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前言 

感谢您使用本公司传送带跟踪管理软件 

本手册记录了正确使用传送带跟踪管理软件的所需事项 

在使用该软件之前请仔细阅读本手册的内容 

请妥善保管本手册，以便日后随时取阅 

概述 

本手册详细介绍了传送带跟踪管理的软硬件设置、工作原理、I/O 输入源操作流程、

第三方视觉输入操作流程、双机器人网络输出操作流程，方便用户系统地了解和使用

产品。 

读者对象 

本手册适用于： 

系统配置工程师 技术支持工程师 

机器人应用工程师 

术语含义 

本手册中出现的专用缩略术语说明如下： 

缩略语 中英文说明 

QKM 
东莞市李群自动化技术有限公司 

Quotient Kinematics Machine 

QRL 
基于 Lua语言，在李群运动控制系统平台上，自主定义的机器人二次开发语言 

QKM Robot Language 

COMM 
控制系统的通信单元 

Communication Borad 

IDN 
参数的标识号 

Idenfication number (of a parameter) 

IP 
互联网协议地址 

Internet Protocol 

UDP 
用户数据报协议 

User Datagram Protocol 

CM 
传送带管理软件 

Conveyor Manager 

CW 
顺时针 

Clockwise 

CCW 
逆时针 

Counter Clockwise 

DI 
通用输入 

General purpose input 

HDI 
高速输入 

High speed input 
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第1章 综述 

1.1 概述 

传送带跟踪管理用于跟踪管理传送带上的物体，通过视觉定位和传送带跟踪技术实现

对物料的动态抓放。 

传送带跟踪管理软件具有以下功能特征： 

⚫ 支持处理传感器的数字输入信号。 

⚫ 支持处理视觉系统的视觉输入信号。 

⚫ 支持高精度的编码器锁存。 

⚫ 支持多条传送带。 

⚫ 支持直线传送带跟踪和圆盘传送带跟踪。 

⚫ 支持输出模式。 

⚫ 包含一个 sample code 应用案例。 

在对传送带上的物料执行一系列动作前，需要硬件和软件的设置、 进行传送带设置、

输入源设置、输出源设置。 

1.2 适用场景 

1）单机器人场景 

⚫ 单个 I/O 输入对应单个机器人。 

⚫ 单个视觉输入对应单个机器人。 

2）多机器人场景 

⚫ 第一台机器人除了配置传送带和输入源，还需要配置输出源将物体分配给第二台 

机器人；第二台机器人配置输入源且输入类型为上游机器人，用于接收上游机器 

人输出的工件。 

⚫ 如果还存在机器人，那么前一台机器人配置输出源，后一台机器人配置输入源且 

输入类型为上游机器人。 

 

1.3 工作原理 

传送带管理处理的对象称为 Items（物料），物料随传送带运动。当物料转化为数字信

号或视觉信号时，物料在传送带上的位置会被取样，物料相对于传送带有一个位置和

方向。当传送带运动时，传送带上面每个物料的位置自动更新，机器人对工件进行跟

踪。 
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第2章 硬件和软件设置 

2.1 硬件需求 

2.1.1 视觉跟踪硬件需求 

⚫ 机器人 

⚫ 传送带 

⚫ 视觉系统（相机、镜头、相机光源、相机电缆、相机信号线） 

⚫ 脉冲编码器 

⚫ 脉冲分配器（在多台机器人使用同一个脉冲编码器时需要） 

⚫ 以太网通讯电缆 

⚫ 以太网集线器 

⚫ 电脑 

视觉跟踪系统构成案例 

 

图 2-1 视觉跟踪系统构成 

2.1.2 非视觉跟踪硬件需求 

⚫ 机器人 
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⚫ 传送带 

⚫ 光电传感器 

⚫ 脉冲编码器 

⚫ 脉冲分配器（在多台机器人使用同一个脉冲编码器时需要） 

⚫ 以太网通讯电缆 

⚫ 以太网集线器（多台电脑时需要） 

⚫ 电脑 

⚫ 机器人 I/O 电缆 

非视觉跟踪系统构成案例 

 

图 2-2 非视觉跟踪系统构成 

2.1.3 硬件安装 

1）将编码器安装在传送带上，并与机器人相连。 

2）当使用数字信号（即传感器）识别传送带上的物料时，需要把该数字信号连接到 

机器人的数字输入端口，其中数字输入是 DI 或 HDI（推荐使用）。 

3）当使用视觉模式识别传送带上的物料时，若需要用到编码器锁存功能，则需要将 

相机的闪光信号连接到机器人的数字输入端口（推荐使用），其中数字输入是 DI  

或 HDI（推荐使用）。  

4）若要同时使用多个机器人，那么这些机器人必须连接到同一个以太网，以保证 

其 IP 地址在同一号段。 
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2.1.4 增量式编码器选型参考要求及注意事项 

1）脉冲编码器通常为增量式编码器，对于增量式编码器的选项，参考要求如下表所示 

增量式编码器不同应用场景的选型参考要求汇总表 

应用场景 单台机器人的应用 
Application of two 

robots 
三台及三台以上机器人的应用 

适用增量式编

码器输出类型 

线性驱动器输出（差分

输出） 

线性驱动器输出 

（差分输出） 

线性驱动器输出 

（差分输出） 

编码器输出相 A+/A-,B+/B-,Z+/Z- A+/A-,B+/B-,Z+/Z- A+/A-,B+/B-,Z+/Z- 

输出相位差 
A 相、 B 相的位相差
90°±45° (1/4T±1/8T) 

A 相、 B 相的位相差
90°±45° (1/4T±1/8T) 

A 相、 B 相的位相差 90°±45° (1/4T±1/8T) 

分辨率 2000P/R 及以上 2000P/R 及以上 2000P/R 及以上 

电压 
DC5V ±5% DC5V ±5% DC5V ±5% 

纹波(p-p)5%以下 纹波(p-p)5%以下 纹波(p-p)5%以下 

DC5V 供电方式 
可机器人供电/也可外

部电源供电 DC5V 

可机器人供电/也可外

部电源供电 DC5V 
需外部电源供电 DC5V 

机器人供电 5V

时，总消耗电

流 

250mA 以下 250mA 以下 / 

机器人辅编口

输入相 
A+/A-,B+/B-,Z+/Z- A+/A-,B+/B-,Z+/Z- A+/A-,B+/B-,Z+/Z- 

接线方式 
编码器直接连接机器人

辅编口 

编码器直接连接机器人

辅编口 

编码器需经过脉冲分配器进行中继分配后

再连接机器人 

脉冲分配器型

号选型关键参

考参数 

/ / 

输入路数 1 路 

输入最大频率 2MHz 

供电电压 
DC5V(±5%) 

纹波(p-p)5%以下 

输入电平 TTL 

输出路数 
1~6 路 

（根据实际应用而定） 

输出频率 与输入相同 

输出电平 5V（差分输出） 

输出电流 约 30mA/路 

输出时延 ＜700ns 

输入输出各通

道信号 

各输出通道电平信号与

输入均保持同步 

编码器的机械

结构 

根据实际应用场景进行选择，主要注意开孔尺寸、法兰安装尺寸、安装轴尺寸、编码器的受力

要求等。 

同步轮选型要

求 

1、 用同步轮进行同步的应用：同步轮安装孔需要与编码器安装轴尺寸一致；同步轮的外径与

比例因子正相关，在保证机械结构不干涉的情况下，同步轮外径选择越小越好。 

2、 用联轴器进行同步的应用：联轴器内孔需要与编码器安装轴尺寸一致；联轴器的外径只要

不干涉机械结构运动，则不用详细关注。 
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接线注意事项 

1、机器人的辅助编码器接口中 5V 引脚为直流输出电源。禁止在辅助编码器 5V 引脚接入外

部电源，否则会 烧毁机器人内部电路，未用到的 5V 空接并做好绝缘保护。 

2、所使用到的辅助编码器接口通道的 0V(GND)线与编码器的 0V 线并联。 

3、0V(GND)线不能短接地线（PE）线或屏蔽层。 

4、在接线时，须首先确认机器人及相关电气设备处于断电状态，不可带电操作，避免发生安

全事故及损坏相关电路。 

5、未使用的辅助编码器通道需做好绝缘保护，避免短路。 

表 2-1 增量式编码器不同应用场景的选型参考要求汇总表 

 

2.2 软件需求 

1）CM(Pallas) 软件包版本需要 V3.9.4 及以上版本。 

2）Pallas 的 COMM 固件版本需要 V1.7.41 及以上版本。 

3）ARM 软件版本需要 V3.3.34 及以上版本。 

2.2.1 传送带跟踪管理软件构成 

传送带跟踪管理软件构成如图所示。

 

图 2-3 传送带跟踪功能软件构成 

2.2.2 软件安装 

1）CM(Pallas) 软件包解压后，有三个文件夹 

 

图 2-4 CM(Pallas) 软件包 

2）将 luaauto 整个文件夹放到控制器里的 ftp://192.168.10.120/media/flash/ 

CM(Pallas) 软件包 

CM用户界面 

CM 功能库 

(加载至机器人控制器) 

标准工程程序 

(加载至机器人控制器) 

传送带管理向导 

(集成在 ARM 软件) 

ftp://192.168.10.120/media/flash/
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(192.168.10.120 是机器人的 IP)路径下 

 

图 2-5 导入 CM 功能库 

3）通过 ARM 的工程管理器加载 CM(Pallas) 软件包里的工程 SampleCode_CM 和 

ConveyorManagerTeach，其中 SampleCode_CM 是示例代码，而

ConveyorManagerTeach 是示教工程，用于配合传送带管理向导进行示教流程。 

 

图 2-6 导入 CM 标准工程程序 

 



第 3 章 传送带管理向导  

文档版本 V4.0.2（2023-11/17）                                        7 

第3章 传送带管理向导 

3.1 概要 

传送带管理向导集成在 ARM 软件。ARM 软件可以打开传送带管理向导。通过该功

能，可以实现传送带、输入源和输出源的相关参数设置。 

 

图 3-1 传送带管理向导 
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3.2 页面通用操作 

3.2.1 页面跳转 

 

图 3-2 页面跳转 

如图所示，左侧为导航列表，可以通过点击导航列表中的某一项，可以跳转到对应的

页面。另外可以通过点击每一个页面的下方的上一步或下一步，跳转到当前页面在导

航列表的上一项或者下一项对应的页面。 
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3.2.2 参数保存 

 

图 3-3 参数值被修改提示保存 

如图所示，当参数值被修改后，参数对应的界面控件标红高亮。当点击保存后，参数

值会被保存，并且参数对应的界面控件将取消标红高亮。 

 

3.3 传送带配置 

3.3.1 选择传送带配置 

总共有 4 个配置可以选择。当传送带数量只有 1 个时，任意选择其中一个配置进行设

置。当传送带数量有多个时，则需要任意选择多个配置进行设置。点击修改名称可以

修改配置文件的名称。选择配置后，执行下一步将会加载对应的配置文件参数值。传

送带类型支持直线和圆盘。
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图 3-4 选择传送带配置 

3.3.2 传送带配置预览 

该页面可以预览和设置传送带配置所有参数。通过点击相应参数的值，可以对相应的

参数进行修改。如果不在该页面修改参数，也可以在后续的基础设置页面或者示教页

面对参数进行修改。 

 

图 3-5 传送带配置预览 
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3.3.3 传送带基础设置 

这个流程用于设置传送带基础参数。 

 

图 3-6 传送带基础设置 

1.配置使能：当选择启用后，当前配置参数才会生效，否则不生效。 

2.传送带控制 I/O：如果传送带的启停受到机器人的输出信号控制，则选择启用，并输

入对应的 I/O 编号，然后可以通过点击开启传送带、停止传送带控制传送带的启停，

否则选择禁用或者输入 I/O 编号 0。 

3.剔重模式：如果两个工件在传送带平面上之间距离小于剔重距离，则认为是重复工

件。剔除后者是两个先后进入队列且重复的工件，保留前一个，而移除后一个。剔除

前者是两个先后进入队列且重复的工件，保留后一个，而移除前一个。 

4.剔重距离：剔重距离通常用于处理同一个工件在识别区域被重复识别产生多个工件数

据，需要避免对同一个工件抓取多次的情况，对于这种情况下，剔重距离可以设置为

较小的值。另外剔重距离还可以处理识别到不同的两个工件，但只保留其中一个，而

舍弃另一个的的情况，剔重距离需要设置为大于两个工件识别中心点之间的距离。 

5.排序模式：默认排序是按工件与下游拾取线的距离从小到大排序。分数升序是按视觉

识别工件的分数值从小到大排序。分数降序是按视觉识别工件的分数值从大到小排

序。 

6.传送带类型：传送带类型分为直线传送带和圆盘传送带。 
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7.编码器编号：传送带安装的增量式编码器对应的编号。确定传送带关联的编码器编号

流程：选择编码器编号后，如果编码器与传送带在硬件上有连接，在启动传送带后可

以观察到编码器脉冲变化，在停止传送带后可以观察到编码器脉冲保持不变。 

3.3.4 标定传送带 

3.3.4.1 直线传送带标定传送带 

这个流程用于示教比例因子和传送带坐标系。比例因子是编码器一个脉冲描述的传送

带平移距离(单位：mm)。传送带坐标系是机器人坐标系点位与传送带坐标系点位的转

换关系。如图所示，P1，P2，P3 分别是标定传送带过程中的三个点位。 

传送带平面：当传送带平面选择为平行时，则标定传送带过程中的三个点位的 Z 值都

取值为第 1 个点的 Z 值。当传送带平面选择为非平行时，则标定传送带过程中的三

个点位的 Z 值则分别取值为每个点实际示教值。对于 Scara 和 Delta 机器人，在标定

传送带前将传送带平面选择为平行，并且调整传送带平面和机器人基座平面保持平

行，然后再进行标定传送带。对于 6 轴机器人，如果应用场景是传送带平面与机器人

平面不平行，则在标定传送带前将传送带平面选择为非平行，否则在标定传送带前将

传送带平面选择为平行，并且调整传送带平面和机器人基座平面保持平行，然后再进

行标定传送带。 

注意事项：根据操作提示，点击确定可以切换到流程的下一个步骤。点击重做，可以

将标定步骤切换到流程的第一个步骤。如果传送带的启停受到机器人的输出信号控

制，在流程中可以点击开启传送带和停止传送带来控制传送带的启停。 

 

图 3-7 直线传送带标定传送带步骤 1 
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步骤 1：停止传送带，在传送带上游且机器人行程内放置标定治具在传送带上,点击确

定。注意：在放置标定治具后，在流程过程中防止标定治具和传送带产生相对位移。 

 

图 3-8 直线传送带标定传送带步骤 2 

步骤 2：拖动机器人末端触碰标定治具的中心，然后点击确定记录 P1。 

 

图 3-9 直线传送带标定传送带步骤 3 
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步骤 3：将机器人末端抬升到安全高度以确保不会与传送带摩擦。启动传送带，让标

定治具流向下游一段距离，并且确保标定治具仍在机器人行程内，停止传送带，拖动

机器人末端触碰标定治具的中心，然后点击确定记录 P2。 

 

图 3-10 直线传送带标定传送带步骤 4 

步骤 4：将机器人末端抬升到安全高度以确保不会与传送带摩擦。拖动机器人末端到

传送带前进方向左侧的一个位置，然后点击确定记录 P3。 

 

图 3-11 直线传送带标定传送带步骤 5 
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步骤 5：点击确定计算比例因子。 

 

图 3-12 直线传送带标定传送带步骤 6 

步骤 6：点击确定计算传送带坐标系。 

3.3.4.2 圆盘传送带标定传送带 

这个流程用于示教比例因子和传送带坐标系。比例因子是编码器一个脉冲描述的传送

带旋转角度(单位：deg)。传送带坐标系是机器人坐标系点位与传送带坐标系点位的转

换关系。如图所示，P1，P2，P3 分别是标定传送带过程中的三个点位。 

传送带方向：当传送带方向选择为顺时针时，则示意图为顺时针旋转的圆盘传送带示

意图。当传送带方向选择为逆时针时，则示意图为逆时针旋转的圆盘传送带示意图。 

传送带平面：当传送带平面选择为平行时，则标定传送带过程中的三个点位的 Z 值都

取值为第 1 个点的 Z 值。当传送带平面选择为非平行时，则标定传送带过程中的三

个点位的 Z 值则分别取值为每个点实际示教值。对于 Scara 和 Delta 机器人，在标定

传送带前将传送带平面选择为平行，将调整传送带平面和机器人基座平面保持平行，

然后再进行标定传送带。对于 6 轴机器人，如果应用场景是传送带平面与机器人平面

不平行，则在标定传送带前将传送带平面选择为非平行，否则在标定传送带前将传送

带平面选择为平行，并且将调整传送带平面和机器人基座平面保持平行，然后再进行

标定传送带。 
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图 3-13 圆盘传送带标定传送带步骤 1 

步骤 1：停止传送带，在传送带上游且机器人行程内放置标定治具在传送带上，点击

确定。注意：在放置标定治具后，在流程过程中防止标定治具和传送带产生相对位

移。 

 

图 3-14 圆盘传送带标定传送带步骤 2 
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步骤 2：拖动机器人末端触碰标定治具的中心，然后点击确定记录 P1。 

 

图 3-15 圆盘传送带标定传送带步骤 3 

步骤 3：将机器人末端抬升到安全高度以确保不会与传送带摩擦。启动传送带，让标

定治具流向下游一段距离，并且确保标定治具仍在机器人行程内，停止传送带，拖动

机器人末端触碰标定治具的中心，然后点击确定记录 P2。建议 P1、P2 和圆心的夹角

大于 10 度且小于 120 度。 

 

图 3-16 圆盘传送带标定传送带步骤 4 
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步骤 4：将机器人末端抬升到安全高度以确保不会与传送带摩擦。启动传送带，让标

定治具流向下游一段距离，并且确保标定治具仍在机器人行程内，停止传送带，拖动

机器人末端触碰标定治具的中心，然后点击确定记录 P3。建议 P2、P3 和圆心的夹角

大于 10 度且小于 120 度。 

 

图 3-17 圆盘传送带标定传送带步骤 5 

步骤 5：点击确定计算传送带坐标系。 

 

图 3-18 圆盘传送带标定传送带步骤 6 
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步骤 6：点击确定计算比例因子。 

3.3.5 示教边界线 

3.3.5.1 直线传送带示教边界线 

这个流程用于设置传送带边界线。如图所示，L1 是上游拾取线，L2 是停止线，L3 

是下游拾取线，L4 是下游界线。设置步骤：把机器人末端依次移动到需要设置边界线

的位置，然后点击对应的记录边界线按钮。注意:边界线在传送带分布的顺序是上游拾

取线、停止线、下游拾取线、下游界线。停止线使能：当停止线使能启用后，工件超

过停止线时，传送带将会停止。 

 

图 3-19 直线传送带示教边界线 

1.上游拾取线：只有在上游拾取线和下游拾取线之间的工件才会被用户获取，而上游拾

取线决定了能被用户获取到的工件的最靠近上游的位置。 

2.停止线：通常用于传送带的启停受到机器人的输出信号控制的场景。如果停止线使能

启用，当工件超过停止线机器人将根据设定的传送带控制 I/O 控制传送带停止，防止

工件流出下游界线导致无法抓取，而当机器人将超过停止线的工件都抓取完毕后将再

次控制传送带启动。如果用户不需要停止线功能，可以选择禁用停止线使能。通常停

止线应设置在上游拾取线和下游拾取线之间。 

3.下游拾取线：只有在上游拾取线和下游拾取线之间的工件才会被用户获取，而下游拾

取线决定了能被用户获取到的工件的最靠近下游的位置。通常下游拾取线应比上游拾

取线更靠近下游。 

4.下游界线：在用户获取到工件，并进行追踪过程中，机器人超过了下游界线，会放弃

追踪。 
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5.通常下游界线应比下游拾取线更靠近下游，下游拾取线和下游界线的位置需要根据机

器人追踪上工件需要的距离设置，需要避免二者距离太近导致机器人跟踪时超过下游

界线。 

3.3.5.2 圆盘传送带示教边界线 

这个流程用于设置传送带边界线。如图所示，L1 是上游拾取线，L2 是停止线，L3 

是下游拾取线，L4 是下游界线。设置步骤：把机器人末端依次移动到需要设置边界线

的位置，然后点击对应的记录边界线按钮。注意:边界线在传送带分布的顺序是上游拾

取线、停止线、下游拾取线、下游界线。设置无界线是可选的，当设置设置无界线

后，传送带上将会没有边界线,适用于对整个传送带区域内所有工件进行抓取的场景。

停止线使能：当停止线使能启用后，工件超过停止线时，传送带将会停止。 

 

图 3-20 圆盘传送带示教边界线 

1.上游拾取线：只有在上游拾取线和下游拾取线之间的工件才会被用户获取，而上游拾

取线决定了能被用户获取到的工件的最靠近上游的位置。 

2.停止线：通常用于传送带的启停受到机器人的输出信号控制的场景。如果停止线使能

启用，当工件超过停止线机器人将根据设定的传送带控制 I/O 控制传送带停止，防止

工件流出下游界线导致无法抓取，而当机器人将超过停止线的工件都抓取完毕后将再

次控制传送带启动。如果用户不需要停止线功能，可以选择禁用停止线使能。通常停

止线应设置在上游拾取线和下游拾取线之间。 

3.下游拾取线：只有在上游拾取线和下游拾取线之间的工件才会被用户获取，而下游拾

取线决定了能被用户获取到的工件的最靠近下游的位置。通常下游拾取线应比上游拾

取线更靠近下游。 
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4.下游界线：在用户获取到工件，并进行追踪过程中，机器人超过了下游界线，会放弃

追踪。 

5.通常下游界线应比下游拾取线更靠近下游，下游拾取线和下游界线的位置需要根据机

器人追踪上工件需要的距离设置，需要避免二者距离太近导致机器人跟踪超下游界

线。 

3.3.6 功能验证 

跟踪验证：验证传送带标定的比例因子和传送带坐标系是否准确。验证停止线：验证

停止线使能后工件超过停止线时传送带能否停止。传送带速度查看：查看传送带速

度。点击按钮进入相应的功能验证的流程。 

 

图 3-21 功能验证 

3.3.6.1 跟踪验证 

这个流程用于验证传送带标定的比例因子和传送带坐标系是否准确。通过让机器人末

端触碰标定治具的中心后进入跟踪模式，可以观察到机器人跟踪标定治具的中心的运

动效果。 
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图 3-22 跟踪验证 

步骤 1：请将机器人移动到上游拾取线和下游界线中间，上电，设置速度，然后点击 

开始跟踪验证，机器人将进入跟踪模式。 

步骤 2：点击启动传送带，当传送带运行时，机器人将跟随传送带一起运动。 

步骤 3：点击停止传送带，当传送带停止时，机器人将跟随传送带一起停止。 

步骤 4：点击停止跟踪验证，机器人将退出跟踪模式。 

3.3.6.2 验证停止线 

这个流程用于验证停止线使能后工件超过停止线时传送带能否停止。注意：在执行这

个流程之前，需要先配置完成输入源。在传送带上放置一个工件，当工件超过停止线

后，传送带将会停止。如图所示，L1 是上游拾取线，L2 是停止线，L3 是下游拾取

线，L4 是下游界线，P1 是放置工件点，P2 是计算点，P3 是传送带停止后工件位

置，Sen 是相机或者传感器。 

注意事项：根据操作提示，点击确定可以切换到流程的下一个步骤。点击重做，可以

将标定步骤切换到流程的第一个步骤。 
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图 3-23 验证停止线步骤 1 

步骤 1：请把传送带上的工件清理干净，点击确定。 

 

图 3-24 验证停止线步骤 2 
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步骤 2：点击确定，开始准备接收工件，然后在识别区域外且传送带上游区域放一个 

工件到传送带。请确保传送带正在运动，从而让工件可以流入识别区域。 

 

图 3-25 验证停止线步骤 3 

步骤 3：等待工件输入。 

 

图 3-26 验证停止线步骤 5 
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步骤 4：已接收到工件，等待工件超过停止线后，传送带将会停止。 

 

图 3-27 验证停止线 

步骤 5：验证停止线功能完成。 

3.3.6.3 传送带速度查看 

这个流程用于查看传送带速度。 

注意事项：根据操作提示，点击确定可以切换到流程的下一个步骤。点击重做，可以

将标定步骤切换到流程的第一个步骤。如果传送带的启停受到机器人的输出信号控

制，在流程中可以点击开启传送带和停止传送带来控制传送带的启停。 
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图 3-28 传送带速度查看步骤 1 

步骤 1：点击确定开始计算传送带速度。 

 

图 3-29 传送带速度查看步骤 2 
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步骤 2：传送带速度更新显示中。 

 

3.4 输入源配置 

3.4.1 选择输入源配置 

总共有 4 个配置可以选择。当输入源数量只有 1 个时，任意选择其中一个配置进行设

置。当输入源数量有多个时，则需要任意选择多个配置进行设置。点击修改名称可以

修改配置文件的名称。选择配置后，执行下一步将会加载对应的配置文件参数值。输

入源的作用是对视觉识别的工件，传感器识别的工件，上游机器人输出的工件进行接

收。 

 

图 3-30 选择输入源配置 

3.4.2 输入源配置预览 

该页面可以预览和设置输入源配置所有参数。通过点击相应参数的值，可以对相应的

参数进行修改。如果不在该页面修改参数，也可以在后续的基础设置页面或者示教页

面对参数进行修改。 
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图 3-31 输入源配置预览 

3.4.3 输入源基础设置 

这个流程用于设置输入源基础参数。 

1.配置使能：当选择启用后，当前配置参数才会生效，否则不生效。 

2.关联传送带：输入源对应的传送带编号。 

3.输入类型：输入类型为视觉时，机器人触发视觉拍照，机器人记录拍照时刻的编码器

值，然后由视觉将识别的工件点位发回来给机器人。输入类型为 I/O 时，当传感器识

别到工件时，机器人记录传感器识别的工件点位以及记录传感器识别时刻的编码器

值。输入类型为上游机器人时，工件点位和编码器值由上游机器人发送给下游机器

人。 

4.锁存使能：锁存使能启用时，机器人将通过输入信号锁存编码器值, 锁存使能禁用

时，机器人将通过主动查询的方式获取编码器值。通常锁存使能后锁存的编码器值更

精确，因此建议启用锁存使能。 

5.输入信号：输入信号是锁存编码器值的输入信号。输入类型为视觉时，输入信号需要

连接相机的闪光信号。输入类型为 I/O 时，输入信号需要连接传感器。输入类型为上

游机器人时，输入信号需要连接上游机器人的输出信号。 

6.工件名称：输入源对应的工件名称，这个名称可以自定义。 
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图 3-32 输入类型为视觉时的输入源基础设置 

7.拍照间隔模式：拍照间隔模式为时间时，等待指定间隔时间延时结束后再触发下一次

拍照。拍照间隔模式为距离时，等待传送带运动距离大于指定间隔距离后再触发下一

次拍照。 

8.拍照时间：拍照间隔模式为时间时，指定间隔时间。 

9.拍照距离：拍照间隔模式为距离时，指定间隔距离。 

10.视觉 IP：输入类型为视觉时，机器人与视觉软件进行通讯，机器人作为客户端，视

觉软件作为服务端，视觉 IP 为视觉软件的服务端 IP。 

11.视觉端口：输入类型为视觉时，机器人与视觉软件进行通讯，机器人作为客户端，

视觉软件作为服务端，视觉端口为视觉软件的服务端端口。 

12.视觉超时：输入类型为视觉时，机器人与视觉软件进行通讯，机器人作为客户端，

视觉软件作为服务端，视觉超时为机器人等待接收视觉反馈信息的超时时间。 
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图 3-33 输入类型为 I/O 时的输入源基础设置 

 

图 3-34 输入类型为上游机器人时的输入源基础设置 
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13.服务器端口：输入类型为上游机器人时，上游机器人与当前机器人进行通讯，上游

机器人作为客户端，当前机器人作为服务端，服务器端口为当前机器人的服务端端

口。 

14.上游机器人 IP：输入类型为上游机器人时，上游机器人与当前机器人进行通讯，上

游机器人作为客户端，当前机器人作为服务端，上游机器人 IP 为 上游机器人的客户

端 IP。 

3.4.4 标定视觉 

输入类型为视觉时，这个流程可见。这个流程用于视觉拍照区域远离机器人行程的场

景下计算视觉标定时机器人坐标系下的点位，通过记录编码器值以及机器人触碰点，

计算出标定点。如图所示，L1 是上游拾取线，L2 是停止线，L3 是下游拾取线，L4 

是下游界线，P1 是计算点，P2 是机器人触碰点，Sen 是相机。 

注意事项：根据操作提示，点击确定可以切换到流程的下一个步骤。点击重做，可以

将标定步骤切换到流程的第一个步骤。如果传送带的启停受到机器人的输出信号控

制，在流程中可以点击开启传送带和停止传送带来控制传送带的启停。 

 

图 3-35 标定视觉步骤 1 

步骤 1：停止传送带，运行视觉，在传送带上且在视觉拍照区域内放置标定治具，然后

点击确定。注意：在放置标定治具后，在流程过程中防止标定治具和传送带产生相对

位移。 
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图 3-36 标定视觉步骤 2 

步骤 2：点击确定记录 P1 的编码器值。 

 

图 3-37 标定视觉步骤 3 
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步骤 3：将机器人末端抬升到安全高度以确保不会与传送带摩擦。启动传送带，等待标

定治具流到机器人行程内，停止传送带，然后点击确定记录 P2 的编码器值。 

 

图 3-38 标定视觉步骤 4 

步骤 4：拖动机器人末端触碰标定治具的中心，然后点击确定记录机器人触碰点 P2 

并计算点位 P1。当前步骤可以重复执行从而得到计算出多个点位。例如，当视觉标定

是 9 点标定，则需要重复执行当前步骤 9 次得到 9 个计算点位，然后将 9 个计算

点位输入到视觉软件中进行视觉标定计算。 

3.4.5 示教工件点位 

输入类型为 I/O 时，这个流程可见。这个流程用于示教传感器识别的工件点位。工件

点位是传感器被触发时，对应于机器人坐标系的点位。如图所示，L1 是上游拾取线，

L2 是停止线，L3 是下游拾取线，L4 是下游界线，P1 是放置工件点，P2 是计算

点，P3 是机器人触碰点，Sen 是传感器。 

注意事项：根据操作提示，点击确定可以切换到流程的下一个步骤。点击重做，可以

将标定步骤切换到流程的第一个步骤。如果传送带的启停受到机器人的输出信号控

制，在流程中可以点击开启传送带和停止传送带来控制传送带的启停。 
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图 3-39 示教工件点位步骤 1 

步骤 1：请把传送带上的工件清理干净，点击确定。 

 

图 3-40 示教工件点位步骤 2 
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步骤 2：点击确定，开始准备接收工件，然后在识别区域外且传送带上游区域放一个工

件到传送带。请确保传送带正在运动，从而让工件可以流入识别区域。 

 

图 3-41 示教工件点位步骤 3 

步骤 3：等待工件输入。 

 

图 3-42 示教工件点位步骤 4 
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步骤 4：已接收到工件，等待工件进入机器人行程内，再通过点击确定让传送带停止。 

 

图 3-43 示教工件点位步骤 5 

步骤 5：拖动机器人末端触碰工件，点击确定计算工件点位。 

3.4.6 示教抓取补偿 

选择指定的抓取补偿索引，然后点击标定进入抓取补偿示教流程。 

 

图 3-44 抓取补偿选择 
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这个流程用于计算基于输入点位的抓取补偿。工件被识别时，会产生一个输入点位，

当工件抓取的预期点位不是输入点位，而是与输入点位之间存在偏移量的点位时，可

以通过这个流程进行示教。 

注意事项：根据操作提示，点击确定可以切换到流程的下一个步骤。点击重做，可以

将标定步骤切换到流程的第一个步骤。如果传送带的启停受到机器人的输出信号控

制，在流程中可以点击开启传送带和停止传送带来控制传送带的启停。 

 

图 3-45 示教抓取补偿步骤 1 

步骤 1：请把传送带上的工件清理干净，点击确定。 

 

图 3-46 示教抓取补偿步骤 2 
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步骤 2：点击确定，开始准备接收工件，然后在识别区域外且传送带上游区域放一个工

件到传送带。请确保传送带正在运动，从而让工件可以流入识别区域。 

 

图 3-47 示教抓取补偿步骤 3 

步骤 3：等待工件输入。 

 

图 3-48 示教抓取补偿步骤 4 
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步骤 4：已接收到工件，等待工件进入机器人行程内，再通过点击确定让传送带停止。 

 

图 3-49 示教抓取补偿步骤 5 

步骤 5：拖动机器人末端触碰工件，点击确定。 

 

图 3-50 示教抓取补偿步骤 6 
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步骤 6：点击确定计算示教点位。 

 

图 3-51 抓取补偿计算 

计算抓取补偿：点击计算将计算出抓取补偿，点击设置将会把计算结果设置为当前选

中的抓取补偿。 

 

3.4.7 辅助示教输出坐标系 

输入类型为上游机器人时，这个流程可见。这个流程用于与上游机器人 1 建立通讯，

辅助上游机器人 1 示教输出坐标系。 

注意事项：根据操作提示，点击确定可以切换到流程的下一个步骤。点击重做，可以

将标定步骤切换到流程的第一个步骤。如果传送带的启停受到机器人的输出信号控

制，在流程中可以点击开启传送带和停止传送带来控制传送带的启停。 
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图 3-52 辅助示教输出坐标系步骤 1 

步骤 1：点击确定建立服务端通讯。 

 

图 3-53 辅助示教输出坐标系步骤 2 
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步骤 2：根据上游机器人 1 的提示进行操作。 

 

图 3-54 辅助示教输出坐标系步骤 3 

步骤 3：点击确定将机器人触碰点发送给上游机器人。 

 

图 3-55 辅助示教输出坐标系步骤 5 
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步骤 5：辅助示教输出坐标系完成。 

3.5 输出源配置 

3.5.1 选择输出源配置 

总共有 4 个配置可以选择。当输出源数量只有 1 个时，任意选择其中一个配置进行设

置。当输出源数量有多个时，则需要任意选择多个配置进行设置。点击修改名称可以

修改配置文件的名称。选择配置后，执行下一步将会加载对应的配置文件参数值。输

出源应用于上游机器人输出工件给下游机器人的场景，如果是单机器人场景则不需要

配置输出源。 

 

图 3-56 选择输出源配置 

3.5.2 输出源配置预览 

该页面可以预览和设置输出源配置所有参数。通过点击相应参数的值，可以对相应的

参数进行修改。如果不在该页面修改参数，也可以在后续的基础设置页面或者示教页

面对参数进行修改。 
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图 3-57 输出源配置预览 

3.5.3 输出源基础设置 

这个流程用于设置输出源基础参数。 

 

图 3-58 输出源基础设置 
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1.配置使能：当选择启用后，当前配置参数才会生效，否则不生效。 

2.关联传送带：输出源对应的传送带编号。 

3.锁存使能：锁存使能启用时，当前机器人将与下游机器人进行编码器值同步 锁存使

能禁用时，当前机器人将不会与下游机器人进行编码器值同步。通常进行编码器值同

步后下游机器人获取的编码器值更精确，因此建议启用锁存使能。 

4.输入信号和输出信号：输入信号和输出信号用于编码器值同步时用于锁存编码器值。

如图所示，在硬件连接上，上游机器人的输出信号需要连接自身的输入信号，同时也

连接下游机器人的输入信号，并且上游机器人和下游机器人之间需要共 GND。在编码

器值同步过程中，上游机器人的输出信号同时给自身的输入信号和下游机器人的输入

信号一个边沿信号用于锁存编码器值。 

 

图 3-59 上游机器人与下游机器人的信号接线 

5.下游机器人 IP：下游机器人与当前机器人进行通讯，当前机器人作为客户端，下游

机器人作为服务端，下游机器人 IP 为下游机器人的服务端 IP。 

6.下游机器人端口：下游机器人与当前机器人进行通讯，当前机器人作为客户端，下游

机器人作为服务端，下游机器人端口为下游机器人的服务端端口。 

7.输出状态：输出状态支持多选。当选择了一个或多个输出状态后，则输出对应状态的

工件给下游机器人。 

当选择输出状态为新增，则会把在上游拾取线和下游拾取线之间的工件输出给下游机

器人。 

当选择输出状态为完成，则会把在用户已处理完成的工件输出给下游机器人。 

当选择输出状态为输出，则会把在用户获取工件后设置为输出的工件输出给下游机器

人。 

当选择输出状态为忽略，则会把在已超过下游拾取线或已超过下游界线的工件输出给

下游机器人。 

当选择输出状态为繁忙，则会把用户已获取的工件但未处理完成的工件输出给下游机

器人。 

3.5.4 示教输出坐标系 

这个流程用于示教输出坐标系。输出坐标系是上游机器人 1 坐标系点位与下游机器人 

GND 

输入信号 

输入信号 输出信号 

编码器 

编码器通道 编码器通道 

GND 
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2 坐标系点位的转换关系。注意：执行这个流程之前，需要先让下游机器人 2 执行辅

助示教输出流程。如图所示，P1 是上游机器人 1 触碰点，P2 是下游机器人 2 触碰

点。 

注意事项：根据操作提示，点击确定可以切换到流程的下一个步骤。点击重做，可以

将标定步骤切换到流程的第一个步骤。如果传送带的启停受到机器人的输出信号控

制，在流程中可以点击开启传送带和停止传送带来控制传送带的启停。 

 

图 3-60 示教输出坐标系步骤 1 

步骤 1：点击确定开始连接下游机器人 2。 
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图 3-61 示教输出坐标系步骤 2 

步骤 2：在传送带上游且上游机器人 1 行程内放置标定治具在传送带上，拖动上游机

器人 1 末端触碰标定治具的中心,点击确定。注意：在放置标定治具后，在流程过程中

防止标定治具和传送带产生相对位移。 

 

图 3-62 示教输出坐标系步骤 3 
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步骤 3：将上游机器人 1 末端抬升到安全高度以确保不会与传送带摩擦。启动传送

带，等待标定治具流到下游机器人 2 行程内，停止传送带，拖动下游机器人 2 末端

触碰标定治具的中心，然后根据下游机器人 2 的提示进行操作。 

 

图 3-63 示教输出坐标系步骤 4 

步骤 4：示教输出坐标系完成。 

3.6 注意事项 

1）本版本软件不支持上游机器人同时传多个输出源给下游多台机器人。 

2）如要实现单传送带对应 3 台或以上数量机器人，则需要接替传输数据。 

1#机器人输出——>2#机器人输入 

2#机器人输出——>3#机器人输入 
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图 3-64 多机器人输出场景 
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第4章 示例代码及指令说明 

4.1 示例代码 

工程 SampleCode_CM 是 CM 功能的使用示例，包含了初始化 CM ,从 CM 获取指

定的工件，对获取的工件进行跟踪，退出跟踪，释放工件，对跟踪流程中的异常进行

处理。 

 

4.2 函数 

4.2.1 传送带跟踪管理初始化函数 CnvManagerInit 

功能： 

传送带跟踪管理初始化。 

格式： 

(1) CnvManagerInit() 

前提条件：无 

参数：无 

返回值： 

bStt < Bool > 执行状态，true: 执行成

功，false: 执行失败。 

描述： 

对传送带跟踪管理初始化。 

示例： 

bStt = CnvManagerInit() 

 

 

 

4.2.2 获取工件函数 GetItemObj 

功能： 

获取工件。 

格式： 

(1) GetItemObj(robotIndex, itemName, itemState, itemCustomString, timeout) 
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前提条件：无 

参数： 

robotIndex < Integer > 机器人索引。 

itemName < String > 工件名称。 

itemState < Integer > 工件状态。 

itemCustomString < String > 工件客制化字符串。 

timeout < Integer > 获取工件超时时间。 

返回值： 

bStt < Bool > 执行状态，true: 执行成

功，false: 执行失败。 

ItemObj < ItemObj > 工件对象。 

描述： 

从传送带工件队列中获取指定条件的工件。 

示例： 

bStt,ItemResultObj = GetItemObj(1,"Item1",ITEM_STE_NEW,nil,100) 

 

 

 

4.2.3 跟踪函数 CnvManagerStartTrack 

功能： 

开始跟踪。 

格式： 

(1) CnvManagerStartTrack(itemResultObj, dHeight, iPickOffsetIndex) 

前提条件：无 

参数： 

itemResultObj < ItemObj > 工件对象。 

dHeight < Double > 下降高度值。 

iPickOffsetIndex < Integer > 抓取补偿索引。 

返回值： 
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bStt < Bool > 执行状态，true: 执行成

功，false: 执行失败。 

iItemID < Integer > 工件 ID。 

iErrorCode < Integer > 错误代码。 

描述： 

将工件插入到跟踪队列，设置抓取补偿，进入跟踪模式。 

示例： 

bStt,iItemID,iErrorCode =  

CnvManagerStartTrack(ItemResultObj,dDropOffHeight,iPickOffsetIndex) 

 

 

 

4.2.4 释放工件函数 CnvMangerReleaseItem 

功能： 

释放工件。 

格式： 

(1) CnvMangerReleaseItem(itemResultObj) 

(2) CnvMangerReleaseItem(itemResultObj, iItemState) 

前提条件：无 

参数： 

itemResultObj < ItemObj > 工件对象。 

iItemState < Integer > 指定状态。可缺省，表

示为 ITEM_STE_DONE 

状态。 

返回值： 

bStt < Bool > 执行状态，true: 执行成

功，false: 执行失败。 

iErrorCode < Integer > 错误代码。 

描述： 

用于退出跟踪后释放工件，修改工件状态。 

示例： 
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bStt,iErrorCode = CnvMangerReleaseItem(ItemResultObj) 

bStt,iErrorCode = CnvMangerReleaseItem(ItemResultObj,ITEM_STE_EXPORT) 

 

 

 

4.2.5 计算工件到下游界线的距离或角度函数 DistanceOfDownLimitByLoc 

功能： 

计算工件到下游界线的距离或角度。 

格式： 

(1) DistanceOfDownLimitByLoc(conveyorID, pointName, encPos) 

前提条件：无 

参数： 

conveyorID < Integer > 工件关联传送带索引。 

pointName <Location> 工件机器人坐标系点

位。 

encPos < Double > 编码器位置。 

返回值： 

value < Double > 计算结果：如果是直线

传送带则返回距离，单

位是 mm，数值精度是

小数点后 6 位。如果是

圆盘传送带则返回角

度，单位是 deg，数值

精度是小数点后 6 位。 

描述： 

计算工件到下游界线的距离或角度。 

示例： 

value = DistanceOfDownLimitByLoc(ItemResultObj.mConveyor, ItemResultObj.mLoc, 

ItemResultObj.mEncode) 
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4.2.6 计算工件到下游拾取线的距离或角度函数 DistanceOfDownPickLimitByLoc 

功能： 

计算工件到下游拾取线的距离或角度。 

格式： 

(1) DistanceOfDownPickLimitByLoc(conveyorID, pointName, encPos) 

前提条件：无 

参数： 

conveyorID < Integer > 工件关联传送带索引。 

pointName <Location> 工件机器人坐标系点

位。 

encPos < Double > 编码器位置。 

返回值： 

value < Double > 计算结果：如果是直线

传送带则返回距离，单

位是 mm，数值精度是

小数点后 6 位。如果是

圆盘传送带则返回角

度，单位是 deg，数值

精度是小数点后 6 位。 

描述： 

计算工件到下游拾取线的距离或角度。 

示例： 

value = DistanceOfDownPickLimitByLoc(ItemResultObj.mConveyor, 

ItemResultObj.mLoc, ItemResultObj.mEncode) 

 

 

 

4.2.7 计算工件到停止线的距离或角度函数 DistanceOfStopLimitByLoc 

功能： 

计算工件到停止线的距离或角度。 

格式： 

(1) DistanceOfStopLimitByLoc(conveyorID, pointName, encPos) 
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前提条件：无 

参数： 

conveyorID < Integer > 工件关联传送带索引。 

pointName <Location> 工件机器人坐标系点

位。 

encPos < Double > 编码器位置。 

返回值： 

value < Double > 计算结果：如果是直线

传送带则返回距离，单

位是 mm，数值精度是

小数点后 6 位。如果是

圆盘传送带则返回角

度，单位是 deg，数值

精度是小数点后 6 位。 

描述： 

计算工件到停止线的距离或角度。 

示例： 

value = DistanceOfStopLimitByLoc(ItemResultObj.mConveyor, ItemResultObj.mLoc, 

ItemResultObj.mEncode) 

 

 

 

4.2.8 计算工件到上游拾取线的距离或角度函数 DistanceOfUpPickLimitByLoc 

功能： 

计算工件到上游拾取线的距离或角度。 

格式： 

(1) DistanceOfUpPickLimitByLoc(conveyorID, pointName, encPos) 

前提条件：无 

参数： 

conveyorID < Integer > 工件关联传送带索引。 

pointName < Location > 工件机器人坐标系点

位。 
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encPos < Double > 编码器位置。 

返回值： 

value < Double > 计算结果：如果是直线

传送带则返回距离，单

位是 mm，数值精度是

小数点后 6 位。如果是

圆盘传送带则返回角

度，单位是 deg，数值

精度是小数点后 6 位。 

描述： 

计算工件到上游拾取线的距离或角度。 

示例： 

value = DistanceOfUpPickLimitByLoc(ItemResultObj.mConveyor, 

ItemResultObj.mLoc, ItemResultObj.mEncode) 

 

 

 

4.2.9 视觉通讯接收客制化函数 CustomVisionReceiveResult 

功能： 

视觉通讯接收,支持客制化。 

格式： 

(1) CustomVisionReceiveResult(inputIndex, visionResultLocationTable, 

visionResultScoreTable, visionResultCustomStringTable, locationPool) 

前提条件：无 

参数： 

inputIndex < Integer > 输入源索引。 

visionResultLocationTable < Table > 返回结果中的点位数

组。 

visionResultScoreTable < Table > 返回结果中的识别分数

数组。 

visionResultCustomStringTable < Table > 返回结果中的客制化字

符串数组。 

locationPool < ObjPool > 点位对象池。 

返回值： 
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bStt < Bool > 执行状态，true: 执行

成功，false: 执行失

败。 

描述： 

用于触发相机拍照，接收视觉识别结果。 

示例： 

bStt = CustomVisionReceiveResult(inputIndex,visionResultLocationTable, 

visionResultScoreTable,visionResultCustomStringTable,locationPool) 

 

 

 

客制化视觉接收函数中与视觉交互的默认通讯协议如下： 

步骤 1：机器人发送触发拍照指令给视觉，触发拍照指令的格式：Trigger。 

步骤 2：机器人等待视觉返回结果。 

当视觉识别成功，且识别到单个结果时，视觉返回的格式：

[IdentifySuccessFlag ,X,Y,Roll, Score, CustomString]，例如：[OK,100,200,90,0.0,0]。 

IdentifySuccessFlag 是视觉识别成功标志，如果识别成功，则 IdentifySuccessFlag 为 

OK，否则为 NG。Score 是视觉识别分数值，数据类型为 Double，如果传送带配置的

排序模式设置为分数升序或分数降序，则 Score 为实际的视觉识别分数值，否则为固

定值。CustomString 是客制化字符串，数据类型为 String，如果需要判断客制化字符

串做区分处理，则 CustomString 为实际值，否则为固定值。 

当视觉识别成功，且识别到多个结果时，视觉返回的格式：

[IdentifySuccessFlag ,X,Y,Roll, Score, CustomString; X,Y,Roll, Score, CustomString]，例

如：[OK,100,200,90,0.0,0;150,250,140,0.1,1]。 

当视觉识别失败时，视觉返回的格式：[IdentifyFailFlag]，例如：[NG]。 

如果视觉与机器人的交互遵循默认通讯协议，则无需修改客制化视觉接收函数，否则

需要进行修改。 

当修改视觉与机器人的通讯协议时，则需要打开工程 ConveyorManagerTeach 和

SampleCode_CM 的 GmCustom 文件，对 CustomVisionReceiveResult 函数进行修改。 

 

4.3 指令 

4.3.1 Conveyor.TrackItem 

该指令为进入跟踪指令，使用说明参考《QKM 机器人（QRL 语言）编程手册》。 
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4.3.2 Conveyor.Depart 

该指令为退出跟踪指令，使用说明参考《QKM 机器人（QRL 语言）编程手册》。 

4.4 工件属性 

4.4.1 工件属性概述 

一个工件对象包含多个属性。 

 

属性名称 类型 描述 

mLoc Location 工件被触发输入时记录的点位 

mEncode 
Double 工件被触发输入时记录的编码器值与比例因

子乘积。 

mConveyor Int 工件归属的传送带编号 

mInput Int 工件归属的输入源编号 

mOutput Int 工件归属的输出源编号 

mItemName String 工件名字 

mMinDistance Double 工件踢重距离 

mSensorScore Double 工件分值 

mItemState Int 工件状态 

mCustomString String 工件客制化字符串 

mType Int 工件输入类型 

表 4-1 工件的属性 

4.4.2 工件属性用法举例 

--判断工件属性的客制化字符串做相应的处理 

  

if (ItemResultObj.mCustomString == "CustomStringA") then 

 --处理 1 

elseif (ItemResultObj.mCustomString == "CustomStringA") then 
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 --处理 2 

End 

 

4.5 工件状态 

4.5.1 工件状态概述 

工件的状态包含多个值 

 

状态常量名称 类型 描述 

ITEM_STE_INIT Int 未进入上游拾取线的状态 

ITEM_STE_NEW Int 在上游拾取线和下游拾取线之间的状态 

ITEM_STE_BUSY Int 被取走状态 

ITEM_STE_DONE Int 抓取完成状态 

ITEM_STE_IGNORE 
Int 忽略状态，通常工件已超过下游拾取线或者

工件已超过下游跟踪线。 

ITEM_STE_EXPORT Int 直接输出状态， 

表 4-2 工件的状态 

4.5.2 工件状态用法举例 

--获取 ITEM_STE_NEW 状态的工件 

bStt,ItemResultObj = GetItemObj(1,"Item1",ITEM_STE_NEW,nil,100) 

 

--使用输出源，并且输出状态选择为输出，则需要将工件状态修改为 

--ITEM_STE_EXPORT 状态 

bStt,iErrorCode = CnvMangerReleaseItem(ItemResultObj,ITEM_STE_EXPORT) 
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