 

Pos)发送到机器人控制装置50。

[0020] 控制执行部22还将作为附带于动作命令MoveAxes的位置数据的变量名即

‘PICK.POSITION’包含在发送数据中。即，在该情况下，控制执行部22将以下的数据发送至

机器人控制装置50。

·命令ID＝2

·位置数据(X，Y，Z)＝(30，20，15)

·‘PICK.POSITION’

从PLC20发送的数据被存储于机器人控制装置50的例如RAM内的一次存储区域55。

程序生成部51基于从PLC20A发送的数据来生成机器人10的动作程序。作为一例，机器人控

制装置50也可以保有下述表1那样的将命令ID与动作命令关联起来的表。在该情况下，程序

生成部51通过参照该表，能够识别与从PLC20发送来的命令ID对应的动作命令。此外，在该

情况下，PLC20A也保有与表1同样的表。在下述表1的表中，命令ID＝1、2、3、4分别与直线动

作、各轴动作、暂时停止、动作重新开始相关联。

[表1]

命令ID 命令内容

1 直线动作
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2 各轴动作

3 暂时停止

4 动作重新开始

假设从PLC20A发送的数据为命令ID＝1。在该情况下，程序生成部51根据命令ID＝

1，识别出动作命令是直线动作。然后，程序生成部51将与命令ID＝1一起发送来的位置数据

(0，0，0)存储在位置寄存器P[1]中，生成机器人10的直线动作的命令‘LP[1]’，并且将与位

置数据(0，0，0)一起发送来的作为该位置数据的名称的文本HOME.POSITION作为注释文插

入位置寄存器P[1]。由此，程序生成部51作为直线动作的命令语句，生成

‘LP[1:HOME.POSITION]’。

作为一例，程序执行部53构成为每当在动作程序56A内生成新的命令语句时执行

动作命令，当所述‘LP[1：HOME.POSITION]’被插入动作程序56A时，程序执行部53使设定于

机器人10的可动部的控制对象部位直线移动到被设定于位置寄存器P[1]的目标位置(原

位)。

当从PLC20A进一步发送命令ID＝2时，程序生成部51根据命令ID＝2，识别出动作

命令是各轴动作。然后，程序生成部51将与命令ID＝2一起发送来的位置数据(30、20、15)存

储于位置寄存器P[2]，生成机器人10的各轴动作的命令‘JP[2]’，并且将与位置数据(30、

20、15)一起发送来的作为该位置数据的名称的文本PICK.POSITION作为注释文插入位置寄

存器P[2]。由此，程序生成部51生成‘JP[2:PICK.POSITION]’作为各轴动作的命令语句。

若上述命令‘JP[2：PICK.POSITION]’被插入动作程序56A，则程序执行部53使机器

人10的控制对象部位移动至被设定于位置寄存器P[2]的目标位置(拾取位置)。

这样，在PLC程序中表示位置数据的变量名作为表示位置数据的注释文被插入机

器人控制装置50侧的动作程序中。即，在PLC程序中分配给位置数据的文本信息在机器人控

制装置50侧的动作程序中被反映为表示位置数据的文本信息。因此，用户能够容易地掌握

PLC程序和动作程序如何对应。例如，假定从PLC输入到机器人控制装置的位置数据存在错

误的状况。在该情况下，由于机器人停止在不希望的位置，用户注意到输入数据的错误，但

若大量的命令从PLC输入到机器人控制装置，则难以找出动作程序内的哪个命令语句有错

误。在这样的情况下，若对动作程序内的位置数据附加了与PLC程序内的变量名共通的名

称，则能够检索并容易地找出存在错误的位置数据。即，能够高效地进行在机器人控制系统

中进行示教设定、编程时的错误调查和调试。

接着，参照图4‑图5，对上位控制器20为CNC(数值控制装置)20B的情况下的结构例

进行说明。图4表示在CNC20B上生成的控制程序(以下，将在CNC上构建的控制程序也记载为

CNC程序)的一例。基于图4的G代码的CNC程序21B包括以下的内容。

G90：绝对指令，指定为用绝对值指定坐标。

G01：指令直线动作。通过以下的位置、速度进行动作。

坐标位置：X_、Y_、Z_

姿势(绕X、Y、Z轴的旋转角)：A_、B_、C_

速度：F_

D001：指定将位于存储器上的特定区域的位置编号‘001’的标签(字符信息)作为

与位置X、Y、Z相关的名称信息发送到机器人控制装置50。
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M30：表示主程序的结束。

当执行图4的CNC程序21B时，控制执行部22解释CNC程序21B，掌握命令G01指令了

直线动作的情况。另外，CNC20B保有上述表1所示的表，通过参照该表，识别与动作命令对应

的命令ID。然后，控制执行部22将表示直线动作的命令ID＝1与被设定为X、Y、Z、A、B、C的位

置姿势数据和速度数据一起发送。进而，控制执行部22将分配给由‘D001’指定的地址的标

签作为位置数据的名称信息发送到机器人控制装置50。这里，假设在由‘D001’指定的地址

中设定‘HOME.POSITION’作为标签。在该情况下，控制执行部22将‘HOME.POSITION’作为位

置数据的名称信息发送给机器人控制装置50。命令ID、位置数据以及标签在机器人控制装

置50中暂时存储于一次存储区域55。

机器人控制装置50的程序生成部51根据命令ID＝1识别出动作命令是直线动作。

然后，程序生成部51将与命令ID＝1一起发送来的位置姿势数据(X、Y、Z、A、B、C)(10 .0、

20.0、30.0、40.0、50.0、60.0)存储在位置寄存器P[1]中，生成机器人10的直线动作的命令

‘LP[1]’作为动作程序56B，并且将与位置姿势数据一起发送来的作为该位置数据的名称的

文本HOME .POSITION作为注释文插入位置寄存器P[1]。由此，程序生成部51生成‘LP[1:

HOME.POSITION]’作为直线动作的命令语句。此外，关于由CNC程序21B指定的速度，也可以

作为指定速度倍率的数值而追加到所述命令语句中。

这样，在CNC程序21B中表示位置数据的标签被插入机器人控制装置50侧的动作程

序56B作为表示位置数据的注释文。即，在CNC程序21B中分配给位置数据的文本信息在机器

人控制装置50侧的动作程序56B中被反映为表示位置数据的文本信息。因此，用户能够容易

地掌握CNC程序和动作程序如何对应。即，与关于PLC程序而所述的情况同样地，能够高效地

进行示教设定、编程时的错误调查和调试。

另外，在CNC程序的情况下，能够将在由命令代码‘D001’指定的存储器区域中用户

自由设定的标签反映为机器人控制装置侧的位置数据的名称，因此能够进一步提高用户的

便利性。

如以上说明的那样，根据本实施方式，用户能够容易地掌握上位控制器的控制程

序与机器人控制装置的动作程序如何对应。由此，能够高效地进行示教设定、编程时的错误

调查和调试。

以上，使用典型的实施方式对本发明进行了说明，但只要是本领域技术人员，则能

够理解在不脱离本发明的范围的情况下，能够进行所述各实施方式的变更以及各种其他变

更、省略、追加。

在所述实施方式中，示出了从上位控制器对机器人控制装置发送文本信息(变量

名、标签)本身作为名称信息的例子，但也可以代替这样的结构来发送表示名称的识别信息

(ID)来作为名称信息。此外，在该情况下，上位控制器以及机器人控制装置分别构成为保有

将识别信息与文字信息关联起来的表。

图1所示的上位控制器的功能(控制执行部)可以通过上位控制器的CPU执行各种

软件来实现，或者也可以通过以ASIC(Application  Specific  Integrated  Circuit：专用

集成电路)等硬件为主体的结构来实现。另外，图1所示的机器人控制装置50的功能(程序生

成部、名称信息附加部、程序执行部)可以通过机器人控制装置的CPU执行各种软件来实现，

或者也可以通过以ASIC等硬件为主体的结构来实现。
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附图标记的说明

10  机器人

20 上位控制器

21  控制程序

22  控制执行部

23 通信接口

24  变量定义

25a、25b  功能块

20A 可编程逻辑控制器

20B 数值控制装置

21A  PLC 程序

21B  CNC 程序

50  机器人控制装置

51 程序生成部

52  名称信息附加部

53 程序执行部

54 通信接口

55 一次存储区域

56、56A、56B  操作程序

100  机器人控制系统。
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图1
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图2
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图3
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图4
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图5
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