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[bookmark: _Toc62639141]目的
本文档为Titanite V3.5.2版本的测试结果报告。该测试报告数据作为Titanite V3.5.2版本的发版评审的数据输入，以及版本最终的测试结果记录。
[bookmark: _Toc62639142]主要内容
本测试报告主要内容包括测试计划、测试需求、测试用例、测试问题、测试交付、测试结论和相关文档信息这几方面报告内容。
[bookmark: _Toc62639143]测试计划
根据本次测试的需求和项目的基本情况，测试的策略和测试计划安排如下描述。 
	测试分类
	测试类型
	计划安排
	执行结果

	功能测试
	开发迭代测试
	每周一轮
	按计划执行完成

	
	问题回归测试
	下轮回归上轮修复问题
	按计划执行完成

	
	第一轮回归测试
	发版前第一轮
	按计划执行完成

	
	第二轮回归测试
	发版前第二轮
	按计划执行完成

	
	发版确认测试
	最终版全功能确认
	按计划执行完成

	稳定性测试
	基于场景的稳定性测试
	连续14天不间断测试
	按计划执行完成


[bookmark: _Toc62639144]测试需求
[bookmark: _Toc62639145]需求覆盖的范围
本次版本测试是基于V3.5.2的版本基础上进行的回归测试，具体的需求描述不再罗列在这里，可以点击链接地址查看详细的描述。需求范围如下：
	编号
	需求描述
	发布版本

	1
	http://confluence.i.rokae.com/pages/viewpage.action?pageId=33462698
	V3.5.2


[bookmark: _Toc62639146]需求的测试结果

· 碰撞检测功能已经修复，可以正常使用
· 外部通信功能已经修复，可以正常使用
· AIAO模块已经禁用
· Modbus模块保留，授权后可见
[bookmark: _Toc62639147]测试用例
[bookmark: _Toc62639148]测试用执行结果
本次发版测试中，迭代发布的版本5个版本。全回归测试的版有4个，统计如下：
[image: ]
测试发版以V3.5.2版本测试结果为准，具体的测试结果如下：
[image: ][image: ]

[bookmark: _Toc62639149]失败的测试用例
失败状态的测试用例的原因，具体如下：
[image: ]
[bookmark: _Toc62639150]阻塞的测试用例
失败状态的测试用例的原因，具体如下：
[image: ]


测试用例详情请查看附件：




[bookmark: _Toc62639151]场景测试用例
场景测试用例请查看附件：


		
[bookmark: _Toc62639152]场景测试执行结果
场景测试结果请查看附件：


[bookmark: _Toc62639153]测试问题
[bookmark: _Toc62639154]测试问题的整体状态
测试用例最终的执行结果，按照状态统计如下图所示：
 [image: ]


[bookmark: _Toc62639155]遗留的问题及规避方案
[bookmark: _GoBack]请查看附件了解详细的规避方案。


[bookmark: _Toc62639156]测试交付
根据测试计划中的定义，测试的交付物包括：测试用例集、测试用例执行结果、问题记录表、项目测试报告，确认可发布的软件版本和测试发版评审记录。具体的状态如下：
表
	序号
	名称
	状态
	文件地址

	1
	测试用例
	完成
	http://nas.i.rokae.com/index.php/apps/files/?dir=/%E6%B5%8B%E8%AF%95%E9%83%A8/%E6%B5%8B%E8%AF%95%E9%A1%B9%E7%9B%AE%E7%AE%A1%E7%90%86/07_TitaniteV3.5.2/01_TestCase/2020-12-20&fileid=480356

	2
	测试用例执行结果
	完成
	http://nas.i.rokae.com/index.php/apps/files/?dir=/%E6%B5%8B%E8%AF%95%E9%83%A8/%E6%B5%8B%E8%AF%95%E9%A1%B9%E7%9B%AE%E7%AE%A1%E7%90%86/07_TitaniteV3.5.2/02_TestResults/v3.5.2.e_alpha/2021-01-12&fileid=485398

	3
	问题记录表
	完成
	http://jira.i.rokae.com/issues/?filter=10745&jql=project%20%3D%20TIT%20AND%20issuetype%20%3D%20%E7%BC%BA%E9%99%B7%20AND%20affectedVersion%20in%20(3.5.2.a_patch%2C%203.5.2.e_alpha)%20ORDER%20BY%20key%20DESC%2C%20summary%20ASC%2C%20assignee%20ASC%2C%20created%20DESC

	4
	项目测试报告
	完成
	http://nas.i.rokae.com/index.php/apps/files/?dir=/%E6%B5%8B%E8%AF%95%E9%83%A8/%E6%B5%8B%E8%AF%95%E9%A1%B9%E7%9B%AE%E7%AE%A1%E7%90%86/07_TitaniteV3.5.2/03_TestReport&fileid=480495

	5
	测试确认的软件版本
	　待定
	



[bookmark: _Toc62639157]测试结论

根据项目的测试结果来看，部分Top20中的问题还存在，发生概率相对较小，部分问题发生概率高，但是客户使用的情况非常低，本次版本基本上稳定可靠，可以让步满足发版条件，能够基本保障客户得使用需求。
[bookmark: _Toc62639158]相关文档信息
	文件名称
	地址链接

	测试需求
	http://confluence.i.rokae.com/display/QR/v3.5.1_stable
http://confluence.i.rokae.com/pages/viewpage.action?pageId=33462698

	测试文件
	http://nas.i.rokae.com/index.php/apps/files/?dir=/%E6%B5%8B%E8%AF%95%E9%83%A8/%E6%B5%8B%E8%AF%95%E9%A1%B9%E7%9B%AE%E7%AE%A1%E7%90%86/07_TitaniteV3.5.2/02_TestResults/v3.5.2a_patch/2021-01-04&fileid=480360

	测试问题
	http://jira.i.rokae.com/issues/?jql=project%20%3D%20TIT%20AND%20issuetype%20%3D%20%E7%BC%BA%E9%99%B7%20AND%20affectedVersion%20in%20(3.5.2%2C%203.5.2.c_alpha%2C%203.5.2.d_alpha%2C%203.5.2.e_alpha)%20ORDER%20BY%20priority%20DESC%2C%20updated%20DESC

	发布版本
	



V3.5.2问题状态汇总
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维护历史

				版本		日期		作者		备注

				V1.3		2021-1-11		测试部		1、修改精雕机测试用例
2、用例增加维护历史模块













测试范围

		v3.5.2.e_alpha需求范围

		编号		需求描述		发布版本		测试结果		备注

		1		修复拖动回放飞起的bug		v3.5.2.e_alpha		FAIL		BUG: #716, REOPEN

		2		3.5.2.d_alpha相关bug		v3.5.2.e_alpha		PASS

		3		升级保存料盘和精雕机上下料数据，需要对升级程序进行测试		v3.5.2.e_alpha		PASS

		4		QuaternionToEuler辅助编程语法错误修改		v3.5.2.e_alpha		PASS



		v3.5.2.e_alpha问题回归

		编号		问题描述		测试结果		备注

		1		【Bug-718】控制面板中的拖动示教记录多段轨迹RC崩溃		FAIL		问题状态：REOPEN

		2		【Bug-716】拖动回放记录多段轨迹后，回放机器人飞车报警。		FAIL		问题状态：REOPEN

		3		【Bug-712】力控模式下再次运行FCResetBias指令，程序停止，不报错。		PASS

		4		【Bug-710】保存数据升级后，料盘数据被清空。		PASS

		5		【Bug-707】碰撞检测打开，外部通信stop指令不能停止机器人。		PASS

		6		【Bug-706】QuaternionToEuler辅助编程用法描述错误		PASS



		v3.5.2.e_alpha使用注意事项

		编号		注意描述

















测试结果

		序号		需求名称		优先级		需求测试结果		负责人		计划日期		测试用例状态												总数		覆盖率								备注

														测试总数		通过		失败		阻塞		不适用		未测试				通过率		失败率		阻塞率		未执行率

		1		TIT02-指令		2		失败		尚坚强				134		132		2		0		0		0		134		99%		1%		0%		0%		问题ID：TIT-344/TIT-349；问题状态：DELAY
问题说明：频繁触发searchL指令中的DI信号后，机器人不再运动/searchL指令频繁触发DI信号导致报警：采样点丢失
问题规避：在终点时触发searchL会导致机器人停止，触发时机应尽量避免在运动终点；
--------------------------------------------------
问题ID：TIT-589；问题状态：CLOSE
问题说明：在程序编辑器末尾手动输入"\\"，无法删除，程序无法继续使用
问题规避：程序末尾添加函数，删除"\\"，再删除函数，可解决
--------------------------------------------------
问题ID：TIT-738/TIT-736；问题状态：NEW
问题说明：box指令上下限值相反执行无报错/规划超出检测区域无提示信息
备注：

		2		TIT03-启动重启		1		通过		尚坚强				9		9		0		0		0		0		9		100%		0%		0%		0%

		3		TIT04-JOG控制		2		通过		尚坚强				20		20		0		0		0		0		20		100%		0%		0%		0%

		4		TIT05-资源管理		2		通过		尚坚强				27		27		0		0		0		0		27		100%		0%		0%		0%

		5		TIT06-编辑器		2		失败		尚坚强				44		42		2		0		0		0		44		95%		5%		0%		0%		问题ID：TIT-702；问题状态：FIXED
问题说明：未加载的工程文件可进行修改
备注：3.6.0修复
--------------------------------------------------
问题ID：TIT-737；问题状态：NEW
问题说明：：插入TriggC指令选择Offs或RelTool确定并插入后，按钮仍然显示“已确认”
备注：

		6		TIT07-状态监控		2		通过		刘旭				5		5		0		0		0		0		5		100%		0%		0%		0%

		7		TIT08-诊断		2		阻塞		刘旭				21		20		0		1		0		0		21		95%		0%		5%		0%

		8		TIT09-标定界面		2		通过		尚坚强				19		19		0		0		0		0		19		100%		0%		0%		0%

		9		TIT10-控制面板		2		阻塞		尚坚强				64		63		0		1		0		0		64		98%		0%		2%		0%

		10		TIT11-帮助		1		通过		尚坚强				11		11		0		0		0		0		11		100%		0%		0%		0%

		11		TIT12-变量管理		2		失败		尚坚强				22		20		2		0		0		0		22		91%		9%		0%		0%		问题ID：TIT-305；问题状态：DELAY
问题说明：变量管理：在有筛选条件下插入新的变量，页面不自动跳转至新添加变量的页面
备注：需求待确认
--------------------------------------------------
问题ID：TIT-182；问题状态：DELAY
问题说明：变量管理创建整形类型一维数组array[1000]时界面卡住
备注：性能问题，暂不解决

		12		TIT13-超级管理员		1		通过		尚坚强				7		7		0		0		0		0		7		100%		0%		0%		0%

		13		TIT14-多任务		2		失败		尚坚强				51		50		1		0		0		0		51		98%		2%		0%		0%		问题ID：TIT-735；问题状态：REFUSED
问题说明：删除运行中信任等级为SysStop的半静态任务弹框提示信息与实际操作不符
备注：

		14		TIT15-起始点		2		通过		尚坚强				29		29		0		0		0		0		29		100%		0%		0%		0%

		15		TIT16-外部通信		1		失败		尚坚强				73		71		2		0		0		0		73		97%		3%		0%		0%		问题ID：TIT-729；问题状态：OPEN
问题说明：手动模式下急停状态，通过外部通信发送急停复位指令，急停弹框清除但未复位
备注：手动模式可清除弹框，但未复位；自动模式正常
--------------------------------------------------
问题ID：TIT-727；问题状态：OPEN
问题说明：使用多任务通过外部通讯命令加载工程失败后仍返回true
备注:

		16		TIT17-IO配置		1		通过		刘旭				57		57		0		0		0		0		57		100%		0%		0%		0%

		17		TIT18-Profinet协议		2		通过		毛可磊				17		17		0		0		0		0		17		100%		0%		0%		0%

		18		TIT19-Ethernet协议		2		通过		毛可磊				17		17		0		0		0		0		17		100%		0%		0%		0%								 

		19		TIT20-码垛		1		通过		刘旭				13		13		0		0		0		0		13		100%		0%		0%		0%

		20		TIT21-料盘		1		通过		刘旭				16		16		0		0		0		0		16		100%		0%		0%		0%

		21		TIT22-外部导轨		0		失败		毛可磊				8		7		1		0		0		0		8		88%		13%		0%		0%		问题ID：TIT-713；问题状态：OPEN
问题说明：使用J1.E1J=50对导轨赋值，报错语法错误
备注：3.6.0修复

		22		TIT23-在线缝制		2		通过		毛可磊				4		4		0		0		0		0		4		100%		0%		0%		0%

		23		TIT25-模拟输入输出		2		通过		毛可磊				13		13		0		0		0		0		13		100%		0%		0%		0%

		24		TIT26-拖动示教		1		失败		毛可磊				40		38		2		0		0		0		40		95%		5%		0%		0%		问题ID：TIT-724；问题状态：OPEN
问题说明：拖动回放时出现三次RC崩溃
--------------------------------------------------
问题ID：TIT-716；问题状态：REOPEN
问题说明：拖动回放记录多段轨迹后，回放机器人飞车报警
备注：

		25		TIT27-碰撞检测		1		通过		刘旭				42		42		0		0		0		0		42		100%		0%		0%		0%

		26		TIT28-协作模式		1		通过		刘旭				19		19		0		0		0		0		19		100%		0%		0%		0%

		28		TIT30-锁机功能		1		通过		刘旭				5		5		0		0		0		0		5		100%		0%		0%		0%

		29		TIT31-取消多行注释		1		通过		刘旭				1		1		0		0		0		0		1		100%		0%		0%		0%

		30		TIT32-DI绑定多个信号		1		通过		刘旭				1		1		0		0		0		0		1		100%		0%		0%		0%

		31		TIT33-GOTO指令		1		失败		刘旭				6		5		1		0		0		0		6		83%		17%		0%		0%		问题ID：TIT-733；问题状态：OPEN
问题说明：程序指针指到GOTO和子函数调用行时点击上一步，指针会跳转到程序开头的第一个运动指令行
备注：

		32		TIT34-精雕机上下料		1		失败		刘旭				51		49		2		0		0		0		51		96%		4%		0%		0%		问题ID：TIT-734；问题状态：OPEN
问题说明：精雕机界面Double/int变量名称输入字符过长（大于50个）后点击保存，HMI崩溃重启
备注：

		33		TIT35-中断		0		通过		刘旭				24		24		0		0		0		0		24		100%		0%		0%		0%

		34		TIT36-力控		1		阻塞		毛可磊				98		97		0		1		0		0		98		99%		0%		1%		0%

				总计										968		950		15		3		0		0		968		98%		2%		0%		0%



																						测试用例												需求

																						总数		通过		失败		阻塞		未测试				通过		失败		阻塞		测试中		失败+阻塞		未测试

																						968		950		15		3		0		合计		21		9		2		0		0		0

































V3.5.2.e_alpha测试用例的状态-2021/01/11



通过	失败	阻塞	未测试	950	15	3	0	



V3.5.2.e_alpha测试需求的状态-2021/01/11



通过	失败	阻塞	测试中	失败+阻塞	未测试	21	9	2	0	0	0	



V3.5.2.e_alpha测试需求覆盖状态-2021/01/11

合计	通过	失败	阻塞	测试中	失败+阻塞	未测试	21	9	2	0	0	0	

测试需求数







V3.5.2.e_alpha测试用例执行状态-2021/01/11

合计	通过	失败	阻塞	未测试	950	15	3	0	

测试用例数
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V3.5.2.e_alpha测试用例

		需求编号名称		测试用例ID		测试用例名称		前置条件		测试步骤		期望结果		测试结果		BugID		测试人员		测试日期		测试版本		备注

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-01		插入一个Global作用域的函数				在main.mod中插入子函数，命名为f1，作用域为Global
1.在辅助编程界面选择变量、函数、指令，依次填入各参数，点击插入
2.若函数名称为空值
3.若函数名称为非法值（如特殊字符）		1.成功在编辑界面插入函数
2.提示名称不能为空
3.提示函数名称不符合命名规范		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-02		插入一个local作用域的函数				在main.mod中插入子函数，命名为f2，作用域为local
1.在辅助编程界面选择变量、函数、指令，依次填入各参数，点击插入
2.若函数名称为空值
3.若函数名称为非法值（如特殊字符）		1.成功在编辑界面插入函数
2.提示名称不能为空
3.提示函数名称不符合命名规范		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-03		修改函数				1.点击光标到编辑界面函数区域，函数项，选择待修改函数，修改函数作用域，点击确定		1.成功在编辑界面相应函数作用域发生变更		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-04		同一个mod文件中不允许同名函数				1.在main.mod中插入子函数，命名为f1，作用域为Global
2.再插入子函数，也命名为f1,作用域为Global
3.再插入子函数，也命名为f1,作用域为Local		1.第一个函数可以新建成功
2.新建第二个函数时，提示：名称重复
3.新建第三个函数时，提示：名称重复		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-05		同一个工程中不允许有与Global函数同名的其他函数				1.在main.mod中插入子函数，命名为f1，作用域为Global
2.在其他的mod中插入子函数，命名为f1，作用域为Global（或local）		在其他的mod中新建时，提示：名称重复		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-06		同一个mod中函数名与变量名之间的限制				1.函数名与本mod中global变量重名
2.函数名与本mod中local变量重名		新建函数时，与变量名重复，提示“名称重复”		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-07		同一个mod不允许同名local函数				1.在main.mod中插入函数，命名为R1，作用域为Local
2.再插入一个子函数，命名为R1，作用域为Local		1.第一个函数可以新建成功
2.新建第二个函数时，提示：名称重复		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-08		不同的mod不可以存在同名的local函数				1.在main.mod中插入函数，命名为R1，作用域为Local
2.选择工程中的其他mod 文件，再插入一个子函数，命名为R1，作用域为Local		1.第一个函数可以新建成功
2.第二个函数可以新建成功		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-09		Global函数命名冲突				1.复制工程中含有GLOBAL函数的mod文件
2.粘贴至本工程中
3.执行程序指令至Main		上报函数命名冲突，移动前瞻指针失败		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-10		嵌套定义子函数				1.在所加载工程的任意文件中插入一个函数
2.在该函数中通过辅助编程，插入另一个函数。程序指针到Main”或“程序指针到函数”
3.在该子函数中手动输入，插入另一个子函数（即嵌套定义子函数）。程序指针到Main”或“程序指针到函数”		2.自动将新插入的函数插入到被插入函数的ENDPROC后面
3.会上报错误告警，提示“非法Proc声明”		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-11		不同作用域的子函数调用限制				1.global子函数可以在所在工程的任意文件中调用
2.local子函数可以在声明该子函数文件中调用		1.Global子函数在程序中调用都可正常执行
2.Local子函数在其他mod文件中调用，执行时会上报告警：当前作用域中无法找到匹配的PROC		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-12		不允许递归调用函数				1.在函数中调用其他子函数
2.在两个函数之间相互交叉调用		1.程序可正常运行
2.程序运行时上报告警：无效的函数调用链		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-13		MoveAbjs指令				插入MoveAbjs指令，目标点默认值为j1，点击插入		编辑器界面成功插入MoveAbjs指令和jointtarget0变量。依次点击插入，jointtarget后缀数值依次增大		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-14		MoveJ指令				插入MoveJ指令，目标点默认值为p1，点击插入		编辑器界面成功插入MoveJ指令和robtarget0*变量。依次点击插入，robtarget后缀数值依次增大		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-15		MoveL指令				插入MoveL指令，目标点默认值为p1，点击插入		编辑器界面成功插入MoveL指令和robtarget0变量。依次点击插入，robtarget后缀数值依次增大		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-16		SearchL				插入SearchL指令，查找点默认值为p1，目标点默认值为p2。点击插入		编辑器界面成功插入SearchL指令和robtarget0（和1）变量。依次点击插入，robtarget后缀数值依次增大		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-17		Offs指令				在辅助编程MoveJ,MoveL,MoveC,MoveT,SearchL中，Offset选择offs，输入offs的x,y,z值。点击插入		成功插入Offs指令		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-18		Reltool指令				在辅助编程MoveJ,MoveL,MoveC,MoveT,SearchL中，Offset选择Reltool，输入Reltool的X,Y,Z,Rx,Ry,Rz值。点击插入		成功插入Reltool指令		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-19		新建速度变量				在辅助编程MoveAbjs，MoveJ,MoveL,MoveC,MoveT,SearchL中，点击速度右侧加号		可自动进入到变量界面，编辑创建速度变量。速度变量个参数值不能超限(线速度上限7000，旋转速度上限500)，超限报错。创建成功后，在速度下拉框中显示新建变量名称		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-20		新建转弯区变量				在辅助编程MoveAbjs，MoveJ,MoveL,MoveC,MoveT,SearchL中，点击转弯区右侧加号		可自动进入到变量界面，编辑创建转弯区变量。转弯区变量个参数值不能超限（上限200），超限报错。创建成功后，在转弯区下拉框中显示新建转弯区名称		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-21		运行MoveAbjs指令				运行MoveAbjs指令		机器人按照指令中速度、转弯区、工具、工件运动到目标点位置		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-22		运行MoveJ指令				运行MoveJ指令		机器人按照指令中速度、转弯区、工具、工件运动到目标点位置		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-23		运行MoveL指令				运行MoveL指令		机器人按照指令中速度、转弯区、工具、工件沿直线运动到目标点位置		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-24		奇异位置				执行MoveL，路径经过奇异点		报奇异性告警		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-25		SearchL参数：DI信号				1.不创建DI信号
2.点击“插入”		报错：请输入di！（界面提示：DI signal不允许为空！）		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-26		SearchL参数：DI信号互斥检查				1.SearchL指令中di列表下拉框自动过滤出“系统输入”“拖动回放”信号
2.将“系统输入”“拖动回放”等信号手动输入到SearchL指令并运行		报错：由于无效的Signal参数……		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-27		SearchL参数：可选参数-无				1.点击“指令-运动指令-SearchL”
2.选择“无-DI-src-dst-Offset-Speed-Tools-Wobjs”
3.点击"插入-运行按钮-运行时触发DI"		触发DI时，机器人继续运动到dst。且src位置更新成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-28		SearchL参数：可选参数-stop				1.点击“指令-运动指令-SearchL”
2.选择“stop-DI-src-dst-Offset-Speed-Tools-Wobjs”
3.点击"插入-运行按钮-运行时触发DI"		触发DI时，机器人刚性停止，继续运行下一行指令。且src位置更新成功		通过		TIT-344		尚坚强		1/11/21				问题ID：TIT-344；问题状态：DELAY
规避：在终点时触发searchL会导致机器人停止，触发时机应尽量避免在运动终点

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-29		SearchL参数：可选参数-stop速度限制				1.点击“指令-运动指令-SearchL”
2.选择“stop-DI-src-dst-Offset-Speed-Tools-Wobjs”
3.Speed变量线速度分别为为101mm/s和100mm/s
4.点击"插入-运行按钮-运行时触发DI"		为101mm/s时，报错：由于TCP速度超出限制，。。。
为100mm/s时，正常运行		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-30		SearchL参数：可选参数-pstop				1.点击“指令-运动指令-SearchL”
2.选择“pstop-DI-src-dst-Offset-Speed-Tools-Wobjs”
3.点击"插入-运行按钮-运行时触发DI"		触发DI时，机器人路径停止，继续运行下一行指令。且src位置更新成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-31		转弯区触发DI				1.在开始执行SearchL指令，TCP在转弯区时，触发DI		dst更新在触发时转弯区位置		通过		TIT-349		尚坚强		1/11/21				问题ID：TIT-349；问题状态：DELAY
说明：触发时机应尽量避免在运动终点

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-32		接近目标点位置触发DI				1.在执行SearchL指令，TCP在接近目标点位置时，触发DI		机器人运行正常，无告警，无崩溃		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-33		MemIn				用于读取一个字节的内存IO。执行指令：
VAR byte byte1
byte1=MemIn(12)		byte1存储读取到的第12个IO端口的 byte 值。可用Print函数进行打印验证		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-34		MemSw				用于读取某一位的内存IO的状态。执行指令：
VAR bool b1
b1=MemSw(344)		b1存储读取到的第344位IO的状态。可用Print函数进行打印验证		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-35		MemOff				用于关闭一个内存IO位。执行指令：
MemOff 344		将第344位IO状态置为0。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-36		MenOn				用于打开一个内存IO位。执行指令：
MemOn 344		将第344位IO状态置为1。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-37		MemOut				用于设置一个字节的输出数据。执行指令：
MemOut 12 5		将第12位字节状态置为5		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-38		BitClear				通过BitClear可将byte或int类型的数据某一位置为0。位数从1开始。执行指令：
VAR byte data1 = 255
BitClear data1 1 
BitClear data1 2 		定义byte类型变量data1，赋值255，对data1进行BitClear操作，将第1位置为0，得到254，将第 2位置为0，得到252。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-39		BitSet				通过BitSet可将byte或int类型的数据某一位置为1，位数从 1开始。执行指令：
VAR byte data1 = 0
BitSet data1 1 
BitSet data1 2 		定义byte类型变量data1，赋值255对data1进行BitSet操作，将第1位置为1，得到1，将第2位置为 1，得到3		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-40		BitAnd				BitAnd用于生成一个逻辑位与的操作，针对byte类型数据。返回2个 byte类型数据执行逻辑与返回的结果。执行指令：
VAR byte data1 = 34
VAR byte data2 = 38
VAR byte byte3 = BitAnd(data1, data2) 		定义byte类型变量data1，赋值34，定义byte类型变量data2，赋值38，对data1和data2执行逻辑与操作，得到34，赋值给byte3。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-41		BitCheck				BitCheck用于检查定义的byte类型数据的某一位是否为1，若为1则返回true，否则返回false。执行指令：
VAR byte data1 = 130
VAR bool b1 = BitCheck(data1, 8) 		定义byte类型变量data1，赋值130，检测data1第8位是否为1，返回true。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-42		BitLSh				BitLSh用于对byte数据执行逻辑左移操作。执行指令：
VAR int left_shift = 3
VAR byte data1 = 38
VAR byte data2
data2 = BiLSh(data1, left_shift) 		定义byte类型变量data1，赋值38，对data1进行左移3位操作，得到48。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-43		BitNeg				BitNeg用于对byte数据执行逻辑非操作。执行指令：
VAR byte data1 = 38
VAR byte data2
data2 = BitNeg(data1) 		定义byte类型变量data1，赋值38，对data1执行逻辑非操作，得到217。 		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-44		BitOr				BitOr用于对byte数据执行逻辑或操作。执行指令：
VAR byte data1 = 39
VAR byte data2 = 162
VAR byte data3
data3 = BitOr(data1, data2)		定义byte类型变量data1，赋值 39，定义byte 类型变量data2，赋值162，对data1和data2执行逻辑或操作，得到 167。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-45		BitRSh				BitRSh用于对byte数据执行逻辑右移操作。执行指令：
VAR int right_shift = 3
VAR byte data1 = 38
VAR byte data2
data2 = BiRSh(data1, right_shift) 		定义byte类型变量data1，赋值38，对data1进行右移3位操作，得到4。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-46		BitXOr				BitXOr用于对byte数据执行逻辑异或操作。执行指令：
VAR byte data1 = 39
VAR byte data2 = 162
VAR byte data3
data3 = BitXOr(data1, data2) 		定义byte类型变量data1，赋值39，定义byte类型变量data2，赋值162，对 data1和data2执行逻辑异或操作，得到133。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-47		ByteToStr				ByteToStr用于将一个byte数据按照指定的格式转换成string数据。执行指令：
VAR byte data1 = 122
VAR string str1
str1 = ByteToStr(data1) 
str1 = ByteToStr(data1 \Hex) 
str1 = ByteToStr(data1 \Okt) 
str1 = ByteToStr(data1 \Bin) 
str1 = ByteToStr(data1 \Char) 		定义byte类型变量data1，赋值122，将data1按不同格式转换得到不同的string，按十进制转换得到“122”，按十六进制转换得到“7A”，按八进制转换得到“172”，按二进制转换得到
“01111010”，按字符转换得到“z”。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-48		位操作Byte变量				位操作指令操作不存在的byte变量		弹框报警数据不存在		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-49		辅助编程界面输入框限制				辅助编程界面，位/偏移位数输入框输入小数，或值小于1或大于8。对于int变量，位的值小于1或大于32		不能输入		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-50		操作位/偏移位范围				1.手动修改位操作指令中BitPos操作位的值不在范围内。对于byte数据小于1或大于8，对于int数据小于1大于32
2.手动修改位操作指令中ShiftSteps偏移位的值不在范围内，小于1或大于8		执行指令时，弹框报警操作位超限		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-51		Byte数组				位操作指令对byte数组进行操作		报错参数类型错误		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-52		位操作变量类型				尝试手动修改位操作指令BitData为非byte变量，或IntData为非int变量		执行指令时，弹框提示变量类型错误		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-53		StrFind				StrFind用于在字符串中查找，从一个特定位置开始查找属于另一个特定字符集合的位置。执行指令：
VAR int found
VAR int found1
found = StrFind(“Robotics”, 1, “aeiou”) 
found1 = StrFind(“Robotics”, 1, “aeiou” \NotInSet) 		found从第 1个字符“R”开始匹配，发现第2个字符“o”在字符集合“aeiou”，返回匹配位置 2。
found1从第 1 个字符“R”开始匹配，发现第1个字符“R”不在字符集合“aeiou“，返回匹配位置 1。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-54		StrFind位置越界				修改ChPos的值，使其超过要查找的字符串长度		报错提示。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-55		StrLen				StrLen用于获取字符串长度。执行指令：
VAR int num
num = StrLen(“Robotics”)		字符串“Robotics“长度为 8。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-56		StrMap				StrMap用于创造一份string备份，它其中所有字符都将按照指定映射关系进行替换。映射字符根据位置一一对应，没有映射的字符保持不变。执行指令：
VAR string str
str = StrMap(“Robotics”, “aeiou”, “AEIOU”) 		对字符串“Robotics“进行字符映射， ”aeiou”分别映射成”AEIOU“。返回RObOtIcs		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-57		FromMap和ToMap长度匹配				尝试将StrMap指令中FromMap和ToMap的长度设置不一致		报错提示。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-58		StrMatch				StrMatch用于在字符串中搜索，从指定位置开始，搜索特定格式或字符串，返回匹配的位置。执行指令：
VAR int found
Found = StrMatch(“Robotics”, 1, “bo”)		从第1个字符开始搜索“bo“，发现第3个位置匹配，返回匹配的首字符所在位置3。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-59		StrMemb				StrMemb用于检查字符串中某个字符是否属于指定的字符集合。执行指令：
VAR bool memb
memb = StrMemb(“Robotics”, 2, “aeiou”) 		第 2 个字符 o 属于字符集合“aeiou”中一员，返回 true。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-60		StrOrder				StrOrder用于比较两个字符串，并且返回布尔值。执行指令：
VAR bool le
VAR bool le1
le = StrOrder(“FIRST”, “SECOND”) 
le1 = StrOrder(“FIRSTB”, “FIRST”) 		le返回true，le1返回false		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-61		StrPart				StrPart用于截取字符串一部分生成一个新的字符串。执行指令：
VAR string part
part = StrPart(“Robotics”, 1, 5) 		从第 1 个位置开始截取长度为 5 的字符串，得到“Robot“。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-62		StrPart位置越界				修改ChPos的值，使其超过要截取的字符串长度		报错提示。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-63		StrSplit				可以对字符串进行分割，通过指定分隔符，将字符串分割成字符串数组。
执行指令：
Var string str_array[4] = StrSplit(“test,Test;TEST/TESt”, “ /,;”)		字符串将被分隔为四个子字符串，分别是 test、 Test、 TEST、 TESt。		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-64		StrSplit待分割的字符串为空				执行StrSplit指令，令待分割的字符串为空		报错“ StrSplit 中被分割字符串不能为空”		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-65		StrSplit分割个数不匹配				定义的字符串数组长度和实际分割得到的个数不匹配		报错“ StrSplit 函数分割得到的字符串个数与预定义字符串数组长度不匹配”		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-66		StrToByte				StrToByte用于将一个特定格式的字符串转换为byte，执行指令（需要在\前加一个空格,注意书写格式）：
VAR byte data
data = StrToByte(“10”) 
data = StrToByte(“AE” \Hex) 
data = StrToByte(“176” \Okt) 
data = StrToByte(“00001010” \Bin) 
data = StrToByte(“A” \Char) 		data分别返回10，174,126,10,65		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-67		字符串拼接				通过+操作符，连接两个string变量，str1+str2		运行指令，返回string数据，表示拼接得到的字符串		通过				尚坚强		1/6/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-68		DoubleToRobtarget				1.编写程序：VAR double double0[173]
            VAR robtarget p1[10]
            VAR robtarget p2[9]            p1=DoubleToRobtarget(double0,2,171)
p2=DoubleToRobtarget(double0,2,171)
2.手动模式运行程序		1.p1赋值成功
2.p2赋值时报错		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-69		DoubleToSpeed				1.编写程序： VAR double double0[53]
             VAR speed v1[10]
             VAR speed v2[9]
             v1=DoubleToSpeed(double0,2,51)
             v2=DoubleToSpeed(double0,2,51)
2.手动模式运行程序		1.v1赋值成功
2.v2赋值时报错		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-70		字符串操作变量类型				尝试手动修改字符串操作指令str为非string变量		运行指令报错提示变量类型错误		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-71		字符串变量				字符串操作指令操作不存在的字符串变量		弹框报警数据不存在		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-72		字符串操作ChPos类型				手动修改字符串操作指令，使ChPos的值为double型		报错数据类型不匹配		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-73		字符串操作辅助编程界面空值限制				辅助编程界面string变量选框为空，点击插入		弹框报警参数不能为空		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-74		字符串操作辅助编程界面输入框限制				ChPos输入框中尝试输入小数		不能输入		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-75		IF…ELSE/IF指令				在程序中插入IF…ELSE指令，验证其条件判断		IF中的条件满足时，执行IF中的程序，不满足时执行ELSE中的程序		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-76		WHILE指令				在程序中插入WHILE指令，验证其条件判断		WHILE中的条件不符合时跳出循环		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-77		Wait指令				在程序中插入Wait指令		程序执行会等待对应的时间，单位为s		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-78		WaitUntil指令				在程序中插入WaitUntil指令，验证其条件判断		当条件满足时程序会向下继续执行		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-79		Continue指令				在程序中插入Continue指令		用于WHILE循环中，可以跳出本次循环		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-80		Pause指令				在程序中插入Pause指令		暂时程序的执行，需要按下程序运动键才会继续执行		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-81		Break指令				在程序中插入Break指令		用于WHILE循环中，可以跳出循环		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-82		EXIT指令				在程序中插入EXIT指令		退出程序执行		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-83		RETURN				在程序中插入RETURN，验证其条件判断		返回上一级函数		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-84		Continue指令只能用于WHILE…ENDWHILE之间				将Continue插入在while循环之外，程序指针到Main或检查程序		上报告警：43104无效的循环控制指令		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-85		Break指令只能用于WHILE…ENDWHILE之间				将Break插入在while循环之外，程序指针到Main或检查程序		上报告警：43104无效的循环控制指令		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-86		Print（）函数				通过“插入指令-函数-Print”插入Print(变量)指令，运行程序		运行至Print时可弹框提示打印内容，且内容与实际相符		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-87		CRobT（）函数				通过“插入指令-函数-CRobT”插入Print(CRobT())，运行程序		运行至Print时可弹框显示当前位姿，与状态监控中的数值相符		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-88		CalcJoint（）函数				插入指令-函数-CalcJoint”插入CalcJoint(p1,tool0)，运行程序		运行至Print时可弹框显示p1点的轴角度值，且与实际相符		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-89		CalcRobt（）函数				通过“插入指令-函数-CalcRobt”插入CalcRobt(j1,tool0)，运行程序		运行至Print时可弹框显示j1点的位姿，且与实际相符		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-90		CJointT				执行CJointT指令，CJoinT()		返回当前各轴的角度值，单位是度，外部轴如果是线性轴单位mm，如果是旋转轴单位是度		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-91		插入ClkStart指令				在程序中插入ClkStart指令，可以输入clock变量名，点击确定		默认clock变量名为clock1，可手动修改，每次插入后命名自动+1(clock2.3...)，可以插入程序中，格式为：ClkStart clock变量名		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-92		插入ClkStop指令				在程序中插入ClkStop指令，可以选择已经存在clock变量，点击确定		可以插入程序中，格式为：ClkStop clock变量名		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-93		插入ClkRead指令				在程序中插入ClkRead指令，可以选择已经存在clock变量，点击确定		可以插入程序中，格式为：ClkRead (clock变量名）		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-94		插入ClkReset指令				在程序中插入ClkReset指令，可以选择已经存在clock变量，点击确定		可以插入程序中，格式为：ClkReset clock变量名		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-95		利用时钟指令持续读秒，验证结果				在程序中插入如下指令：
ClkStart clock1
运动指令。。。
ClkStop clock1
Print(ClkRead(clock1))		可以执行并正确读秒，不同运动速度下，时间不同		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-96		插入ACCSET指令				在辅助编程-高级指令中插入ACCSET指令		输入参数后可以正常插入		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-97		验证ACCSET指令的作用				1.通过时钟函数记录下同一段轨迹运行的时间
2.插入ACCSET 50，50，再次执行该段轨迹并记录时间		两次运行时间不同，插入ACCSET指令后运行时间变长		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-98		验证ACCSET指令参数范围				在辅助编程界面插入参数时，大于100		不能输入		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-99		验证程序中ACCSET指令参数范围				1.正常插入ACCSET指令
2.手动键盘输入参数大于100，运行程序		运行时上报告警：41088，ACCSET参数范围错误		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-100		验证程序中ACCSET指令参数数据类型				1.正常插入ACCSET指令
2.手动键盘输入参数改为ACCSET 50，50.2，运行程序		运行时上报告警：41047，后接变量类型错误		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-101		程序结尾加\\				RL程序结尾加\\		可删除\\		失败		TIT-589		尚坚强		1/7/21				问题ID：TIT-589；问题状态：CLOSE
规避：程序末尾添加函数，删除"\\"，再删除函数，可解决

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-102		TriggIO指令				1、添加do和go信号
2、进入辅助编程，选择TriggIO指令，填写距离、IO信号和值参数，插入		1、插入成功，运行程序不报错		通过				尚坚强		1/11/21				规避：程序末尾添加函数，删除"\\"，再删除函数，可解决

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-103		triggL指令				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令和TriggL指令		1、指令界面显示正常，可以成功插入，运行程序不报错
2、运行结果与设定参数一致		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-104		triggJ指令				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令和TriggJ指令		1、指令界面显示正常，可以成功插入，运行程序不报错
2、运行结果与设定参数一致		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-105		triggC指令				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令和TriggC指令		1、指令界面显示正常，可以成功插入，运行程序不报错
2、运行结果与设定参数一致		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-106		Trigg指令可以触发DO/GO信号变化				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令，绑定DO/GO信号
2、插入TriggL/J/C指令，运行程序		1、运行到设定的距离，DO/GO信号变为设定的状态		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-107		Trigg+Offs+转弯区				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令，绑定DO/GO信号
2、插入TriggL/J/C指令，目标点选择Offs，填写偏移值
3、运行程序		1、轨迹按设定的偏移量运行，IO信号能正确触发		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-108		Trigg+RelTool+转弯区				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令，绑定DO/GO信号
2、插入TriggL/J/C指令，目标点选择RelTool，填写偏移值
3、运行程序		1、轨迹按设定的偏移量运行，IO信号能正确触发		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-109		Trigger运动指令运行过程中暂停				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令，绑定DO/GO信号
2、插入TriggL/J/C指令，运行程序
3、运行的过程中暂停程序，再继续运行		1、继续运行后，IO信号能正确触发		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-110		单步执行Trigger指令				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令，绑定DO/GO信号
2、插入TriggL/J/C指令
3、单步运行程序		1、单步运行程序，IO信号能正确触发		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-111		验证trigger中Time变元的范围				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令，距离参数选择“Time”，填写超过0~0.5的值，绑定DO/GO信号
2、插入TriggL/J/C指令，运行程序
3、程序运行完后，手动修改指令中的Time值，使其超范围，运行程序		1、输入框无法输入超过范围的值
2、手动修改后，运行程序，报错值超范围		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-112		验证trigger中distance变元的限制				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令，距离参数选择“End/Start”，填写超过起始点与目标点之间的距离，绑定DO/GO信号
2、插入TriggL/J/C指令，运行程序		1、当设置的距离大于路径总长度时，自动按照路径总长度来计算触发距离
2、手动修改GO的值后，运行程序报错		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-113		验证trigger中GO设定范围				1、进入辅助编程，插入TriggIO指令，绑定GO信号，填写GO的值超过信号的最大范围
2、手动修改程序中GO的值，使其超过GO值的最大范围		1、输入框中输入超过范围的值，插入时提示不能抄范围
2、手动修改值后，运行程序报错		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-114		Box				1.进入辅助编程，插入指令Box 1,10,200,10,200,10,200，以及一系列运动指令，校点。其中有些点位不在Box设置范围内。		1.产生区域为1的一个检测区域，当规划超出检测区域时会提示：超出检测区域。		失败		TIT-738		尚坚强		1/7/21				问题ID：TIT-738；问题状态：NEW
描述：规划超出检测区域无提示信息

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-115		Box编号范围				1.进入辅助编程，插入指令Box 0,10,200,10,200,10,201，Box 16,10,200,10,200,10,201，		1.报错，提示检测区域编号设置超出范围。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-116		BoxClr				1.进入辅助编程，插入指令BoxClr 1，以及一系列运动指令，校点。其中有些点位不在Box设置范围内。执行指令。		1.超出检测区域也可以运动。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-117		清除不存在的Box				1.进入辅助编程，插入指令BoxClr 5，其中未定义索引为5的box。执行指令。		1.可以执行未报错。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-118		BoxDef				1.进入辅助编程，插入指令print(BoxDef(1))，执行指令		1.返回值1.		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-119		判断不存在的Box				1.进入辅助编程，插入指令print(BoxDef(10))，执行指令		1.返回值0.		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-120		InsideBox				1.进入辅助编程，插入指令print(InSideBox(1))，执行指令		1.当前机器人末端点位在BOX区域内则返回1，不在则返回0.		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-121		检测不存在的Box				1.进入辅助编程，插入指令print(InSideBox(10))，执行指令		1.可以执行未报错。返回值0.		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT03-指令		TC-TIT02-指令-122		box中xmin大于xmax会报错（y,z一样）				1.进入辅助编程，插入指令Box 1,300,200,300,200,300,200，以及一系列运动指令，校点。其中有些点位不在Box设置范围内。		1.报错，检测区域范围设置最小值不能大于最大值。		失败		TIT-736		尚坚强		1/7/21				问题ID：TIT-736；问题状态：NEW
描述：box指令上下限值相反执行无报错

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-123		XYLim				1.进入辅助编程，插入指令XYLim 10,400,20,400,30,500，以及一系列运动指令，校点。其中有些点位不在安全区域设置范围内。		1.超出安全区域，运动停止，会报错：超出安全区域。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-124		不限制动作范围情况				1.进入辅助编程，插入指令XYLim 10,400,20,400,30,500，以及一系列运动指令，校点。其中有些点位不在安全区域设置范围内。		1.超出安全区域，运动停止，会报错：超出安全区域。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-125		XYLim程序运行时生效				1.进入辅助编程，插入指令XYLim 10,400,20,400,30,500，JOG机器人超出安全区域		1.JOG超出安全区域无提示。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-126		XYLimClr				1.进入辅助编程，插入指令XYLimClr，执行指令		1.清除安全区域限制。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-127		XYLimDef				1.进入辅助编程，插入指令print(XYLimDef())，执行指令		1.设置XYLIM，打印1，未设置返回0.		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-128		将十进制的数转换成十六进制数				1、插入如下测试代码
VAR string string_data = "65535"
VAR string string_hextodex = ""
string_hextodex = DecToHex(string_data)
print("[Com Set] [Type Converse] [DecToHex] >>>  string_hextodex = HexToDec(", string_data,")")
print("++ [DecToHex] : string_hextodex = ", string_hextodex)
2、执行程序，查看Print框输出		1、Print框输出ffff		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-129		执行HexToDec				1、插入如下测试代码
VAR string string_data = "FFFF"
VAR string string_hextodex = ""
string_hextodex = HexToDec(string_data)
print("[Com Set] [Type Converse] [HexToDec] >>>  string_hextodex = HexToDec(", string_data,")")
print("++ [HexToDec] : string_hextodex = ", string_hextodex)
2、执行程序，查看Print框输出		1、Print框输出65535		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-130		执行IntToStr				1、插入如下测试代码
VAR int int_data = 25500
VAR string string_inttostr = ""
string_inttostr = IntToStr(int_data)
print("[Com Set] [Type Converse] [IntToStr] >>>  string_inttostr = IntToStr(", int_data, ")")
print("++ [IntToStr] : string_inttostr = ", string_inttostr)
2、执行程序，查看Print框输出		1、Print框输出25500		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-131		执行IntToByte				1、插入如下测试代码
VAR int int_init = 1
VAR int int_data = 255
VAR byte byte_inttobyte[4] = {0,0,0,0}
byte_inttobyte = IntToByte(int_data) 
print("[Com Set] [Type Converse] [IntToByte] >>>  byte_inttobyte = IntToByte(", int_data, ")")
WHILE(int_init <= 4)
print("++ [IntToByte] : byte_inttobyte[", int_init, "] = ", byte_inttobyte[int_init])
int_init++
 ENDWHILE
 print("[Com Set] [Logic] [WaitUntil] >>> WaitUntil(int_init ==", int_init, ")")		1、print框输出转换后的Byte值		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-132		执行DoubleToByte				1.执行DoubleToByte		1.将double类型值转化为Byte类型值		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-133		执行DoubleToStr				1.执行DoubleToStr		1.将double类型值转化为string类型值		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-134		执行EulerToQuaternion				1.执行EulerToQuaternion指令		1.将欧拉角转化为四元数。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT02-指令		TC-TIT02-指令-135		执行QuaternionToEuler				1.执行QuaternionToEuler指令		1.将四元数转化为欧拉角。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT03-启动重启		TC-TIT03-启动重启-01		正常启动系统				1.保证控制柜、示教器、本体之间连线完好
2.打开控制柜上主电源开关		1.示教器各界面显示正常
2.默认用户组为operator
3.可以运行程序		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT03-启动重启		TC-TIT03-启动重启-02		开机自动加载工程				1.关机前已经有加载的工程
2.开机，查看示教器		1.开机后，自动加载关机前的工程
2.示教器自动跳转至关机前加载的程序的主函数界面
3.此时如果程序中有语法错误会上报		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT03-启动重启		TC-TIT03-启动重启-03		急停被按下时启动系统				1.将控制柜的急停按钮按下
2.打开主电源开关启动系统		可成功进入主界面，有“急停被按下”的错误信息，错误信息未清除前不能进行其他操作		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT03-启动重启		TC-TIT03-启动重启-04		异常启动后，清除告警，可以正常使用				1.执行完以上异常启动后，清除急停告警
2.手动模式下使能，加载程序，运行程序		手动可以使能，可以加载程序，可以运行程序		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT03-启动重启		TC-TIT03-启动重启-05		通讯异常时的启动				1.将工控机上与安全板相连的通信电缆拔下
2.打开主电源开关		1、开机后提示系统处于异常状态（扫描总线异常，可以再次扫描等）		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT03-启动重启		TC-TIT03-启动重启-06		程序运行时，硬重启后，能正常使用				1.进入“项目管理”加载程序，运行程序
2.在程序运行程序时，关闭主电源开关
3.再打开主电源开关		系统可以正常启动，可以手动使能，可以运行加载的程序		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT03-启动重启		TC-TIT03-启动重启-07		软重启系统				通过“控制面板-控制器”，点击“重启控制系统”		1.示教器各界面显示正常
2.默认用户组为operator
3.可以运行程序		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT03-启动重启		TC-TIT03-启动重启-08		程序运行时不能软重启				1.进入“项目管理”，加载一个工程，运行程序
2.程序运行时，进入“控制面板-》控制器”点击“重启控制系统”		1、按键置灰，不允许重启		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT03-启动重启		TC-TIT03-启动重启-09		重启系统配置不应丢失				1.设置运行模式为单次模式，jog速率、程序运行速率都为50%，增量设置为10mm
2.加载工程
3.进入“控制面板-》控制器”，点击“重启控制系统”		1.重启后可编程按键的设置和状态栏的设置保持不变		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-01		operator不能进行JOG				以operator权限尝试单轴模式1-6轴JOG		弹出提示“操作员不支持该功能”		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-02		admin级以上可以进行JOG				1.切换用户至admin/god
2.手动使能上电
3.尝试单轴模式1-6轴JOG		各个轴可以向正确方向运动		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-03		未上电时不能进行JOG				1.切换用户至admin/god
2.不按下使能开关
3.尝试单轴模式1-6轴JOG		提示：请按住使能开关并保持在中间位置		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-04		在世界坐标系下JOG				1.切换至admin用户
2.手动使能情况下，tool选为tool0，wobj选为wobj0
3.在世界坐标系下分别进行x/y/z/A/B/C的JOG		机器人运动方向正确		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-05		在基坐标系下JOG				1.切换至admin用户
2.手动使能情况下，tool选为tool0，wobj选为wobj0
3.在基坐标系下分别进行x/y/z/A/B/C的JOG		机器人运动方向正确		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-06		在工具坐标系下JOG				1.切换至admin用户
2.手动使能情况下，tool选为tool0，wobj选为wobj0
3.在工具坐标系下分别进行x/y/z/A/B/C的JOG		机器人运动方向正确，垂直于法兰中心向外为Z轴正向		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-07		在工件坐标系下JOG				1.切换至admin用户
2.手动使能情况下，tool选为tool0，wobj选为wobj0
3.在工件坐标系下分别进行x/y/z/A/B/C的JOG		机器人运动方向正确，运动方向与在世界坐标系下一致		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-08		JOG时断开使能，运动停止				1.JOG进行时断开使能，机器人自动抱闸
2.再次使能后，尝试JOG		1.自动抱闸机器人无明显掉落
2.可以再次开始JOG		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-09		JOG时重启控制器				1.JOG时重启控制系统
2.重启后，尝试JOG		1.断电后自动抱闸，机器人无明显掉落
2.重启后，可重新JOG		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-10		运行程序时不能JOG				运行程序时，按下薄膜按键		提示“程序运行中，禁止JOG操作”		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-11		界面有弹框时不响应JOG				1.JOG机器人至软限位或奇异点附近
2.界面弹出提示框时，按下薄膜按键		1.有弹框时，JOG无任何响应
2.清除弹框，手动模式下使能，可正常JOG		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-12		在不同速度下进行JOG				切换JOG的速度1%-50%-100%JOG测试		切换速度后JOG速度有明显差异，JOG动作顺滑无卡顿		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-13		零点标定后JOG				1.进行零点标定
2.标定后单轴或笛卡尔坐标系JOG		可正常JOG		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-14		取消软限位，JOG出软限位				1.取消并JOG出软限位
2.启用软限位，使能JOG		1.在软限位取消时，可以JOG超出软限位的位置
2.提示：轴角度超出运动范围。需要再次取消软限位，JOG至正常区域，再启用软限位		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-15		软限位对JOG的限制				启用软限位，JOG至软限位		提示：前瞻中，轴角度超出运动范围		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-16		选择不同增量进行JOG				1.“连续/增量设置”选择“连续”、“10mm/10°”、“1mm/1°”、“0.1mm/0.1°”、“0.005mm/0.005°”进行单轴JOG和笛卡尔坐标系JOG		机器人运动正常，无卡顿、无异响、无报错。状态监控中机器人位置的增量值显示正确		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-17		重回路径				1.启动机器人运行
2.暂停程序，将机器人jog到其他位置
3.再次启动程序运行		机器人先以慢速运动到程序停止位置处，上报warning级别的告警“重回路径”。再以正常运行速度继续程序运行		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-18		重回路径时按下急停后的处理流程				1.触发机器人重回路径
2.在机器人重回路径过程中按下急停
3.进行急停复位，再次使能，按下程序运行键		急停复位后再次运行程序，继续执行重回路径
同时会生成日志，即“重回路径-->急停-->重回路径”		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-19		急停复位功能正常				1.拍急停
2.拔起急停按钮，点击“清除报警”
3.按下"Motor ON"使能按钮
4.点击“状态栏-急停图标-急停复位”		清除急停状态		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT04-JOG控制		TC-TIT04-JOG控制-20		自动模式上电功能正常				1.打到自动模式
2.点击“确认”按钮
3.点击“上电”按钮//增加配置选择步骤		上电成功		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-01		新建工程				点击新建工程，输入新名称project0，点击确定		资源管理界面成功建立名称为project0的工程，工程里自动包含main.mod和predefine.mod		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-02		新建文件				在工程中显示新建立的文件new_file.mod		在工程中显示新建立的文件new_file.mod		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-03		新建非法工程名（/文件名）				点击新建工程（/文件名），输入非法名称（如特殊字符）		创建工程会提示“命名不符合命名规则”		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-04		新建工程（/文件）名称字符超限				新建工程，使其名称字符数超出20。新建文件，使其名称字符数超出16		工程无法输入超过20个字符；文件无法输入17个字符		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-05		复制超长工程（/文件）名的工程				从U盘中复制名称字符数超出20的工程，到资源管理界面。从U盘中复制名称字符数超出20的文件，到资源管理界面		提示文件名称长度不允许大于20		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-06		新建空名称工程（/文件）				新建工程（/文件），工程名为空，点击确定		报警提示命名不符合命名规则		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-07		新建重名工程（/文件）				新建工程（/文件），工程（/文件）名与原有工程（/文件）名称重复，点击确定		报警文件或工程已经存在		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-08		复制工程文件				1.选中project0工程（/文件）点击复制
2.点击粘贴		1.提示复制project0成功
2.提示project0_0粘贴成功		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-09		剪切工程文件				1.选中project0工程（/文件）点击剪切
2.点击粘贴		1.提示剪切project0成功
2.提示project0_0粘贴成功		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-10		粘贴重名工程文件				被粘贴工程（/文件）名称与现有资源管理中的工程(/文件）名称重复		被粘贴的工程(/文件）自动命名为**（1），随粘贴次数末尾括号数字递增		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-11		粘贴已被删除或修改的工程文件				1.选中一工程(/文件），点击复制（/剪切）
2.重命名（/删除）此工程(/文件）
3.点击粘贴		提示“请选择一个文件”		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-12		重命名工程（/文件）				1.选中一工程(/文件），点击重命名
2.重命名此工程(/文件），命名需符合命名规范
3.重命名此工程(/文件），命名不符合命名规范
4.重命名此工程(/文件），命名名称与现有工程(/文件）名重复		2.显示重命名后的名称
3.无法输入或报警提示
4.报警文件或工程已经存在		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-13		删除工程（/文件）				选中一工程(/文件），点击删除		可删除此工程(/文件）		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-14		main.mod和predefine.mod限制				对main.mod和predefine.mod进行复制、剪切、重命名、删除		提示main.mod和predefine.mod不能复制、剪切、重命名、删除		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-15		加载工程				选择一工程，点击加载		可加载工程，资源管理界面工程图标显示已加载状态。编辑器界面处于可编辑状态		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-16		对U盘中工程文件操作				插入U盘，资源管理界面右侧自动显示U盘中的所有文件		可以对U盘中的文件进行复制、剪切、粘贴到本地工程
可以对本地工程（/文件）进行复制、剪切、粘贴到U盘		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-17		粘贴U盘中非工程文件				粘贴U盘中非工程文件或多层嵌入的工程		报警提示		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-18		不能加载U盘中的工程				1.插入U盘，显示U盘内容
2.选择U盘内任意工程
3.点击加载		提示：不能加载U盘中的工程		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-19		显示/隐藏U盘内容				插入U盘，点击显示U盘内容，在点击隐藏U盘内容		可以正常显示/隐藏U盘内容		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-20		复制并粘贴文件到U盘根目录				1.插入U盘，显示U盘内容
2.选择系统内的任意工程的程序文件
3.点击“复制并粘贴文件到U盘根目录”
4.查看U盘内容		被选择的程序文件可以被复制到U盘的根目录		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-21		复制并粘贴U盘工程到本地				1.插入U盘，显示U盘内容
2.选择U盘内任意工程
3.点击“复制并粘贴U盘工程到工作空间”		可以成功复制到本地		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-22		复制并粘贴本地工程到本地				选择本地的工程，点击“复制并粘贴本地工程到本地”		本地工程会生成一个“工程名（1）”工程		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-23		查看历史记录				在资源管理器界面，点击“更多-查看历史记录”，点击某一条		1.历史记录按照加载的工程先后顺序显示，最近加载的显示为1，最多显示5条
2.点击某一条记录会提示：是否停止当前程序，并加载新的程序？点击确定则加载所选的记录；点击取消怎不进行加载		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-24		历史记录中的工程被删除后不能加载				在资源管理器界面，点击“更多-查看历史记录”，点击某一条记录，这个记录对应的工程已经不存在或被重命名		提示：工程不存在		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-25		查看工程属性				选择系统中的工程，点击“更多-属性”		显示内容包括：名称、创建日期、绝对路径、大小、类型		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-26		查看程序文件属性				选择系统中工程的程序文件，点击“更多-属性”		显示内容包括：名称、创建日期、绝对路径、大小、类型		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT05-资源管理		TC-TIT05-资源管理-27		拷贝历史版本到U盘				1.在示教器上插入U盘
2.制造工程文件内容丢失场景
3.点击“资源管理器-更多-拷贝历史版本到U盘		通过拷贝历史版本找回工程文件内容		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-01		工程(/文件)选择栏				在编辑器界面左上角，显示文件选择栏		可以选择并显示已建立并打开的和文件		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-02		编辑器状态				1.手动下电状态，已加载的工程里main.mod和其他新建立的.mod文件
2.未加载工程里的文件，或predefine.mod文件
3.自动模式，或上电状态		1.编辑器处于可编辑状态
2.编辑器处于不编辑状态
3.编辑器处于不编辑状态		失败		TIT-702		毛可磊		1/11/21				问题ID：TIT-702；问题状态：FIXED
说明：3.6.0修复

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-03		插入指令				1.在辅助编程界面选择指令，依次填入各参数，点击插入
2.若插入的参数有空值		1.成功在编辑界面插入指令
2.提示请输入参数		失败		TIT-737		毛可磊		1/11/21				问题ID：TIT-737；问题状态：NEW
问题描述：插入TriggC指令选择Offs或RelTool确定并插入后，按钮仍然显示“已确认”

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-04		修改指令				1.点击光标到编辑界面某一行指令
2.点击“修改指令”，辅助编程界面自动显示此行的指令信息
3.修改指令信息中的参数，点击“确定”
4.若替换的参数有空值		1.点击“修改指令”
2.成功在编辑界面替换相应指令
3.提示请输入参数		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-05		撤销恢复				1.对编辑器界面的内容通过键盘、辅助编程、文本操作、查找替换、批量修改等操作进行修改
2.点击撤销
3.再点击恢复		点击撤销可撤销对编辑器的操作，点击恢复可恢复到撤销之前的状态。支持连续撤销与恢复		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-06		复制+粘贴实现程序文本的编辑				1.在程序中选取一段文本，进行复制
2.移动光标至想要编辑的地方，进行粘贴		选中的文本会被成功复制，并粘贴至新的地方		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-07		剪切+粘贴实现程序文本的编辑				1.在程序中选取一段文本，进行剪切
2.移动光标至想要编辑的地方，进行粘贴		选中的文本会先被删除，然后被粘贴至新的地方		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-08		移动单行语句				1.编辑器文本中存在超过两行程序
2.光标移动任意一行程序
3.点击向上移动行/向下移动行		光标所在的行向上/向下移动一行		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-09		移动多行语句				1.编辑器文本中存在多行程序
2.选中多于2行以上的程序
3.点击向上移动行/向下移动行		光标选中的几行向上/向下移动一行		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-10		单行语句注释和反注释				1.光标移动至想要注释的语句，点击注释/反注释
2.将光标移动至已经注释的语句，点击注释/反注释		1.可实现单句的注释
2.可实现单句的反注释		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-11		多行语句注释和反注释				选中几行语句，保证选中的语句中不包含被注释的语句，执行注释、反注释的操作		选中的几行语句可以同时被注释和反注释		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-12		同时选中被注释和未被注释的语句进行注释				选中几行语句，保证选中的语句中不包含被注释的语句，同时包含未被注释的语句，执行注释的操作		选中的几行都会被注释，原本已经被注释的语句前在增加一个“//”		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-13		删除当前行				将光标移动至想要删除的行，点击删除当前行		可成功删除相应指令语句，同时下方语句自动上进一格		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-14		在main.mod的任何位置执行“程序指针到Main”				在main.mod中的任何位置执行“程序指针到Main”		前瞻指针移动至main函数的首行。编辑器中编辑状态处于保存状态		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-15		在工程中的其他文件中执行“程序指针到Main”				在工程中的其他mod文件中执行“程序指针到Main”		若成功移动前瞻，页面会自动跳转至main.mod，前瞻指针移动至Main函数的首行		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-16		程序有误时程序指针到Main				编辑器语句含有逻辑错误（如IF语句缺少ENDIF指令），程序指针到Main		报警移动前瞻指针失败		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-17		运行程序时不能“程序指针到Main”				在程序正在运行时，尝试程序指针到Main		程序运行时，“程序指针到Main”置灰不允许指针到main		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-18		程序指针到运动指令行（move&trigger）				将光标处于运动指令行，点击“程序指针到光标”		指针移动至运动指令行		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-19		程序指针移动至非运动指令行				将光标移动至非运动指令行（例如SetDO、socket等），进行“程序指针到光标”的操作		提示“当前行不包含运动指令，请换一行”		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-20		程序指针移动至空行				将光标移动至空行，进行“程序指针到光标”的操作		提示“当前行不包含运动指令，请换一行”		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-21		程序指针移动至注释行				将光标移动至注释行，进行“程序指针到光标”的操作		提示“当前行不包含运动指令，请换一行”		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-22		程序运行时不能执行程序指针到光标				在程序运行时不能执行程序指针到光标		界面置灰，不允许指针到光标		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-23		利用检查程序功能，对程序检查				通过检查程序查找程序中的问题：包括while...endwhile匹配、if...endif匹配、PROC…endproc匹配、continue只能用于while循环中、break只能用于while循环中、module…endmodule匹配		通过检查程序，可以上报程序中的错误		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-24		非运动指令行不能更新位置				光标移动至非运动指令行，点击更新位置		提示当前行不支持此操作		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-25		更新不存在变量的位置				将被更新位置的变量删除，光标点击此运动指令，点击更新位置		提示该点不存在，请检查语句是否有效		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-26		更新运动指令语句的目标点				光标移动至MoveAbjs,MoveJ,MoveL,TriggJ,TriggL,Offs,Reltool指令行，点击更新位置		可更新当前坐标系下的位置		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-27		更新运动语句的目标点和辅助点				光标移动至MoveC，MoveT，TriggC，SearchL，Offs，Reltool指令行的辅助点或目标点位置，点击更新位置		可更新当前坐标系下的位置		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-28		光标未在目标点或辅助点处更新位置				光标未在目标点或辅助点处更新位置		提示当前语句中找到多个位置变量，请将光标移动至其中一个		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-29		运动指令中的工具和工件与状态栏不一致也可以更新位置				1.运动指令中的工具为tool01，工件为wobj03
2.状态栏工具为tool04，工件为wobj02
3.点击更新位置		可以正常更新位置		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-30		利用批量修改功能批量修改运动指令				1.在程序选择多行指令，保证选择的指令中至少含有一行运动指令
2.点击批量修改
3.修改speed/zone/tool/wobj，点击确定		1.每个参数选择后可以通过下拉菜单选择
2.可以修改作用域内可以使用的对应类型的变量，包括预定义变量以及自己新建的变量
3.修改tool/wobj时提示：修改工具/工件会有潜在危险，请谨慎修改！
4.确定后被选择的区域内中运动指令修改成功		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-31		批量修改对注释行不生效				1.在程序中选择多行指令，其中包括被注释的运动指令 和 运动指令
2.点击批量修改
3.修改speed/zone/tool/wobj，点击确定		点击确定后，注释行的参数不会被修改，被选中的其他运动指令修改成功		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-32		未选中运动指令进行批量修改				1.在程序中选择多行，保证选中的区域不包含运动指令行
2.点击批量修改		提示：请选择运动指令行修改		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-33		Print框的使用				在程序添加Print（）函数，循环运行程序		开机第一次执行print指令，print框自动弹出显示print的数据。
对弹出的print提示框进行关闭，然后运行至print时，弹出框不在弹出。		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-34		IF…ELSE指令之间的指令缩进				程序中插入IF...ELSE指令，在IF 和ELSE之间，ELSE 和 ENDIF之间插入指令		可以正常缩进		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-35		WHILE指令的缩进				程序中插入WHILE指令，在WHILE 和 ENDWHILE之间插入指令		可以正常缩进		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-36		子函数中的缩进				在子函数内部插入指令		可以正常缩进		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-37		删除缩进不影响程序执行				手动将缩进的空格删除，执行程序		可以正常执行程序		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-38		注释反注释操作不影响缩进				对程序进行注释反注释的操作，反注释后不影响原有的缩进		可以正常缩进		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-39		删除当前行再次插入指令仍可以缩进				1.对程序中的某行执行删除当前行的操作
2.光标移动至被删除行的前一行，在插入一条指令		插入的指令可以正常缩进		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-40		插入不带括号的指令后光标位置				在程序中插入Move、Trigger指令		光标在指令行的结尾		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-41		插入带（）指令，光标位置				在程序中插入IF…ELSE指令，或print指令等		光标停留在（）中		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-42		插入带（）中含有内容的指令，光标位置				在程序中插入Socketcreate，或CRobT等指令		光标在指令行的结尾		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-43		插入函数，光标位置				插入一个子函数		光标停留在PROC和ENDPROC之间		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT06-编辑器		TC-TIT06-编辑器-44		文件头与文件尾不能被删除				将文件头MODULE或文件尾行ENDMODULE行删除或注释。程序指针到Main		提示无效的Proc声明语句		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT07-状态监控		TC-TIT07-状态监控-01		轴角度显示正常				1.进入“主菜单-状态监控”
2.JOG并查看轴角度值		6个轴角度显示值与实际机器人姿态一致
精度：小数点后保留三位		通过				刘旭		1/8/21

		TIT07-状态监控		TC-TIT07-状态监控-02		笛卡尔位置显示正常				1.进入“主菜单-状态监控”
2.JOG并查看笛卡尔位置值		笛卡尔位置显示值与实际机器人姿态一致
精度：小数点后保留三位		通过				刘旭		1/8/21

		TIT07-状态监控		TC-TIT07-状态监控-03		四元数/欧拉角转换正常				1.进入“主菜单-状态监控”
2.选中/非选中四元数		笛卡尔位置四元数&欧拉角值显示正常
欧拉角精度：小数点后保留三位
四元数精度：小数点后保留九位		通过				刘旭		1/8/21

		TIT07-状态监控		TC-TIT07-状态监控-04		相对坐标系				1.进入“主菜单-状态监控”
2.分别选择世界坐标系/基坐标系/工件坐标系		笛卡尔位置值显示与理论值一致		通过				刘旭		1/8/21

		TIT07-状态监控		TC-TIT07-状态监控-05		弹框弹出				1.进入“主菜单”
2.点击“状态监控”		状态监控界面可以在任何界面被正常呼出、关闭和拖动		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-01		日志查看权限				1、分别用operator/admin/god账号登录系统，进入“诊断”界面，查看日志，有预期结果		1.三种账号均可查看日志，operator和admin用户可以查看info、error和warning级别的日志，god用户可以查看所有级别的日志
2.会显示日志的名称、时间和编号		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-02		日志排序				1、分别operator/admin/god权限下，进入“诊断”界面，查看日志		1、所有的日志按照发生的时间排序，最近发生的排在第一个		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-03		日志界面显示				1、查看日志页面，有预期结果		1、日志界面有筛选框，选择不同的筛选条件，显示的日志会随筛选条件变化
2、有上一页、下一页和跳转按钮，首页时上一页按钮置灰，末页时，下一页按钮置灰，跳转按钮可以跳转到任意页面，但跳转范围不能超过页面总数		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-04		查看日志详情				1、进入“诊断”界面
2、点击日志可以进入该日志的详情界面		1、详情界面包括编号、标题、详细信息、产生原因、解决方法		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-05		测试用户日志权限				1、登录admin用户，查看诊断页面
2、切换为GOD用户，查看诊断页面
3、再从GOD用户切换回admin用户，查看诊断页面		1、admin登录后可以看见info、warning和error级别的日志，切换为GOD用户后，查看诊断页面，除了可以看见这三种，还可以看见debug日志，再次切换为admin后，debug日志自动隐藏		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-06		info级别日志的生成和显示				1、触发一个info级别日志
2、查看状态栏的日志提示框和“诊断”界面有预期结果		1、在状态栏的日志提示框中会显示日志标题，日志标题内容正确（包括图标和内容），显示3秒后消失
2、info级别日志不会弹出新界面，无需确认，只在状态栏中显示
3、在诊断的日志列表有显示当条日志		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-07		warning级别日志的生成和显示				1、触发一个warning级别日志
2、查看状态栏的日志提示框和“诊断”界面有预期结果		1、在状态栏的日志提示框中会显示日志标题，日志标题内容正确（包括图标和内容），在没有新日志的情况下，warning日志不消失
2、warning级别日志不会弹出新界面，无需确认，只在状态栏中显示
3、在诊断的日志列表有显示当条日志		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-08		error级别日志的生成和显示				1.触发一个error级别日志
2.查看状态栏的日志提示框和“诊断”界面有预期结果		1、首先error级别的日志会有弹框，同时状态栏的日志提示框也会显示日志图标和标题，且两个标题一致，弹框有2个选项，一个是清除告警，一个是详情，点击清除告警后，弹框和状态栏的日志标题都会消失，点击详情，则跳转到该条日志的详细信息页面，弹框也会消失
2、error级别日志没有清除之前，不能进行任何操作，包括程序运行和JOG		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-09		版本升级日志				1、保存配置升级，有预期结果1
2、强制升级，有预期结果2		系统升级成功的日志属于debug日志，需要GOD用户
1、保存配置升级会有系统升级成功的日志产生
2、强制升级不会有系统升级成功的日志		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-10		本体参数辨识日志				1、进行一次本体参数辨识，查看诊断日志，有预期结果		1、可以在debug日志里看到动力学辨识试运行和正式运行的debug日志		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-11		备份恢复日志				1、切换至“控制面板--通用设置--备份/恢复”界面
2、插入U盘进行备份/恢复有预期结果		1、debug日志中应有备份和恢复的日志生成		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-12		IO模块初始化失败				1、外接IO模块，并正确配置xml文件，重启后确定IO正常
2、关机后拔掉外接IO模块，然后开机，有预期结果		1、会有初始化IO信号失败的弹窗告警
开机会报错“扫描总线失败”		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-13		总线挂载失败				1、触发总线异常的告警（拔掉一根通讯线等操作）		1、会弹出告警提示框，清除后不再弹框。
2、若不清除告警提示框长期展示，系统状态栏显示系统处于错误状态。无法进行jog运行程序等操作		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-14		xml配置错误				1、在工控机上更改xml文件，产生xml与实际设备连接不匹配的状况
2、重启系统，有预期结果		1、重启后会有扫描总线失败的弹框提示，清除告警后不再显示，但系统扔处于错误状态，更新为正确的XML文件后，重启恢复正常		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-15		机器人转到硬限位后报错				1、将机器人移动到软限位
2、将机器人JOG速度降到1%，并取消软限位后继续JOG，有预期结果		1、机器人到达硬限位后会有错误提示，驱动器也会报错		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-16		多个驱动器报一样的错误				1、任选3个驱动器，制造同样的错误（eg:：拔下驱动器线），有预期结果		1、会有弹窗告警，报错信息中应包含轴位和错误信息		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-17		多个驱动器报不一样的错误				1、任选3个驱动器，制造不一样的错误，有预期结果		1、不同的错误都会依次弹框告警，并且告警中对应的轴号正确		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-18		外接轴驱动器报错				1.外接第7轴，使用与控制柜内驱动器不同的品牌
2.配置、替换正确的xml文件
3.同时拔下柜内1轴驱动器和第7轴驱动器的编码器线		1、两个告警信息依次弹窗告警，告警原因正确，并且对应轴号正确		阻塞				刘旭		1/8/21				无硬件条件

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-19		执行程序，看报警信息与详情内容是否一致				执行程序，看报警信息与详情内容是否一致		一致		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-20		不同级别的日志相互覆盖				1、先产生一条info级别的日志，在info日志消失前产出一条warning级别的日志，反过来再执行一次，有预期结果1
2、先产生一条warning级别的日志，等待5S以上再产生一条不同与第一条的warning日志，有预期结果2
3、先产生一条info级别的日志，在3S内再产生一条error级别的日志，有预期结果3
4、先产生一条warning级别的日志，再产生一条error级别的日志，有预期结果4		1、warning日志会覆盖info级别的日志，并且不会消失；反过来先产生warning再产生info，info会覆盖warning级别日志，且3秒后消失
2、第一条warning日志会一致显示，直到产生第二条warning，则被第二条覆盖，并保持显示第二条
3、error级别日志会覆盖info级别的日志，并弹框
4、error级别的日志会覆盖warning级别的日志，并弹框		通过				刘旭		1/8/21

		TIT08-诊断		TC-TIT08-诊断-21		先后产生2条不同的error日志				1、先产生一条非急停的error日志，然后再拍急停，有预期结果		1、急停日志和急停弹框会覆盖上一条的，但是弹框不会清楚上一条的，需要清除两次，清除急停弹框时，状态栏不在显示任何日志		通过				刘旭		1/8/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-01		软标定可成功标定零点				1.制造各轴多圈值丢失情景
2.进入“标定-零点标定-软标定”
3.jog各轴，将窄槽移至宽槽中
4.点击任意轴“标定”		1.任意单轴标定均可成功
2.点击“标定”后，状态监控-轴角度值不一定为零
3.回零点后，窄槽在宽槽正中间		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-02		机械标定可成功标定零点				1.制造各轴单圈值丢失情景
2.进入“标定-零点标定-机械标定”
3.jog各轴，将标定销触碰
4.点击任意轴“标定”		1.任意单轴标定均可成功
2.点击“标定”后，状态监控-轴角度值为零
3.软标定界面中编码器脉冲值发生改变		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-03		超级管理员中修改标定角度				1.进入“超级管理员-机器人参数”
2.修改“标定角度”各轴内容，点击“保存”
3.进行机械标定		1.“机械标定”界面“标定角度”值随之修改
2.数据库对应参数修改成功
3.机械零点标定成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-04		运行程序时不可进行零点标定				1.运行程序
2.进行零点标定		提示：程序运行时不允许标定		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-05		标定工具数量				1.进入标定-工具坐标系界面
2.点击“标定工具”		支持16个工具坐标系标定		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-06		手动输入				1.进入“主菜单-标定-工具坐标系”
2.依次选择“tool04-手持-手动输入”，默认“工具名称”
3.将tool03的标定结果输入到tool04中，点击“保存”
4.选择tool04、wobj0，以工具坐标系jog X、Y、Z、A、B、C		1.提示“保存工具坐标系成功！”
2.jog X、Y、Z时，TCP按tool03标定的方向进行移动。jog A、B、C时，工具以tool03的TCP为中心，绕X轴、Y轴、Z轴进行旋转		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-07		工具标定ABC输入规则				1.点击“主菜单-控制面板-标定-工具坐标系”
2.“工具标定方法”选择“手动输入”
3.填写四元数或ABC		修改ABC时，点击“保存”，四元数的值同步更新。修改四元数时，点击“保存”ABC的值同步更新		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-08		工具名称命名规则				1.进入“主菜单-标定-工具坐标系”
2.输入工具名称，点击“保存”		1.只支持数字、字母、下划线，不支持关键字、重复名称
2.名称长度不能大于20个字符
3.输入特殊字符，报错：名称不符合命名规则		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-09		工具名称重命名				1.进入“主菜单-标定-工具坐标系”
2.工具名称重命名
3.点击“保存”		工具名称重命名成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-10		工具坐标的使用1				1.打开状态监控，工具栏“tool0、wobj0”改为“tool04、wobj0”
2.新建工程，并点击“插入指令-运动指令-MoveL”工具选择tool04和wobj0
3.查看新建变量robtarget的值		1.状态监控里“笛卡尔位置”值与理论值一致
2.robtarget变量的值与“笛卡尔位置”值一样		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-11		工具坐标的使用2				1.使用已标定的工具坐标系JOG		按新的工具坐标系方向JOG		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-12		使用限制				1.运行一个程序
2.进入标定界面，进行标定		不允许进行标定		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-13		标定工件数量				1.进入“主菜单-标定-工件坐标系”
2.点击“标定工件”		支持16个工件坐标系标定		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-14		工件标定ABC输入规则				1.点击“主菜单-控制面板-标定-工件坐标系”
2.“工件标定方法”选择“手动输入”
3.填写四元数或ABC		修改ABC时，点击“保存”，四元数的值同步更新。修改四元数时，点击“保存”ABC的值同步更新		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-15		工件名称命名规则				1.进入“主菜单-标定-工件坐标系”
2.输入工件名称，点击“保存”		1.只支持数字、字母、下划线，不支持关键字、重复名称
2.名称长度不能大于20个字符
3.输入特殊字符，报错：名称不符合命名规则		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-16		工件名称重命名				1.进入“主菜单-标定-工件坐标系”
2.工件名称重命名
3.点击“保存”		工件名称重命名成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-17		工件坐标的使用1				1.使用已标定的工件坐标系MoveL-Offs		按新的工件坐标系方向运行		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-18		工件坐标的使用2				1.使用已标定的工件坐标系JOG		按新的工件坐标系方向JOG		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT09-标定界面		TC-TIT09-标定界面-19		工件坐标的使用3				1.完成工件坐标系的标定
2.进入状态监控		状态监控的值会实时按新的坐标系来显示		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-01		从低到高切换用户组级别				1.开机后点击控制面板，界面自动进入到通用设置-》用户组，显示operator级别
2.从operator级别切换到admin/god级别
3.从admin级别切换到god级别		步骤2、3切换过程中均需要输入密码，输入正确的密码后，可切换到相应级别		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-02		从高到低切换用户组级别				1.从god级别切换到admin/operator级别
2.从admin级别切换到operator级别		步骤1、2切换过程中均不需要输入密码，可正常切换到相应级别		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-03		operator用户组没有密码				切换用户为operator级别		修改当前用户密码的“修改”按钮置灰		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-04		设置用户组密码				1.切换用户为admin/god级别
2.点击“修改”按钮
3.在弹出的弹框中输入正确的当前密码、合适新密码和确定新密码（如rokae）。点击“确定”		修改密码成功再次切换到admin/god权限,输入新修改后的密码后，可切换成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-05		设置空密码				1.切换用户为admin/god级别
2.点击“修改”按钮
3.在弹出的弹框中不输入当前密码。点击“确定”		红字提示原始密码不能为空		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-06		当前密码错误密码				1.切换用户为admin/god级别
2.点击“修改”按钮
3.在弹出的弹框中输入错误的当前密码。点击“确定”		红字提示原始密码错误，请重新输入		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-07		确认密码错误				1.切换用户为admin/god级别
2.点击“修改”按钮
3.在弹出的弹框中输入正确的当前密码，新密码和确定新密码分别输入rokae和luoshi（保证两次输入数据不一致）点击“确定”		红字提示新密码不一致		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-08		设置空密码				1.切换用户为admin/god级别
2.点击“修改”按钮
3.在弹出的弹框中输入正确的当前密码，新密码和确定新密码分别设置为空，点击“确定”		红字提示密码不能为空		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-09		权限管理				1.切换用户operator/admin/god级别
2.查看各界面功能显示		各界面功能显示如右图所示		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-10		支持中文/英文				1.进入“主菜单-控制面板-通用设置-语言”
2.切换中文/英文		1.切换语言重启生效		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-11		支持中文/英文				1.进入“主菜单-控制面板-通用设置-语言”
2.切换英文
3.查看各个界面英文显示		英文用词准确无误		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-12		通过示教器进行屏幕校准				1.在“控制面板-通用设置-示教器”界面点击屏幕校准
2.点击校准/取消		1.弹框提示用户将要屏幕校准
2.选择校准，即进入屏幕校准流程；选择取消，弹框消失，回到原有界面		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-13		通过Fn6+R进行屏幕校准				1.在任何时刻按下Fn6+R
2.点击校准/取消		1.弹框提示用户将要屏幕校准
2.选择校准，即进入屏幕校准流程；选择取消，弹框消失，回到原有界面		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-14		屏幕焦点丢失时进行屏幕效准				1.在屏幕焦点丢失时，按下Fn6+R进行屏幕效准
2.再次按下Fn6+R		1.按下Fn6+R弹出屏幕校准确认弹框
2.再次按下Fn6+R后，进入屏幕校准流程		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-15		屏幕校准弹框存在时，按下Fn6+R,进入屏幕校准流程				1.在“控制面板-通用设置-示教器”界面点击屏幕校准
2.按下Fn6+R		1.弹框提示用户将要屏幕校准
2.按下Fn6+R进入屏幕校准流程		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-16		校准后特殊操作				1.进入通用设置》示教器，点击“校准”按钮
2.进入屏幕校准界面，手动重启系统		重启后点击屏幕相关按键，响应正常		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-17		校准限制条件				1.使机器人处于运行状态
2.在界面上点击“校准”按钮或者按下Fn6+R按键		界面不会弹出确认校准窗口		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-18		亮度调节				1.滑动“亮度”进度条		示教器屏幕亮度随之变化		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-19		修改配置文件				1.将配置好的xml文件拷入U盘并插入示教器
2.点击“修改配置文件”		重启生效且替换成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-20		最多共支持8块IO模块				1.从控制柜扩展出7块IO模块
2.替换对应xml文件
3.选择IO模块数量		1、重启生效工作正常
2、Ethercat扩展和串口扩展均工作正常		阻塞				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-21		备份功能				1.插入U盘
2.进入备份/恢复界面，点击备份按钮
3.进入一备份界面。自动生成文件夹名称，包含机器人类型和备份时间信息
4.点击备份按钮
5.系统自动回到备份/恢复初始界面		U盘中新增一备份文件夹。包含：工作空间文件夹workspace,拖动回放工程文件夹reply，数据库文件lircos.db,系统生成的校验文件check.ini,check.ini文件中会记录机器人类型和控制系统版本号以备恢复校验。		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-22		不插U盘进行备份				1.不插入U盘
2.进入备份/恢复界面，点击备份按钮		弹框提示挂载u盘失败		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-23		备份重名文件				1.插入U盘
2.进入备份/恢复界面，点击备份按钮
3.进入备份界面，修改文件夹名称，为rokae
4.点击备份按钮后，界面再次回到备份/恢复界面
5.再次点击备份，进入备份界面后，修改文件夹名称，为rokae。点击备份		弹框提示名称重复		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-24		备份文件名称为特殊字符				1.插入U盘
2.进入备份/恢复界面，点击备份按钮
3.进入备份界面，修改文件夹名称，为特殊字符（如？！&……）		无法输入		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-25		恢复功能				1.插入U盘
2.点击“恢复”
3.进入恢复界面。选取恢复用的文件夹
4.勾选需要恢复的数据，包含：工程数据（RL指令工程、拖动回放工程、工具坐标系、工件坐标系）、授权数据（功能授权码、授权功能状态）、日志数据（诊断中的信息）、示教器配置数据（屏幕亮度、可编程按键）、IO数据（通用IO、系统IO）机械数据（机器人类型、本体参数、软限位、零点）、状态数据（程序模式、步进模式、速度、当前选择的工具工件）
5.点击恢复，弹框提示需重启后生效。系统自动重启		重启后系统恢复到恢复数据所在的状态		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-26		错误文件恢复				1.插入U盘
2.点击“恢复”
3.进入恢复界面。选取非恢复用的文件夹
4.勾选需要恢复的数据，点击恢复			弹框提示备份文件格式错误		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-27		不同种类机器人之间的恢复				1.插入U盘
2.点击“恢复”
3.进入恢复界面。选取XB4s的备份文件夹，恢复在XB7机器人上
4.勾选需要恢复的数据，点击恢复			提示：机器人类型不匹配，禁止恢复！		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-28		不同版本之间的恢复				1.插入U盘
2.点击“恢复”
3.进入恢复界面。用与当前使用版本不同的版本进行恢复
4.勾选需要恢复的数据，点击恢复 		提示：软件版本不匹配，禁止恢复！		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-29		不勾选需要恢复的数据恢复				1.插入U盘
2.点击“恢复”
3.进入恢复界面。选取恢复用的文件夹
4.不勾选任何一项需要恢复的数据
5.点击恢复		弹框提示请选择需要恢复的数据		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-30		功能授权				1.打开ROKAE激活码生成器
2.输入正确的MAC地址，选择可选功能，点击生成激活码，生成一串授权码
3.切换用户级别为》=admin进入功能授权界面，输入生成的授权码		1.弹框提示相应授权功能已开启
2.相应授权功能的界面显示		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-31		错误授权码授权				切换用户级别为》=admin进入功能授权界面，输入错误的授权码		提示“授权失败”，功能选项显示不发生变化		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-32		键盘				1.admin或god权限下，在可编程按键界面，将Fn3按键设置为键盘功能，并保存。
2.进入程序编辑器界面		按下Fn3按键，可以调出键盘；再次按下，键盘消失		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-33		状态监控				1.admin或god权限下，在可编程按键界面，将Fn4按键设置为状态监控功能，并保存。
2.在任意界面，按下Fn4按键		可以调出状态监控；再次按下，状态监控界面消失		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-34		截图到U盘				1.admin或god权限下，在可编程按键界面，将Fn5按键设置为截图到U盘功能，并保存。
2.插入U盘.在任意界面，按下Fn5按键		截图1.jpg保存到U盘		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-35		不插入U盘截图到U盘				1.admin或god权限下，在可编程按键界面，将Fn5按键设置为截图到U盘功能，并保存。
2.未插入U盘，按下Fn5		提示：挂载U盘失败		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-36		Print框				1.admin或god权限下，在可编程按键界面，将Fn3按键设置为Print框功能，并保存。
2.进入程序编辑器界面，按下Fn3键		按下Fn3按键，可以调出Print框；再次按下，Print框消失		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-37		配置可编程按键为增加jog速率功能				1.在“控制面板-通用设置-示教器”，可编程按键界面
2.在下拉框中选择“增加jog速率”选项
3.调节速率调节间隔		1.当选择“增加jog速率”，自动显示速率调整间隔的滑块
2.滑块默认5%，可调节范围为1-20%		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-38		配置可编程按键为减少jog速率功能				1.在“控制面板-通用设置-示教器”，可编程按键界面
2.在下拉框中选择“减少jog速率”选项
3.调节速率调节间隔		1.当选择“减少jog速率”，自动显示速率调整间隔的滑块
2.滑块默认5%，可调节范围为1-20%		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-39		配置可编程按键为增加程序运行速率功能				1.在“控制面板-通用设置-示教器”，可编程按键界面
2.在下拉框中选择“增加程序运行速率”选项
3.调节速率调节间隔		1.当选择“增加程序运行速率”，自动显示速率调整间隔的滑块
2.滑块默认5%，可调节范围为1-20%		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-40		配置可编程按键为减少程序运行速率功能				1.在“控制面板-通用设置-示教器”，可编程按键界面
2.在下拉框中选择“减少程序运行速率”选项
3.调节速率调节间隔		1.当选择“减少程序运行速率”，自动显示速率调整间隔的滑块
2.滑块默认5%，可调节范围为1-20%		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-41		使用可编程按键对jog速率进行调整				1.选取Fn1-Fn5中任意两个按键，分别配置为：增加jog速率和减少jog速率
2.在可编程按键配置界面和其它界面尝试改变jog速率
3.调节速度后jog机器人		1.可以通过可编程按键调节jog速率
2.可以通过屏幕右上角jog速率看到按下薄膜按键后的变化
3.在任何界面均可操作
4.jog速率有明显变化		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-42		使用可编程按键对程序运行速率进行调整				1.选取Fn1-Fn5中任意两个按键，分别配置为：增加程序运行速率和减少程序运行速率
2.在可编程按键配置界面和其它界面尝试改变程序运行速率
3.调节速度后运行程序并在程序运行中调节速率		1.可以通过可编程按键调节程序运行速率
2.可以通过屏幕右上角程序运行速率看到按下薄膜按键后的变化
3.在任何界面均可操作
4.程序运行速度有明显变化		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-43		使用可编程按键对jog速率/程序运行速率调整范围1-100%				配置可编程按键调节速率可以调整范围为1-100%
1.例如当前程序运行速率为98%，配置可编程按键为增加程序运行速率，间隔5%，按一次		可以调整为100%		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-44		do信号				1.admin或god权限下，在示教器界面将do设置为可编程按键
2.选择do信号
2.按下可编程按键，打开状态监控查看do的值		1.选择信号时，自动过滤系统do和已经绑定的do信号
2.按下可编程可改变do的状态，当do1为true，按下Fn1，do1置为false；再次按下Fn1，do1置为true		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-45		自动模式限制do				1.设置do快捷按键
2.进入自动模式		1.进入自动模式后按快捷按键，do信号不变化		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-46		设置软限位				设置各轴软限位值在合理范围内（如将1轴软限位设置在-30到+30），点击保存		弹框提示：保存软限位成功，请重启机器人来激活设置！重启后实际jog的范围与软限位设定的值对应		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-47		重置软限位				点击“重置”按钮弹框提示“确定需要还原软限位设置吗？该操作需要重启生效！”，点击“确定”		弹出提示框：重置软限位成功，请重新启动系统！重启机器人，软限位恢复默认值，Jog时运动范围正确		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-48		软限位值大于硬限位				设置软限位值大于轴硬限位（如将1轴软限位设置为±200），点击保存		弹框提示：软限位超限，请检查软限位设置！		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-49		最大值小于最小值				设置某个轴软限位的最大值小于等于最小值，点击保存		弹框提示：软限位超限，请检查软限位设置！		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-50		非法值				尝试用键盘设置软限位的值为字母或特殊字符，字母和特殊字母		不能输入成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-51		取消软限位				1.取消启用软限位勾选
2.进入程序界面，运行程序		弹框提示：在软限位关闭的情况下，不能运行程序！
启动程序运行时弹框软限位关闭情况下不允许执行程序！		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-52		取消软限位				1.取消启用软限位勾选
2.jog机器人各轴直至超出软限位		各轴可jog出软限位		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-53		软限位功能正常				1.启用软限位
2.jog机器人各轴直至超出软限位		各轴在jog到软限位时，停止运动并报错：轴角度超出运动范围		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-54		机器人调整到零点姿态				1.手动模式下，上电，机器人处于停止状态
2.进入“控制面板-运动控制-快速调整界面”
3.按住调整至零点姿态的开始运动按钮
4.在运动过程中，松开按钮或下电		1.机器人可以运动至零点位置
2.中途松开按钮或下电机器人停止运动		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-55		机器人调整到转运姿态				1.手动模式下，上电，机器人处于停止状态
2.进入“控制面板-运动控制-快速调整界面”
3.按住调整至转运姿态的开始运动按钮
4.在运动过程中，松开按钮或下电		1.机器人可以运动至转运姿态
2.中途松开按钮或下电机器人停止运动		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-56		正在运行程序时不能进行快速调整				1.手动状态时，上电运行程序
2.界面切换至快速调整界面，点击开始运动按钮		程序运行时，快速调整界面置灰		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-57		手动电机未上电时不能进行快速调整				1.手动模式下，电机未上电
2.切换至快速调整界面，点击开始运动按钮		提示“请按住使能开关并保持在中间位置”		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-58		更改运动规划使用的动力学参数类型后，重启生效				1.进入“超级管理员-运动规划使用的动力学参数类型”
2.选择“平均标称参数或出厂辨识参数”		提示“重启生效”		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-59		超级管理员机器人参数支持修改				1.进入“主菜单-控制面板-超级管理员-机器人参数”
2.依次修改每一个机器人参数，并点击“保存”		每一个机器人参数均可保存成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-60		备份文件的数据库不能直接打开查看				1.将系统进行备份
2.打开备份文件中的数据库查看数据		不能直接打开查看		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-61		从工控机拷贝的数据库文件不能直接打开查看				在工控机中的数据库直接拷贝到U盘中，查看数据库		不能直接打开查看		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-62		升级包中的数据库不能直接打开查看				解压升级包，查看数据库		不能直接打开查看		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-63		版本切换				god权限进入控制面板-》通用设置-》控制器
点击安全模块下拉框可选择标准版、reer版、mini
点击控制周期下拉框可选择2ms和4ms
（注：需手动替换eni文件来切换版本）		重启后，相应标识已修改。可正常操作机器人		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT10-控制面板		TC-TIT10-控制面板-64		支持日期和时间修改				1.修改“年、月、日、时、分”
2.点击“更新”		重启后，时间更新成功		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-01		升级时选项显示正常				查看“升级”		1.选项包括；工程数据、授权数据、日志数据、示教器配置数据、IO数据、机械数据、状态数据
2.默认为全部勾选		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-02		升级验证每一个选项正确性				1.插上根目录有升级包且格式为FAT32的U盘
2.依次单选升级选项
3.点击“升级”，
4.查看升级结果		每项结果均正确
注：工程数据：工程数据、工具数据、工件数据；
授权数据：功能授权码、碰撞检测、协作模式、profinet、Ethernet/IP、状态发布、导轨、拖动示教、拖动回放；
日志数据：诊断中信息 ；
示教器配置：屏幕亮度、可编程按键 ；
IO数据：通用IO、系统IO，用户名密码；
机械数据：机器人类型、本体参数、软限位、零点 ；
状态数据：程序模式、步进模式、速度、当前选择的工具工件		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-03		不选任何选项升级				1.插上根目录有升级包且格式为FAT32的U盘
2.点击“帮助-升级”
3.不选任何选项
4.点击“升级”		清除所有数据升级		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-04		全选升级				1.插上根目录有升级包且格式为FAT32的U盘
2.点击“帮助-升级”
3.选项全选
4.点击“升级”		所有数据均保存成功		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-05		尝试回退前两个版本进行新版本升级				例如：测试3.3.0稳定版，回退到3.2.0和3.1.0稳定版进行升级测试，包括保存所有用户数据和清除用户数据两种
注：回退版本用强制升级包		升级后所有数据保存成功或清除成功		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-06		升级完成提示框				1.插上根目录有升级包且格式为FAT32的U盘
2.点击“帮助-升级”		升级完成后提示：更新成功，是否重启生效，且升级过程有弹框显示进度		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-07		升级完成版本				升级完成后进入“帮助”查看		HMI和RC版本都正确,且与发布的release版本一致		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-08		备份出厂设置				“主菜单”-“帮助”-“备份出厂设置”		正常备份出厂设置		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-09		恢复出厂设置				“主菜单”-“帮助”-“恢复出厂设置”		无需插入U盘，系统即可恢复至“备份出厂设置”状态		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-10		备份HMI日志				1.插入FAT32格式U盘
2.点击“备份HMI日志”		查看U盘，备份成功		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT11-帮助		TC-TIT11-帮助-11		备份RC日志				1.插入FAT32格式U盘
2.点击“备份RC日志”		查看U盘，备份成功		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-01		变量管理界面显示正常				加载新的工程，然后切换至“变量管理”界面		1.界面可以显示系统变量及predefine中的变量，选中左侧不同的变量类型可以看到相应变量
2.可以显示变量的名称值，数组维度，所属模块，存储类型以及作用域		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-02		新建变量				1.在变量管理界面，选择左侧可以新建的变量类型，点击屏幕下方新建按钮
2.以下几种类型的变量，每个类型创建一个：speed/tool/userframe/wobj/zone/bool/byte/clock/double/int/intnum/jointtarget/robtarget/string/triggdata		1.可以成功创建不同类型的变量，变量内容与RL语言中变量一致，新建时可选择变量类型、模块、名称、存储类型、维数、作用域，参数值
2.创建后的变量在变量管理中显示正常，同类型的变量会按照所属模块排列显示，变量同时会在所属模块的变量声明区显示
3.speed/zone预定义变量不支持新建，自定义变量支持新建；tool/userframe/wobj变量不支持新建；bool/byte/clock/double/string/int/jointtarget/robtarget变量支持新建；intnum/triggdata变量不支持新建；		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-03		修改变量				1.在变量管理界面，选择左侧可以修改的变量类型，点击屏幕下方修改按钮
2.以下几种类型的变量，尝试对相应类型的变量进行修改：speed/tool/userframe/wobj/zone/bool/byte/clock/double/int/intnum/jointtarget/robtarget/string/triggdata		1.可以成功修改不同类型的变量，变量内容与RL语言中变量一致，修改时可选择名称、存储类型、作用域，参数值
2.创建后的变量在变量管理中显示正常，同类型的变量会按照所属模块排列显示，变量同时会在所属模块的变量声明区显示
3.speed/zone预定义变量不支持修改，自定义变量支持修改；tool/userframe/wobj变量不支持修改；bool/byte/clock/double/string/int/jointtarget/robtarget变量支持修改；intnum/triggdata变量不支持修改；		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-04		复制变量				1.在变量管理界面，选择左侧可以复制的变量类型，点击屏幕下方修改按钮
2.以下几种类型的变量，尝试对相应类型的变量进行复制：speed/tool/userframe/wobj/zone/bool/byte/clock/double/int/intnum/jointtarget/robtarget/string/triggdata		1.点击复制后会弹出窗口，需要输入新的变量名，点击确定，复制的变量除了变量名与原变量不同外，其他属性都相同
2.speed/zone预定义变量不支持复制，自定义变量支持复制；tool/userframe/wobj变量不支持复制；bool/byte/clock/double/string/int/jointtarget/robtarget变量支持复制；intnum/triggdata变量不支持复制；		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-05		删除变量				1.在变量管理界面，选择不同的变量类型下的变量，点击屏幕下方删除按钮
2.以下几种类型的变量，尝试对相应类型的变量进行删除：speed/tool/userframe/wobj/zone/bool/byte/clock/double/int/intnum/jointtarget/robtarget/string/triggdata		1.删除变量时会弹出提示框，需要确认后才能完成删除的操作；
2.speed/zone预定义变量不支持删除，自定义变量支持删除；tool/userframe/wobj变量不支持删除；bool/byte/clock/double/string/int/jointtarget/robtarget/intnum/triggdata变量支持删除；		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-06		数组类型变量				1.新建数组类型变量
2.对数组类型变量进行修改
3.对数组类型变量进行复制
4.创建的数组要涉及所有类型的变量，维度从1-3		1.可以单独修改每个数组中元素的值
2.数组类型变量不能修改
3.数组类型变量不能复制
4.数组的属性和普通变量选择方式一致		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-07		变量命名的限制				1.新建变量，命名为系统保留名字（例如Z50、v2000、proc等）
2.新建变量，命名为带特殊字符的名称		1.不能成功，提示名称无效
2.新建变量，命名长度限制为15
3.新建变量，命名不能以数字开头，提示名称无效		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-08		robtarget类型变量				在变量管理中新建robtarget类型变量		robtarget各个成员的值就是当前位置（可与状态监控中的空间位置数据进行对比得知）		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-09		jointtarget类型变量				在变量管理中新建jointtarget类型变量		jointtarget各个成员的值就是当前位置（可与状态监控中的轴角度数据进行对比得知）		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-10		var变量				1.新建一个var变量（int、double、bool、string），例如i
2.在程序编辑器中插入赋值指令，给i赋值
3.运行程序
4.插入Print指令，打印i		变量可以在程序运行过程中进行重新赋值的变量，打印的值和所赋的值一致		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-11		const变量				1.新建一个const变量（int、double、bool、string），例如i
2.在程序编辑器中插入赋值指令，给i赋值
3.运行程序		变量不能在程序运行过程中重新赋值的变量,提示“赋值运算错误”		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-12		PERS变量				1.新建一个PERS变量（int、double、bool、string），例如i
2.在程序编辑器中插入赋值指令，给i赋值
3.运行程序
4.执行程序时通过停止，程序复位		PERS变量初始值会变更		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-13		Print函数				1.新建int数组和double数组
2.程序编辑器插入Print指令打印这两个数组		打印正常		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-14		修改变量的作用域由local-->global				1.把一个int变量的作用域由local改为global
2.在其他的mod文件中引用该变量		可以正常引用该变量，运行程序不会报错		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-15		修改变量的作用域由global-->local				1.把一个double变量的作用域由global改为local
2.在其他的mod文件中引用该变量		可以引用该变量，但运行程序时会报错，提示该变量不存在		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-16		修改变量的作用域引起冲突				1.保证变量中存在同名的变量，其中一个作用域是global，另一个是local（这两个变量属于不同mod）
2.将local变量的作用域修改成global，点击确认		提示命名冲突		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-17		变量管理分页显示功能				进入变量管理当中，查看每种类型的变量		在变量底部添加上一页下一页按钮，在第一页时，上一页按钮置灰，在最后一页时，下一页按钮置灰		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-18		变量管理插入新的变量后页面的显示				1.进入变量管理当中，筛选全部选择all，点击左侧数据类型，选择speed
2.点击新建，数据类型改为int型，设置该变量的所属a.mod，作用域，并赋值
3.点击确定		1.页面会自动跳转int类型变量显示页（即插入变量后会自动跳转界面）
2.如果a.mod中存在其他int型变量，刚刚插入的变量追加到a.mod所有int类型变量的最后（即同一模块的同类型变量按照插入的先后顺序显示）		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-19		在有筛选条件下插入新的变量				1.保证在加载的工程中包含两个及以上的mod文件，假设已加载的工程中存在a.mod和main.mod
2.将筛选条件设置为main.mod & global
3.插入一个int变量，所属模块为a.mod，作用域为global
4.插入一个double变量，所属模块为main.mod,作用域为local
5.插入一个string变量，所属模块为main.mod，作用域为global		添加变量后，页面会自动跳转，可以显示，筛选条件自动变为创建的变量的模块和作用域		失败		TIT-305		尚坚强		1/8/21				问题ID：TIT-305；问题状态：DELAY
说明：需求待确认

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-20		变量管理中的显示正常				进入变量管理，查看各个部分的显示状况		1.变量管理中默认只显示global和local级别的变量
2.按照mod文件筛选时，可显示所选mod文件中的global和local级别变量
3.整体按照模块名称的英文字母顺序显示，每个模块内部按照创建变量的先后顺序排列		通过				尚坚强		1/8/21				问题ID：TIT-182；问题状态：DELAY
说明：性能问题，暂不解决

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-21		变量筛选功能				进入变量管理，通过更改模块和作用域，改变筛选条件		1.在变量管理界面默认筛选范围为all
2.可以根据变量的作用域进行筛选
3.可以根据mod进行筛选（显示global和local级别）
4.可以根据数据类型筛选		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT12-变量管理		TC-TIT12-变量管理-22		验证各变量一位数组长度支持10000				1.在变量管理界面，选择左侧可以新建的变量类型，点击屏幕下方新建按钮
2.以下几种类型的变量，每个类型创建一个，一位数组长度设置为10000：speed/tool/userframe/wobj/zone/bool/byte/clock/double/int/intnum/jointtarget/robtarget/string/triggdata
3.在程序中插入，并运行		变量新建成功，并运行无异常		失败		TIT-182		尚坚强		1/8/21				问题ID：TIT-182；问题状态：DELAY
说明：性能问题，暂不解决

		TIT13-超级管理员		TC-TIT13-超级管理员-01		机器人参数显示正常				1.查看页面显示项		1.页面显示应有机器人类型.动力学参数类型选项.机器人尺寸图.以及机器人参数，使用的动力学辨识类型为出厂辨识		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT13-超级管理员		TC-TIT13-超级管理员-02		机器人参数可修改保存				2.分别修改机器人类型.动力学参数类型和机器人其他参数		1.可修改保存，有自动重启生效提示		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT13-超级管理员		TC-TIT13-超级管理员-03		查看EcMaster授权码				1.查看EcMaster页面		1.页面MAC地址和授权码显示正常		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT13-超级管理员		TC-TIT13-超级管理员-04		正确授权码授权成功				1.进入“主菜单-控制面板-超级管理员-机器人参数-EcMaster授权码”
2.根据MAC地址输入正确授权码，点击“确定”		1.弹框提示：授权成功
2.机器人运行4个小时以上不停机		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT13-超级管理员		TC-TIT13-超级管理员-05		错误授权码授权失败				1.进入“主菜单-控制面板-超级管理员-机器人参数-EcMaster授权码”
2.输入错误授权码，点击“确定”		1.授权后，运行4小时左右报错，需要授权		通过				毛可磊		1/11/21

		TIT13-超级管理员		TC-TIT13-超级管理员-06		R29报警				制造r29报警，进入“控制面板”-“超级管理员”-“清除报警”，点击“清除报警”
此用例指针对高创.松下驱动器测试		清除成功；若不存在R29报警，也有相应提示：没有多圈编码器报警。		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT13-超级管理员		TC-TIT13-超级管理员-07		界面图片				1.登录god用户
2.进入“控制面板”-“超级管理员”-“替换图标”
3.插上根目录有图片替换文件夹的U盘
4.选择控制器类型，点击“替换图标/替换内核文件”		系统自动重启后，开机会显示替换后的图片		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-01		多任务功能需要功能授权				1.在功能授权界面输入多任务功能的授权码
2.进入编辑器界面		可对任务信息进行编辑		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-02		多任务的备份文件在未授权该功能的系统上进行恢复				1.将授权多任务功能并存在多个任务的系统进行备份
2.在另一台未授权多任务功能机器进行恢复操作		可以恢复，但恢复后任务不可编辑，不展示多个任务状态，且恢复备份之前的已授权功能保持不变		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-03		已有任务的系统输入无多任务的授权码				1.在已经授权多任务功能的系统中创建任务
2.输入无多任务的授权码		多任务界面关闭，无工程被打开，无工程加载		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-04		新建任务时需要设置的属性				1.授权多任务功能，在编辑器->任务信息，点击加载
2.输入合法的名称、前置任务、选择任务类型、任务入口（main.c暂不支持修改）、信任等级、是否为运动任务		可以成功创建任务，显示在任务列表中		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-05		任务名称的限制				1.任务名称只能由字母、下划线、数字构成
2.只能以字母或下划线开头
3.最长20个字符
4.任务不能重名		对应名称的错误类型给出相应提示信息，并且保持任务创建框不消失		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-06		前置任务的限制				1.前置任务可以设置为空
2.前置任务列表中显示系统已存在的任务		可以通过下拉框选择已经存在的任务，或设置为空		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-07		任务类型和信任等级				1.当任务类型设置为常规时，查看信任等级
2.当任务类型设置为半静态时，查看信任等级		1.当任务类型设置为常规时，信任等级置灰不可选
2.当任务类型设置为半静态时，信任等级可选SysStop & NoSafety		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-08		对运动任务的数量限制：最多只有一个				1.系统中已经存在一个运动任务
2.再新建（或将一个非运动）修改为运动任务		在保存时提示：“系统中已经存在一个运动任务，任务名称为Task_Name，是否将当前任务替换成运动任务？"，点击确定可替换，点击取消弹框消失不替换		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-09		任务数量的限制				1.系统中存在10个任务
2.尝试新建任务，设置好后，点击确定		提示系统最多只能建立10个任务		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-10		同一个工程不能绑定两个任务				1.系统中已经存在一个工程d1,与任务task1绑定
2.新建task2		task2的工程列表中不自动将d1去重，绑定失败		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-11		修改未运行的任务				1.选择系统中一个已经存在且未运行的任务，点击修改
2.修改任务名称、前置任务、是否为运动任务		1.修改不引起冲突和错误，可以修改成功，立即生效，列表信息会更新
2.如果修改引发冲突或错误，提示错误原因，不能修改成功		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-12		删除未运行的任务				选择系统中的一个未运行的任务，进行删除操作		可以成功删除，任务列表信息会更新		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-13		手动模式下，运行中的常规任务不能编辑				手动模式下，选中正在运行的常规任务，进行编辑操作		编辑按钮置灰，不能修改		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-14		手动模式下，运行中的常规任务不能删除				手动模式下，选中正在运行的常规任务，进行删除操作		编辑按钮置灰，不能删除		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-15		手动模式下，运行中半静态任务不能删除				手动模式下，选中正在运行的半静态任务，进行删除操作		NoSafety任务编辑按钮未置灰，弹框提示停止后在删除任务
SysStop任务删除按钮未置灰，弹框提示先变更任务模式，并停止，再执行删除操作		失败		TIT-735		尚坚强		1/8/21				问题ID：TIT-735；问题状态：REFUSED
问题描述：删除运行中信任等级为SysStop的半静态任务弹框提示信息与实际操作不符

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-16		加载工程，自动创建任务				1.资源管理存在工程
2.授权多任务功能
3.加载工程		自动创建与工程名同名的任务名		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-17		手动模式下，启动、运行常规任务				1.在任务信息列表中，选中一个或多个常规任务
2.手动上电，按下薄膜程序运行键		被选择的任务会运行，未被选中的任务不会运行		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-18		自动模式下，启动、运行任务				1.将系统切换至自动模式，上电
2.通过薄膜按键、系统输入、单步执行启动、运行任务		1.被选中的常规任务、所有半静态任务会开始运行
2.系统中存在的半静态任务被取消选中
3.半静态一直循环运行		通过		TIT-703		尚坚强		1/8/21				问题ID：TIT-703；问题状态：DELAY
规避：用户使用时，必须先打开server，再自动模式上电运行程序，对于小工控机并发4个多任务，其中1个纯运动任务，3个（及以上）跑socket这种场景可行；
对于小于3个的socket任务可不用此规避方案，不先开server会报错，不会导致RC崩溃

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-19		手动模式下停止任务				1.手动模式，选中一个常规任务和一个半静态任务（TrustLevel=NoSafety）
2.上电，按下程序运行键
3.按下程序停止键		1.程序运行键使被选中的常规和半静态任务都运行
2.停止键使常规和半静态任务都停止		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-20		自动模式下停止任务				1.将系统切换至自动模式，上电
2.通过薄膜按键或系统输入启动、运行任务
3.通过薄膜按键或系统输入停止任务		1.被选中的常规任务、所有半静态任务会开始运行
2.系统中存在的半静态任务被取消选中
3.半静态一直循环运行，不会被停止		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-21		系统重启后，各任务状态				选中系统中几个任务（常规和半静态任务），重启系统，然后查看各任务状态		1.重启半静态任务在状态监控中取消选中，处于循环运行
2.常规任务处于停止状态、保持重启前的选中状态		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-22		程序运行模式只对常规任务有效				1.手动模式下，选择一个常规任务和一个半静态任务
2.程序运行时选为单次模式，按下程序运行键
3.单次运行结束后切换至自动模式，再次按下程序运行键		不论手动/自动模式，常规任务只运行一次，半静态任务一直循环执行		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-23		各任务运行状态展示				运行系统中的几个任务，查看编辑器->任务信息		在程序编辑器的左侧显示各个任务对应的工程和任务的运行状态。点击可显示出对应工程，入口函数等详细信息		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-24		急停不会打断半静态任务的运行				在手动/自动模式下，保证有半静态任务正在运行时，拍下急停		急停不会使半静态任务停止
急停会使常规任务会停止		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-25		程序指针到Main会使处于停止状态的任务同时执行此操作				在程序编辑器中进行“程序指针到Main”，查看各任务的前瞻指针位置		所有未运行的任务都将执行“程序指针到Main”的操作		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-26		单步执行任务				1.手动模式下，选择几个任务，上电，单步执行		所选的常规和半静态任务都会单步执行		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-27		停止TrustLevel=NoSafety的半静态任务				1.手动模式下，选择一个常规任务和一个半静态任务（TrustLevel=NoSafety）
2.按下程序运行键		1.按下程序运行键后，两个任务都开始运行
2.按下停止键后，半静态任务和常规任务都会停止		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-28		新建任务在状态监控中处于选中状态				1.在任务信息界面加载一个新任务
2.查看任务列表		新建的常规任务和NoSafety半静态任务默认为被选中的状态
新建的任务SysStop半静态任务默认为没有被选中的状态		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-29		要运行的任务丢失指针				1.编辑一个任务对应的工程，选中此任务，运行这个任务		提示“程序指针丢失”		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-30		半静态任务TrustLevel=SysStop运行时报错				1.在半静态任务TrustLevel=SysStop中制造出语法错误
2.选择一个或多个常规任务、有错误的半静态的任务，运行任务		1.半静态任务在运行到问题语句时上报错误，包括任务名称、工程名、程序文件及第几行出错
2.出错的半静态和常规任务都停止运行，清除告警后可以继续运行		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-31		半静态任务TrustLevel=NoSafety运行时报错				1.在半静态任务TrustLevel=NoSafety中制造出语法错误
2.选择一个或多个常规任务、有错误的半静态的任务，运行任务		1.半静态任务在运行到问题语句时上报错误，包括任务名称、工程名、程序文件及第几行出错
2.出错的半静态停止运行，清除告警后可以继续运行；常规任务不会停止会一直运行		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-32		非运动任务中包含运动指令				1.在非运动任务对应的工程中插入运动，运行该任务		执行至运动语句时上报告警信息非运动任务不能执行运动指令		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-33		任务嵌套最多2层				1.系统中已存在任务的优先级关系为：Task1->Task2->Task3
2.新建任务		报错提示最多嵌套两层		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-34		不能将任务的前置任务设置为本身				1.创建Task1
2.修改Task1		前置任务列表中不会过滤自动将Task1过滤，提示名称重复		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-35		运动任务不能设置前置任务				新建任务时，设置前置任务，同时将任务设为运动任务		前置任务列表自动置灰		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-36		运行任务，验证嵌套任务的实现				系统中已存在任务的优先级关系为：Task1->Task2->Task3，在Task2和Task3中添加Print（）		从Print中可见Task2& 3依次执行		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-37		设置了前置任务的任务，可以单独执行				1.系统中已存在任务的优先级关系为：Task1->Task2
2.只选中Task2，按下程序运行键		Task2可以运行		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-38		多个任务嵌套存在时任务的执行顺序				1.系统中存在Task1->Task2->Task3,Task4->Task5两条嵌套任务链
2.勾选上选5个任务，运行任务		任务会按照优先级执行		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-39		系统中只有一个任务时Print框的打印				在任务的工程中插入Print语句，并运行任务		print框正常打印，同不开启多任务功能时一样		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-40		系统中多个任务时Print框的打印				同时在几个任务中都插入Print语句，同时运行这几个任务		Print框上有任务标识，可以看出是哪个任务打印的数据		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-41		任务间使用PERS变量进行通信				1.在两个需要通信的任务中，定义同一个GLOBAL级别的PERS变量
2.保证PERS变量的数据类型、维数、变量名称都一致
3.在一个任务中通过赋值修改PRES变量的值，在另一个任务中打印该变量的值，验证两个任务间的通信正常与否		另一个任务中显示被赋值的数值		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-42		多个任务存在同名但不同数据类型/数组维度的GLOBAL级别PERS变量				1.在两个任务中新建两个同名但不同数据类型或不同数组维度的GLOBAL级别PERS变量
2.在两个任务中应用这两个变量，运行两个任务		程序会报错：PERS类型变量“var_name”在多个任务间数据类型/数组维度存在冲突，请修改变量定义		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-43		一个任务中存在LOCAL级别的PERS与另一个任务中GLOBAL的PERS变量重名				1.在一个任务task1定义一个LOCAL的PERS变量命名为a1
2.在另一个任务task2中定义一个GLOBAL的PERS变量命名为a1
3.在task1中对a1的操作，在Task2中利用a1进行同步		在task1 中对a1的操作不会影响task2中的变量		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-44		任务间的中断触发				1.在task1中使用SetDO指令使DO置位
2.在硬件连线上将该DO连接至DI信号
3.在task2中将DI信号绑定一个中断函数		中断会被触发		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-45		WaitSyncTask指令的正常使用				1.通过程序编辑器界面找到WaitSyncTask指令
2.在两个任务中插入同样WaitSyncTask指令，保证其参数中的Syncident和tasks变量是一致的
3.运行任务		两个任务都执行到WaitSyncTask指令处，然后再同时向下执行		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-46		插入WaitSyncTask指令				在程序编辑器-辅助编程界面，选择WaitSyncTask指令
1.填写Syncident，默认为sync1,sync2…,也可以自己修改名称
2.选择tasks变量中包含的任务，通过勾选的方式选择
3.时间参数可以选择设置
4.插入指令		1.程序中插入的指令参数和设置的一致
2.若由于插入语句造成新变量（syncident&tasks）的引入，在变量声明区相应添加声明语句		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-47		WaitSyncTask指令中时间参数的作用				WaitSyncTask指令中的time变元可设置范围0.002-600s,在任务执行时，使其超时		超时后上报告警信息		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-48		WaitSyncTask指令中tasks变量必须包括语句所在的任务				插入WaitSyncTask指令时，选择tasks变量不包含当前任务		程序运行至WaitSyncTask指令时上报告警信息		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-49		tasks类型变量包含的任务名称至少为2个				在变量中新建或修改tasks变量时		需要包含2个以上任务，少于2个报错提示		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-50		TestAndSet指令				在程序中插入TestAndSet指令，用于任务间进行协调资源
1.在一个任务中插入WaitUntil TestAndSet(bool1);print("t1")；print（"tt1"）;bool1 = false
2.在另一个任务中插入WaitUntil TestAndSet(bool1);print("t2");print（"tt2"）;bool1 = false		print框中会连续打印t1，tt1,连续打印t2，tt2,顺序不确定		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT14-多任务		TC-TIT14-多任务-51		多个任务中设置作用域为VAR变量类型相同但值不同的变量				Step1：在运动任务中新建VAR存储类型，作用域为globle，double类型，名称为double0，值为999的变量。
Step2：在非运动任务中新建VAR存储类型，作用域为globle，double类型，名称为double0，值为888的变量。 
Step3.上电运行程序。
Step4.在变量管理中观察运动任务和非运动任务的变量值。		Step1-4:运动任务中变量double0的值显示为999.
Step1-4:非运动任务中变量double0的值显示为888.		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-01		起始点配置				1.进入控制面板->安全->起始点
2.开启启用按钮		1.配置界面默认启用按钮关闭，各输入栏置灰
2.点击启用按钮后各输入栏处于可操作状态		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-02		起始点位置设定				1.在“起始点位置”中可输入各轴角度。默认需设置六个轴，单位°。若启用导轨界面自动增加导轨E1输入框，可输入导轨位置，单位mm。
2.点击“读取目前位置”		1.可通过输入框记录各轴角度值来设置。输入框只允许输入数字、小数点和负号符
2.可读取当前各轴角度值，并自动填入输入框		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-03		各轴动作次序设定				在“各轴动作次序”设定各轴的步骤值，包过步骤1~步骤6（7）		机器人回起始点位置时，根据所设定的各轴动作次序，先恢复前面步骤的轴到起始点，再恢复后面步骤的轴到起始点。		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-04		保存起始点配置参数				点击右侧“应用”按钮		可以保存当前配置的起始点位置和各轴运动次序。		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-05		清除数据				点击右侧“清空”按钮		清除起始点位置数据。恢复到默认值,均为0		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-06		缺省功能				点击右侧“缺省”按钮		恢复各轴次序为默认值，均为步骤一		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-07		恢复功能				点击右侧“恢复”按钮		恢复起始点配置中的数据为上一次保存的状态。若无上一次的数据，点击恢复按钮后各数值保持不变		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-08		起始点配置界面刷新				当HomeSet或HomeClr或Hordr重新配置后		起始点配置界面自动刷新到最新状态		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-09		起始点配置界面显示				1、手动模式且非运行状态，查看此界面有预期结果1
2、自动模式或运行状态，查看此界面有预期结果2		1、该页面处于可编辑状态
2、该页面面置灰处于不可编辑状态		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-10		起始点数据保存				配置好起始点数据信息，对系统进行恢复或保存数据升级		起始点配置的数据信息可保存成功		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-11		HomeSet				插入HomeSet指令
格式：HomeSet (1)axis_val1,axis_val2,axis_val3,axis_val4,axis_val5,axis_val6[,axis_val7]
(2)HomeSet()		执行HomeSet指令，可设置原点位置。如果缺省，则显示当前设置的各角度值。
执行HomeSet指令后起始点配置界面自动刷新		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-12		无HomeSet值但配置起始点数据				没有设置HomeSet值，但在起始点配置界面配置起始点参数，执行Home指令		可正常执行Home指令		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-13		HomeSet值超出软限位				设置HomeSet值超出机器人软限位		报错“超出软限位”		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-14		HomeSetAt				插入并执行HomeSetAt(index)
index表示关节编号		返回指定关节的原点角度值		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-15		HomeSetAt指定不存在的关节编号				HomeSetAt插入的关节编号超过机器人目前关节数		执行指令时报警参数错误		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-16		Hordr				插入Hordr指令
格式：
(1)Hordr val1,val2,val3,val4,val5,val6[,val7]
(2)Hordr()		执行Hordr指令，可设置关节恢复顺序。可以一个步骤对应一个轴，也可以一个步骤对应多个轴。
如果缺省参数，则显示当前的恢复顺序设置。
执行Hordr指令后起始点配置界面自动刷新		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-17		无Hordr值				没有设置Hordr值，执行Home指令		按起始点配置界面的关节顺序移动到Home点		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-18		HordrAt				插入并执行HordrAt(index)
index表示关节编号		返回关节在执行HOME指令时的动作次序		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-19		HordrAt指定不存在的关节编号				HordrAt插入的关节编号超过机器人目前关节数		执行指令时报警起始位置超限		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-20		HomeDef				插入HomeDef
格式：
HomeDef		执行HomeDef，返回值：已设置时返回“True”，未设置时返回“False”		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-21		HomeClr				插入HomeClr并执行		清除起始点位置的各轴角度值，各轴角度值均为0		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-22		Home				插入Home指令并执行		机器人按照Hordr设置的关节顺序以低速点到点动作将机械臂移至HomeSet指定的原点		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-23		Home指令速度				插入Home和Move指令，速度v7000,自动模式下速率100%，启动程序运行		运行到Home指令时，机器人运行速度明显降低		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-24		Home指令单步操作				单步（包含上一步/下一步）运行Home指令		可正常进行单步运行		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-25		未开机Home配置界面执行Home指令				在控制面板中没有启用Home配置，执行Home指令		报错“作业原点状态及数据异常”		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-26		指针到Home行				通过程序指针到光标，将程序指针移动到Home行		可以将光标移到Home行		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-27		Home输出				在系统输出界面，设置指定输出为Home输出		当机器人处于Home点时，Home输出为高，否则为低		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-28		回起始位置				在控制面板-运动控制-姿态调整界面，点击回起始位置		点击开始运动，机器人开始执行回起始位动作，按照设定的次序，各轴依次回到起始点
运动中松开使能，则机器人停止
再次上电，点击开始运动，机器人重新按照设定好的次序回起始点		通过

		TIT15-起始点		TC-TIT15-起始点-29		没有配置起始点位置时回起始位置				起始点配置界面关闭，点击回起始位置		报错“起始点功能未开启”		通过

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-01		SocketCreate				插入SocketCreate指令，仅支持Client类型，填入正确的（ip地址），端口，名称，结束符。运行程序		可以插入指令，运行时有info级别告警：socket连接成功,详细信息中可以显示socket名称		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-02		建立重名Socket				在程序中插入两条SocketCreate指令。Ip地址或端口号不同，Socket名称相同，运行程序		运行程序时报错：名称重复		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-03		Socket连接失败				机器人作为client端，外部的Server端未开启		执行Socketcreate时报warning告警：连接服务端超时		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-04		Socketclose				插入运行SocketClose指令		日志提示client连接中断		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-05		SocketSendString				建立Socket连接，通过SocketSendString指令，发送字符串（可包含特殊字符），运行程序		在网络调试助手界面可以显示收到发送的数据
		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-06		SocketSendByte				建立Socket连接，通过SocketSendByte指令，输入发送的比特数（0-255）、使用的socket，运行程序		在网络调试助手界面可以显示收到发送的比特数对应的字符		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-07		Socket发送Byte变量				新建Byte变量或Byte数组变量。在SocketSendByte指令中可选择已经建立的Byte变量或Byte数组变量，插入指令并运行		在网络调试助手界面可以显示收到发送的比特数对应的字符		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-08		SocketSendByte指令发送超限字符				建立Socket连接，通过SocketSendByte指令，输入发送的比特数不在0-255范围、使用的socket，运行程序		报错数据错误		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-09		SocketReadBit				1.建立Socket连接，通过SocketReadBit指令，输入接收的数据个数、使用的socket
2.将接收的数据赋值给一个bool类型的变量
3.插入Print指令，打印接收的数据		通过Print框打印出来的数据和网络助手中发送的数据一致		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-10		SocketReadInt				1.建立Socket连接，通过SocketReadInt指令，输入接收的数据个数、使用的socket
2.将接收的数据赋值给一个int类型的变量
3.插入Print指令，打印接收的数据		通过Print框打印出来的数据和网络助手中发送的数据一致		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-11		SocketReadDouble				1.建立Socket连接，通过SocketReadDouble指令，输入接收的数据个数、使用的socket
2.将接收的数据赋值给一个double类型的变量
3.插入Print指令，打印接收的数据		通过Print框打印出来的数据和网络助手中发送的数据一致		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-12		SocketReadString				1.建立Socket连接，通过SocketReadString指令，输入接收的数据个数、使用的socket
2.将接收的数据赋值给一个string类型的变量
2.插入Print指令，打印接收的数据		通过Print框打印出来的数据和网络助手中发送的数据一致		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-13		SocketReadByte				1.已创建Socket连接
2.插入SocketReadByte指令并执行		返回按字节读取收到的数据，并以数组形式存储		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-14		SocketReadByte读取字节个数超限				将SocketReadByte中num（要读取的字节个数）值改为小于1或大于1000。执行SocketReadByte		报警数值超限		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-15		SocketRead和SocketSend数据最大长度限制				通过SocketRead&SocketSend字节长度为4000的字符串		指令运行正常		通过				尚坚强		1/11/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-16		SocketRead接收时间限制				1.建立Socket连接
2.插入SocketRead指令，等待收到数据的时间超过指令中超时时间参数值
3.运行程序		报错Socket接收数据超时		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-17		未建立socket连接时收发Socket数据				1.程序中插入SocketCreate指令，和SocketRead或SocketSend指令
2.在执行程序前将SocketCreate指令进行注释
3.运行程序		socket未创建，运行程序弹框告警：找不到对应的套接字		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-18		接收多个数据时，数组定义元素与socket接收数据个数不一致，上报告警				1.定义一个int类型的一维数组，含有2个元素
2.插入SocketReadInt指令，其中接收数据个数为3 
3.运行程序		运行至SocketReadInt指令行时上报告警：赋值运算错误		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-19		服务器端发送数据个数小于socket指令中接收数据个数，上报告警				1.插入SocketReadInt指令，其中接收数据个数为3
2.运行程序，服务器端只发送2个数据		运行至SocketReadInt指令行时上报告警：接收数据失败		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-20		ChkNet				插入并执行ChkNet指令		返回接受字符数（整数值）。以0表示无接受数据，以1表示有接收数据，以-1返回接口状态表示未正常连接		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-21		socket连续接收				1.外部设备向机器人一次发送多个消息
2.执行socketread指令		socketread指令可依次接受发送过来的多个消息		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-22		socket连续接收限制				1.外部设备向机器人一次发送超过100个消息
2.执行socketread指令		自动删除较早的消息，socketread指令可依次接受发送过来的剩余信息		通过				尚坚强		1/8/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-23		socket通信参数				在Socket通信界面显示Socket类型，ip地址，端口号，Socket名称，结束符。
参数含有空值时点击连接按钮		提示参数不能为空		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-24		Socket连接成功				机器人Socket作为客户端与外界Socket设备配置正确参数，点击连接按钮		日志提示Socket连接成功，连接按钮变为断开，Socket通信参数置灰		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-25		Socket连接失败				机器人Socket作为客户端与外界Socket设备配置错误参数，点击连接按钮		日志提示Socket连接失败，界面状态不变		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-26		多任务中在一个任务中创建了socket在另一个运动任务中使用这个socket				1.多任务中，非运动任务设为半静态任务。其中创建一个socket.
2.在运动任务中使用这个socket收发数据		在运动任务中可以收发。		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-27		外部Socket服务器断开				机器人作为client端与外部Server端建立好连接，将Server端连接断开		日志提示Socket连接中断，界面自动切换到断开连接状态		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-28		查询轴最大速度				外部Socket设备发送命令格式:"query_axis_max_speed" + "\r"给机器人		返回值:
"query_axis_max_speed : "+轴最大速度信息(字符串表示) + "\r"
轴最大速度输出说明:
输出格式:
Velj1,Velj2,Velj3,Velj4,Velj5,Velj6      单位: deg/s		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-29		设置轴最大速度				外部Socket设备发送命令格式:"set_axis_max_speed" + ":" + 轴最大速度信息(字符串表示) + "\r"给机器人
轴最大速度输入说明:
输入格式:
Velj1,Velj2,Velj3,Velj4,Velj5,Velj6     单位: deg/s		返回值:
"set_axis_max_speed : "+接口返回值 + "\r"
接口返回值说明:
设置成功: "true"
设置失败: "false"		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-30		查询轴最大加速度				外部Socket设备发送命令格式:"query_axis_max_acc" + "\r"给机器人		返回值:
"query_axis_max_acc : "+轴最大加速度信息(字符串表示) + "\r"
轴最大加速度输出说明:
输出格式:
Accj1,Accj2,Accj3,Accj4,Accj5,Accj6     单位: deg/s2		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-31		设置轴最大加速度				外部Socket设备发送命令格式:"set_axis_max_acc" + ":" + 轴最大加速度信息(字符串表示) + "\r"给机器人
轴最大加速度收入说明:
输入格式:
Accj1,Accj2,Accj3,Accj4,Accj5,Accj6       单位: deg/s2		返回值:
"set_axis_max_acc : "+接口返回值 + "\r"
接口返回值说明:
设置成功: "true"
设置失败: "false"		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-32		查询轴最大加加速度				外部Socket设备发送命令格式:"query_axis_max_jerk" + "\r"给机器人		返回值:
"query_axis_max_jerk : "+轴最大加加速度信息(字符串表示) + "\r"
轴最大加加速度输出说明:
输出格式:
Jerkj1,Jerkj2,Jerkj3,Jerkj4,Jerkj5,Jerkj6    单位: deg/s3		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-33		设置轴最大加加速度				外部Socket设备发送命令格式:"set_axis_max_jerk" + ":" + 轴最大加加速度(字符串表示) + "\r"
轴最大加加速度输入说明:
输入格式:
Jerkj1,Jerkj2,Jerkj3,Jerkj4,Jerkj5,Jerkj6     单位: deg/s3		返回值:
"set_axis_max_jerk : "+接口返回值 + "\r"
接口返回值说明:
设置成功: "true"
设置失败: "false"		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-34		查询空间速度参数				外部Socket设备发送命令格式:"query_space_para" + "\r"给机器人		返回值:
"query_space_para : "+平动速度参数(字符串表示) + ";" + 旋转速度参数(字符串表示) + "\r"
平动速度参数输出说明:
输出格式:
speed,acc,jerk        单位: speed:mm/s, acc:mm/s2, jerk:mm/s3
旋转速度参数输出说明:
输出格式:
speed,acc,jerk        单位: speed:deg/s, acc:deg/s2, jerk:deg/s3		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-35		设置空间速度参数				外部Socket设备发送命令格式:"set_space_para" + ":" + 平动速度参数(字符串表示) + ";" + 旋转速度参数(字符串表示) + "\r"给机器人
平动速度参数输入说明:
输入格式:
speed,acc,jerk     单位: speed:mm/s, acc:mm/s2, jerk:mm/s3
旋转速度参数输入说明:
输入格式:
speed,acc,jerk     单位: speed:deg/s, acc:deg/s2, jerk:deg/s3		返回值:
"set_space_para : "+接口返回值 + "\r"
接口返回值说明:
设置成功: "true"
设置失败: "false"		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-36		查询机器人运动范围(软限位)				外部Socket设备发送命令格式:"query_axis_soft_limit" + "\r"给机器人		返回值:
"query_axis_soft_limit : "+软限位上限(字符串表示) + ";"   + 软限位下限(字符串表示) + "\r"
软限位上下限输出说明:
输出格式:
Limitj1,Limitj2,Limitj3,Limitj4,Limitj5,Limitj6        单位: deg		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-37		设置机器人运动范围(软限位)				外部Socket设备发送命令格式:"set_axis_soft_limit" + ":" + 软限位上限(字符串表示) + 软限位下限(字符串表示) + "\r"给机器人
软限位上下限输出说明:
输入格式:
Limitj1,Limitj2,Limitj3,Limitj4,Limitj5,Limitj6         单位: deg		返回值:
"set_axis_soft_limit : "+接口返回值 + "\r"
接口返回值说明:
设置成功: "true"
设置失败: "false"
		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-38		查询上下电状态				外部Socket设备发送命令格式:"motor_on_state" + "\r"给机器人		返回值：
“true”或“false”+"\r"
true ：电机上电，false：电机未上电		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-39		查询机器人运行状态				外部Socket设备发送命令格式:"robot_running_state" + "\r"给机器人		返回值：
“true”或“false”+"\r"
true ：程序运行，false：程序未运行		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-40		查询机器人急停状态				外部Socket设备发送命令格式:"estop_state" + "\r"给机器人		返回值：
“true”或“false”+"\r"
true ：急停状态，false：非急停状态		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-41		查询机器人故障状态				外部Socket设备发送命令格式:"fault_state" + "\r"给机器人		返回值：
“true”或“false”+"\r"
true ：故障状态，false：非故障状态		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-42		查询工作模式				外部Socket设备发送命令格式:"operating_mode" + "\r"给机器人		返回值：
“true”或“false”+"\r"
true ：自动模式，false：手动模式		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-43		查询路径碰撞检测状态				外部Socket设备发送命令格式:"path_collision_state" + "\r"给机器人		“true”或“false”+"\r"
true ：功能打开，false：功能关闭		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-44		查询JOG碰撞检测状态				外部Socket设备发送命令格式:"jog_collision_state" + "\r"给机器人		“true”或“false”+"\r"
true ：功能打开，false：功能关闭		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-45		查询碰撞检测状态				外部Socket设备发送命令格式:"collision_state" + "\r"给机器人		“true”或“false”+"\r"
true ：发生碰撞，false：未发生碰撞或清除碰撞告警		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-46		查询Home输出状态				外部Socket设备发送命令格式:"home_state" + "\r"给机器人		“true”或“false”+"\r"
true：在home点，false：未在home点		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-47		查询控制系统当前错误码				外部Socket设备发送命令格式:"alarm_info" + "\r"给机器人		返回值:
"alarm_info : "+错误码(字符串表示) + "\r"
无错误时错误码为空串		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-48		查询当前笛卡尔位置				外部Socket设备发送命令格式:"cart_pos" + "\r"给机器人		返回值:
笛卡尔位置字符串+"\r"
格式：x、y、z、a、b、c、q1、q2、q3、q4；其中x、y、z单位为mm，a、b、c单位为度，q1~q4是姿态的四元数表示且精确到小数点后9位		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-49		查询当前笛卡尔位置				外部Socket设备发送命令格式:"cart_pos_name" + "\r"给机器人		返回值:
"cart_pos:"笛卡尔位置字符串+"\r"
格式：x、y、z、a、b、c、q1、q2、q3、q4；其中x、y、z单位为mm，a、b、c单位为度，q1~q4是姿态的四元数表示且精确到小数点后9位		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-50		查询当前轴角度				外部Socket设备发送命令格式:"jnt_pos" + "\r"给机器人		返回值：
轴位置字符串+"\r" 
格式：j1、j2、j3、j4、j5、j6、[e1]，（启用导轨时，会追加导轨位置）；其中机器人轴角度单位是弧度，导轨位置单位是米；		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-51		查询当前轴角度				外部Socket设备发送命令格式:"jnt_pos_name" + "\r"给机器人		返回值:
"jnt_pos:"+轴位置字符串+"\r" 
格式：j1、j2、j3、j4、j5、j6、[e1]，（启用导轨时，会追加导轨位置）；其中机器人轴角度单位是弧度，导轨位置单位是米；		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-52		查询当前轴速度				外部Socket设备发送命令格式:"jnt_vel" + "\r"给机器人		返回值:
轴速度字符串+"\r"
格式：vj1、vj2、vj3、vj4、vj5、vj6、[ve1]，（启用导轨时，会追加导轨速度）；其中机器人轴速度单位是弧度/秒，导轨速度单位是米/秒；		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-53		查询当前轴速度				外部Socket设备发送命令格式:"jnt_vel_name" + "\r"给机器人		返回值:
"jnt_vel:"+轴速度字符串+"\r"
格式：vj1、vj2、vj3、vj4、vj5、vj6、[ve1]，（启用导轨时，会追加导轨速度）；其中机器人轴速度单位是弧度/秒，导轨速度单位是米/秒；		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-54		查询当前轴力矩千分比系数				外部Socket设备发送命令格式:"jnt_trq" + "\r"给机器人		返回值:
轴力矩字符串+"\r" 
格式：tj1、tj2、tj3、tj4、tj5、tj6、[te1]，（启用导轨时，会追加导轨力矩），机器人轴与导轨力矩的单位都是电机额定力矩的千分比；		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-55		查询当前轴力矩千分比系数				外部Socket设备发送命令格式:"jnt_trq_name" + "\r"给机器人		返回值:
"jnt_trq:"+轴力矩字符串+"\r" 
格式：tj1、tj2、tj3、tj4、tj5、tj6、[te1]，（启用导轨时，会追加导轨力矩），机器人轴与导轨力矩的单位都是电机额定力矩的千分比；		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-56		查询控制系统状态				外部Socket设备发送命令格式:"state" + "\r"给机器人		返回值:
"state : "+控制系统状态(字符串表示) + "\r"
控制系统状态说明:
系统初始化:   "INIT"
电机上电状态: "MOTOR_ON"
电机下电状态: "MOTOR_OFF"
安全门打开: 　"GSTOP"
急停被按下: 　"ESTOP"
不可恢复故障: "ERROR"		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-57		查询所有信息				外部Socket设备发送命令格式:"all_info" + "\r"给机器人		返回值:(示例)
all_info : {
   "alarm_info" : + alarm_info + ","
   "control_mode" : "MANUAL_MODE",
   "jnt_pos" : "0.00,0.00,0.00,0.00,72.00,0.00",
   "jnt_vel" : "0.00,0.00,0.00,0.00,-4500.00,0.00",
   "motor_state" : "MOTOR_OFF",
   "program_state" : "stopped",
   "robot_running_state" : "false"
}

信息输出说明:
上电状态: "MOTOR_ON"/"MOTOR_OFF"
控制模式: "MANUAL_MODE"/"AUTO_MODE"/"WAIT_MODE"
程序运行状态:
"unload"/"running"/"stopped"
当前轴角度:
Anglej1,Anglej2,Anglej3,Anglej4,Anglej5,Anglej6[,Offsete1] 
当前轴速度:
Velj1,Velj2,Velj3,Velj4,Velj5,Velj6[,Vele1] 
机器人运行状态:
"true"/"false"
错误码:
错误码(字符串表示)		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-58		开启Socket接口				外部Socket设备发送命令格式: "Titanite::SocketInterface::Enable" + "\r"给机器人		可开启Socket接口。默认状态为开启状态
返回值：
“true”或“false”+"\r"  
true :成功，false：失败		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-59		禁用Socket接口				外部Socket设备发送命令格式: "Titanite::SocketInterface::Disable" + "\r"给机器人		可禁用Socket接口
返回值：
“true”或“false”+"\r"  
true :成功，false：失败		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-60		上电				自动模式下
外部Socket设备发送命令格式:"motor_on" + "\r"给机器人		返回值：
“true”或“false”+"\r"  
true :成功，false：失败
需在自动模式下上电,注意安全		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-61		程序指针到Main				单任务和多任务状态
外部Socket设备发送命令格式:"pp_to_main" + "\r"给机器人		可执行程序指针到Main操作
返回值：
“true”或“false”+"\r"  
true :成功，false：失败		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-62		启动程序				单任务和多任务状态
外部Socket设备发送命令格式: "start" + "\r"给机器人		可启动程序。丢失程序指针时需要手动执行程序指针到Main
返回值：
“true”或“false”+"\r"  
true :成功，false：失败		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-63		停止程序				单任务和多任务状态
外部Socket设备发送命令格式:"stop" + "\r"给机器人		可停止程序。
返回值：
“true”或“false”+"\r"  
true :成功，false：失败		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-64		下电				自动模式下
外部Socket设备发送命令格式:"motor_off" + "\r"给机器人		可在自动模式下下电
返回值：
“true”或“false”+"\r"  
true :成功，false：失败		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-65		急停复位				机器人处于急停状态
外部Socket设备发送命令格式:"estop_reset" + "\r"给机器人		可急停复位
返回值：
“true”或“false”+"\r"  
true :成功，false：失败		失败		TIT-729		尚坚强		1/7/21				问题ID：TIT-729；问题状态：OPEN
说明：手动模式可清除弹框，但未复位；自动模式正常

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-66		清除控制系统错误告警				外部Socket设备发送命令格式:"clear_alarm" + "\r"给机器人		可清除控制系统错误告警弹框
返回值：
“true”或“false”+"\r"  
true :成功，false：失败		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-67		查询控制系统中所有工程				外部Socket设备发送命令格式:"list_prog" + "\r"给机器人		返回值:
"list_prog : "+1st工程名 + "\n" + 2nd工程名 + "\n" + ... + Last工程名 + "\r"		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-68		加载选定工程				单任务和多任务状态
外部Socket设备发送命令格式:"load_prog" + ":" + 工程名(字符串) + "\r"给机器人		返回值:
"load_prog : " + 接口返回值 + "\r"
接口返回值说明:
设置成功: "true"
设置失败: "false"
仅加载工程，不执行程序指针到Main和程序启动操作		失败		TIT-727		尚坚强		1/7/21				问题ID：TIT-727；问题状态：OPEN
说明：多任务模式下，加载失败但返回值为true

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-69		socket状态监控				打开状态监控-socket界面		socket界面实时显示socket状态，包过socket名称，ip，端口，类型，状态，结束符		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-70		admin级以上可以对网口IP地址进行更改				切换至admin用户，进入控制面板-外部通信		可以显示IP修改的界面		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-71		修改网口IP地址				1.通过下拉框选择调试网口或视觉网口
2.输入IP地址（符合Ipv4规范即可），点击保存		产生info级别日志，说明哪个网口的IP地址被修改		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-72		修改网口时输入值合法性检查				1.输入的IP地址不合法，例如256.3.1.299/192.168.1，点击保存
2.有数据不填写就保存		1.提示：输入数据不合法，请重新输入
2提示不能为空，请重新输入		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT16-外部通信		TC-TIT16-外部通信-73		修改IP后使用socket进行验证				1.在界面上将调试网口IP地址修改并保存生效
2.将电脑的IP修改为同网段IP，打开网络调试助手
3.确保物理连接正常
4.在外部通信中尝试建立socket连接		可以正常连接		通过				尚坚强		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-01		新建DI				1.在admin或god权限下，进入通信-》IO配置
2.点击新建按钮，弹出添加IO弹框。输入名称di0，选择SignalDI，IO模块选择RIO-16-16模块,地址号选择0，点击确定		查看状态监控界面显示此IO，并可正常使用此IO		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-02		新建DO				1.在admin或god权限下，进入通信-》IO配置
2.点击新建按钮，弹出添加IO弹框。输入名称do0，选择SignalDO，IO模块选择RIO-16-16模块,地址号选择0，点击确定		查看状态监控界面显示此IO，并可正常使用此IO		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-03		新建GI				1.在admin或god权限下，进入通信-》IO配置
2.点击新建按钮，弹出添加IO弹框。输入名称gi1，选择SignalGI，IO模块选择RIO-16-16模块,初始地址号选择1，结束地址选择2，点击确定		查看状态监控界面显示此IO，并可正常使用此IO		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-04		新建GO				1.在admin或god权限下，进入通信-》IO配置
2.点击新建按钮，弹出添加IO弹框。输入名称go1，选择SignalGO，IO模块选择RIO-16-16模块,初始地址号选择1，结束地址选择2，点击确定		查看状态监控界面显示此IO，并可正常使用此IO		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-05		IO排序				依次建立多个signalDo，signalDi,signalGo,signalGi		IO列表中各IO按创建时间排序，依次排列		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-06		新建IO后重复信息				1.在IO配置界面，点击新建按钮
2.新建一IO，如di1
3.再新建另一个IO，其中物理地址号和名称信息至少有一项与di1重复		提示名称重复或地址重复		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-07		修改DI				选择di0,点击修改，可改变物理地址号、名称、类型等所有信息，点击确定。		查看状态监控界面显示此IO；并可正常使用此IO		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-08		修改DO				选择do0,点击修改，可改变物理地址号、名称、类型等所有信息，点击确定。		查看状态监控界面显示此IO；并可正常使用此IO		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-09		修改GI				选择gi0,点击修改，可改变物理地址号、名称、类型等所有信息，点击确定。		查看状态监控界面显示此IO；并可正常使用此IO		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-10		修改GO				选择go0,点击修改，可改变物理地址号、名称、类型等所有信息，点击确定。		查看状态监控界面显示此IO；并可正常使用此IO		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-11		修改IO后信息重复				1.有di1和di2两个IO信号
2.对di2进行修改，使物理地址号和名称信息至少有一项与di1重复，点击确定		提示名称重复或地址重复		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-12		删除IO				1.选中已建立的signalDo，signalDi,signalGo,signalGi
2.点击删除		查看状态监控界面不再显示此IO		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-13		IO名称为特殊字符				新建或修改相应IO名称为系统级变量或特殊字符		提示名称非法		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-14		GI地址与DI地址重复				1.建立一DI，名称di1,地址为1
2.再新建一GI，名称gi1，地址为1~2		DI信号和GI信号可以重复绑定同一物理端口		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-15		GO地址与DO地址重复				1.建立一DO，名称do1,地址为1
2.再新建一GO，名称go1，地址为1~2		提示地址重复		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-16		设置错误GO/GI地址				设置GO/GI地址，使其结束地址小于开始地址		提示：起始地址和终止地址冲突！，保留键盘和弹框，可以重新输入		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-17		设置DI信号为系统输入				1.god和admin进入通信-》系统输入界面
2.默认状态为不勾选系统输入项，io选择拉框置灰
3.勾选界面上各系统输入项（电机上电指令、电机下电指令、程序启动指令、程序停止指令、急停复位指令、程序指针到main、清除报警）
4.将已建立好的各DI信号（di0,di1,di2,di3,di4,di5,di6）绑定为各系统输入项。点击保存
此用例重复测试所有系统输入，针对单任务和多任务模式		在自动模式下，将绑定的DI信号置高电位，响应各系统输入指令		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-19		手动模式下系统输入				设置好系统输入信号，切换在手动模式下，将绑定的DI信号置高电位		不响应各系统输入指令		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-19		仿真模拟系统输入信号				1.设置好系统输入信号
2.打开状态监控界面，切换到DI界面，点击仿真模拟		绑定为系统输入的di信号置灰，无法仿真模拟		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-20		修改/删除系统DI				1.新建di0，在系统输入界面选择“电机上电指令”启用，相应信号选择di0
2.在IO配置界面对di0进行“修改”或“删除”操作		提示弹框不能对系统IO修改/删除		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-22		不同系统输入绑定同一di				1.建一di0信号
2.“伺服接通指令”绑定为di0		其他系统输入的di下拉列表自动过滤出di0		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-23		程序运行时点击下电				1.di2为系统输入信号电机下电
2.程序运行时，将di2置于高电位		左上角提示下电指令执行失败		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-24		程序运行时启动程序				1.di3为系统输入信号程序启动指令
2.程序运行时，将di3置于高电位		无告警程序启动指令被取消		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-25		程序运行时程序指针到main				1.di6为系统输入信号程序指针到main
2.程序运行时，将di6置于高电位		无告警程序指定到main指令被取消		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-26		软限位取消时启动程序				1.di3为系统输入信号程序启动指令
2.在软限位界面，取消软限位的使用
3.用di3系统输入来启动程序		告警软限位取消条件下禁止运行程序		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-27		设置系统输出				1.god和admin进入通信-》系统输出界面
2.默认状态不勾选系统输出项，此时io选择拉框置灰
3.勾选界面上各系统输出项（电机上电状态、机器人运动状态、工作模式、急停状态、路径碰撞检测状态、jog碰撞检测状态、碰撞触发状态、home输出状态、error报警状态）
4.将已建立好的各DO信号（do0,do1,do2,do3,do4,do5,do6,do7）绑定为各系统输出项。点击保存
此用例重复测试所有系统输出		在手动/自动模式下，触发相应系统输出状态，相应的系统输出信号置于高电位（观察状态监控界面，IO指示灯变化）		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-28		强制输出系统输出信号				1.设置好系统输入信号
2.打开状态监控界面，切换到DO界面，点击强制输出		绑定为系统输出的do信号置灰，无法强制模拟		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-29		修改/删除系统DO				1.新建do0，在系统输出界面选择“伺服接通状态”启用，相应信号选择do0
2.在IO配置界面对do0进行“修改”或“删除”操作		提示弹框不能对系统IO修改/删除		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-30		不同系统输出绑定同一do				1.建一do0信号
2.“伺服接通状态”绑定为do0，点击保存		其他系统输出的下拉do列表自动过滤do0		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-31		系统输出过滤				1.新建一个DO信号命名为do0，将do0绑定为系统输出信号
2.进入程序编辑器页面中，选择插入指令，插入Set Do或Trigger IO指令		在IO选栏中无系统DO，do0		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-32		强制模拟系统输出信号				1.在IO配置界面新建一个DO信号名称为do1，在系统输出界面选择“伺服接通状态”启用，相应信号选择do1
2.进入程序编辑器页面中，选择插入指令，插入Set Do指令，手动修改DO的值为do1，启动程序运行		运行过程中有warning级别日志提示：SetDO指令被取消		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-33		插入SetDO指令				插入SetDO指令并执行		通过状态监控界面可观察到DO输出的变化		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-34		插入SetGO指令				插入SetGO指令并执行		通过状态监控界面可观察到GO输出的变化		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-35		SetGO指令设置参数限制				SetGO指令的参数值超出其可设置范围		运行上报告警：SetGO指令指定的输出值超限		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-36		使用SetDO置位所有DO信号				1.插入SetDO指令，在下拉框中选择DO_ALL选项
2.执行程序		通过状态监控界面可观察到DO统一置位1或0（除系统输出绑定的DO）变化		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-37		PulseDO				插入执行PulseDO指令		可产生一个脉冲DO信号		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-38		恢复出厂设置后，IO状态显示				1.切换权限到admin及以上的权限
2.在帮助界面恢复出厂设置升级
3.升级成功后进入状态监控界面		显示备份出厂设置时IO信息		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-39		IO配置后，在状态监控中可以查看				1.在控制面板--通信--IO配置界面中添加DI、DO、GI、GO四种IO信号
2.调出状态监控界面		添加的IO信息在相应的状态栏里显示		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-40		DI仿真后在程序中进行验证				1.保证用户权限》=admin
2.在状态监控--IO信号中想要仿真的DI信号，对DI的值进行仿真
3.设计一个程序，验证仿真信号值的改变		仿真信号的值可以在程序中生效		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-41		GI仿真后在程序中进行验证				1.保证用户权限》=admin
2.在状态监控--IO信号中想要仿真的GI信号，对GI的值进行仿真(不超过1023)
3.设计一个程序，验证仿真信号值的改变		仿真信号的值可以在程序中生效		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-42		DO强制输出后在程序中进行验证				1.保证用户权限》=admin
2.在状态监控--IO信号中想要仿真的DO信号，对DO的值进行强制输出
3.设计一个程序，验证强制输出信号值的改变		强制输出信号值可以在程序中生效		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-43		GO强制输出后在程序中进行验证				1.保证用户权限》=admin
2.在状态监控--IO信号中想要仿真的GO信号，对GO的值进行强制输出（不超过15）
3.设计一个程序，验证强制输出信号值的改变		强制输出信号值可以在程序中生效		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-44		利用set DO/GO 改变输出信号值				1.保证用户权限》=admin
2.在程序中插入set DO /GO 指令		通过状态监控界面可以实时看到输出值的变化		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-45		状态监控界面筛选功能				1.状态监控--IO信息
2.切换ALL/DI/DO/GI/GO选项		可以显示系统内已经配置的IO信号
IO按创建时间排序相应IO，最新的放最下层		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-46		删除IO配置及时生效				1.在IO配置后将之前配置的IO信号删除
2.通过状态监控窗口观察IO信号		即刻状态监控中相应IO消失		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-47		对DI进行仿真				1.手动模式下，在状态监控-IO界面选择想要仿真的DI信号
2.点击下方的“开启仿真”按钮
3.选择ture、false		1.选择DI信号后，仿真按钮可操作
2.点击开启仿真后可以选择true/false，仿真按钮变为取消仿真
3.点击true/false后，DI信号的值相应变化。程序中调用此DI执行仿真的逻辑		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-48		对GI进行仿真				1.手动模式下，在状态监控-IO界面选择想要仿真的GI信号
2.点击下方的“开启仿真”按钮
3.点击“123”，输入想要仿真的值，点击确定		1.选择GI信号后，仿真按钮可操作
2.点击开启仿真后点击“123”按钮，仿真按钮变为取消仿真
3.点击“123”后，输入想要仿真的值，确定后，GI信号的值相应变化。程序中调用此GI执行仿真的逻辑		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-49		对DO进行仿真				1.手动模式下，在状态监控-IO界面选择想要仿真的DO信号
2.点击下方的“开启仿真”按钮
3.选择ture、false		1.选择DO信号后，仿真按钮可操作
2.点击开启仿真后可以选择true/false，仿真按钮变为取消仿真
3.点击true/false后，DO信号的值相应变化。相应的io指示灯亮起/熄灭		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-50		对GO进行仿真				1.手动模式下，在状态监控-IO界面选择想要仿真的GO信号
2.点击下方的“开启仿真”按钮
3.点击“123”，输入想要仿真的值，点击确定		1.选择GO信号后，仿真按钮可操作
2.点击开启仿真后点击“123”按钮，仿真按钮变为取消仿真
3.点击“123”后，输入想要仿真的值，确定后，GO信号的值相应变化。相应的io指示灯亮起/熄灭		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-51		切换界面仿真模式不变				1.在IO界面下，选择all，并对进入仿真模式
2.切换至DI界面，尝试DI仿真
3.切换至GI界面，尝试GI仿真		界面切换不需要重新进入仿真模式，可直接进行仿真		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-52		关闭打开界面仿真模式不退出				1.打开状态监控，开启仿真
2.关闭后再次打开状态监控		再次打开后仍处于仿真状态，显示为仿真值，和“取消仿真”		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-53		退出仿真模式，IO值的变化				1.对系统中的DI/DO/GI/GO 信号进行仿真
2.退出仿真		退出仿真后，DI和GI显示为实际值，DO/GO保持仿真的值		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-54		系统DI、DO不能仿真				在手动模式下，选择系统IO		true/false按钮置灰		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-55		operator用户不能进行仿真/强制输出				operator用户下/从admin或god用户切换至operator，查看状态监控-IO界面		界面不显示仿真/强制输出相关操作的按钮		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-56		自动模式下不能进行仿真/强制输出				系统处于自动模式时，查看状态监控-IO界面		开启仿真按钮灰显		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-57		仿真Gi/强制GO输入的值超限提示				在GI/GO信号仿真或强制输出时，输入的值超出范围		点击确定后无反应，保留键盘和弹框，可以重新输入		通过				刘旭		1/7/21

		TIT17-IO配置		TC-TIT17-IO配置-58		从手动仿真模式切换至自动，仿真模式自动退出				1.在手动模式下选择DI信号，进行仿真
2.切换至自动模式		切换至自动模式后，仿真模式自动退出，恢复为实际模式		通过				刘旭		1/7/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-01		开启Profinet				god和admin权限下，进入通信-》Profinet，勾选“启用Profinet模块”选项并保存		提示需要重启生效		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-02		Profinet IO				1.成功开启Profinet功能
2.进入IO配置界面，新建IO		IO模块显示Profinet选项		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-03		Profinet DI				点击新建按钮，输入名称，选择signalDI,选择Profinet模块，选择物理地址号，地址号可选范围0-255，点击确认。		在状态监控中和Profinet外接显示屏可以筛选查看，在程序中可插入相应语句运行不报错，可在系统输出上选择相应DI		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-04		Profinet DO				点击新建按钮，输入名称，选择signalDO,选择Profinet模块，选择物理地址号，地址号可选范围0-255，点击确认。		在状态监控中和Profinet外接显示屏可以查看，在程序中可插入相应语句运行不报错，可在系统输出上选择相应DO		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-05		Profinet GI				点击新建按钮，输入名称，选择signalGI,选择Profinet模块，选择起始和终止地址号，地址号可选范围0-255，点击确认（GI最大范围为31，即起始地址与终止地址之间的差值最大为31）。		在状态监控中和Profinet外接显示屏可以筛选查看，在程序中可插入相应语句运行不报错。		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-06		Profinet GO				点击新建按钮，输入名称，选择signalGO,选择Profinet模块，选择起始和终止地址号，地址号可选范围0-255，点击确认（GO最大范围为31，即起始地址与终止地址之间的差值最大为31）。		在状态监控中和Profinet外接显示屏可以筛选查看，在程序中可插入相应语句运行不报错。		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-07		系统输入				1.新建Profinet IO，分别与系统输入进行绑定
2.编写好程序，切换至自动模式		通过Profinet显示屏修改IO的值，可控制系统的状态		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-08		系统输出				新建Profinet IO，分别与系统输出进行绑定		通过Profinet显示屏和状态监控观察IO的值，其值可正确反映系统状态		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-09		Set DO/Set Go				1.建立好Profinet DO 和Profinet GO
2.进入程序编辑器界面，插入SetDO、SetGO指令，修改Profinet IO的值（此IO不与系统IO进行绑定）		可以通过Profinet显示屏和状态监控观察IO的值，发生相应变化		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-10		trigger IO 				1.建立好Profinet DO 和Profinet GO，命名如do0,go0
2.在程序中插入Trigg IO指令，通过TriggC、TriggJ、TriggL修改Profinet IO的值（note：此IO不与系统IO进行绑定）		可以通过Profinet显示屏和状态监控观察IO的值，发生相应变化		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-11		强制输出				在状态监控窗口，采用强制输出方式修改Profinet DO/GO的值		通过Profinet显示屏可观察到对应的地址位的值改变		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-12		Profinet告警				1.启用Profinet，设备处于正常状态
2.拔下Profinet设备		1.提示error级别告警：设备没有正常挂载在总线上
2.下次插上后，需要重启才能恢复正常		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-13		Profinet告警				1.启用Profinet功能并建立相应Profinet IO
2.关闭Profinet功能		重启系统时会上报初始化IO失败		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-14		XML文件				Profinet连接在控制柜，配置文件配置Profinet		无论Profinet功能是否开启，系统都显示正常，无告警		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-15		XML文件				Profinet未连接在控制柜，配置文件未配置Profinet		开启Profinet功能，系统都报错，显示从站配置错误，需要修改配置文件		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-16		XML文件				Profinet未连接在控制柜，配置文件配置Profinet		1.系统直接报错，显示从站配置错误
2.修改配置文件，或将Profinet设备连接上，重启系统，可以使Profinet功能可以正常使用		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT18-Profinet协议		TC-TIT18-Profinet协议-17		XML文件				Profinet连接在控制柜，配置文件未配置Profinet		1.系统直接报错，显示从站配置错误
2.修改配置文件，重启系统，可以使Profinet功能可以正常使用		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-01		授权				授权该功能后，god和admin权限，可正常查看和设置“Ethernet/IP”界面		开启或关闭后需保存，点击保存后提示需要重启		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-02		重启生效				修改配置文件，使设备处于正常状态。勾选“启用Ethernet/IP模块”选项		1.未重启前，新建IO时无Ethernet/IP选项
2.重启后，出现该选项，可以正常新建Ethernet/IP对应的IO		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-03		新建Ethernet/IP DI				点击新建按钮，输入名称，选择signalDI,选择Ethernet/IP模块，选择物理地址号，地址号可选范围0-255，点击确认		在状态监控中和Ethernet/IP外接显示屏可以筛选查看，在程序中可插入相应语句运行不报错，可在系统输出上选择相应DI		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-04		新建Ethernet/IP DO				点击新建按钮，输入名称，选择signalDO,选择Ethernet/IP模块，选择物理地址号，地址号可选范围0-255，点击确认		在状态监控中和Ethernet/IP外接显示屏可以查看，在程序中可插入相应语句运行不报错，可在系统输出上选择相应DO		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-05		新建Ethernet/IP GI				点击新建按钮，输入名称，选择signalGI,选择Ethernet/IP模块，选择起始和终止地址号，地址号可选范围0-255，点击确认		在状态监控中和Ethernet/IP外接显示屏可以筛选查看，在程序中可插入相应语句运行不报错。		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-06		新建Ethernet/IP GO				点击新建按钮，输入名称，选择signalGO,选择Ethernet/IP模块，选择起始和终止地址号，地址号可选范围0-255，点击确认		在状态监控中和Ethernet/IP外接显示屏可以筛选查看，在程序中可插入相应语句运行不报错。		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-07		系统IO　				1.新建Ethernet/IP IO，分别与系统输入进行绑定
2.编写好程序，切换至自动模式		通过Ethernet/IP显示屏修改IO的值，可控制系统相应状态		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-08		系统IO　				新建Ethernet/IP IO，分别与系统输出进行绑定		通过Ethernet/IP显示屏的IO值，可正确反映系统状态		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-09		Set DO/Set Go				在程序中插入SetDO、SetGO指令，并使用Ethernet/IP DO和Ethernet/IP GO		通过Ethernet/IP显示屏的IO值，可正确反映IO值信息
note：此IO不与系统IO进行绑定		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-10		trigger IO 				在程序中插入TriggC、TriggJ、TriggL指令，并使用Ethernet/IP DO和Ethernet/IP GO，执行程序		通过Ethernet/IP显示屏的IO值，可正确反映IO值信息
note：此IO不与系统IO进行绑定		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-11		强制输出				在状态监控窗口，采用仿真模式修改Ethernet/IP DO或者Ethernet/IP GO的值		通过Ethernet/IP显示屏可观察到对应的地址位的值改变		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-12		设备故障				1.修改配置文件，确保Ethernet/IP可用，设备正常
2.拔下Ethernet/IP设备		提示error级别告警，设备故障
下次插上后，需要重启才能恢复正常		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-13		关闭Ethernet/IP再使用相关IO				1.启用Ethernet/IP功能
2.添加Ethernet/IP IO
3.再关闭Ethernet/IP功能，关机重启		开机后报警启动Ethernet/IP IO失败		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-14		配置文件				Ethernet/IP连接在控制柜，配置文件配置Ethernet/IP的情况下		无论Ethernet/IP功能是否开启，系统都显示正常，无告警		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-15		配置文件				Ethernet/IP未连接在控制柜，配置文件未配置Ethernet/IP的情况下，开启Ethernet/IP功能		系统都报错，显示从站配置错误，需要修改配置文件		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-16		配置文件				Ethernet/IP未连接在控制柜，配置文件配置Ethernet/IP的情况下		系统直接报错，显示从站配置错误修改配置文件，或将Ethernet/IP设备连接上，重启系统，可以使Ethernet/IP功能可以正常使用		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT19-Ethernet协议		TC-TIT19-Ethernet协议-17		配置文件				Ethernet/IP连接在控制柜，配置文件未配置Ethernet的情况下		系统直接报错，显示从站配置错误
修改配置文件，重启系统，可以使Ethernet/IP功能可以正常使用		通过				毛可磊		1/6/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-01		码垛界面				点击控制面板-工艺包-码垛管理，可进入码垛管理界面		用户可查看已创建所有码垛列表。其中，第一列表
示序号，第二列表示码垛编号，第三列表示码垛参考的工具坐标系和工件坐标系。		通过				刘旭		1/6/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-02		新建码垛				点击新建，跳转到码垛定义界面。自动更新码垛编号，输入行数，列数，接近距离，层级。更新起始点位置，选择坐标系		可创建成功，在码垛列表中可显示新创建的码垛编号		通过				刘旭		1/6/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-03		规格性能				码垛号码范围在1-255。层数号码在1-50。工件范围在1-999。
尝试输入码垛参数不在上述范围		无法输入超过范围的数		通过				刘旭		1/6/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-04		编辑码垛				点击码垛管理->编辑按钮，跳转到码垛编辑界面，可更改码垛各配置参数，点击保存		可更新码垛中信息		通过				刘旭		1/6/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-05		删除码垛				选中某行码垛信息，点击码垛管理-删除按钮		可删除此码垛序列，码垛管理中序列列表自动更新		通过				刘旭		1/6/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-06		界面限制				自动模式和手动模式运行程序时，查看料盘管理界面		界面置灰不可操作		通过				刘旭		1/7/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-07		码垛变量				新建完一个码垛		可自动计算得到所有工件抓取位置和接近位置，并生成系统变量palletizing_array_XX 和palletizing_app_array_XX、 palletizing_XX 和palletizing_app_XX。可通过编写程序，调用上述变量，完成码垛操作。		通过				刘旭		1/7/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-08		PalletReset				执行指令：PalletReset pallet_index
pallet_index为码垛编号		清零pallet_index码垛编号。包括工件计数和层计数		通过				刘旭		1/7/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-09		PalletReset对所有码垛计数清零。				执行指令：PalletReset 0		对所有码垛计数清零		通过				刘旭		1/7/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-10		清零不存在的码垛编号				PalletReset清零码垛管理界面不存在的编号		报错提示堆盘ID无效		通过				刘旭		1/7/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-11		PalletEnd				执行指令：PalletEnd pallet_index
pallet_index为码垛编号		结束码垛动作，结束后，堆列的工件个数增加1，增量结果超过该层工件数时，层计数增加1层，工件计数变为1		通过				刘旭		1/7/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-12		结束不存在的码垛编号				PalletEnd结束码垛管理界面不存在的编号		报错提示编号不存在		通过				刘旭		1/7/21

		TIT20-码垛		TC-TIT20-码垛-13		码垛数据				对系统进行重启，升级，备份恢复操作		码垛数据保存		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-01		料盘界面				1.点击“控制面板-工艺包-料盘管理”
2.进入料盘管理界面		用户可查看已创建所有料盘列表。其中，第一列表
示序号，第二列表示料盘编号，第三列表示料盘参考的工具坐标系和工件坐标系。		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-02		新建料盘				1.点击“新建”，跳转到料盘定义界面。
2.修改“料盘编号”，点击坐标系“切换至当前”，输入“行数、列数、工件长L、工件宽W、工件高H、X轴中心点间距dXp、Y轴中心点间距dYp”
3.点击“保存”		1.进入界面时自动更新料盘编号
2.创建成功且各项参数正常，在料盘列表中可显示新创建的料盘编号		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-03		新建料盘				1.点击“新建”，跳转到料盘定义界面。
2.修改“料盘编号”，点击坐标系“切换至当前”，输入“行数、列数、工件长L、工件宽W、工件高H、X轴中心点间距dXp、Y轴中心点间距dYp”
3.点击“取消”		未新建料盘并返回上一界面		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-04		规格性能				分别输入料盘数量999和1000		料盘最大数量为999		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-05		切换至起始点				1.点击起始点“切换至该点”		料盘工件切换至第一个		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-06		保存示教位置				1.选中料盘中任一需要修改位置的工件
2.点击“保存示教位置”		1.该工件的位置坐标更新成当前TCP位置坐标
2.起始点位置显示与理论值一致		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-07		编辑料盘				1.在料盘管理界面选中任一料盘
2.点击“编辑”      		可修改料盘中各个参数		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-08		删除料盘				选中某行料盘信息，点击料盘管理-删除按钮		可删除此料盘序列，料盘管理中序列列表自动更新		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-09		界面限制				自动模式和手动模式运行程序时，查看料盘管理界面		界面置灰不可操作		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-10		料盘变量				新建完一个料盘		可自动计算得到所有工件抓取位置，并生成系统变量mat_palletizing_array_XX  mat_palletizing_XX 可通过编写程序，调用上述变量，完成料盘操作。		通过				刘旭		1/7/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-11		MatrialPalletReset				执行指令：MatrialPalletReset pallet_index
pallet_index为料盘编号		清零pallet_index料盘编号。包括工件计数和层计数		通过				刘旭		1/8/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-12		PalletReset对所有料盘计数清零。				执行指令：MatrialPalletReset 0		对所有料盘计数清零		通过				刘旭		1/8/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-13		清零不存在的料盘编号				MatrialPalletReset清零料盘管理界面不存在的编号		报错提示编号不存在		通过				刘旭		1/8/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-14		MatrialPalletEnd				执行指令：MatrialPalletEnd pallet_index
pallet_index为料盘编号		结束料盘动作，结束后，堆列的工件个数增加1，增量结果超过该层工件数时，层计数增加1层，工件计数变为1		通过				刘旭		1/8/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-15		结束不存在的料盘编号				MatrialPalletEnd结束料盘管理界面不存在的编号		报错提示编号不存在		通过				刘旭		1/8/21

		TIT21-料盘		TC-TIT21-料盘-16		料盘数据				对系统进行重启，升级，备份恢复操作		料盘数据保存		通过				刘旭		1/8/21

		TIT22-外部导轨		TC-TIT22-外部导轨-01		开启导轨时MoveAbsJ指令				1.启用导轨功能
2.插入MoveAbsJ指令，设置轴7的值
3.运行程序		启用导轨功能后，MoveAbsJ指令中可以输入轴7的值，运行程序正常		失败		TIT-713		毛可磊		1/8/21				问题ID：TIT-713；问题状态：OPEN
说明：3.6.0修复

		TIT22-外部导轨		TC-TIT22-外部导轨-02		开启导轨时普通运动指令				1.启用导轨功能
2.插入MoveJ/L/C指令
3.运行程序		插入的robtarget变量包括外部轴位姿，程序运行正常		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT22-外部导轨		TC-TIT22-外部导轨-03		开启导轨时带Offs的运动指令				1.启用导轨功能
2.插入MoveJ/L/C + Offs指令
3.运行程序		插入的robtarget变量包括外部轴位姿，程序运行正常		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT22-外部导轨		TC-TIT22-外部导轨-04		开启导轨时带RelTool的运动指令				1.启用导轨功能
2.插入MoveJ/L/C + Reltool指令
4.运行程序		插入的robtarget变量包括外部轴位姿，程序运行正常		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT22-外部导轨		TC-TIT22-外部导轨-05		开启导轨时普通trigger指令				1.启用导轨功能
2.插入TriggJ/L/C指令
3.运行程序		插入的robtarget变量包括外部轴位姿，程序运行正常，可以出发相应IO信号		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT22-外部导轨		TC-TIT22-外部导轨-06		开启导轨时带Offs的trigger指令				1.启用导轨功能
2.插入TriggJ/L/C + Offs指令
3.运行程序		插入的robtarget变量包括外部轴位姿，程序运行正常，可以出发相应IO信号		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT22-外部导轨		TC-TIT22-外部导轨-07		开启导轨时带RelTool的trigger指令				1.启用导轨功能
2.插入TriggJ/L/C + Reltool指令
4.运行程序		插入的robtarget变量包括外部轴位姿，程序运行正常，可以出发相应IO信号		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT22-外部导轨		TC-TIT22-外部导轨-08		导轨模式，JOG功能正常				启用导轨模式
1.单轴JOG1-7轴
2.以工件坐标系模式进行JOG
3.以工具坐标系模式进行JOG
4.以基坐标系模式进行JOG
5.以世界坐标系模式进行JOG
6.以外部工具坐标系进行JOG		1.可成功JOG
2.XYZABC可正常JOG，工件坐标系相对于世界坐标系
3.XYZABC可正常JOG，工具坐标系相对于世界坐标系
4.XYZABC可正常JOG，XYZABC方向与之前一致
5.XYZABC可正常JOG，XY方向顺时针旋转90°，其它方向不变
6.（暂未实现）		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT23-在线缝制		TC-TIT23-在线缝制-01		授权在线协同缝制				输入在线协同缝制的授权码		在辅助编程->指令->IO中增加StartSyncSewing和StopSyncSewing指令		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT23-在线缝制		TC-TIT23-在线缝制-02		StartSyncSewing				插入StartSyncSewing 指令，格式：
StartSyncSewing ao_name,rotate_min,voltage_min,rotate_max,voltage_max,stitch 		通过指定缝纫机最小转速、缝纫机最大转速、最小输出电压和最大输出电压、步距，机器人速度可通过缝纫机转速和步距计算得到，从而建立机器人速度与输出电压的线性关系，通过指定的模拟输出信号输出。		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT23-在线缝制		TC-TIT23-在线缝制-03		StartSyncSewing输出范围与精度				电压的最大允许输出范围可在0~10v，电压精度0.01v，速度值大于或等于0，速度精度0.01mm/s。
设置StartSyncSewing指令参数不在此范围		执行指令时报警数据错误		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT23-在线缝制		TC-TIT23-在线缝制-04		StopSyncSewing				插入StopSyncSewing指令，格式：
StopSyncSewing ao_name		执行指令，可关闭与机器人速度对应的模拟输出		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-01		启用模拟输入输出				1.点击控制面板-通信-IO模块配置，进入模拟输入配置界面
2.勾选模块使能选框		1.界面默认状态为未启用，通道数置灰。模块状态为未启用
2.启用后，可选择通道数0/2/4		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-02		保存模拟输入输出设置				设置合适的AI/AO通道数，点击保存		可保存当前设置，并提示重启生效。		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-03		模拟异常状态				未连接模拟输入或输出模块，启用模拟输入输出模块		报错“初始化AO从站失败，请检查硬件连线”系统进入错误状态。		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-04		通道数为0				设置AI/AO通道数为0		表示不包含AI/AO模块。新建AI/AO模块时没有相应的地址选项		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-05		创建模拟输入（出）信号				已连接并启用模拟输入（出）模块后，点击控制面板-通信-IO配置，进入IO配置界面		点击添加按钮，可选择类型SignalAI（AO）以及对应的IO模块，地址（根据选择的通道数确定），并手动输入变量名称
点击确定，可立即创建好模拟输入（出）信号，不需要重启生效		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-06		地址号限定				1.若模拟输入（出）模块有2个通道
2.若模拟输入（出）模块有4个通道		1.地址号只有0和1
2.地址号有0,1,2,3		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-07		AI/AO初始化异常				启用模拟输出输出模块，并建立相应的AI/AO。再关闭模拟输出输出模块		关机重启后，IO信号初始化失败		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-08		监控模拟输入（出）信号				连接、启用模拟输入（出）模块。创建模拟输入（出）信号。打开状态监控-IO信号		选择ALL或AI（/AO),可以看到已创建的模拟输入（/出）信号。模拟输入（/出）信号可时时刷新当前值。		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-09		仿真模拟输入（出）信号				1.对于AI信号，开启仿真，对AI信号进行模拟输入
2.对于AO信号，在输入框中输入模拟值		1.可模拟AI信号的仿真值
2.可强制输入AO信号的值		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-10		仿真模拟输入（出）信号数值范围				1.仿真AI信号，其值范围不在-10~10之间
2.强制AO信号，其值范围不在0~10之间		1.设置不成功
2.设置不成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-11		读取模拟输入值				建立模拟输入信号ai1
在编辑器中新建一double类型变量，插入指令
dou1=ai1		可将模拟输入信号ai1的当前值赋值给dou1。通过print指令打印相应数值		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-12		设置模拟输出值				建立模拟输出信号ao1
插入SetAO指令，格式：
SetAO ao1，val         		执行指令，观察状态监控中ao的值与指令设置的值一致		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT25-模拟输入输出		TC-TIT25-模拟输入输出-13		模拟输出错误值				对SetAO输出错误的ao值，如负值或数值超过10		运行程序时报错AO值超过限制		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-01		开启拖动示教				1.权限>=admin时，手动模式下进入运动控制-》拖动示教，点击“启用”按钮，日志提示开启拖动示教
2.在可编程按键界面，配置Fn2为位置/零力模式。按FN2快捷按钮，按提示进入拖动示教模式，日志提示进入零力模式
3.可修改笛卡尔空间线速度限制、关节空间速度限制系数、关节摩擦力补偿校正系统		手动使能上电后可进行拖动操作		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-02		拖动示教参数超限				修改笛卡尔空间线速度限制、关节空间速度限制系数、关节摩擦力补偿校正系统值，尝试使其值超出给定的范围		不能输入成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-03		重置参数				点击重置按钮		可恢复拖动示教参数的默认值，弹框提示：确定需要重置拖动示教参数吗？点击确定后，数据恢复到默认状态		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-04		自动模式				自动模式下，进入拖动示教页面		页面置灰		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-05		自动模式				进入拖动示教模式后，转换到自动模式，点击确定		拖动示教模式自动关闭，并有info信息：关闭拖动示教功能		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-06		报警操作				1.手动模式下，程序运行时
2.尝试开启拖动示教模式		拖动示教界面置灰		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-07		报警操作				1.进入零力模式
2.启动程序运行		弹框提示：拖动示教模式下不能执行程序！		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-08		报警操作				1.进入零力模式
2.尝试手动jog		弹框提示：在零力模式下不允许jog！		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-09		报警操作				1.进入零力模式
2.开始负载辨识		弹框提示：在拖动示教模式下不允许负载参数辨识！		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-10		程序编辑器编程界面拖动回放界面显隐				1.输入正确的授权码，授权拖动示教功能
2.启用拖动示教功能		1.拖动示教功能未授权时，辅助编程界面无拖动回放指令
2.授权后，拖动回放指令才显示		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-11		在辅助编程界面进行拖动轨迹记录				1.在程序编辑器辅助编程界面正确设置采样间隔、最大采样点数
2.切换至零力模式，手动使能，进行拖动
3.对拖动的轨迹进行记录		拖动过程中有进度条显示，可以通过下电或进度条上的停止键停止记录
		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-12		拖动回放界面参数设置超出范围				1.拖动回放采样间隔默认为0.06，最大采样点数为200
2.将参数设置超出范围		无法输入		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-13		拖动回放轨迹超出记录范围				开始记录轨迹后，一直拖动，直至轨迹不能被记录		超出记录范围后弹出提示：拖动轨迹超出范围，轨迹将无记录		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-14		对拖动轨迹进行回放				1.轨迹记录完成
2.点击回放按钮，对拖动轨迹进行回放		1.点击回放按钮后，提示切换至位置模式
2.手动上电，可以对拖动的轨迹进行回放，回放时轨迹与实际拖动一致
3.通过松开使能，或界面上停止按钮可以停止回放，再次回放时从轨迹起始点回放		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-15		拖动轨迹生成函数并运行				1.完成拖动轨迹的记录
2.输入生成函数名称play1、生成文件名称py1,点击插入
3.运行拖动轨迹生成的函数		1.工程中会增加一个py1.mod的文件,文件中含有一个play1的子函数
2.可以正常运行此函数		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-16		拖动轨迹过程中拍下急停，控制模式不变				1.在记录轨迹过程中
2.拍下急停按钮
3.进行急停恢复		急停恢复后，是零力模式		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-17		拖动轨迹回放过程中拍下急停，控制模式不变				1.在记录轨迹回放过程中
2.拍下急停按钮
3.进行急停恢复		急停恢复后，是位置模式		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-18		拖动回放时触发中断				在拖动示教过程中（包括轨迹记录和回放）触发中断		过程中不响应中断		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-19		权限				输入正确的功能授权码		在控制面板->运动控制中显示拖动回放界面；无授权码，该界面隐藏		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-20		新建工程				1.进入运动控制-》拖动回放界面
2.点击新建工程，进入参数设置界面
3.设置轨迹记录总时间1min-5min		点击确定按钮，可新建工程成功		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-21		新建工程参数配置				新建工程时可以选配检测信号DI、输出信号DO、轨迹记录启动/停止信号DI。默认为“无”		在DI信号下拉框中选择普通IO，自动过滤系统输入绑定的DI信号
在DO信号下拉框中选择普通IO，自动过滤系统输出绑定的DO信号		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-22		工程名称重复				新建工程时，输入系统中已经存在的工程名称		提示：工程名称重复		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-23		DI配置冲突				将检测信号设置为di1		轨迹记录信号选择di1后，检测信号被替换		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-24		检测信号DI和输出信号DO				1.将检测信号配置为“无”，输出信号为do0
2.点击确定		提示：请同时设置检测信号和输出信号的值或者均不设置！		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-25		轨迹记录启动/停止信号DI				配置轨迹记录启动/停止信号为di2		点击确定，拖动机器人界面提示：请使用DI触发开始记录！		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-26		记录轨迹				1.配置好工程参数，并保存。切换至零力模式，手动上电
2.若未配置轨迹开始和停止记录DI信号		通过开始记录按钮，开始轨迹记录，通过进度条上的停止键停止记录		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-27		记录轨迹				1.配置好工程参数，并保存。切换至零力模式，手动上电
2.若配置轨迹开始和停止记录DI信号		当DI信号上升沿时，开始轨迹记录，DI信号下降沿时，停止轨迹记录		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-28		记录多段轨迹				1.记录一段轨迹，进度条未满时，停止记录，进度条消失
2.再开始记录轨迹		进度条会从上一次开始记录的时间点增加		失败		TIT-718		毛可磊		1/8/21				问题ID：TIT-718；问题状态：REOPEN
说明：控制面板中的拖动示教记录多段轨迹RC崩溃

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-29		回放多段轨迹				1.记录第一段轨迹，点击回放，可以回放第一段轨迹
2.再次进行第二段轨迹记录，点击回放		可以回放第一段+第二段		失败		TIT-716		毛可磊		1/8/21				问题ID：TIT-716；问题状态：REOPEN
说明：拖动回放记录多段轨迹后，回放机器人飞车报警

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-30		记录总时间				1.设置记录时间为1min 
2.当记录轨迹时间>1min 		提示：拖动时间超出最大范围，拖动轨迹将无法继续记录。		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-31		清除记录功能				1.记录一段轨迹
2.点击清除记录		弹出提示确认是否清除，再点击回放，提示无可回放的轨迹		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-32		清除记录功能				1.记录多段轨迹，
2.点击清除记录		弹出提示确认是否清除，再点击回放，提示无可回放的轨迹		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-33		生成工程				1.记录轨迹完成后
2.点击生成工程		界面返回至拖动示教主界面，工程列表处显示刚刚保存的工程		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-34		选择工程				在拖动轨迹工程列表中可以显示系统内存在的所有拖动生成的工程		通过下拉框选择，可以显示对应工程的轨迹点间隔时间和绑定的输出信号		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-35		删除工程				1.在拖动轨迹工程列表中选择一个工程
2.点击删除工程		提示是否确定删除
系统内若没有工程，提示请选择工程		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-36		运行工程				1.在拖动轨迹工程列表中选择一个工程
2.配置工程运行参数：包括循环模式、启动工程信号（DI 选配，默认为none）、运行速率（10%-x%)，这些参数都存在默认值，不设置则按照默认值运行程序
note：运行速率的上限由拖动速度决定，每个工程都有自己的运行速率上限		1.若未配置启动工程信号，点击运行工程，可以看到进度条，可以按停止结束运行，再次点击运行时从轨迹开始运行
2.若已配置启动工程信号，运行按钮置灰，上升沿启动运行，可以看到进度条，下降沿停止运行
3.系统内若没有工程，点击无反应		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-37		DO输出功能				1.新建工程后记录轨迹时，利用DI信号控制运行时DO输出
2.拖动时一直检测DI信号，运行时DO的输出值与轨迹记录时DI信号的变化一致		运行时，通过状态监控观察对应DO输出的变化		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-38		回放时急停				1.记录一段轨迹，并进行回放
2.回放过程中拍下急停		1.回放轨迹的进度条消失，弹出急停告警
2.急停复位后，可以再次回放记录的轨迹，回放是从记录的开始点进行回放		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-39		运行工程时急停				1.记录拖动轨迹，并生成工程
2.选择一个拖动工程，运行工程，在运行过程中拍下急停		1.运行轨迹的进度条消失，弹出急停告警
2.急停复位后，可以再次运行工程，工程从头开始运行		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT26-拖动示教		TC-TIT26-拖动示教-40		急停后do状态				1.记录拖动轨迹，并生成工程
2.选择一个拖动工程，运行工程，等到DO信号已经改变后，拍下急停		DO信号的输出会回到记录起始时DO信号的值		通过				毛可磊		1/8/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-01		界面参数				进入“控制面板”-“安全”-“碰撞检测”界面		碰撞检测界面包含路径碰撞检测和JOG碰撞检测及恢复设置及重置等设置信息		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-02		路径碰撞检测开关				路径碰撞检测开关，选择启用		路径碰撞检测级别项不再置灰，可以调节滑块位置		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-03		Jog碰撞检测开关				Jog碰撞检测开关，选择启用		Jog碰撞检测级别项不再置灰，可以调节滑块位置		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-04		恢复设置开关				恢复设置开关 ，选择启用		等待时间此项不再置灰，可以正常输入相应数值		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-05		最大运动监控级别限制				尝试设置“最大运动监控级别”的滑块值小于设置的“路径碰撞检测级别”和“Jog碰撞检测级别”值		设置的“路径碰撞检测级别”和“Jog碰撞检测级别”会自动变为“最大运动监控级别”设置值		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-06		参数范围限制				1.设置缓存时间值超出其范围（0.025~0.5）
2.设置等待时间值超出其范围（1~5）		1、缓存时间设置超范围点击保存后报错
2、等待时间无法输入		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-07		回退完成后电机状态与碰撞后自恢复运行开关				回退完成后电机状态 ，选择下电		恢复设置开关，等待时间，这两项置灰		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-08		定义负载提示				碰撞检测界面最上端红字提示此功能的使用前提是准确定义负载信息。		-		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-09		最大监控级别设置提醒				最大监控级别参数的设置处有文字提示，百分百数值越大越不灵敏		-		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-10		重置				点击“重置”按钮		弹框提示“是否确定重置”，点击“是”，各参数值恢复到默认值，点击“否”各参数值不变		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-11		运行时界面置灰				启动程序运行		碰撞检测界面所有参数置灰，无法修改		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-12		系统IO				进入“控制面板”-“通信”-“系统输出”		存在路径碰撞检测状态 ,Jog 碰撞检测状态,碰撞触发状态可以启用，并绑定已存在的SignalDO		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-13		路径碰撞检测状态				1.绑定一DO信号（如do0）为系统输出项路径碰撞检测状态
2.打开路径碰撞检测开关
3.再关闭路径碰撞检测开关		打开路径碰撞检测开关时，do0置于高电位
关闭路径碰撞检测开关时，do0置于低电位		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-14		Jog碰撞检测状态				1.绑定一DO信号（如do1）为系统输出项Jog碰撞检测状态
2.打开Jog碰撞检测开关
3.再关闭Jog碰撞检测开关		打开Jog碰撞检测开关时，do1置于高电位
关闭Jog碰撞检测开关时，do1置于低电位		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-15		碰撞触发状态				1.绑定一DO信号（如do2）为系统输出项：碰撞检测状态
2.开启碰撞检测
3.手动模式或自动模式未开启恢复设置开关，机器人处于运行状态
4.运动过程中发生碰撞		检测到碰撞时d02为true，完成回退路径后为false		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-16		碰撞触发状态				1.绑定一DO信号（如do2）为系统输出项：碰撞检测状态
2.开启碰撞检测,打开碰撞后自恢复运行
3.自动模式下启用恢复设置，机器人处于运行状态
4.运动过程中发生碰撞		检测到碰撞时d02为true，恢复运行时d02为false		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-17		MotionSup				打开“碰撞检测”开关，进入程序编辑器界面，查看高级指令中的指令		显示MotionSup指令，插入此指令
格式为：MotionSup On（Off），TuneValue  例如：MotionSup On ,200，可以正常插入		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-18		MotionSup				不开启“碰撞检测”开关，进入程序编辑器界面		MotionSup指令置灰		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-19		手动模式+碰撞				手动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关		1.运行程序，运动过程中碰撞发生，机器人回退一段距离后停止运行
2.再次按下程序运行键，可以从发生碰撞时做执行的语句继续运行		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-20		自动模式+关闭自恢复+回退后状态上电				自动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，不启用恢复设置开关，回退完成后电机状态选择上电		1.运行程序，运动过程中碰撞发生，机器人回退一段距离后停止运行
2.再次按下程序运行键，可以从发生碰撞时做执行的语句继续运行		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-21		自动模式+关闭自恢复+回退后点击状态下电				自动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，不启用恢复设置开关，回退完成后电机状态选择下电		1.运行程序，运动过程中碰撞发生，机器人回退一段距离后停止运行
2.需要按下motor-on按键，给电机上电，再按下程序运行键，可以从发生碰撞时做执行的语句继续运行		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-22		手动jog时碰撞				1.“碰撞检测”中，Jog碰撞检测开关打开状态，碰撞后自恢复运行开关关闭
2.手动jog过程中碰撞发生		机器人回退一段距离后停止。需要重新按下jog的按键才可以继续		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-23		自动模式+开启自恢复				1.自动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，启用恢复设置开关
2.运行程序，运动过程中碰撞发生		机器人回退一段距离后继续运行		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-24		执行运动指令时碰撞				激活“碰撞检测”功能，分别在moveAbsJ,moveJ,moveL,moveC.moveT的运动指令进行时发生碰撞，观察回退现象		机器人均可检测到碰撞并执行回退路径		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-25		trriger指令时碰撞				激活“碰撞检测”功能，分别在TriggJ,TriggL,TriggC的运动指令进行时发生碰撞，观察回退现象		机器人均可检测到碰撞并执行回退路径		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-26		缓存时间				自动模式下，在“碰撞检测”的参数中，启用路径碰撞检测开关，启用恢复设置开关，缓存时间分别设置为1s,2s,5s		运行程序，运动过程中碰撞发生，机器人回退一段距离后,等待时间有变化，到达等待时间后可以继续运行		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-27		单步运行时碰撞				开启“碰撞检测”功能，单步运行运动指令，过程中发生碰撞		可以检测到碰撞，回退一段距离后
按“下一步”按键，可以完成当前指令
按“程序运行”按键，可以正常继续运行程序
按“上一步”按键，可以回到上一步轨迹的终点		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-28		回退过程中急停				1.自动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，打开碰撞后自恢复运行开关
2.碰撞发生后，在回退过程中拍下急停		回退运动立刻停止，进行急停复位后，正常给电机上电，按下程序运行后，程序可以正常运行		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-29		回退过程中停止键				1.自动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，打开碰撞后自恢复运行开关
2.碰撞发生后，在回退过程中按下停止键		程序停止，再按下开始键后，机器人继续回退		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-30		回退过程中使用系统IO停止				1.自动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，打开碰撞后自恢复运行开关
2.碰撞发生后，在回退过程中触发系统输入“程序停止”信号		程序停止，再按下开始键后，机器人继续回退		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-31		重回路径时发生碰撞				1.在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，打开jog碰撞检测开关，打开恢复设置开关
2.自动模式下运行重回路径轨迹时，发生碰撞		机器人按照jog碰撞检测进行处理，上报warning级告警检测到碰撞，回退完成后继续执行重回路径		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-32		回退路径过短				1.在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，打开恢复设置开关，缓存时间值设置为最大值
2.自动模式下机器人刚一运动后马上发生碰撞		机器人回退到起点位置。不再按照碰撞检测缓存时间继续回退		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-33		告警				在“控制面板”-“安全”-“碰撞检测”中关闭/开启路径碰撞检测或关闭/开启jog碰撞检测		有info级别告警提示		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-34		告警				1.自动/手动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，关闭恢复设置
2.程序运行过程中发生碰撞		生成warning告警，回退一段距离后，停止运行		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-35		告警				1.自动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开路径碰撞检测开关，开启恢复设置
2.程序运行过程中发生碰撞		生成warning告警，回退一段距离后，继续正常运行		通过				刘旭		1/11/21				手动输入4KG负载、路径碰撞检测设置为300%；运行速率为35%时运行《load_V4000》程序可以稳定运行；40%速率运行会误报碰撞检测

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-36		告警				1.手动模式下，在“碰撞检测”的参数中，打开jog碰撞检测开关
2.jog机器人过程中发生碰撞		生成warning告警，回退一段距离后，停止运行		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-37		告警				在“控制面板”-“安全”-“碰撞检测”未激活的状态下，执行MotionSup On（Off）指令		error级别告警，提示碰撞检测未开启，无法在线配置碰撞检测灵敏度		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-38		负载				1.设置碰撞检测灵敏度值为默认值状态，不接负载的情况下进行碰撞检测
2.接4kg负载，分别在负载辨识和未经过负载辨识时进行碰撞检测		未经过负载辨识的情况会出现误报		通过				刘旭		1/11/21				路径碰撞检测设置为300%；运行速率为70%时运行《load_V4000》程序：负载输入为0时会误报检测到碰撞，65%的速率可以稳定运行；手动输入4KG负载后70%速率可以稳定运行无误报

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-39		负载				接4kg负载，分别在通过负载辨识和手动定义负载信息后进行碰撞检测		两种情况下，碰撞检测的的效果基本一致		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-40		灵敏度				1.设置最大监控灵敏度为300%，路径碰撞检测灵敏度为200%，机器人运行过程中尝试发生碰撞
2.设置最大监控灵敏度为300%，路径碰撞检测灵敏度为100%，机器人运行过程中尝试发生碰撞		步骤2碰撞检测时比步骤1要灵敏，用力更小		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-41		MotionSup指令调节灵敏度				1.设置最大监控灵敏度为300%，路径碰撞检测灵敏度为100%，机器人运行过程中尝试发生碰撞
2.设置最大监控灵敏度为300%，路径碰撞检测灵敏度为100%，在程序中执行MotionSup On ,200，机器人运行过程中尝试发生碰撞		步骤1碰撞检测时比步骤2要灵敏，用力更小		通过				刘旭		1/11/21

		TIT27-碰撞检测		TC-TIT27-碰撞检测-42		灵敏度超限				最大监控灵敏度为200%，路径碰撞检测级别设置为100%,在程序中用MotionSup On ,300指令，机器人运动时发生碰撞		产生warning级别告警信息，提示灵敏度超出最大设置值		通过				刘旭		1/11/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-01		授权				在admin及以上权限下，输入正确的授权码		显示该界面；无授权码，该界面隐藏		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-02		开启				1.登录admin及以上权限，在“控制面板-安全-协作模式”界面
2.不启用协作模式时，整个界面置灰
3.启用协作模式，第一级显示，可以选择已经配置好的DI信号（普通DI，自动过滤系统DI）
4.设置相应DI和速度
5.第二级协作启用，对应配置区域显示；不启用时置灰
6.同第一级协作模式，可配置DI和速度限制		点击保存后立即生效，提示设置第一（/二）级DI成功		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-03		DI约束				1.启用协作模式，选择已配好的DI(如di0)配置DI信号
2.进入IO配置界面，点击协作DI信号（di0），对其进行修改和删除操作		提示:信号已绑定其他模块		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-04		DI重复				配置第一级DI信号为di0，点击保存		配置第二级DI信号时自动过滤di0		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-05		速度配置限制				启用协作模式，两级速度限制同为100-500mm/s，尝试设置第一(/二)级最大速度不再限制范围内。小于100或大于500		大于500无法输入；小于100数值无法保存		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-06		第一级协作模式				1.配置第一级协作模式的DI为di0
2.自动模式下运行程序，di0从true置为false		info级别告警信息，提示系统进入第一级协作模式		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-07		第一级协作模式				1.配置第一级协作模式的DI为di0
2.自动模式下运行程序，di0再从false置为true		info级别告警信息，提示进入退出协作模式		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-08		第二级协作模式				1.配置第二级协作模式的DI为di1
2.自动模式下运行程序，di1从true置为false		info级别告警信息，提示系统进入第二级协作模式		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-09		第二级协作模式				1.配置第二级协作模式的DI为di1
2.自动模式下运行程序，di1再从false置为true		info级别告警信息，提示系统进入第一级协作模式或退出协作状态（取决于di0的值）		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-10		关闭协作模式				1.启用第二级协作模式后，关闭第二级协作模式
2.再关闭协作模式		1.弹框提示是否要关闭，点击确定，日志提示关闭二级协作模式。
2.弹框提示是否要关闭，点击确定，日志提示关闭协作模式		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-11		开启碰撞检测				1.授权成功后进行协作模式界面，启用协作模式
2.若碰撞检测功能已经授权，且路径碰撞检测功能未开启		提示：需要开启路径碰撞检测，请确认开启。点击确定后，路径碰撞检测功能开启。		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-12		开启碰撞检测				1.授权成功后进行协作模式界面，启用协作模式
2.若碰撞检测功能已经授权，且路径碰撞检测功能已开启		无开启碰撞检测相关的提示		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-13		速度限制				1.将第一级协作模式速度限制为100mm/s
2.编写运动指令，自动运行，启动相应协作模式的DI
3.分别将指令的速度设置为v50,v100,v1000
4.之后再调到v1000		v50和v100时，速度无变化
进入v1000时，运动速度会下降		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-14		自动模式生效				1.将第一级协作模式速度限制为100mm/s，并启动协作模式DI
2.编写运动指令（速度大于限制速度），手动运行
3.再调到自动运行		1.手动模式，机器人不会减速运行
2.自动模式，机器人运动速度下降		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-15		两级减速				1.配置两级减速，速度有一定差距，方便观察，启动程序运行，设置此程序的速度为v1000
2.进入第一级减速区域，第一级DI信号置为500，观察机器人运行速度
3.进入第二级减速区域，第二级DI信号置为100，观察机器人运行速度		依次进入第一级减速区域和第二级减速区域，速度有明显下降		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-16		关闭碰撞检测				1.开启路径碰撞开启
2.关闭协作模式		提示是否关闭路径碰撞检测，可以选择关闭或继续开启		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-17		关闭碰撞检测				1.路径碰撞未开启
2.关闭协作模式		无关闭碰撞检测相关的提示		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-18		不设置协作DI				设置两级协作模式输入均为none		运行程序，程序会一直处于协作模式		通过				刘旭		1/7/21

		TIT28-协作模式		TC-TIT28-协作模式-19		特殊速度设置				设置的第二级速度>第一级速度		提示第二级速度不能小于第一级速度		通过				刘旭		1/7/21

		TIT30-锁机功能		TC-TIT30-锁机功能-01		随机码				刷新随机码		产生新的随机码		通过				刘旭		1/6/21

		TIT30-锁机功能		TC-TIT30-锁机功能-02		解锁码				输入密码，点击确定，观察		显示系统被锁定天数的前一天		通过				刘旭		1/6/21

		TIT30-锁机功能		TC-TIT30-锁机功能-03		剩余天数				输入密码后，点击确定，观察		显示剩余天数		通过				刘旭		1/6/21

		TIT30-锁机功能		TC-TIT30-锁机功能-05		使用期限				根据销售需求确认使用期限。				通过				刘旭		1/6/21

		TIT30-锁机功能		TC-TIT30-锁机功能-09		锁机后强制升级（普通升级）				锁机后强制升级（普通升级）		升级成功重启后还是锁机状态		通过				刘旭		1/6/21

		TIT31-取消多行注释		TC-TIT31-取消多行注释-01		去掉/*...*/注释功能				1.编程时输入/*和*/看程序是否会被注释		输入/不让输*，输入*后不让输/		通过				刘旭		1/7/21

		TIT32-DI绑定多个信号		TC-TIT32-DI绑定多个信号-01		一个DI绑定多个信号		一个DI绑定多个信号测试		1.在IO配置中，di1绑定上电和程序启动两个电信号,切换到自动模式，给di1一个高电平（触发一下即可，按下开，再关）		触发后，电机上电，程序自动运行		通过				刘旭		1/7/21

		TIT33-GOTO指令		TC-TIT33-GOTO指令-01		GOTO指令正常跳转		执行GOTO Label能跳转到Label处		1、插入运动指令/逻辑指令
2、插入Label和GOTO指令
3、运行程序
4、移动Label或GOTO指令
5、运行程序		程序运行到GOTO行，指针会跳转到Label处继续执行		通过				刘旭		1/7/21

		TIT33-GOTO指令		TC-TIT33-GOTO指令-02		GOTO指令不允许跨函数使用		GOTO跨函数使用报错		1、创建子函数
2、主函数和子函数中均插入运动指令/逻辑指令
3、在子函数中插入Label
4、在主函数中插入GOTO
5、运行程序		程序报错“重新指向前瞻指针错误”		通过				刘旭		1/7/21

		TIT33-GOTO指令		TC-TIT33-GOTO指令-04		单步下一步执行GOTO指令				1、插入运动指令/逻辑指令
2、插入Label和GOTO指令
3、单步下一步执行程序		1、当指针运行到Label行时，继续下一步，程序指针继续运行Label下一行；
2、当程序指针运行到GOTO行时，继续下一步，程序指针会运行到Label处		通过				刘旭		1/7/21

		TIT33-GOTO指令		TC-TIT33-GOTO指令-05		单步上一步执行GOTO指令				1、插入运动指令/逻辑指令
2、插入Label和GOTO指令
3、单步上一步执行程序		1、当指针运行到Label行时，继续上一步，程序指针继续运行Label上一行；
2、当程序指针运行到GOTO行时，继续上一步，报错“不能逆向执行”		失败		TIT-733		刘旭		1/7/21				问题ID：TIT-733；问题状态：OPEN
说明：程序指针指到GOTO和子函数调用行时点击上一步，指针会跳转到程序开头的第一个运动指令行

		TIT33-GOTO指令		TC-TIT33-GOTO指令-06		缺少Label指令，程序报错				1、插入Label和GOTO指令
2、执行程序
3、删除或注释Label行
4、执行程序		2、GOTO指令正常跳转
4、运行报错“变量不存在”		通过				刘旭		1/7/21

		TIT33-GOTO指令		TC-TIT33-GOTO指令-07		程序中出现重复的Label时报错				1、插入名为“lab1”的Label指令
2、再插入名为“lab1”的Label		报错“子函数命名冲突”		通过				刘旭		1/7/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-01		选择按钮唯一性测试				1.依次点击“位置1”到“位置18”前面的圆点选择按钮		点击“位置1”前选择按钮，位置1前圆点颜色变为绿色，点击“位置2”前面圆点，则位置2前面圆点变为绿色，相应的位置1前面按钮变为无色。以此类推，每次只能选中1个位置。		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-02		位置名称字母测试				1.输入“position”		位置名称变为“position”		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-04		位置名称数字测试				1.输入“1”		位置名称变不可以直接输入数字		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-05		位置名称特殊符号测试				1.输入“~_！@#￥%……&*（）——+|“？》《<>?/‘”；等等”		位置名称不可以输入“~_！@#￥%……&*（）——+|“？》《<>?/‘”；”		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-07		位置名称字母+数字测试				1.输入“position1”		位置名称变为“position1”		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-08		位置名称字母+特殊符号测试				1.输入“position*+=_”		位置名称不支持输入特殊字符		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-11		位置名称数字+特殊符号测试				1.输入“1[]%$#”		位置名称不支持输入特殊字符		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-16		位置名称为空测试				1.输入“ ”->偏移		提示位置名称不能为空		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-17		位置名称最大长度测试				1.输入汉字数字英文等直到最大限制		位置名称最大限制15个字符		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-18		Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的名称+位置更新按钮				1.Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的名称，P1
2.点击更新位置按钮		1.robtarget名称变为P1，P1的值变为机器人当前位置		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-19		Robtarget变量名称输入RL程序中未定义的名称+位置更新按钮				1.Robtarget变量名称输入RL程序中未定义的名称，P20
2.点击更新位置按钮		1.提示变量不存在		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-20		Robtarget变量名称输入为空+位置更新按钮				1.输入“ ”		1.提示变量不存在		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-23		Robtarget变量名称最大长度测试+位置更新按钮				1.名称输入长字段
2.更新位置		2.提示位置更新成功		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-24		X值测试（0<X<最大范围值)+偏移按钮测试				1.选中位置1（同理2到18），Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的变量名称P1（P2到P18），点击“更新位置”按钮，X值输入10.点击“偏移”按钮。		回到项目管理中，在变量声明区，观察P1（P2到P18）中X值在原有X值基础上正向增加10mm。		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-25		Y值测试（0<Y<最大范围值)+偏移按钮测试				1.选中位置1（同理2到18），Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的变量名称P1(P2到P18)，点击“更新位置”按钮，Y值输入10.点击“偏移”按钮。		回到项目管理中，在变量声明区，观察P1（P2到P18）中Y值在原有Y值基础上正向增加10mm。		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-26		Z值测试（0<Z<最大范围值)+偏移按钮测试				1.选中位置1（同理2-18），Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的变量名称P1（P2到P18），点击“更新位置”按钮，Z值输入10.点击“偏移”按钮。		回到项目管理中，在变量声明区，观察P1（P2到P18）中Z值在原有Z值基础上正向增加10mm。		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-27		XYZ值输入非数字+偏移按钮测试				输入字母，汉字，特殊符号（！@#￥%……&*（（））——+|“？》《等等）		不允许输入非数字		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-28		XYZ值输入正向超范围数值+偏移按钮测试
（X>最大值，Y>最大值，Z>最大值）				1.选中位置1（同理2-18），Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的变量名称P1（P2到P18），点击“更新位置”按钮，X值（同理Y和Z值）输入大于100.点击“偏移”按钮。		最大可以输入100，无法输入101		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-29		XYZ值为空（X=0，Y=0，Z=0）+偏移按钮测试				1.选中位置1（同理2-18），Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的变量名称P1（P2到P18），点击“更新位置”按钮，X值（同理Y和Z值）输入为空.点击“偏移”按钮。		报错提示：偏移参数配置错误		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-30		X值测试（负向最大值<X<0)+偏移按钮测试				1.选中位置1（同理2到18），Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的变量名称P1（P2到P18），点击“更新位置”按钮，X值输入-10.点击“偏移”按钮。		回到项目管理中，在变量声明区，观察P1（P2到P18）中X值在原有X值基础上负向增加10mm。		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-31		Y值测试（负向最大值<Y<0)+偏移按钮测试				1.选中位置1（同理2到18），Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的变量名称P1(P2到P18)，点击“更新位置”按钮，Y值输入-10.点击“偏移”按钮。		回到项目管理中，在变量声明区，观察P1（P2到P18）中Y值在原有Y值基础上负向增加10mm。		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-32		Z值测试（负向最大值<Z<0)+偏移按钮测试				1.选中位置1（同理2-18），Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的变量名称P1（P2到P18），点击“更新位置”按钮，Z值输入-10.点击“偏移”按钮。		回到项目管理中，在变量声明区，观察P1（P2到P18）中Z值在原有Z值基础上负向增加10mm。		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-33		XYZ值输入负向超范围数值+偏移按钮测试
（X<负向最大值，Y<负向最大值，Z<负向最大值）				1.选中位置1（同理2-18），Robtarget变量名称输入RL程序中已定义的变量名称P1（P2到P18），点击“更新位置”按钮，X值（同理Y和Z值）输入小于-100.点击“偏移”按钮。		最小可以输入-100，无法输入-101		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-34		名称字母组合测试				1.输入“positionr”		名称变为“position”		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-36		名称数字组合测试				1.输入“12”		位置名称变不可以直接输入数字		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-37		名称特殊符号测试				1.输入“~_！@#￥%……&*（）——+|“？》《<>?/‘”；等等”		位置名称不可以输入“~_！@#￥%……&*（）——+|“？》《<>?/‘”；”		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-39		名称字母+数字测试				1.输入“position12”		名称变为“position1”		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-40		名称字母+特殊符号测试				1.输入“position*+=”		位置名称不支持输入特殊字符		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-43		名称数字+特殊符号测试				1.输入“1[]%$#~!@#”		位置名称不支持输入特殊字符		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-48		名称为空测试				1.输入“  ”		名称为空 		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-49		名称最大长度测试				1.输入数字英文等直到最大极限		最多输入15个字符		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-50		double变量名称输入RL程序中已定义的名称				1.double变量名称输入RL程序中已定义的名称，P1，修改值为8
2.保存
		2.double名称变为P1，RL程序中声明区P1值变为8		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-51		double变量名称输入RL程序中未定义的名称				1.doublet变量名称输入RL程序中未定义的名称，P20
		1.提示参数配置错误		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-52		double变量名称输入为空				1.输入“ ”->保存		1.提示参数配置错误		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-54		double变量名称输入特殊字符				1.名称输入特殊字符-不支持		位置名称不支持输入特殊字符		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-55		double变量名称最大长度测试				1.名称输入长字段-限制字符数		测试无最大长度限制		失败		TIT-734		刘旭		1/8/21				问题ID：TIT-734；问题状态：OPEN
说明：精雕机界面Double/int变量名称输入字符过长（大于50个）后点击保存，HMI崩溃重启

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-56		int变量名称输入RL程序中已定义的名称				1.int变量名称输入RL程序中已定义的名称，P1，修改值为8
2.保存		1.int名称变为P1，RL程序中声明区P1值变为8		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-57		int变量名称输入RL程序中未定义的名称				1.int变量名称输入RL程序中未定义的名称，P20
2.点击保存按钮		1.提示参数配置错误		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-58		int变量名称输入为空				1.输入“  ”		1.提示参数配置错误		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-60		int变量名称输入特殊字符				1.名称输入特殊字符不支持特殊字符		1.名称不支持输入特殊字符		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-61		int变量名称最大长度测试				1.名称输入长字段限制数量		测试最大长度		失败		TIT-734		刘旭		1/8/21				问题ID：TIT-734；问题状态：OPEN
说明：精雕机界面Double/int变量名称输入字符过长（大于50个）后点击保存，HMI崩溃重启

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-62		输入字母测试+保存按钮				1.输入“positionwer”		无法输入字母		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-64		输入数字测试+保存按钮				1.输入1，-1，0，2.01，-2.01，1.23456789，-1.23456789，65535，-65535，65536，-65536等等
2.按保存按钮		在项目管理程序中变量声明区域可以看到相应值的变化，是按照设置的数值变化的。		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-65		输入特殊符号测试+保存按钮				1.输入“~_！@#￥%……&*（）——+|“？》《<>?/‘”；等等”		无法输入		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-67		输入字母+数字测试+保存按钮				1.输入“position1343”		无法输入		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-68		输入字母+特殊符号测试+保存按钮				1.输入“position*+=@!_”		无法输入		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-71		输入数字+特殊符号测试+保存按钮				1.输入“1[]%$”		无法输入		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-76		输入为空测试+保存按钮				1.输入“ ”		1.提示参数配置错误		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-77		输入最大长度测试+保存按钮				1.输入数字直到最大极值		最大小数点前9位，小数点后9位，即999999999.999999999		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-78		重启后数据保持不变测试				1.机器人重启，观察配置的数据是否保存成功		所有配置信息能够保存到数据库，下次开机启动还在		通过				刘旭		1/8/21

		TIT34-精雕机上下料		TC-TIT34-精雕机上下料-79		界面显示完整				界面显示是否完整		界面显示完整		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-01		插入connect指令				1.保证工程中含有Trap类型函数
2.程序编辑器-中断，选择中断标识符，中断函数		1.中断函数的下拉框中会显示工程中所有的中断函数
2.执行运行时不报错		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-02		一个intnum只能关联一个中断函数				通过connect指令将一个intnum关联两个中断函数		运行时报错：43124，intnum不能重复绑定Trap		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-03		多个intnum可以关联同一个中断函数				通过connect指令将两个intnum关联同一个中断函数		可以正常运行程序，并且两个中断识别号都可以触发该中断		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-04		通过INTNO判断哪个DI信号触发了中断				1.通过connect指令将intnum1 和 intnum2关联同一个中断函数t1
2.在中断函数t1插入如下语句：IF（INTNO==intnum1）Print（"intnum1"）ELSE Print（"intnum2"）		分别通过intnum1 & 2绑定的DI信号触发中断，并对比print出的结果		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-05		TRAP函数的操作				1.新建一个TRAP函数
2.对该函数进行插入、修改、移动前瞻指针		1.可以新建TRAP函数，作用域默认Global，不能修改
2.TRAP函数不能插入、修改，可以移动前瞻		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-06		TRAP命名的限制				1.不能使用系统变量
2.不能与GLOBAL级别PROC重名
3.不能与同mod文件中的LOCAL级别PROC重名
4.不能与GLOBAL变量、同mod文件LOCAL变量重名		新建时提示名称重复/名称无效		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-07		TRAP函数中调用PROC函数				在TRAP函数中插入PROC函数（GLOBAL或同mod的LOCAL函数），程序指针到TRAP函数		可以单独运行TRAP函数，并成功调用PROC函数		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-08		PROC函数中调用TRAP函数				在PROC函数中手动TRAP函数（因为TRAP函数不能进行插入操作）		运行时报错：43128，trap函数不能在其他函数中调用		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-09		插入ISignalDI指令				插入ISignalDI指令，设置指令中的参数		1.需要设置的参数有：变元、DI、TriggValue、中断识别号
2.根据设置好的参数，可以触发中断并执行		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-10		ISignalDI指令中DI与intnum关联				1.一个DI的一个状态关联两个intnum
2.多个DI关联同一个intnum		1.一个DI的一个状态只能关联一个intnum，关联多个运行时报错：43125		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-11		验证ISignalDI指令中的变元end				将ISignalDI指令的变元设置为end，配合connect指令和Trap函数，触发中断		程序运行时可以被随时、多次响应		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-12		验证ISignalDI指令中的变元Single				将ISignalDI指令的变元设置为Single，配合connect指令和Trap函数，触发中断		程序运行时只响应一次		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-13		验证ISignalDI指令中的变元SingleSafe				将ISignalDI指令的变元设置为SingleSafe，配合connect指令和Trap函数，触发中断		程序运行/暂止时都可以被响应，且只响应一次；停止时触发会在运行时先执行中断		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-14		程序暂停时触发中断				程序暂停时，依次触发变元为end、Single、SingleSafe的相对应的中断函数，然后运行程序		重新运行程序后，变元为end/Single的不会被响应，直接响应SingleSafe的中断函数		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-15		单步执行程序时触发中断				通过上一步、下一步运行程序，在这个过程中触发中断		中断不会被响应		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-16		在执行中断函数的过程中触发中断				在中断函数执行过程中触发中断		中断会按照触发顺序被加入在队列中，在执行完该中断后，按照被触发的先后顺序依次执行		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-17		插入IEnable/Idisable指令				1.在程序中定义中断，并插入Idisable...Ienable
2.在Idisable...Ienable过程中触发中断		在IDisable和IEnable之间触发的所有中断不会被立即响应，待到IEnable后，按照触发的先后顺序执行中断		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-18		含有运动指令的中断函数中插入StopMove				1.中断函数中含有运动指令，将StopMove插入中断函数的开始
2.程序执行运动指令时，触发中断		使机器人立即暂停运动，执行中断中的运动指令		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-19		含有运动指令的中断函数中不插入StopMove				1.中断函数中含有运动指令
2.程序执行运动指令时，触发中断		会先运动完当前正在运行的运动指令，然后在进入中断，执行中断中的运动指令		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-20		StorePath指令				中断函数中含有运动指令，验证在开始无StorePath		中断中的运动指令不能执行报错提示需先执行Store Path		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-21		RestoPath指令				中断函数中含有运动指令，验证在结束无RestoPath		报错提示执行了Store Path后未执行RestoPath		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-22		StartMove指令				中断函数中含有运动指令，验证在RestoPath后无StartMove指令		报错提示RestoPath后缺少Start Move		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-23		StopMove/StartMove/StorePath/RestoPath只能用于中断函数				将StopMove/StartMove/StorePath/RestoPath插入PROC函数，并运行程序		程序运行时报错		通过				刘旭		1/8/21

		TIT35-中断		TC-TIT35-中断-24		中断函数中含有运动指令，高级指令的配合使用				1.中断函数中编写如下指令：
StopMove ;StorePath ; …运动指令… ; RestoPath ; StartMove
2.在程序执行过程中触发中断		1.触发中断后，程序会立即停止，执行中断中的运动指令
2.执行完中断函数，可以正常跳转回程序中执行		通过				刘旭		1/8/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-01		力控功能需要功能授权				1.在功能授权界面输入力控配置功能的授权码
2.进入“控制面板-运动控制-力控”界面开启力控
3.进入“项目管理-程序编辑器-插入指令”界面
4.进入“变量管理”界面
5.进入“状态监控-力控”界面		2.输入授权码后力控设置界面正常显示，力控处于关闭状态
3.辅助编程界面力控指令被置灰
4.变量管理界面增加相应变量类型
5.状态监控-力控界面在开启功能后显示正常		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-02		力控功能不支持碰撞检测				1.开启力控功能，开启碰撞检测功能
2.开启碰撞检测功能，力控功能未开启，在FCAc...FCDeact指令之间运动时，推动机器人		1.力控开启的前提下，碰撞检测界面置灰
2.力控功能未正确开启，无法执行力控指令		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-03		力控模式下支持位置运动指令				1.开启力控功能
2.顺序插入力控指令并加入位置运动指令
3.运行程序		运行至位置运动指令时，位置运动指令与力控作用叠加		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-04		开启关闭力控提示正确				1、开启力控
2、关闭力控		1、开启力控，提示需要重启生效
2、关闭力控提示重启生效		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-05		pptomain、切换工程但未pptomain、循环模式均会取消力控模式				1 在可执行的力控程序中，pptomain 
2 在可执行的力控程序中，切换非力控工程但未pptomain 
3 在可执行的力控程序中，循环模式 
4 制造超过监控条件的行为		力控模式均会取消		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-06		力控功能支持三种型号力传感器				1.进入“控制面板-运动控制-力控”界面
2.点击“力传感器型号”		显示“ATI-Axis80”、“Optoforce HEX-70-CG-1000N”和“HPS-FT060”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-07		传感器类型				1.进入“控制面板-运动控制-力控-传感器配置”界面
2.查看“传感器类型”		只显示“六轴”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-08		采样频率为默认值				1.进入“控制面板-运动控制-力控-传感器配置”界面
2.查看“采样频率”		值为250.000Hz，并置灰。		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-09		截止频率				1.进入“控制面板-运动控制-力控-传感器配置”界面
2.输入截止频率5Hz		力传感器测量滤波低通截止频率可保存成功并实时生效		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-10		传感器配置参数1				1.进入“控制面板-运动控制-力控-传感器配置”界面
2.传感器型号选择ATI传感器
3.输入传感器配置参数1		根据力传感器 Ethercat 接口 (Object 0x7010) 协议设置，保存成功并实时生效		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-11		传感器配置参数2				1.进入“控制面板-运动控制-力控-传感器配置”界面
2.传感器型号选择ATI传感器
3.输入传感器配置参数2		根据力传感器 Ethercat 接口 (Object 0x7011) 协议设置，保存成功并实时生效		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-12		Optoforce采样参数				1.进入“控制面板-运动控制-力控-传感器配置”界面
2.传感器型号选择Optoforce传感器
3.Optoforce采样参数		根据力传感器 Ethercat 接口 (Object 0x7012) 协议设置，保存成功并实时生效		阻塞				毛可磊		1/7/21				无Optoforce传感器

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-13		传感器安装位置输入规则				1.进入“控制面板-运动控制-力控-传感器配置”界面
2.输入“传感器安装位置”		1.默认值显示为“0,0,0,0,0,0”
2.X/Y/Z/A/B/C无取值范围限制，若安装位置与实际不一致，则辨识失败		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-14		测量范围 				1.进入“控制面板-运动控制-力控-传感器配置”界面
2.查看“测量范围”		测量范围为默认值，无需修改		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-15		分辨率				1.进入“控制面板-运动控制-力控-传感器配置”界面
2.查看“分辨率”		1.分辨率为默认值，无需修改
2.若使用下拉框中没有的传感器，如蓝点等，需要修改对应的分辨率		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-16		位置反馈Ramp系数				1.进入“控制面板-运动控制-力控-力控配置”界面
2.输入位置反馈Ramp系数		力跟踪控制笛卡尔空间位姿反馈滤波系数，越小越平滑，但过小会引起系统失稳		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-17		速度反馈Ramp系数				1.进入“控制面板-运动控制-力控-力控配置”界面
2.输入速度反馈Ramp系数		力跟踪控制笛卡尔空间速度反馈滤波系数，越小越平滑，但过小会引起系统失稳		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-18		力控状态				1.进入“控制面板-运动控制-力控-力控配置”界面
2.选择力控状态		力控制过程中状态信息，包括位置，姿态，线速度，角速度，受力/力矩及时间信息		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-19		状态监控-力控界面显示正常				1.启用力控功能
2.打开“状态监控-力控”
3.按压或扭转力控传感器		1.力传感器各参数的值按照传感器坐标系正确变化
2.力控监控界面刷新频率与位置显示更新频率一致		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-20		力控模式下，监控中各方向的值与实际一致				1.运行FCAct tool1,wobj1,FCFRAME_TOOL
2.标定tool1为手持，wobj1为外部时按压或扭转力传感器
3.标定tool1为外部，wobj1为手持时按压或扭转力传感器		状态监控中的与力控坐标系方向显示一致且正确
		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-21		力控模式下，对传感器进行标零				1、在力控模式下再次对传感器进行标零		1、报错力控模式下不能对传感器进行标零		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-22		Ref力方向与所选坐标系一致				1.插入指令…FCRefForce 0,0,20 amp0,period0...
2.手动运行程序并给予z方向一个力
3.查看机器人运动方向		机器人运动方向与所选的Etcp方向一致		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-23		未开启力控功能时，使用力控相关函数、指令、变量				1.未开启力控功能，新建工程，进入程序编辑器界面
2.在变量管理界面，新建load类型变量“load1”
3.编写“load1 = FCLoadID()”或插入力控指令
4.手动或自动模式运行程序		error级别提示：力控功能未正确开启		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-24		插入FCCalib指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-函数-FCLoadID()”，选择load变量，点击“插入”		在程序编辑器界面显示“FCCalib load1”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-25		修改FCCalib指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-函数-FCLoadID()”，选择load变量，点击“插入”
3.选中该行指令，点击“修改”		可成功修改参数：Load		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-26		FCCalib指令标定力矩传感器				1.开启力控功能，使用FCLoadID函数进行了变量“load1”辨识
2.插入“FCCalib load1"指令
3.运行程序		查看状态监控，各个方向的值误差在2N/0.5Nm以内		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-27		插入FCAct指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCAct”，选择tool01，wobj01，FCFRAME_WOBJ，点击“插入”		在程序编辑器界面显示“FCAct tool01,wobj01,FCFRAME_WOBJ”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-28		FCAct指令中检查tool、wobj外部工具原则				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCAct”，选择tool01，wobj01，FCFRAME_WOBJ，点击“插入”
3.将tool01和wobj01同时设置为外部或手持		运行程序报错：tool和wobj不能同时为外部或手持		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-29		修改FCAct指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCAct”，选择tool01，wobj01，FCFRAME_WOBJ，点击“插入”
3.选中该指令，点击“修改-确定”		各参数可修改成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-30		FCAct指令启动力控，将机器人切换至力控模式				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.顺序插入力控指令，包括FCAct指令并加入位置运动指令
3.运行程序		状态监控中力控的参数均接近0		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-31		FCAct可激活之前设置的监控条件				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.顺序插入力控指令...FCSupvPosBox...FCAct（未插入FCRefStart指令）
3.手动使能并单次运行程序完成
4.用手推动传感器超出定义范围		机器人停止运动并下电		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-32		FCAct指令定义力控坐标系				1.插入指令…
         FCRefForce…
         …
2.运行程序查看，机器人运动方向		力控坐标系的原点既是该工具的TCP，姿态与第三个参数中所选的坐标系相同		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-33		未使用FCSupVxxx指令定义监控数值，系统会设置默认的监控条件
TCP在位置监控坐标系下的XYZ三个方向移动距离都必须在-500mm到500mm之间。				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.顺序插入指令
...FCRefLine FC_LINE_X 5 600 false…
其中未使用FCSupVxxx指令定义监控数值
3.自动模式运行程序		机器人停止运动并下电		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-34		未使用FCSupVxxx指令定义监控数值，系统会设置默认的监控条件
机器人末端在工件坐标系下的线速度不得超过-250mm/s到250mm/s				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.顺序插入指令
...FCRefLine FC_LINE_X 300 400 false…
其中未使用FCSupVxxx指令定义监控数值
3.自动模式运行程序		超限时机器人停止运动并下电		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-35		未使用FCSupVxxx指令定义监控数值，系统会设置默认的监控条件
机器人末端在工件坐标系下的旋转速度不得超过正负50度/s				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.顺序插入力控指令...FCSupvPosBox...FCAct（未插入FCRefStart指令）
3.手动使能并单次运行程序完成
4.用手旋转传感器至速度超过50度/s		超限时机器人停止运动并下电		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-36		力控过程中停止程序运行				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.顺序插入力控指令
3.手动或自动模式下，力控过程中程序停止运行
4.点击“运行”按钮		报错“禁止在力控模式下重启程序”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-37		插入FCDeact指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCDeact-插入”		在程序编辑器界面显示“FCDeact”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-38		修改FCDeact指令				1.点击FCDeact指令
2.点击“修改”		提示：当前行不支持此操作		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-39		FCDeact指令停止力控，将机器人从位置/力混合控制模式切换回单纯的位置控制				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.顺序插入力控指令直至FCDeact，再插入位置运动指令
3.运行程序		状态监控里的力控参数值恢复默认		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-40		禁止在FCAct指令之前执行FCCalib指令				1.开启力控功能，新建工程，进入程序编辑器界面
2.程序中先插入FCAct指令，再插入FCCalib指令
4.自动或手动模式运行程序		error级别提示：力传感器未标定，无法激活力控模式		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-41		插入FCSupvPosBox指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCSupvPosBox”，填写成员变量pose和fcboxvol的参数值
3.点击“确定-插入”		1.在程序编辑器界面显示“FCSupvPosBox pose0,new_bvl”，并新建变量pose0和new_bvl		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-42		修改FCSupvPosBox指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCSupvPosBox”，填写成员变量pose和fcboxvol的参数值
3.点击“插入-修改-确定”		可成功修改变量名pose0和new_bvl，若修改变量的参数值，会新建变量名进行修改		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-43		FCSupvPosBox指令用于定义与空间位置有关的监控条件，确认new_bvl变量生效				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.插入…
      FCSupvPosBox pose0,new_bvl
      …
3.力控模式下，使机器人运行超过new_bvl范围		机器人停止运动并下电		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-44		FCSupvPosBox指令用于定义与空间位置有关的监控条件，确认pose变量生效				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.插入…
      FCSupvPosBox pose1,new_bvl
      …
4.力控模式下，使机器人运行超过pose1+new_bvl范围		机器人停止运动并下电		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-45		插入FCSupvTCPSpeed指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCSupvTCPSpeed”，填写工件坐标各方向速度的参数值
3.点击“确定-插入”		1.在程序编辑器界面显示“FCSupvTCPSpeed -100，100，-100，100，-100，100”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-46		修改FCSupvTCPSpeed指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCSupvTCPSpeed”，填写工件坐标各方向速度的参数值
3.点击“插入-修改-确定”		可成功修改各方向速度的参数值		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-47		FCSupvTCPSpeed指令用于定义工件坐标系TCP移动速度条件，确认各参数生效				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.插入…
      FCSupvTCPSpeed -100，100，-100，100，-100，100
      …
3.力控模式下，使机器人运行超过最大速度范围		机器人停止运动并下电		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-48		插入FCSupvReoriSpeed指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCSupvReoriSpeed”，填写工件坐标系末端旋转速度的参数值
3.点击“确定-插入”		1.在程序编辑器界面显示“FCSupvReoriSpeed -50，50，-50，50，-50，50”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-49		修改FCSupvReoriSpeed指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCSupvReoriSpeed”，填写工件坐标系末端旋转速度的参数值
3.点击“插入-修改-确定”		可成功修改工件坐标末端旋转速度的参数值		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-50		FCSupvReoriSpeed指令用于定义工件坐标系末端旋转速度条件，确认各参数生效				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.插入…
      FCSupvReoriSpeed -50，50，-50，50，-50，50
      …
3.力控模式下，使机器人运行超过最大旋转速度范围		机器人停止运动并下电		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-51		插入FCRefForce指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCRefForce”，填写Fx，Fy，Fz，Amp，Period
3.点击“插入”		1.在程序编辑器界面显示“FCRefForce 0,0,10,new_amp,new_period”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-52		修改FCRefForce指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCRefForce”，填写Fx，Fy，Fz，Amp，Period
3.点击“插入-修改-确定”		可成功修改Fx，Fy，Fz，Amp，Period的参数值		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-53		FCRefForce指令用于定义个参考力运动				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.插入…
      FCRefForce 0,0,10,new_amp,new_period
      …
3.分别更换参数值Fx，Fy，Fz，Amp，Period
4.运行程序		机器人均按照各参数理论运动		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-54		FCRefForce指令运动效果				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.插入…
      FCRefForce 0，0,10,new_amp,new_period
      …
5.运行程序		机器人从当前位置启动，试图向达到设置的参考力方向运动		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-55		插入FCRefStart指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCRefStart”
3.点击“插入”		1.在程序编辑器界面显示“FCRefStart”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-56		修改FCRefStart指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCRefStart”，
3.点击“插入-修改”		提示：当前行不支持此操作		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-57		FCRefStart指令可以激活之前设置的力、力矩和运动参考值				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.插入…
      FCRefStart
      …
5.运行程序		机器人可以按照预设的Ref指令进行运动		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-58		插入FCRefStop指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCRefStop”
3.点击“插入”		1.在程序编辑器界面显示“FCRefStop”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-59		修改FCRefStop指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCRefStop”，
3.点击“插入-修改”		提示：当前行不支持此操作		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-60		FCRefStop指令用于取消之前设置的力、力矩和运动参考值				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.插入…
      FCRefstart
      wait 3
      FCRefStop
      …
5.运行程序		机器人可以按照预设的Ref指令运动3s		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-61		插入FCSetSDPara指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCSetSDPara”
3.点击“插入”		1.在程序编辑器界面显示“FCSetSDPara Kp，Ki，Kd，select_matrix”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-62		修改FCSetSDPara指令				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.点击“插入指令-力控-FCSetSDPara”，
3.点击“插入-修改”		可成功修改变量名Kp,Ki,Kd,Select_matrix，若修改变量的参数值，会新建变量名进行修改		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-63		FCSetSDPara指令作用正常				1.开启力控功能，新建工程并加载
2.插入…
    FCSetSDPara Kp，Ki，Kd，select_matrix
      …
3.运行程序		作用正常，使用方法请参考《力控调参说明》		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-64		load类型变量的新建				1.进入“变量管理”界面
2.点击“load”变量类型
3.点击“新建”		load类型变量新建支持模块选择，变量名称输入，存储类型选择，数组维数选择，作用域选择
PERS load piece1 := l:{mass,{cogx，cogy，cogz}, {q1,q2,q3,q4}, ix, iy, iz}		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-65		load类型变量的修改				1.进入“变量管理”界面
2.点击“load”变量类型
3.点击“修改”		load类型变量修改支持变量名称，存储类型，作用域		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-66		load类型变量的复制				1.进入“变量管理”界面
2.点击“load”变量类型
3.点击“复制”
4.输入“变量名”，点击“确认”		复制成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-67		load类型变量的删除				1.进入“变量管理”界面
2.点击“load”变量类型
3.点击“删除”		可以删除成功，执行相应语句时提示变量不存在		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-68		fccartnum类型变量的新建				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fccartnum”变量类型
3.点击“新建”		fccartnum类型变量新建支持模块选择，变量名称输入，存储类型选择，数组维数选择，作用域选择
VAR cartnum1 fccartnum =fccart:{num1，num2，num3，num4，num5，num6}		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-69		fccartnum类型变量的修改				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fccartnum”变量类型
3.点击“修改”		fccartnum类型变量修改支持变量名称，存储类型，作用域		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-70		fccartnum类型变量的复制				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fccartnum”变量类型
3.点击“复制”
4.输入“变量名”，点击“确认”		复制成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-71		fccartnum类型变量的删除				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fccartnum”变量类型
3.点击“删除”		可以删除成功，执行相应语句时提示变量不存在		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-72		pose类型变量存在默认值				1.进入“变量管理”界面
2.点击“pose”变量类型查看		默认有pose0，不可被修改删除，不可被复制
		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-73		pose类型变量的新建				1.进入“变量管理”界面
2.点击“pose”变量类型
3.点击“新建”		pose类型变量新建支持模块选择，变量名称输入，存储类型选择，数组维数选择，作用域选择
VAR pose1 pose =pe:{x，y，z},{q1,q2,q3,q4}		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-74		pose类型变量的修改				1.进入“变量管理”界面
2.点击“pose”变量类型
3.点击“修改”		pose类型变量修改支持变量名称，存储类型，作用域		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-75		pose类型变量的复制				1.进入“变量管理”界面
2.点击“pose”变量类型
3.点击“复制”
4.输入“变量名”，点击“确认”		复制成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-76		pose类型变量的删除				1.进入“变量管理”界面
2.点击“pose”变量类型
3.点击“删除”		可以删除成功，执行相应语句时提示变量不存在		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-77		fcboxvol类型变量的新建				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcboxvol”变量类型
3.点击“新建”		fcboxvol类型变量新建支持模块选择，变量名称输入，存储类型选择，数组维数选择，作用域选择
VAR box1 fcboxvol = fcbv:{xmin，xmax，ymin，ymax，zmin，zmax}		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-78		fcboxvol类型变量的修改				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcboxvol”变量类型
3.点击“修改”		fcboxvol类型变量修改支持变量名称，存储类型，作用域		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-79		fcboxvol类型变量的复制				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcboxvol”变量类型
3.点击“复制”
4.输入“变量名”，点击“确认”		复制成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-80		fcboxvol类型变量的删除				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcboxvol”变量类型
3.点击“删除”		可以删除成功，执行相应语句时提示变量不存在		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-81		fccylindervol类型变量的新建				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fccylindervol”变量类型
3.点击“新建”		fccylindervol类型变量新建支持模块选择，变量名称输入，存储类型选择，数组维数选择，作用域选择
VAR cy1 fccylindervol =fccv:{xcbottom, ycbottom, zcbottom, height, radius}		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-82		fccylindervol类型变量的修改				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fccylindervol”变量类型
3.点击“修改”		fccylindervol类型变量修改支持变量名称，存储类型，作用域		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-83		fccylindervol类型变量的复制				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fccylindervol”变量类型
3.点击“复制”
4.输入“变量名”，点击“确认”		复制成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-84		fccylindervol类型变量的删除				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fccylindervol”变量类型
3.点击“删除”		可以删除成功，执行相应语句时提示变量不存在		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-85		fcspherervol类型变量的新建				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcspherervol”变量类型
3.点击“新建”		fcspherervol类型变量新建支持模块选择，变量名称输入，存储类型选择，数组维数选择，作用域选择
VAR sphere1 fcspherevol =fcsv:{xc,yc,zc,radius}		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-86		fcspherervol类型变量的修改				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcspherervol”变量类型
3.点击“修改”		fcspherervol类型变量修改支持变量名称，存储类型，作用域		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-87		fcspherervol类型变量的复制				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcspherervol”变量类型
3.点击“复制”
4.输入“变量名”，点击“确认”		复制成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-88		fcspherervol类型变量的删除				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcspherervol”变量类型
3.点击“删除”		可以删除成功，执行相应语句时提示变量不存在		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-89		fcxyznum类型变量的新建				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcxyznum”变量类型
3.点击“新建”		fcxyznum类型变量新建支持模块选择，变量名称输入，存储类型选择，数组维数选择，作用域选择
VAR xyznum1 fcxyznum = fcxyz:{x,y,z}		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-90		fcxyznum类型变量的修改				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcxyznum”变量类型
3.点击“修改”		fcxyznum类型变量修改支持变量名称，存储类型，作用域		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-91		fcxyznum类型变量的复制				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcxyznum”变量类型
3.点击“复制”
4.输入“变量名”，点击“确认”		复制成功		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-92		fcxyznum类型变量的删除				1.进入“变量管理”界面
2.点击“fcxyznum”变量类型
3.点击“删除”		可以删除成功，执行相应语句时提示变量不存在		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-93		非运动任务情况下，运行力控指令，报错				1.多任务非运动任务绑定力控运动指令
2.运行程序		报错：非运动任务不允许使用运动指令和运动相关的指令		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-94		力控功能支持子函数				1.新建两个子函数
2.将可运行的一套力控指令分别插入到两个子函数中
3.运行两个子函数程序		程序可正常运行		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-95		力控功能与导轨功能互斥				1、开启力控，查看导轨界面
2、开启导轨，查看力控界面		两个功能不能同时开启		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-96		力控功能与传送带功能互斥				1、开启力控查看传送带界面
2、开启传送带，查看力控界面		两个功能不能同时开启		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-97		力控超限报警输出 DO				1、插入FCSupvxxx指令；
2、在系统输出中绑定力控超限报警的DO信号；
3、触发FCSupvxxx超限的报警。		1、报警时绑定的系统输出信号变为“true”
2、清除报警后，信号为“false”		通过				毛可磊		1/7/21

		TIT36-力控		TC-TIT36-力控-98		获取传感器力矩值				1、通过外部通信连接电脑的调试助手；
2、调试助手上发送“fc_force_torque”+\r		1、调试助手收到：“Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz”
2、精度到小数点后两位		通过				毛可磊		1/7/21

																						。



http://jira.i.rokae.com/browse/TIT-733http://jira.i.rokae.com/browse/TIT-716?filter=10745http://jira.i.rokae.com/browse/TIT-718?filter=10745http://jira.i.rokae.com/browse/TIT-734http://jira.i.rokae.com/browse/TIT-734http://jira.i.rokae.com/browse/TIT-713?filter=10745http://jira.i.rokae.com/browse/TIT-727

测试问题

		编号		需求名称		BUG ID		优先级		问题描述		备注

		1		TIT26-拖动示教（RC）		TIT-716		High		【Bug】拖动回放记录多段轨迹后，回放机器人飞车报警。

		2		TIT26-拖动示教（RC）		TIT-718		High		【Bug】控制面板中的拖动示教记录多段轨迹RC崩溃

		3		TIT34-精雕机上下料（HMI）		TIT-734		Low		【Bug】精雕机界面Double/int变量名称输入字符过长（大于50个）后点击保存，HMI崩溃重启

		4		TIT02-指令（HMI）		TIT-736		Low		【Bug】box指令上下限值相反执行无报错

		5		TIT33-GOTO指令（RC）		TIT-733		Low		【Bug】程序指针指到GOTO和子函数调用行时点击上一步，指针会跳转到程序开头的第一个运动指令行

		6		TIT02-指令（HMI）		TIT-738		Low		【Bug】规划超出检测区域无提示信息

		7		TIT14-多任务（HMI）		TIT-735		Low		【Bug】删除运行中信任等级为SysStop的半静态任务弹框提示信息与实际操作不符

		8		TIT02-指令（HMI）		TIT-737		Low		【Bug】插入TriggC指令选择Offs或RelTool确定并插入后，按钮仍然显示“已确认”。

		9		（RC）		TIT-732		Low		【Bug】偶现1次修改力控传感器安装位置后，PPtoMain RC崩溃。
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实验室场景测试用例

		场景编号		场景目标		场景描述		用例编号		用例名称		前置条件		用例步骤		设计阶段						评审阶段						更新日期		评审负责人		更新日期		脚本负责人		脚本编号		备注

																状态		负责人		更新日期		状态		负责人		更新日期

		PS-001		验证运动指令+Socket+IO+多任务并发的稳定性		本场景种多任务包含3个并发工程。
----------------------------------------------------
1.工程1为运动任务：执行打磨运动。
  打磨过程包括：取料，打磨立面，打磨毛刺，打磨正面，翻转打磨背面，放料。其中打磨的过程用到Move L和MoveJ指令。走圆弧转到下一平面时继续打磨用MoveC指令。
----------------------------------------------------
2.工程2为非运动任务，Socket通讯模拟数据收发。
  通过指定端口1与外设PLC设备进行数据交互收发操作。
----------------------------------------------------
3.工程3为非运动任务，Socket通讯模拟数据收发 
  通过指定端口2与外设PLC设备进行数据交互收发操作。
----------------------------------------------------		PS-001-TC-002		验证Socket+3个多任务+IO+打磨指令并行稳定性		1.需要测试的RC和HMI版本。
2.PLC一台（用于socket测试）。
3.通过网线连接机器人和PLC并修改机器人所使用的网口IP（192.168.0.160）
4.机器人和PLC在关电状态下按设计图进行供电回路的接线。            
5.配置IO信号         
6.授权多任务并配置3个任务，主运动任务为打磨工程，另外2个任务分别为不同端口下Socket通讯模拟数据交互收发操作		程序设计: 
-----------------------------------------------------------------------------
  a、多任务-运动任务：打磨工程程序说明
    步骤01：读取机器人当前点位，如机器人在取料或放料位置，需先抬起后再会到设定初始位姿，如不在上述点位则直接回到设定初始位姿，创建socket连接；
    步骤02：设定DO信号"do0"值true，通过DI信号"di0"判定值是否为true，若为true，则运动至设定取料点上方相对偏移位置；
    步骤03：设定DO信号"do1"值true，通过DI信号"di1"判定值是否为true，若为true，则运动至设定取料点位置；
    步骤04：设定DO信号"do2"值true，通过DI信号"di2"判定值是否为true，若为true，则执行步骤05，步骤06，步骤07，步骤08，步骤09
    步骤05：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"001"，PLC根据接收字符串对应发送字符"1"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"1"，执行"打磨立面"程序
    步骤06：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"002"，PLC根据接收字符串对应发送字符"2"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"2"，执行"打磨边沿毛刺"程序
    步骤07：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"003"，PLC根据接收字符串对应发送字符"3"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"3"，执行"打磨正面"程序
    步骤08：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"004"，PLC根据接收字符串对应发送字符"4"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"4"，执行"打磨背面"程序
    步骤09：设定DO信号"do3"值true，通过DI信号"di3"判定值是否为true，若为true，则执行步骤10
    步骤10：通过对非运动任务1中PERS递增变量"int_num"的值进行取模操作，若其值等于0，则执行步骤11
    步骤11：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"005"，PLC根据接收字符串对应发送字符"5"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"5"，执行"放料"程序
    步骤12：循环执行步骤02、步骤03、步骤04、步骤09
-----------------------------------------------------------------------------
  b、多任务-非运动任务1：指定端口1与外设PLC执行数据交互
    步骤01：执行socket关闭与创建操作；
    步骤02：执行socket数据收发操作；
    步骤03：执行PERS变量"int_num"递增操作，与运动任务建立数据传递
    步骤04：循环执行步骤01、步骤02、步骤03
-----------------------------------------------------------------------------
  c、多任务-非运动任务2：指定端口1与外设PLC执行数据交互
    步骤01：执行socket关闭与创建操作；
    步骤02：循环执行socket数据收发操作；
-----------------------------------------------------------------------------		设计完成		shangjianqiang		1/12/21																PS_001_TC_001

		PS_004		验证运动指令+Socket+多任务并发的稳定性		本场景种多任务包含3个并发工程。
----------------------------------------------------
1.工程1为运动任务：执行出厂测试运动。
  运动过程包括：创建socket连接，根据ii变量的值进行不同速度的赋值，来改变运动指令的速度speed0，运动过程中进行7次socket数据的交互及IO交互，运动指令包括MoveAbsj、MoveL、MoveJ、MoveC、MoveT以及点位数据的转换赋值等指令。
----------------------------------------------------
2.工程2为非运动任务，Socket通讯模拟数据收发。
  通过指定端口2004与外设PLC设备进行数据交互收发操作。
----------------------------------------------------
3.工程3为非运动任务，Socket通讯模拟数据收发。
  通过指定端口2001与外设PLC设备进行数据交互收发操作。
----------------------------------------------------
		PS_004_TC_002		验证Socket+3个多任务+出厂测试点位+不同运动速度的稳定性		1.需要测试的RC和HMI版本。
2.PLC一台（用于socket测试）。
3.通过网线连接机器人和PLC并修改机器人所使用的网口IP（192.168.2.160）
4.机器人和PLC在关电状态下按设计图进行供电回路的接线。            
5.授权多任务并配置3个任务，主运动任务为出厂测试工程，另外2个任务分别为不同端口下Socket通讯模拟数据交互收发操作		程序设计: 
-----------------------------------------------------------------------------
  a、出厂测试工程程序说明
    步骤1：创建socket连接；
    步骤2：根据ii的值对speed0进行不同速度的赋值，设定DO信号“do0”值为true，等待di0信号变为true后将do0设定为false；
    步骤3：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"001"，PLC根据接收字符串对应发送字符"1"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"1"，设定DO信号"do0"值true，等待DI信号"di0"值为true，设定DO信号"do0"值false，执行MoveAbsj指令使机器人在大范围内进行运动；
    步骤4：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"002"，PLC根据接收字符串对应发送字符"2"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"2"，设定DO信号"do1"值true，等待DI信号"di1"值为true，设定DO信号"do1"值false，对点位进行赋值及数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP画矩形和三角形运动；
    步骤5：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"003"，PLC根据接收字符串对应发送字符"3"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"3"，设定DO信号"do2"值true，等待DI信号"di2"值为true，设定DO信号"do2"值false，对点位进行类型转换后执行MoveC指令及MoveT指令运动后通过MoveL指令使TCP绕X轴旋转，往复摆动4次；
    步骤6：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"004"，PLC根据接收字符串对应发送字符"4"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"4"，设定DO信号"do3"值true，等待DI信号"di3"值为true，设定DO信号"do3"值false，对点位j5进行赋值、对rob4和rob9进行数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP进行上下往复运动，执行3个来回；
    步骤7：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"005"，PLC根据接收字符串对应发送字符"5"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"5"，设定DO信号"do0"值true，等待DI信号"di0"值为true，设定DO信号"do0"值false，对点位j7、j8进行赋值并通过类型转换为p6和p7,通过MoveC指令旋转90°后对rob10和rob11进行数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP进行上下往复运动，执行3个来回；
    步骤8：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"006"，PLC根据接收字符串对应发送字符"6"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"6"，设定DO信号"do1"值true，等待DI信号"di1"值为true，设定DO信号"do1"值false，对点位j13、j14进行赋值并通过类型转换为p8和p9,通过MoveC指令旋转90°后对rob12和rob13进行数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP进行上下往复运动，执行3个来回；
    步骤9：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"007"，PLC根据接收字符串对应发送字符"7"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"7"，设定DO信号"do2"值true，等待DI信号"di2"值为true，设定DO信号"do2"值false，对点位j15、j16进行赋值并通过类型转换为p10和p11,通过MoveC指令旋转90°后对rob14和rob15进行数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP进行上下往复运动，执行3个来回；
    步骤10：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"008"，PLC根据接收字符串对应发送字符"8"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"8"，设定DO信号"do3"值true，等待DI信号"di3"值为true，设定DO信号"do3"值false，通过MoveAbsJ指令使机器人进行大大幅度上下左右摆动及IO交互；
    步骤11：最后打印输出运行周期和运行时长
-----------------------------------------------------------------------------
  b、指定端口2004与外设PLC执行数据交互
    步骤1：执行socket关闭与创建操作；
    步骤2：执行socket数据收发操作；
-----------------------------------------------------------------------------
  c、指定端口2001与外设PLC执行数据交互
    步骤1：执行socket关闭与创建操作；
    步骤2：执行socket数据收发操作；
-----------------------------------------------------------------------------
		设计完成		liuxu		1/12/21																PS_001_TC_002

		PS_005		验证运动指令+力控功能+Socket+多任务并发的稳定性		本场景使用2个并发任务。
----------------------------------------------------
1、工程1为运动任务：运行力控程序。
使用力控模拟按压操作，设置固定的力，当达到设定的力之后，不继续按压。
----------------------------------------------------
2、工程2为非运动任务：运行Socket程序。
通过指定端口3与外部设备进行socket通信，数据交互。
----------------------------------------------------		PS_005_TC_001		验证运动指令+力控功能+Socket+多任务并发的稳定性		1、安装EthetCAT协议的力控传感器，将力控传感器的通信线接到控制柜接口窗的EtnerCAT口上；
2、使用U盘导入正确的配置文件；
3、授权力控功能，设置正确的分辨率、安装位置等参数
4、支持Socket通信的设备，与控制柜接口窗的第3个网口连接，用于socket通信		程序设计: 
-----------------------------------------------------------------------------
 a、 力控工程程序说明
    步骤1：运动到初始位置，对传感器进行标定；
    步骤2：设置力控监控条件和运行参数，设置在Z方向施加3N的力；
    步骤3：启动力控混合模式，向Z方向3N的力的位置运行；
    步骤4：若30秒内Z方向仍然未达到3N的力，则回到初始位置；
-----------------------------------------------------------------------------
 b、 socket工程程序说明
    步骤1：执行socket关闭与创建操作；
    步骤2：执行socket数据收发操作；
-----------------------------------------------------------------------------		设计完成		毛可磊		1/12/21																PS_001_TC_003





山东工厂场景测试用例

		场景编号		场景目标		场景描述		用例编号		用例名称		前置条件		用例步骤		设计阶段						评审阶段						更新日期		评审负责人		更新日期		脚本负责人		脚本编号		备注

																状态		负责人		更新日期		状态		负责人		更新日期

		PS_001		验证打磨运动指令+Socket+IO+多任务并发的稳定性		本场景种多任务包含3个并发工程。
1.工程1为运动任务，通过Socket通信发送接收信号后执行打磨运动，同时相应IO信号置位。打磨过程包括：取料，打磨立面，打磨毛刺，打磨正面，翻转打磨背面，放料。其中打磨的过程用到Move L和MoveJ指令。走圆弧转到下一平面时继续打磨用MoveC指令。
2.工程2为非运动任务，首先用于打磨计数，每当工程1执行1遍完整的打磨程序后，计数加1，当计数大于20时，计数值清0，重新开始计数。其次设定一个自加值用于与工程3进行交互。
3.工程3为非运动任务，用于判断工程2中自加值，当此值大于100时，清零。		PS_001_TC_001		验证Socket+3个多任务+打磨指令并行稳定性		1. 给机器人安装3公斤负载。
2.需要测试的RC和HMI版本。
3.PLC一台（用于socket测试）。
4.通过网线连接机器人和PLC并修改机器人所使用的网口IP
5.机器人和PLC在关电状态下按设计图进行供电回路的接线。            
6.设置tool01的质量和质心
7.设置wobj01   
8.配置IO信号         
9.授权多任务并配置3个任务，主运动任务为打磨工程，另外2个任务安排为计数工程和判断工程。（1到6放在前置条件）		1.工程程序设计:
 a、打磨工程top20_18_3程序说明
步骤1：读取机器人当前点位，如机器人在取料或放料位置，需先抬起后再会到home点，如不在上述点位则直接回到home点
步骤2：复位相关输出信号，进行初始化
步骤3：等待quliaoDI信号为true信号后，在取料点上方40mm处开始走直线向下进行取料。
步骤4：创建socket连接PLC根据PLC发回的socket指示进行运动
步骤5：socket收到1，执行“打磨立面计数”子程序（打磨立面计数大于450次，提示更换砂带，机器人暂停），并创建socket连接PLC发送“2“后关闭socket。
步骤6：socket收到2，执行“打磨立面”子程序（如图所示八面体，从1面A点开始打磨，按照图中顺序，走圆弧到下一平面，再依次打磨到第8个面G点，），并创建socket连接PLC发送“3”后关闭socket。 
步骤7：socket收到3，执行“打磨边沿毛刺”子程序（打磨正面毛刺，见图所示，从1面A点开始，沿边沿处打磨每一条边，依次类推打磨8个面的每一条边），并创建socket连接PLC发送“4”后关闭socket。
步骤8：socket收到4，执行“打磨正面”子程序（从8面顶点开始打磨正面），并创建socket连接PLC发送“5”后关闭socket。
步骤9：socket收到5，执行“打磨背面”子程序（翻转，从7面顶点开始打磨背面），并创建socket连接PLC发送“6”后关闭socket。
步骤10：socket收到6，执行“放料”子程序（在放料点位处放料），并创建socket连接PLC发送“7”后关闭socket。
步骤11：socket收到7，清空socket计数
每执行一个循环int0和int_num会累加1，当int_num为10的正倍数时会向PLC发出quliaoOK信号，提醒工人更换料盘。
b、计数工程Count程序说明
Count工程每隔1秒执行一次int_count自加1用于在工程task_interrupt中进行处理，当top20_18_3中int0累加的数值大于等于20时，将int0当前值清零。
c、判断工程task_interupt程序说明
    每隔一秒执行一次判断，判断count工程中int_count的当前值，当int_count的值大于等于100时，清空int_count当前值，并将do15输出为true       
8、调出print框，点击运行。		设计完成		zhangxu		10/12/20																PS_001_TC_001

				验证运动指令+Socket+IO+多任务并发的稳定性		本场景种多任务包含3个并发工程。
----------------------------------------------------
1.工程1为运动任务：执行打磨运动。
  打磨过程包括：取料，打磨立面，打磨毛刺，打磨正面，翻转打磨背面，放料。其中打磨的过程用到Move L和MoveJ指令。走圆弧转到下一平面时继续打磨用MoveC指令。
----------------------------------------------------
2.工程2为非运动任务，Socket通讯模拟数据收发。
  通过指定端口1与外设PLC设备进行数据交互收发操作。
----------------------------------------------------
3.工程3为非运动任务，Socket通讯模拟数据收发 
  通过指定端口2与外设PLC设备进行数据交互收发操作。
----------------------------------------------------		PS_001_TC_002		验证运动指令+Socket+IO+多任务并发的稳定性		1. 给机器人安装3公斤负载。
2.需要测试的RC和HMI版本。
3.PLC一台（用于socket测试）。
4.通过网线连接机器人和PLC并修改机器人所使用的网口IP
5.机器人和PLC在关电状态下按设计图进行供电回路的接线。            
6.设置tool01的质量和质心
7.设置wobj01   
8.配置IO信号         
9.授权多任务并配置3个任务，主运动任务为打磨工程，另外2个任务安排为计数工程和判断工程。（1到6放在前置条件）		程序设计: 
-----------------------------------------------------------------------------
  a、多任务-运动任务：打磨工程程序说明
    步骤01：读取机器人当前点位，如机器人在取料或放料位置，需先抬起后再会到设定初始位姿，如不在上述点位则直接回到设定初始位姿，创建socket连接；
    步骤02：设定DO信号"do0"值true，通过DI信号"di0"判定值是否为true，若为true，则运动至设定取料点上方相对偏移位置；
    步骤03：设定DO信号"do1"值true，通过DI信号"di1"判定值是否为true，若为true，则运动至设定取料点位置；
    步骤04：设定DO信号"do2"值true，通过DI信号"di2"判定值是否为true，若为true，则执行步骤05，步骤06，步骤07，步骤08，步骤09
    步骤05：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"001"，PLC根据接收字符串对应发送字符"1"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"1"，执行"打磨立面"程序
    步骤06：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"002"，PLC根据接收字符串对应发送字符"2"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"2"，执行"打磨边沿毛刺"程序
    步骤07：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"003"，PLC根据接收字符串对应发送字符"3"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"3"，执行"打磨正面"程序
    步骤08：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"004"，PLC根据接收字符串对应发送字符"4"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"4"，执行"打磨背面"程序
    步骤09：设定DO信号"do3"值true，通过DI信号"di3"判定值是否为true，若为true，则执行步骤10
    步骤10：通过对非运动任务1中PERS递增变量"int_num"的值进行取模操作，若其值等于0，则执行步骤11
    步骤11：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"005"，PLC根据接收字符串对应发送字符"5"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"5"，执行"放料"程序
    步骤12：循环执行步骤02、步骤03、步骤04、步骤09
-----------------------------------------------------------------------------
  b、多任务-非运动任务1：指定端口1与外设PLC执行数据交互
    步骤01：执行socket关闭与创建操作；
    步骤02：执行socket数据收发操作；
    步骤03：执行PERS变量"int_num"递增操作，与运动任务建立数据传递
    步骤04：循环执行步骤01、步骤02、步骤03
-----------------------------------------------------------------------------
  c、多任务-非运动任务2：指定端口1与外设PLC执行数据交互
    步骤01：执行socket关闭与创建操作；
    步骤02：循环执行socket数据收发操作；
-----------------------------------------------------------------------------		设计完成		shangjianq		1/12/21																PS_001_TC_002

		PS_002		验证准确抓取运动+Socket+IO并发的稳定性		本场景包含一个工程，通过Socket通信发送和接收信号，触发IO置位，同时开始在X和Y方向上偏移量为150mm的3*4的12个矩阵点位上执行抓料放料运动。
运动中用到MoveL和MoveJ指令。
		PS_002_TC_001		验证Socket+IO+到达指定点位进行抓取稳定性		1. 给机器人安装3公斤负载。
2. 需要测试的RC和HMI版本。
3. PLC一台（用于socket测试）。
3. 输入输出接线，以D板为例。
4.IO信号配置。
5.手动输入tool01的质量和质心。
6. 通过网线连接机器人和PLC并设置机器人所连接的网口IP。
7. 将PLC与机器人IO板供电。		1.程序设计Test_2005
步骤1：回到Home点，通过socket通信向PLC发送请求指示。
点位如下：P1-P12点为3*4的矩阵排位，X方向和Y方向每次偏移150mm，Z方向值不变。
步骤2：如果socket返回1，执行P3点的抓取动作，先到达P3点正上方50mm处，通过DO1和DI1进行抓取信号判断，再到P3点抓取，再移动到P3点正上方50mm处。
步骤3：如果socket返回2，执行P2点的抓取动作，先到达P2点正上方50mm处，通过DO2和DI2进行抓取信号判断，再到P2点抓取，再移动到P2点正上方50mm处。
步骤4：如果socket返回3，执行P1点的抓取动作，先到达P1点正上方50mm处，通过DO3和DI3进行抓取信号判断，再到P1点抓取，再移动到P1点正上方50mm处。
步骤5：如果socket返回4，执行P4点的抓取动作，先到达P4点正上方50mm处，通过DO4和DI4进行抓取信号判断，再到P4点抓取，再移动到P4点正上方50mm处。
步骤6：如果socket返回5，执行P7点的抓取动作，先到达P7点正上方50mm处，通过DO1和DI1进行抓取信号判断，再到P3点抓取，再移动到P3点正上方50mm处。
步骤7：如果socket返回6，执行P10点的抓取动作，先到达P10点正上方50mm处，通过DO2和DI2进行抓取信号判断，再到P10点抓取，再移动到P10点正上方50mm处。
步骤8：如果socket返回7，执行P8点的抓取动作，先到达P8点正上方50mm处，通过DO3和DI3进行抓取信号判断，再到P8点抓取，再移动到P8点正上方50mm处。
步骤9：如果socket返回8，执行P11点的抓取动作，先到达P11点正上方50mm处，通过DO4和DI4进行抓取信号判断，再到P11点抓取，再移动到P11点正上方50mm处。
步骤9：如果socket返回值大于等于9，清空socket计数。
2.选择程序“test_2005”调出print框后点击运行即可。
		设计完成		zhangxu		10/12/20																PS_002_TC_001

		PS_003		验证上下料过程中socket+IO协作的稳定性		本场景包含一个工程，设置1到6号取料点和放料点，通过Socket通信发送和接收信号，触发IO置位，同时执行1到6号取料点和放料点处的上下料运动。
上下料运动用到MoveL,MoveJ,MoveAbsJ指令。


		PS_003_TC_001		验证socket+IO+上下料运动指令稳定性		1. 给机器人安装3公斤偏置负载。
2. 需要测试的RC和HMI版本。
3. PLC一台（用于socket测试）。
4. 通过网线连接机器人和PLC并设置机器人所连接的网口IP为：
5. 将PLC与机器人IO板供电。
6. 输入输出接线，以D板为例
7. 按照图设置并核对IO信号配置
8. 根据实际情况手动输入tool01的质量和质心

 
		1.程序设计Test_2003：
步骤1：建立取料子函数，在qu点位处取料，DO1置true.
步骤2：socket发送数据001，收到PLC恢复消息1后，执行上料135子函数，DO1置true，包括上1号料程序（先执行取料子函数，在liao1点位处放料），3号料程序（先执行取料子函数，在liao3点位处放料），上5号料程序（先执行取料子函数，在liao5点位放料）。上料完成后DO1置false.
步骤3：135上料完成后，socket发送数据002，收到PLC回复消息2后，开始准备上246号料。执行上料246子函数，DO2置true，包括上2号料程序（先执行取料子函数，在liao2点位处放料），上4号料程序（先执行取料子函数，在liao4点位处放料），上6号料程序（先执行取料子函数，在liao6点位放料）。上料完成后DO2置false.
步骤4：Socket发送数据003，收到PLC回复消息3后，执行下料135子函数。下料135子函数包括，在fang1点位处下1号料，在fang3点位处下3号料，在fang5点位处下5号料。
步骤5：Socket发送数据004，收到PLC回复消息4后，执行上料135子函数。
步骤6：Socket发送数据005，收到PLC回复消息5后，执行下料246子函数。下料246子函数包括，在fang2点位处下2号料，在fang4点位处下4号料，在fang6点位处下6号料。
步骤7：Socket发送数据006，收到PLC回复消息6后，执行上料246子函数。
步骤8：循环执行步骤4到7，不停上下料。
2. 选择程序“Test_2003“运行即可。
		设计完成		zhangxu		10/13/20																PS_003_TC_001

		PS_004		验证以不同速度运行出场程序+socket通信运行的稳定性		本场景包含一个工程，设置速度9种不同速度值通过Socket通信发送接收信号控制执行运功指令。
运动指令包括MoveC,MoveL,MoveAbsJ指令。		PS_004_TC_001		验证Socket+变速+运动指令稳定性		1. 给机器人安装3公斤偏置负载。
2. 需要测试的RC和HMI版本。 
3. PLC一台（用于socket测试）。
4. 通过网线连接机器人和PLC并设置机器人所连接的网口IP。
5. 根据实际情况手动输入tool01的质量和质心。		1.程序设计Test_2004：
步骤1：设置while循环，并建立socket连接。
步骤2：建立判断：设置int型变量ii=1，speed=v300;  如果ii=2,speed=v1500; 如果ii=3,speed=v1000;如果ii=4,speed=v4000;如果ii=5,speed=v800;如果ii=6,speed=v300;如果ii=7,speed=v2000;如果ii=8,speed=v400;如果ii=9,speed=v3000;
步骤3：Socket发送‘001’给PLC，如果收到PLC回的值为‘1’，则执行一段运动指令（Moveabsj）。
步骤4：Socket发送‘002’给PLC，如果收到PLC回的值为‘2’，则执行一段运动指令(MoveL)。
步骤5：Socket发送‘003’给PLC，如果收到PLC回的值为‘3’，则执行一段运动指令(MoveC)。
步骤6：Socket发送‘004’给PLC，如果收到PLC回的值为‘4’，则执行一段运动指令(MoveL和MoveC)。
步骤7：Socket发送‘005’给PLC，如果收到PLC回的值为‘5’，则执行一段运动指令(MoveL)。
步骤8：Socket发送‘006’给PLC，如果收到PLC回的值为‘6’，则执行一段运动指令(MoveL)。
步骤9：Socket发送‘007’给PLC，如果收到PLC回的值为‘7’，则执行一段运动指令(MoveL)。
步骤10：变量ii值加1，SocketClose()，循环执行步骤1到10。
2. 选择程序“Test_2004“运行即可。
		设计完成		zhangxu		10/13/20																PS_004_TC_001

				验证运动指令+Socket+IO+多任务并发的稳定性		本场景种多任务包含3个并发工程。
----------------------------------------------------
1.工程1为运动任务：执行出厂测试运动。
  运动过程包括：创建socket连接，根据ii变量的值进行不同速度的赋值，来改变运动指令的速度speed0，运动过程中进行7次socket数据的交互及IO交互，运动指令包括MoveAbsj、MoveL、MoveJ、MoveC、MoveT以及点位数据的转换赋值等指令。
----------------------------------------------------
2.工程2为非运动任务，Socket通讯模拟数据收发。
  通过指定端口2004与外设PLC设备进行数据交互收发操作。
----------------------------------------------------
3.工程3为非运动任务，Socket通讯模拟数据收发。
  通过指定端口2001与外设PLC设备进行数据交互收发操作。
----------------------------------------------------
		PS_004_TC_002		验证Socket+3个多任务+出厂测试点位+不同运动速度的稳定性		1. 给机器人安装3公斤偏置负载。
2. 需要测试的RC和HMI版本。 
3. PLC一台（用于socket测试）。
4. 通过网线连接机器人和PLC并设置机器人所连接的网口IP。
5. 根据实际情况手动输入tool01的质量和质心。		程序设计: 
-----------------------------------------------------------------------------
  a、出厂测试工程程序说明
    步骤1：创建socket连接；
    步骤2：根据ii的值对speed0进行不同速度的赋值，设定DO信号“do0”值为true，等待di0信号变为true后将do0设定为false；
    步骤3：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"001"，PLC根据接收字符串对应发送字符"1"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"1"，设定DO信号"do0"值true，等待DI信号"di0"值为true，设定DO信号"do0"值false，执行MoveAbsj指令使机器人在大范围内进行运动；
    步骤4：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"002"，PLC根据接收字符串对应发送字符"2"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"2"，设定DO信号"do1"值true，等待DI信号"di1"值为true，设定DO信号"do1"值false，对点位进行赋值及数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP画矩形和三角形运动；
    步骤5：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"003"，PLC根据接收字符串对应发送字符"3"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"3"，设定DO信号"do2"值true，等待DI信号"di2"值为true，设定DO信号"do2"值false，对点位进行类型转换后执行MoveC指令及MoveT指令运动后通过MoveL指令使TCP绕X轴旋转，往复摆动4次；
    步骤6：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"004"，PLC根据接收字符串对应发送字符"4"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"4"，设定DO信号"do3"值true，等待DI信号"di3"值为true，设定DO信号"do3"值false，对点位j5进行赋值、对rob4和rob9进行数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP进行上下往复运动，执行3个来回；
    步骤7：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"005"，PLC根据接收字符串对应发送字符"5"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"5"，设定DO信号"do0"值true，等待DI信号"di0"值为true，设定DO信号"do0"值false，对点位j7、j8进行赋值并通过类型转换为p6和p7,通过MoveC指令旋转90°后对rob10和rob11进行数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP进行上下往复运动，执行3个来回；
    步骤8：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"006"，PLC根据接收字符串对应发送字符"6"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"6"，设定DO信号"do1"值true，等待DI信号"di1"值为true，设定DO信号"do1"值false，对点位j13、j14进行赋值并通过类型转换为p8和p9,通过MoveC指令旋转90°后对rob12和rob13进行数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP进行上下往复运动，执行3个来回；
    步骤9：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"007"，PLC根据接收字符串对应发送字符"7"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"7"，设定DO信号"do2"值true，等待DI信号"di2"值为true，设定DO信号"do2"值false，对点位j15、j16进行赋值并通过类型转换为p10和p11,通过MoveC指令旋转90°后对rob14和rob15进行数据类型转换后执行MoveL指令使机器人TCP进行上下往复运动，执行3个来回；
    步骤10：通过Socket通讯指令向外设PLC发送字符串"008"，PLC根据接收字符串对应发送字符"8"，控制器端接收PLC字符并做判定，若接收字符等于"8"，设定DO信号"do3"值true，等待DI信号"di3"值为true，设定DO信号"do3"值false，通过MoveAbsJ指令使机器人进行大大幅度上下左右摆动及IO交互；
    步骤11：最后打印输出运行周期和运行时长
-----------------------------------------------------------------------------
  b、指定端口2004与外设PLC执行数据交互
    步骤1：执行socket关闭与创建操作；
    步骤2：执行socket数据收发操作；
-----------------------------------------------------------------------------
  c、指定端口2001与外设PLC执行数据交互
    步骤1：执行socket关闭与创建操作；
    步骤2：执行socket数据收发操作；
-----------------------------------------------------------------------------
		设计完成		liuxu		1/12/21																PS_004_TC_002

		PS_005		验证Socket通信控制搬运指令的稳定性		本场景包含一个工程，设置14个不同转弯区，通过Socket通信发送接收信号控制搬运运动。
运动指令用到MoveL，MoveJ指令。		PS_005_TC_001		验证Socket+变化转弯区+搬运运动指令稳定性		1. 给机器人安装3公斤偏置负载。
2. 需要测试的RC和HMI版本。
3. PLC一台（用于socket测试）。
4. 通过网线连接机器人和PLC并设置机器人所连接的网口IP为：192.168.0.166。
5. 将PLC与机器人IO板供电。
6. 输入输出接线，以D板为例
7.按表配置IO信号
8. 根据实际情况手动输入tool01的质量和质心



		1.程序设计Test_2006：
步骤1：设置while循环，并建立socket连接。
步骤2：建立判断：设置int型变量zone=0，转弯区=fine;  zone=1，转弯区=z1;  zone=2，转弯区=z5;  zone=3，转弯区=z10;  zone=4，转弯区=z15;  zone=5，转弯区=z20;zone=6，转弯区=z30;    zone=7，转弯区=z40;  zone=8，转弯区=z50;  zone=9，转弯区=z60;  zone=10，转弯区=z80;  zone=11，转弯区=z100;  zone=12，转弯区=z150;  zone=13，转弯区=z200;  
步骤3：循环两次执行：Socket发送‘001’给PLC，如果收到PLC的发送数据，则执行一段搬运指令（MoveJ+MoveL，从P1点搬运到P2点），转弯区为步骤2中转弯区，转弯区值依次累加。
步骤4：循环两次执行：Socket发送‘002’给PLC，如果收到PLC回的值为‘2’，如果收到PLC的发送数据，则执行一段搬运指令（MoveJ+MoveL，从P2点搬运到P1点），转弯区为步骤2中转弯区，转弯区值依次累加。
步骤5：程序末尾，zone+1，再循环执行步骤2到4.
2. 选择程序“Test_2006“运行即可。
		设计完成		zhangxu		10/13/20																PS_005_TC_001
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V3.5.2_场景测试计划及结果.xlsx
实验室场景测试结果

		机器人编号		脚本编号		软件测试版本		执行时间		结束时间		运行时长/干扰操作说明		计划测试时长（小时）		测试时长（小时）		运行结果		测试记录人		记录日期		问题描述		BUG		备注

		XB7s-1#		PS-001-TC-002		V3.5.2.e_alpha		2021/1/12 15:00		2021/1/26 15:00				336		336		通过										连续运行14×24小时无报错、无异常









		XB7s-2#		PS_005_TC_001		V3.5.2.e_alpha		2021/1/12 15:00		2021/1/26 15:00				336		336		通过										连续运行14×24小时无报错、无异常









		XB7s-3#		PS_004_TC_002		V3.5.2.e_alpha		2021/1/18 11:00		2021/1/19 19:00				336		31		失败		刘旭		2021/1/19 19:00		task4变为Stop，但实际仍在运行，停止程序后，task4依然在执行，20日早上查看，task4状态变为GO		TIT-740

								2021/1/19 19:00		2021/1/20 10:30				336		15.5		失败		刘旭		2021/1/20 10:30		获取任务状态超时，减为三个多任务，取消task4运行

								2021/1/20 10:30		2021/1/20 16:00				336		29.5		失败		刘旭		2021/1/20 16:00		获取任务状态超时

								2021/1/21 15:30		2021/1/23 7:30				336		40		失败		刘旭		2021/1/23 12:30		获取任务状态超时				更换过工控机未解决，怀疑控制柜故障



												·



http://jira.i.rokae.com/browse/TIT-740

山东工厂场景测试结果

		机器人编号		脚本编号		软件测试版本		执行时间		结束时间		运行时长/干扰操作说明		计划运行时长		实际运行时长		运行结果		测试记录人		记录日期		问题描述		BUG		备注

		XB4S-1		PS-002-TC-001-XB4S_2001		3.5.2.e_alpha		44203		44217				14天		14天		通过		毛可磊		44222

								44205		44205		停止程序运行，切换到变量管理界面，再还原为程序代码界面继续运行						通过		刘旭		44205

								44207		43841		切换为手动模式JOG5轴后继续自动运行（不点击pptomain）						通过		刘旭		43841

								44213		44213		运行过程中拍急停后再恢复运行						通过		刘旭		44213



		XB7LS-1		PS-004-TC-001-XB7LS_2002		3.5.2.e_alpha		44203		44207				14天		1天		失败		毛可磊		44222		1月7日再次报错找不到套接字，退回c_alpha版本运行至11日未报错，升级为e_alpha版本继续运行

								44207		44222				14天		15天		通过		毛可磊		44222

								44205		44205		停止程序运行，切换到变量管理界面，再还原为程序代码界面继续运行						通过		刘旭		44205

								44207		43841		切换为手动模式JOG5轴后继续自动运行（不点击pptomain）						通过		刘旭		43841

								44213		44213		运行过程中拍急停后再恢复运行						通过		刘旭		44213

		XB7LS-2		PS-003-TC-001-XB7LS_2003		3.5.2.e_alpha		44203		44222				14天		19天		通过		毛可磊		44222

								44205		44205		停止程序运行，切换到变量管理界面，再还原为程序代码界面继续运行						通过		刘旭		44205

								44207		44176		切换为手动模式JOG5轴后继续自动运行（不点击pptomain）						通过		刘旭		44176

								44213		44213		运行过程中拍急停后再恢复运行						通过		刘旭		44213

		XB7XL-1		PS-003-TC-001-XB7XL_2004		3.5.2.e_alpha		44203		44212				14天		9天		失败		刘旭		44211		找不到套接字，socket创建后多次收发，报警后12小时内会重复报，重启控制器后会解除此状态，可以继续运行较长时间		TIT-739

								44212		44222				14天				未完成										未达到14天，但也未报错，仍在继续运行

								44205		44205		停止程序运行，切换到变量管理界面，再还原为程序代码界面继续运行						通过		刘旭		44205

								44207		43841		切换为手动模式JOG5轴后继续自动运行（不点击pptomain）						通过		刘旭		43841

																								报错找不到套接字，重启机器人

								44213		44213		运行过程中拍急停后再恢复运行						通过		刘旭		44213

		XB7S-1		PS-005-TC-001-XB7S_2005		3.5.2.e_alpha		44214						14天				未完成										未达到14天，但也未报错，仍在继续运行

								44217		44217		停止程序运行，切换到变量管理界面，再还原为程序代码界面继续运行						通过		刘旭		44217

								44221		44221		切换为手动模式JOG5轴后继续自动运行（不点击pptomain）						通过		刘旭		44221

		XB7S-2		PS-003-TC-001-XB7S_2006		3.5.2.e_alpha		44203		44222				14天		19天		通过		毛可磊		44222

								44205		44205		停止程序运行，切换到变量管理界面，再还原为程序代码界面继续运行						通过		刘旭		44205

								44207		44176		切换为手动模式JOG5轴后继续自动运行（不点击pptomain）						通过		刘旭		44176

								44213		44213		运行过程中拍急停后再恢复运行						通过		刘旭		44213



http://jira.i.rokae.com/browse/TIT-739
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V3.5.2_遗留问题规避.xlsx
Sheet1

		问题关键字		概要		状态		优先级		影响版本		影响版本		修复的版本		规避方案

		TIT-724		【Bug】拖动回放时出现三次RC崩溃		Open		High		3.5.2.a_patch				TBD

		TIT-718		【Bug】控制面板中的拖动示教记录多段轨迹RC崩溃		reopen		High		3.5.2.e_alpha		3.5.2.e_alpha		3.5.2.e_alpha

		TIT-716		【Bug】拖动回放记录多段轨迹后，回放机器人飞车报警。		reopen		High		3.5.2.e_alpha		3.5.2.e_alpha		3.5.2.e_alpha		规范使用，等待模式切换成功，再进行回放

		TIT-690		【Bug】使用小工控机运行打磨程序报警：设备未挂载在总线上，同时错误日志和内部日志被清空		Open		Highest		3.5.2.c_alpha				TBD		该问题复现概率低，复现后重启机器人

		TIT-737		【Bug】插入TriggC指令选择Offs或RelTool确定并插入后，按钮仍然显示“已确认”。		Open		Low		3.5.2.e_alpha				3.6.0		3.6.0版本修复

		TIT-735		【Bug】删除运行中信任等级为SysStop的半静态任务弹框提示信息与实际操作不符		Open		Low		3.5.2.e_alpha				3.6.0		修改报错信息

		TIT-734		【Bug】精雕机界面Double/int变量名称输入字符过长（大于50个）后点击保存，HMI崩溃重启		Open		Low		3.5.2.e_alpha				3.6.0		3.6.0版本修复，规范使用方法

		TIT-733		【Bug】程序指针指到GOTO和子函数调用行时点击上一步，指针会跳转到程序开头的第一个运动指令行		Open		Low		3.5.2.d_alpha		3.5.2.e_alpha		TBD		减少使用上一步功能，上一步功能在函数与goto指令执行时不会跳转

		TIT-731		【Bug】系统输入DI与GI地址设置相同时，对应输入地址触发使能时功能互斥		Open		Low		3.5.2.a_patch				3.6.0		规范使用，DI与GI不同时使用

		TIT-730		【Bug】绑定程序运行速率GI信号后，可对绑定的GI信号进行修改和删除。		Open		Low		3.5.2.a_patch				TBD

		TIT-729		【Bug】手动模式下急停状态，通过外部通信发送急停复位指令，急停弹框清除但未复位		Open		Low		3.5.2.a_patch				TBD		该指令为自动模式下生效，切换至自动模式使用该指令

		TIT-711		【Bug】关闭力控，提示系统会自动重启，实际不自动重启。		Open		Low		3.5.2.d_alpha				3.6.0		手动重启

		TIT-671		【Bug】码垛管理界面接近距离与工具参数数值设置无限制		Open		Low		3.5.2.c_alpha				3.6.0		规范使用

		TIT-670		【Bug】精雕机上下料指定位置名称进行偏移，RL坐标位置显示由小数点9位变更为14位		Open		Low		3.5.2.c_alpha				3.6.0		精度问题，不影响使用

		TIT-654		【Bug】经常出现U盘挂载失败提示。		New		Low		3.5.2.c_alpha				3.6.0		多插拔几次

		TIT-642		【Bug】SocketSendByte指令byte数值超限，执行提示信息与错误现象不符		Open		Low		3.6.6_alpha				3.6.0		规范使用指令

		TIT-626		【Bug】SetAO指令参数中对应信号值可任意设置		Open		Low		3.5.2				3.6.0		AO指令被去除

		TIT-622		【Bug】状态监控SignalAI信号值显示不一致		Open		Low		3.5.2				3.6.0		AI指令被去除

		TIT-587		【Bug】山东工厂清除工程数据、IO数据、日志数据升级，系统输入输出显示英文。		Open		Low		3.5.1				3.6.0		重启机器人

		TIT-740		【Bug】四个具有socket连接及数据收发的多任务运行两天后，task4显示Stop但实际未停止，点击程序停止后task4仍在运行		New		Medium		3.5.2.e_alpha				TBD		最多使用三个多任务，或者不再建立多个socket空跑任务

		TIT-739		【Bug】运行socket通讯一段时间后报错找不到套接字		New		Medium		3.5.2.a_patch		3.5.2.e_alpha		TBD		该问题可能不是软件版本问题，建议换一款PLC测试，再看是否还存在这个问题

		TIT-727		【Bug】使用多任务通过外部通讯命令加载工程失败后仍返回true		Open		Medium		3.5.2.a_patch				TBD		多任务时不使用加载工程指令

		TIT-725		【Bug】辅助编程拖动回放中，采样时间使用率达100%时存储不成功。		Open		Medium		3.5.2.a_patch				TBD		该问题为使用问题，规范使用即可

		TIT-721		【Bug】无法调出print框		Open		Medium		3.5.2.d_alpha				3.6.0		重启机器人

		TIT-719		【Bug】响应超时后硬重启机器人，工程数据丢失		Open		Medium		3.5.2.d_alpha				3.6.0

		TIT-714		【Bug】导轨位置超范围时，更新MoveAbsj指令位置报错空白。		Fixing		Medium		3.5.2.d_alpha				3.6.0		导轨功能不开启

		TIT-713		【Bug】使用J1.E1J=50对导轨赋值，报错语法错误。		Open		Medium		3.5.2.d_alpha				3.6.0		导轨功能不开启

		TIT-702		【Bug】未加载的工程文件可进行修改		Fixed		Medium		3.5.2.d_alpha				3.6.0		异常操作，规范使用

		TIT-673		【Bug】使用HordrAt指令异常后报错信息描述错误		Fixing		Medium		3.5.2				3.6.0		增加报错信息

		TIT-656		【Bug】XYLim指令设置xmin大于xmax，执行语句不报错。		Open		Medium		3.5.2.c_alpha				3.6.0		规范使用，若设置错误，无法使用

		TIT-655		【Bug】Box指令，设置x_min值大于x_max值不报错。		Open		Medium		3.5.2.c_alpha				3.6.0		规范使用，若设置错误，无法使用

		TIT-634		【Bug】使用过程中出现HMI状态错乱		Open		Medium		3.5.2				3.6.0		重启机器人

		TIT-629		【Bug】StartSyncSewing指令设置最小电压值大于最大电压值，程序执行成功		Open		Medium		3.5.2				3.6.0		规范使用

		TIT-628		【Bug】StartSyncSewing指令各项参数值均可任意设置，无范围限制		Open		Medium		3.5.2				3.6.0		规范使用

		TIT-591		【Bug】触发协作模式后再次进入协作模式界面，状态栏显示错误		Open		Medium		3.5.2				3.6.0		该问题应该不存在，已修复

		TIT-444		【Bug】有几率触发力控超出线速度监控范围后，无论怎么修改速度和限制，运行程序都报速度超限。		Fixing		Medium		3.5.1				3.6.0		规范使用力控功能
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