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1. 前言 

上銀機器人系統軟體(HRSS)為上銀工業機器人操作的人機介面軟體，其包括了

上銀工業機器人運行所需的所有功能，在程式編寫設計的部分，其中包括了 XEG

系列電動夾爪的控制指令集，隨著使用該指令集編寫機器人程式語言(HRL)，您

可以對 XEG 系列電動夾爪進行各項操作，像是控制夾爪移動、夾持、辨識夾持

物件、監測夾爪狀態等。藉由以上功能，HRSS 讓您能快速達成操作 HIWIN XEG

系列電動夾爪完成各項工作任務需求。 

 

2. 安全聲明 

本手冊的安全說明是為讓使用者能正確使用產品，避免意外傷及使用者、周圍人

群以及設備，故使用前請詳讀本手冊，並嚴格遵守相關規範，以確保您的安全。 
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3. 產品說明 

3.1. 硬體組成部分概覽 
 此硬體由下列部件構成： 

 
項次 品名 說明 

1 機器手臂  
2 機器手臂控制器  
3 機器手臂教導器 連接於機器手臂控制器之教導器 
4 機器手臂馬達動力訊號連接線 連接機器手臂與機器手臂控制器之馬達連接線 
5 電動夾爪 XEG 系列  
6 電動夾爪控制器 XEG-C1  
7 電源供應器 (DC24V, 0.5A)  
8 電動夾爪驅控電纜線 連接電動夾爪與電動夾爪控制器之控制端連接線 
9 USB 傳輸線 連接於電動夾爪控制器與機器手臂控制器之連接線 
10 電動夾爪電源線 連接於電源供應器與電動夾爪控制器之電源連接線 

 

電源供應器 (DC24V, 0.5A)電動夾爪控制器

 
 

系統硬體架構圖 
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機器手臂控制器各部位名稱與功能說明 
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電動夾爪控制器各部位名稱與功能說明 
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電源供應器 (DC24V, 0.5A)

 
 

電動夾爪控制器連接電路圖 
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3.2. 軟體組成部分概覽 
 概覽 

下列軟體組成部分被應用： 
 上銀機器人系統軟體(EtherCAT 版) HRSS 3.2.5 以上 
 Windows 7 Embedded 
 電動夾爪控制器韌體版本 2.0.13 以後 

 

3.3. 上銀機器人系統軟體(HRSS)概覽 
 說明 

上銀機器人系統軟體 (HRSS) 承擔著工業機器人運行所需的所有基本功

能。 
 軌跡設計 
 I/O 管理 
 資料與檔案管理 
 安全迴路控制 
 控制器通訊整合 
上銀機器人系統軟體的操作介面稱作 HRSS (HIWIN ROBOT SYSTEM 
SOFTWARE )。 
特徵： 

 用戶管理 
 程式編輯器 
 HIWIN 機器人程式設計語言 
 用於程式設計的連線介面 
 資訊顯示 
 3D 虛擬手臂動態顯示 
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4. 程式指令設計說明 

4.1. 指令說明 
在 HRSS 中與 XEG 系列電動夾爪相關共有 8 個指令供使用者進行編程設計，各

指令均會待其執行或動作完成才會繼續往下執行，指令包含如下： 
連線指令： 
 EG_OPEN(str Type) 

 EG_CLOSE 

取得電爪參數指令： 
 EG_GET_STATUS 

 EG_GET_POS 

運動指令： 
 EG_RESET 

 EG_RUN_MOVE(double MovPos, int MovSpeed) 

 EG_RUN_GRIP(str Dir, int Str, str GriSpeed, str GriForce) 

 EG_RUN_EXPERT(str Dir, double MovStr, int MovSpeed, double GriStr, int GriSpeed, int GriForce) 

 

4.1.1 EG_OPEN(str Type) 
 說明: 

與XEG系列電動夾爪進行連線，在使用其他指令對電動夾爪進行操作之前，

須先鍵入此指令開啟與電動夾爪的連線。 
 

 格式: 

EG_OPEN(Type) 
 

 格式說明: 
其中 Type 為所連接的 XEG 系列電動夾爪型號，各型號之 Type 代號如下： 
 
代號(Type) 電動夾爪型號 

X16 XEG-16 
X32 XEG-32 
X64 XEG-64 
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4.1.2 EG_CLOSE 
 說明: 

關閉目前的 XEG 系列電動夾爪連線，可用於關閉目前的電動夾爪連線，以

切換開啟與其它型號的 XEG 系列電動夾爪的連線。 
 

 格式: 

EG_CLOSE 
 

 格式說明: 
無其它參數 

 

4.1.3 EG_GET_STATUS 
 說明: 

取得 XEG 系列電動夾爪的狀態，各狀態之代號如下： 
 

代號 電動夾爪狀態 

0 閒置 Ready 
1 動作中 Busy 
2 夾持 Hold 
-1 位置異常 Alarm 1 
-2 過行程 Alarm 2 
-3 原點復歸異常 Alarm 3 

 
用於判斷夾爪目前是否有夾持到物件或為作動中，以作為物件辨識判斷的依

據之一。 
 

 格式: 

IF EG_GET_STATUS == 2 THEN 
… 
ENDIF 
 

 格式說明: 
利用 IF 條件式編寫判斷 XEG 系列電動夾爪狀態以進行不同操作。 
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4.1.4 EG_GET_POS 
 說明: 

取得 XEG 系列電動夾爪的位置，最小以 0.01mm 為單位設定，用於確認夾

爪是否移動至指定位置或在一範圍中，以作為物件辨識判斷的依據之一。 
 

 格式: 

IF EG_GET_POS > 5.00 AND EG_GET_POS < 7.00 THEN 
… 
ENDIF 
 

 格式說明: 
利用 IF 條件式編寫判斷 XEG 系列電動夾爪位置以進行不同操作。 
 

4.1.5 EG_RESET 
 說明: 

執行 XEG 系列電動夾爪的重置動作，在與電動夾爪完成連線後，須進行重

置動作以確保各項控制參數讀取與寫入的正確性；RESET 過程中若發生錯

誤警報時自動跳出程式，請查閱章節 6.錯誤訊息及故障排除。 
 

 格式: 

EG_RESET 
 

 格式說明: 
無其它參數。 

 

4.1.6 EG_RUN_MOVE(double MovPos, int MovSpeed) 
 說明: 

執行 XEG 系列電動夾爪的移動動作，依使用者所設定的速度，控制夾爪移

動到指定位置(絕對座標)；MOVE 動作結束後，若發生錯誤警報時自動跳出

程式，請查閱章節 6.錯誤訊息及故障排除。 
 

 格式: 

EG_RUN_MOVE(MovPos, MovSpeed) 
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 格式說明: 
- MovPos 為電動夾爪要移動到絕對位置，最小以 0.01mm 為單位設定； 
- MovSpeed 為夾爪移動的速度，最小以 1mm/s 為單位設定； 
各型號電動夾爪的設定範圍如下： 
 

電動夾爪型號 MovPos MovSpeed 
XEG-16 0~16 (mm) 0~60 (mm/s) 
XEG-32 0~32 (mm) 0~80 (mm/s) 
XEG-64 0~64 (mm) 0~100 (mm/s) 

 

4.1.7 EG_RUN_GRIP(str Dir, int Str, str GriSpeed, str 
GriForce) 

 說明: 

執行 XEG 系列電動夾爪的夾持動作，依使用者所設定的夾持方向、夾持位

移、夾持速度及夾持力量控制夾爪進行夾持動作(相對座標)；GRIP 動作結

束後，若發生錯誤警報時自動跳出程式，請查閱章節 6.錯誤訊息及故障排除；

GRIP 模式提供夾持狀態檢測功能(Gripping Status Detection)，作用於提供未

夾持目標物時，提供自動發警報或忽略跳過的選項，請查閱章節 5.9 操作流

程說明。 
 

 格式: 

EG_RUN_GRIP(Dir, Str, GriSpeed ,GriForce) 
 

 格式說明: 

- Dir 為夾爪移動方向，C 表示向內，O 表示向外； 
- Str 為夾持位移，最小以 1mm 為單位設定； 
 (XEG-16 設定範圍為 0~16mm、XEG-32 為 0~32mm、XEG-64 為 0~64mm) 
- GriSpeed 為夾持速度，L 表示低，M 表示中，H 表示高； 
- GriForce 為夾持力量，L 表示低，M 表示中，H 表示高。 
 

4.1.8 EG_RUN_EXPERT(str Dir, double MovStr, int 
MovSpeed, double GriStr, int GriSpeed, int GriForce) 

 說明: 

執行 XEG 系列電動夾爪的專家模式動作，依使用者所設定的移動及夾持方

向、移動位移、移動速度、夾持位移、夾持速度及夾持力量控制夾爪進行快
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速移動並慢速夾持的動作(相對座標)；EXPERT 動作結束後，若發生錯誤警

報時自動跳出程式，請查閱章節 6.錯誤訊息及故障排除；EXPERT 模式夾持

狀態檢測功能(Gripping Status Detection)，作用於提供未夾持目標物時，提供

自動發警報或忽略跳過的選項，請查閱章節 5.9 操作流程說明。 
 

 格式: 

EG_RUN_EXPERT(Dir, MovStr ,MovSpeed,GriStr,GriSpeed,GriForce) 
 

 格式說明: 

- Dir 為夾爪移動及夾持方向，C 表示向內，O 表示向外； 
- MovStr 為移動位移，最小以 0.01mm 為單位設定； 
- MovSpeed 為移動的速度，最小以 1mm/s 為單位設定； 
- GriStr 為夾持位移，最小以 0.01mm 為單位設定； 
- GriSpeed 為夾持的速度，最小以 1mm/s 為單位設定； 
- GriForce 為夾持的力量，最小以 1%為單位設定。 
各型號電動夾爪的設定範圍如下： 
 

電動夾爪型號 MovStr MovSpeed GriStr GriSpeed GriForce 
XEG-16 0~16 (mm) 0~60 (mm/s) 0~16 (mm) 0~10 (mm/s) 50~100% 
XEG-32 0~32 (mm) 0~80 (mm/s) 0~32 (mm) 0~20 (mm/s) 40~100% 

XEG-64 0~64 (mm) 0~100 (mm/s) 0~64 (mm) 0~20 (mm/s) 40~100% 
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4.2. 範例程式指令說明 
因末端效應器多應用於機械手臂，本處提供基本功能的機械手臂語言範例以供參

考。  
  
機械手臂型號：HIWIN RT605-710-GB 
電動夾爪型號：XEG-32 
此範例為取消勾選 Gripping Status Detection  
(請參考章節 5.9 說明) 
 
若要夾爪依序進行如下動作： 
 夾爪重置 (剛上電時必須重置至少一次)    
 夾爪打開 (夾爪控制器 V.2.0.16 以上可省略此步驟)  
 機械手臂移動到 P1  
 夾爪夾持 
 機械手臂依照夾持狀況移動到 P2 或 P3 
 
則可參照底下的機械手臂語言  
1. ;開啟與夾爪連線 
2. EG_OPEN(X32) 
3. ;執行重置動作 
4. EG_RESET 
5. ;移動夾爪張開到外極限 (夾爪控制器 V.2.0.16 以上可省略此步驟) 
6. EG_RUN_MOVE(32,80)  
7. ;機械手臂移動到 P1  
8. PTP P1 FINE Vel=100% Acc=100% TOOL[0] BASE[0] 
9. ;執行夾爪夾持動作 
10. EG_RUN_GRIP(C,32,H,M) 
11. ;確認已夾持目標物, 依照夾持狀況移動到 P2 或 P3 
12. IF EG_GET_STATUS==2 AND EG_GET_POS>=18.5 AND EG_GET_POS 

<=20.5 THEN 
13. PTP P2 FINE Vel=100% Acc=100% TOOL[0] BASE[0] 
14. ELSE 
15. IF EG_GET_STATUS==2 AND EG_GET_POS>=20.5 AND EG_GET_POS 

<=22.5 THEN 
16. PTP P3 FINE Vel=100% Acc=100% TOOL[0] BASE[0] 
17. ENDIF 
18. ENDIF  
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5. 操作流程說明 

本章將說明如何於 HRSS 中操作 XEG 系列電動夾爪，其步驟與在 HRSS 編寫機

器人語言(HRL)操作機器手臂的方法與步驟完全相同，詳細流程步驟依序說明如

下。 
 

5.1. 啟動 HRSS 
XEG系列電動夾爪的程式指令及相關功能均在HRSS中，使用者須先啟動HRSS。 

 
啟動 HRSS 
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5.2. 切換至 T1 模式 
切換教導器上的鑰匙至手動模式，點選進入 T1 模式。 

 
切換至 T1 模式 
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5.3. 電動夾爪驅動安裝 
使用者可在 HRSS 中設定電動夾爪的連線並重置，讓使用者可在 T1 模式下手動

移動夾爪，以下針對客戶機器手臂控制器尚未安裝電動夾爪驅動程式的部分進行

說明。 

 
 

電動夾爪設定操作介面 
 

安裝流程說明： 
 HRSS 軟體版本需更新至 3.2.5 以上； 
 在 HIWIN 官網下載電動夾爪驅動安裝程式： 

下載頁面：http://www.hiwin.com.tw/support/mar/software.aspx 
 將電動夾爪驅動安裝程式 Electric Gripper Driver.exe 檔案放置於 USB 裝置

中的 HIWIN 資料夾(自行建立)下後，將 USB 裝置插入控制器； 
 在主功能表 > Start-up > Electric Gripper，至電動夾爪操作介面後，點擊夾

爪驅動安裝按鈕 (Install Driver) ； 
 HRSS 若已偵測到 USB 中的驅動安裝檔案，則會跳出視窗警告安裝驅動時

會讓機器人停止動作並重開機，按下 OK 後便會開始進行驅動安裝程序；

按下 CANCEL 則會取消安裝； 

http://www.hiwin.com.tw/support/mar/software.aspx
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安裝電動夾爪驅動警示 

 
 按下 OK 後將結束 HRSS 並進行重開機，重新開機後將自動開啟夾爪驅動

安裝，點擊 Extract； 
 持續點擊 Next，進行下一步； 
 安裝完成自動進入 HRSS； 
 安裝結束後，可以透過如上電動夾爪設定操作介面進行測試。 

 
 選擇欲連線的夾爪型號； 
 按下連線按鈕進行連線； 
 按下重置按鈕執行夾爪重置(Reset)，過程中使用者須在 T1 模式下，按

住教導器致能開關，請注意夾爪狀態由 Busy 變為 Idle 才表示已完成

重置。 
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5.4. 以專家使用者登入 
點選使用者群頁面以專家使用者登入，密碼為 hiwin。 

 
切換至專家使用者 

  



 

19 
 

2019-03 

5.5. 新建程式檔案 
在程式選單列表下新建一程式檔並命名。 

 
新建一程式檔案 
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5.6. 編寫程式 
直接使用鍵盤編寫 XEG 系列電動夾爪相關的指令，指令編寫完成按下 Enter 換
行若指令顏色有改變表示指令編寫正確。 

 
編寫 XEG 系列電動夾爪相關指令 

  



 

21 
 

2019-03 

5.7. 執行程式 
執行所編寫的程式，正確執行則 XEG 系列電動夾爪將執行所編寫的程式指令。 

 
執行所撰寫程式 

 

  



 

22 
 

2019-03 

5.8. 執行錯誤 
若指令的格式或參數錯誤，執行中電爪發出警報，或執行中未正確依使用者設

計情境正確夾持目標物，則 HRSS 會發出警報訊息視窗說明錯誤行號、內容與

可輸入的正確值，使用者可依所述訊息更正所撰寫的程式碼。 
 
 指令的格式或參數錯誤 
 執行中電爪發出警報 
 執行中未正確依使用者設計情境正確夾持目標物 

 

 
指令的格式或參數錯誤 
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執行中電爪發出警報 

執行中未正確依使用者設計情境正確夾持目標物 

5.9. 夾持狀態檢測功能 
使用者可依照情境需要，在 HRSS 設定界面上開啟夾持忽略功能(Gripping Status 
Detection)，並在程式中自行使用 EG_GET_STATUS 判斷是否夾持目標物。  
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電動夾爪設定操作介面 
設定方法如下： 
 在主功能表 > Start-up > Electric Gripper 
 夾持檢測功能預設為開啟，此功能目的為當夾爪未夾持到目標物，則發警

報告知使用者，若不需夾持檢測則可取消勾選此功能。 
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6. 錯誤訊息及故障排除 

6.1. 硬體錯誤 
警報號碼 表示 原因 處理方法 

04-01-10 

無法連線 

連線失敗，無資料回

傳。 

參照手冊安裝夾爪驅

動程式。 

檢查夾爪控制器 24V

電源或串列埠設定正

確性。 

誤進入韌體更新模式。 

確認 START為 OFF，

將 24V與 USB電源重

新上電，即可進入一

般模式。 

04-01-11 夾爪資料回傳錯誤。 
檢查 USB線是否正常

連接。 

04-01-12 驅控線電力供給異常。 
檢查驅控線是否正常

連接。 

04-01-13 

無法 Reset 

夾爪連線錯誤，無資料

回傳。 

檢查 USB線是否正常

連接。 

04-01-14 線路異常。 
重新連線或拔掉重插

USB線。 

04-01-15 串列埠初始化不成功。 重新連線。 

04-01-16 未關閉夾爪串列埠。 
關閉此串列埠，重新

連線。 
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6.2. 參數設定錯誤 
警報號碼 表示 原因 處理方法 

04-01-10 Reset異常 夾爪型態設定錯誤。 
檢查夾爪型態設定是

否正確。 

04-01-11 

移動命令沒反應 

(MOVE、GRIP、

EXPERT) 

夾爪行程設定大於總行

程。 

檢查夾爪行程輸入是

否正確。 

04-01-12 位置設定小於零。 
檢查夾爪移動位置輸

入是否正確。 

04-01-13 
移動速度設定大於預設

範圍。 檢查夾爪移動速度輸

入是否正確。 
04-01-14 

移動速度設定小於預設

範圍。 

04-01-15 
夾爪移動方向設定錯

誤。 

檢查夾爪移動方向輸

入是否正確。 

04-01-16 
夾持位移設定大於運動

範圍。 

檢查夾爪夾持位移輸

入是否正確。 

04-01-17 
夾持位移設定小於運動

範圍。 

04-01-18 
夾持速度大於預設範

圍。 

檢查夾爪夾持速度輸

入是否正確。 
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04-01-19 
夾持速度小於預設範

圍。 

04-02-1A 
夾持力量大於預設範

圍。 

檢查夾爪夾持力量輸

入是否正確。 

04-02-1B 
夾持力量小於預設範

圍。 

 
 

6.3. 運行錯誤 
警報號碼 表示 原因 處理方法 

04-01-10 Reset異常 

行程中有工件尚未移

除。 

檢查行程中已無任何

異物。 

指部設計干涉行程。 修改指部設計。 

04-02-1C 
夾持模式未發

Hold訊號 

夾持模式下未偵測到目

標物體於檢測範圍內。 

確認夾持目標於夾持

行程內，如不需發起

檢測警報，可於設定

介面取消此功能。 

04-02-1D 夾爪位置錯誤 移動行程中有障礙物。 排除行程中障礙物。 
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