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1. 前言 

1.1. 阅读对象 

本手册提供给以下阅读对象： 
使用 i5 系列控制器进行控制系统编程开发的研发技术人员。 
 
使用人员应当具备以下基础： 
具有电工专业知识的人员（合格的电气工程师或者具有同等知识的人员），能理解并按

手册描述安装和连接设备； 
编程语言的阅读对象为理解国际标准 IEC61131-3 的内容的人员，能理解并按手册描述使

用基于 IEC61131-3 标准规定的编程语言完成控制程序编写和调试； 
 

1.2. 适用产品 

本手册适用于 i5 系列控制器（以下简称 i5）。 
 

2.  注意事项 

2.1. 图形符号和含义 

本手册中以下列标示和图形符号表示安全使用 i5 的注意事项。这里表示的注意事项记

载了与安全相关的重要内容。请务必遵守。 
 
标示和含义如下所示。 
 

标示 名称 含义 

 
注意 表示 “ 一般注意事项 ”，若不按此进行操

作，可能导致部分功能不能正常使用。 

 
警告 表示 “ 严重事项 ”，若不按此进行操作，

可能导致系统严重错误，极端情况下可能引

起控制系统和设备的损坏。 
 

2.2. 警告 

本手册各章节有以下格式的警告信息，请务必遵守。 
 

 
警告 

此处描述警告信息内容 
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2.3. 注意 

本手册各章节有以下格式的注意信息，请使用相关功能时仔细阅读并按照注意事项进行

操作。 
 

 
注意 

此处描述注意信息内容 

 
 

3. 术语 

3.1. MULTIPROG 相关 

3.1.1. MULTIPROG 

MULTIPROG 是菲尼克斯软件公司针对中大型控制应用场合开发的通用 PLC 编程系统，

被广泛应用于机械制造、汽车和过程自动化行业。  
该工具适用于 Windows 7、8、10 视窗操作系统。其工程结构完全符合 IEC61131-3 标

准，支持标准定义的 5 种编程语言，且允许用户自定义库和数据结构。是一个编写调试控

制程序的集成开发环境。 

3.1.2. MULTIPROG 工程 

MULTIPROG 工程是在 MULTIPROG 中基于 IEC61131-3 标准的编程语言编写的 PLC 和 MC
（运动控制）控制程序和配置参数的组织单元。每个工程能单独保存，编译制作，下装并独

立运行。 

3.1.3. eCLR 

运行于 i5 的 PLC 内核，负责对 PLC 程序进行加载，控制其运行，实现 PLC 任务的调度，

并实现与 MULTIPROG 的通信。 

3.1.4. POU 

根据 IEC 61131-3 标准的定义，是程序组织单元，英文缩写为 POU，是 PLC 程序的语言

元素。它们是包含了程序代码的小的、独立的软件单位。POU 的名称在工程内必须是唯一的。 
每种 POU 都由两个不同部分组成：变量声明部分和代码本体部分。两者都被命名为“工

作单”。 在声明部分，声明了所有局部变量。一个 POU 的指令或代码部分包含指令，该指

令是用所希望的编程语言编写的。 

3.1.5. 全局变量 

一个工程中所有 POU 都可访问的变量。i5 系统的全局变量包括以下几种主要类型： 
 i5的输入变量，简称为I变量 
 i5的输出变量，简称为Q变量 
 PC通过MODBUS可访问的共享变量，简称为共享M变量 
 PLC内核的系统变量，简称为PLC系统M变量 
 i5的系统变量，简称为i5系统M变量 
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3.1.6. 局部变量 

仅在一个 POU 内部的程序代码可访问的变量。 

3.2. EtherCAT 相关 

3.2.1. EtherCAT 

一种由德国倍福开发的实时以太网工业现场总线，符合 EtherCAT 标准的主站和从站可

以通过网线连接构成可扩展的控制系统。 

3.2.2. PDO 

Process Data Object 的缩写，即过程数据对象，EtherCAT 每个通讯周期会将其在主站和

从站之间进行同步，用于实现主站对从站的周期性控制。 
其中 RPDO 为主站到从站的命令参数，TPDO 为从站返回主站的状态参数。 

3.2.3. COE 参数 

CANopen Over EtherCAT 的缩写，由 CANopen标准定义的一组操作从站参数的数据对象。

主站通过 COE 参数读写实现对从站的控制功能。 
对轴控制的 COE 参数，遵循 Cia 402 标准。 
对 IO 控制的 COE 参数定义，遵循 Cia 401 标准。 

3.2.4. ESI 文件 

EtherCAT Slave Information 的缩写，一种由 EtherCAT 标准定义的，按 XML 格式描述

EtherCAT 从站配置信息的文件。主站根据其描述内容识别从站并对从站进行配置。 

4. 系统概要 

4.1. 硬件组成 

要按照本手册进行控制系统的开发和调试，需要以下部分组成一个最小系统。 
 一台i5控制器 
 EtherCAT从站若干，包括EtherCAT接口伺服，或者EtherCAT接口的轴模块，或者

EtherCAT接口的IO从站模块 
 一台安装MULTIPROG软件的PC 
 连接PC和i5的网线，以及连接i5和从站的网线 
（可选）支持MOBUS TCP或者MODBUS RTU协议和接口的HMI，HMI的编程下载线，以

及与i5的连接线。 
以上部分通过以下示意图连接形成一个开发环境。 
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图 4.1 

4.2. 软件组成 

 
序号 名称 描述 运行环境 
1 MULTIPROG 使用基于 IEC61131-3 标准规定的编

程语言进行控制程序编写，编译，

调试，下装，以及对 EtherCAT 从站

参数进行配置，轴和轴组参数的配

置，i5 软件升级的集成开发环境。 

安装运行 Windows7/8/10 操

作系统的 PC 

2 i5 APIs 一组应用编程接口，包括接口函数

的 DLL，接口函数声明头文件，支持

PC 软件通过 API 与 i5 交换数据，实

现联合控制。 

安装运行 Windows7/8/10 操

作系统的 PC，支持 Windows 
标准 DLL 加载及接口函数调

用的编程环境 
3 i5 Firmware 运行于 i5 控制器嵌入式系统环境下

的，能执行 PLC 控制程序，并通过

EtherCAT 控制从站，以及通过以太

网与 PC、人机界面进行交互的程序 

i5 控制器 

 

4.3. 软件特点 

 符合国际标准 IEC61131-3 的编程语言规格 
支持符合 IEC61131-3 标准的编程语言规格。支持依照 PLCopen 标准的运动控制指令和

依照 IEC 标准的各种指令组 (POU)。 
 
 符合PLCopen标准的运动控制功能块及其扩展支持 

10 
 



 

提供符合 PLCopen 标准的运动控制功能块，并可根据应用的特殊需求提供定制化的扩展

功能块，用户也可以自定义功能块，实现对控制工艺逻辑的封装。 
 
 整合时序控制与运动控制 
控制器兼具时序控制和运动控制。在相同控制周期内执行时序控制、运动控制及 I/O 刷

新。 
控制周期与 EtherCAT 的过程数据通信周期一致。因此，可在固定周期内实现波动较少的

高精度时序控制和运动控制。 
 
 支持多任务 
可为多个任务分配执行用户程序，并可分配任务优先级，分别指定执行条件和执行顺序，

通过对其进行组合，根据应用程序灵活控制。 
 
 多种工作模式 
（1）i5 独立控制：通过 MultiProg 编写调试 PLC 控制程序，可编译下载后脱机运行实现

独立控制；（2）与 PC 组合控制：PC 完成前置数据处理，通过调用 API 发送数据和控制命令

到 i5，启动 i5 的实时控制逻辑，并可读取 i5 的控制逻辑执行状态，根据状态启动下一轮组

合控制；（3）多控制器组网使用：根据被控制设备对象的规模，可按照工位分别用多个 i5
控制，并通过网络连接实现各控制器之间的数据和控制命令的发送和接收，实现更大规模的

生产线设备控制。 
 
 丰富的安全功能 
备有操作角色和权限设置功能；数据备份恢复功能；每个项目单独设定保护功能；防范

未授权的软件复制功能。 
 
 监控控制系统的各种状态 
控制器监控包括安装的 I5 系列控制器、标准 EtherCAT 从站在内的所有控制器的事件。 
发生异常时的处理方法在 MultiProg 或连接的人机界面中显示。发生的事件保存为记录。 
 
 自动化软件 MultiProg 
MultiProg 是通过一个软件涵盖控制器、周边设备及 EtherCAT 的设备的整合开发环境。

向不同的设备提供统一的操作性。支持从设计到调试、模拟、启动、开始运行后的变更等所

有工序。 
 

4.4. 主要规格 

 

项目 I5-1213 I5-1215 

编程 

程序容量 

大小 20MB 

数量 
POU定义数 3,000 

POU实例数 5,000 

变量容量 

带保持

属性 

大小 256KB 

变量数 10,000 

无保持 大小 4MB 
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属性 变量数 90,000 

数据类型 数据类型数 2,000 

运动控制 

控制轴数 

控制轴最大数量 32轴 8轴 

单轴控制最大数量 单轴32轴 单轴8轴 

线性插补控制最大数量 每轴组4轴 

圆弧插补控制轴数 每轴组2轴 

最大轴组数 32组 

运动控制周期 与 EtherCAT 通信的过程数据通信周期相同 

位置单位 脉冲、mm、μm、nm、degree、inch 

超调 0.00、0.01 ～ 200.00% 

 

4.5. 查看版本 

乐创自动化技术股份有限公司将会不定期发布 i5 以及相关 PC 软件的升级，增加功能并

解决发现的问题，可以通过售后支持获得版本更新，若要获知当前使用的软件版本，可通过

以下操作进行。 

4.5.1. MULTIPROG 版本 

PC 软件安装完成后，启动 MULTIPROG，在主界面选择菜单【？】->【信息】，打开对话

框，可获得 MULTIPROG 版本信息。 

 

图 4.2 
 

4.5.2. 固件版本信息 

固件版本由运行于 i5 的若干固件模块的版本组成。 
获取固件版本信息的方法如下： 
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PC 软件安装完成后，启动 MULTIPROG，打开 MULTIPROG 工程，选择菜单【联机】->【版本

信息】，显示所连接控制器的详细固件版本信息。 

 
图 4.3 

4.6. 使用步骤 

4.6.1. 步骤的概要 

按照以下流程使用 i5 控制器。 

STEP 1. 软件设计 

 根据控制工艺要求规划设计用到的轴，I/O 等从站，以及控制程序的任务和逻辑。 
 STEP1-1  I/O 设计 

 STEP1-2 任务设计 

 STEP1-3 程序的设计 

 

STEP 2. 建立硬件调试环境 

 搭建由 i5 控制器和必要的从站单元及 IO 元件构成的开发调试环境。 
 

STEP 3.软件设定与编程调试 

 使用 MULTIPROG 制作 STEP1 设计的控制系统，配置从站，分配变量，编制任务和

程序，进行调试。 
 STEP3-1 配置从站 

 STEP3-2 控制器设定 
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 STEP3-3 编程 

 STEP3-4 调试 

 

STEP 4.安装与硬件的设定 

 在设备中安装控制器及各种从站单元，根据需要进行硬件的设定。 
 

STEP 5.接线 

 进行网线和 I/O 的接线。 
 

STEP 6. 通过实际设备进行的动作确认与运行 

 连接至实际系统，下载工程。使用实际设备进行动作确认，开始运行。 
 

4.6.2. 详细步骤 

 

STEP 1.软件设计 

步骤 内容 参考 
STEP1-1 
I/O 设计 

 外部 I/O 与从站单元的构成设计 
 外部设备控制的周期 
 程序处理的内容 

 

 

STEP1-2 
任务设计 

 任务构成 
 任务与程序的关系 
 各任务的周期 
 从站的控制周期 
 任务间变量的同步互斥方法 

 

 

STEP1-3 
程序的设计 

  

POU 的设计  程序 
 函数/功能块 
 各算法语言的选择 

 

变量的设计  区分 POU 通用的全局变量和仅各 POU 使用的

局部变量 
 设计用于访问从站的设备变量的变量名称 
 设计变量的名称、保持等各种属性 
 设计变量的数据类型 
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STEP 2. 建立硬件调试环境 

步骤 内容 参考 

 1. 准备一台调试用 PC； 
2. 准备一台 i5 控制器； 
3. 准备若干根据 STEP1 设计用到的包含轴，或者

I/O 的从站单元； 
4. 准备其它类型必要的从站单元； 
5. 按照硬件手册说明进行连接； 

《i5-系列硬件手册》 

 

STEP 3.软件设定与编程调试 

步骤 内容 参考 
 

STEP3-1 
配置从站 

  

1）建立工程 1．使用 Multiprog 新建工程；或者打开已有工程进

行修改；或者基于模板创建工程 
《i5 系列用户手册》6.3
节 

2）添加从站 1. 若从未在 MultiProg 中添加使用过某种类型的从

站，则先导入从站的 ESI 文件；否则直接进行第 2
步； 
2. 连接从站到主站并自动扫描，或者手动添加从站

设备信息到设备树； 
3. 对 PDO 设置进行修改或采用缺省的 PDO 设置；

对控制周期以及 DC 模式进行设置； 

《i5 系列用户手册》6.4-
6.5 节 

 

3）将设备变量分配至

I/O 端口 
1. 通过建立 PDO 与全局变量的映射将 PLC 可访问

的全局变量分配至从站的 I/O 端口； 
《i5-系列用户手册》6.6
节 

   

 

4）“轴”和“轴组”的
建立和参数配置并与

伺服/轴模块从站建

立映射 

1. 根据 Step1 中对软件的设计规划，增加轴或者轴

组，并将轴与从站建立映射关系； 
2. 设置轴或者轴组的参数； 

《i5-系列用户手册》6.6-
6.7 节 

   

 

STEP3-2 
控制器设定 

  

1）对控制器通讯参数

设定 
1. 在【视图】->【通信参数】页面对控制器的 IP 地

址通讯参数进行设置；若设置的 IP 地址与 i5 当前

的 IP 地址不一致，则会用设置的地址修改 i5 的当

前 IP，修改会在下装后进行，但在重新上电启动后

生效；修改 IP 地址下装并重新上电启动生效后，将

《i5 系列用户手册》12.3
节 
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导致 MULTIPROG 与 i5 连接超时中断，必须修改

MULTIPROG 的工程中的 IP 地址为修改后的 IP 地址

才能恢复与 i5 的连接； 
2. 对 MODBUS 参数进行设置；设置参数将影响到

与 HMI 的连接，以及与基于 API 调用的 PC 端应用

程序的连接； 
2）对控制器的系统时

钟进行设定 
1. 查看控制器的时钟是否正确，若不正确，可对其

进行设置；若不需修改，则忽略本步骤； 
《i5-系列用户手册》12.2
节 

 

STEP3-3 
编程 

  

1）导入运动控制功能

块库 
1. 将运动控制功能块库导入到 MultiProg 的工程； 《 i5-系列用户手册》

7.3.1 节 
2）POU 的算法的建立 1. 根据控制逻辑采用 5 种编程语言之一编写控制

程序，实现控制算法和工艺； 
2. 根据需要可编写自定义功能块，实现对可复用逻

辑的封装； 
3. 根据需要可编写自定义函数，实现对可复用算法

的封装； 

《i5-系列用户手册》第 7
章 

3）任务的设定 1. 根据软件设计规划将 POU 设定到任务； 
2. 设定任务的优先级； 
3. 设定任务的周期或者执行条件； 

《i5-系列用户手册》第 8
章 

 

STEP3-4 
调试 

1. 编译工程项目并修改编译错误； 
2. 下装工程，试运行； 
3. 调试修改控制逻辑； 

《i5-系列用户手册》第 9
章 

   

 
 

STEP 4.安装与硬件设定 

步骤 内容 参考 

 1. 安装 i5 控制器到设备； 
2. 根据需要安装从站单元到设备； 

 

 
 

STEP 5.接线 

步骤 内容 参考 

 1. 连接各从站单元端口至控制设备； 
2. 用网线连接 i5 控制器和各从站单元； 
3. 用网线连接 i5 控制器和 PC； 
4. 若有 HMI 则用网线连接 HMI（基于 MODBUS-

《i5-系列硬件手册》 
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TCP）或者用串口线连接 HMI（基于 MODBUS-
RPU） 

5. 将电源连接到各从站单元； 
6. 将电源连接到 i5； 
7. 上电并检查 i5 面板指示灯显示是否正确； 

 
 

STEP 6. 通过实际设备进行的动作确认与运行 

步骤 内容 参考 

 1. 检查 i5 控制器，各从站单元和设备的连接； 
2. 下装调试完成的工程项目，并在设备上试运行； 
3. 动作确认正确后通过 MultiProg 将工程项目设

定为作为引导工程永久驻留； 
4. 重新对设备开机进行操作确认； 

《i5-系列用户手册》第

9.3 节 

 

4.7. 快速使用示例 

以下以 i5 连接控制一台松下 A5B 伺服实现单轴运动为例，说明使用的过程。 

4.7.1. 调试环境准备 

1） 按照第 5 章描述安装软件到开发用的 PC； 
2） 准备一台 i5 控制器，一台松下 A5B 伺服，按照硬件手册连接。 

i5 的 ETHERCAT 端口通过网线连接至 A5B 的 X2A 端口； 
i5 的 ETHERNET 端口通过网线连接至 PC 的网口； 
i5 的电源端子通过电源线连接至 24V 电源； 
检查连接后 i5 上电； 

4.7.2. 创建 PLC 工程 

1） PC 上启动 MULTIPROG，进入主界面； 
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图 4.4 
2） 在 MULTIPROG 的主界面，选择菜单【文件】->【新建工程】，在弹出的窗口中选中【I5_1213

工程】，单击【确定】按钮； 

 
图 4.5 

3） 进入工程主界面。选择菜单【文件】->【工程另存为】，在弹出的窗口中指定要保存的

工程文件名，如 MyFirstProject，单击【保存按钮】。 
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图 4.6 

4.7.3. 连接到控制器 

在 MULTIPROG 的主界面，选择菜单【联机】->【扫描控制器】，在弹出的窗口中双击需要被

连接的控制器。 

 

4.7.4. EtherCat 从站配置 

4） 在 MULTIPROG 的主界面，选择菜单【视图】->【EtherCAT】，在弹出的窗口中左侧鼠标

右键单击【配置/资源】，在弹出菜单中选择【Scan EtherCAT Network】； 

图 4.7 
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图 4.8 

5） 【EtherCAT】根据物理连接顺序列举出所有的从站 

 

图 4.9 
6） 关闭【EtherCAT】窗口，在 MULTIPROG 主界面选择菜单【变量映射】，弹出以下窗口。

鼠标左键单击右侧列表栏的第一行选中，然后拖动右侧列表栏的卷滚条至最下面，按住

键盘上“SHIFT”键同时鼠标左键单击列表中最后一行，选中所有行。鼠标左键单击中间

【New】，即可将 PDO 资源映射到变量。 

 

图 4.10 
映射后，拖动左侧列表卷滚条至最下面，可以看到资源映射的内容，同时可以在全局变

量表中看到对应的变量与变量的绝对地址。 
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图 4.11 

4.7.5. 配置轴参数 

7） 选择菜单栏【视图】->【运动控制】运动控制配置界面 

 
图 4.12 

8） 鼠标右键单击左侧分栏中【轴设置】，在弹出菜单中选择【新建轴】，则将在【轴设置】

节点下增加【MC_Axis001】节点。鼠标左键双击【MC_Axis001】节点，打开【MC_Axis001】
标签页窗口，确认【轴基本设置】组中的【输出控制】一栏的下拉列表选择为增加的从

站节点。 

 

图 4.13 

4.7.6. 使用功能块编写控制逻辑 

9） 在 MULTIPROG 右侧【编辑向导】窗口，选中“MC_Reset”，按住鼠标左键将其拖动到

中间的“代码 main”窗口空白的地方，放开鼠标左键，则弹出如下窗口，然后单击【确
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定】按钮，关闭窗口。 

 
图 4.14 

添加完成后如下图所示： 

 
图 4.15 

10） 使用与上一步相同的方式，添加 MC_Power, MC_MoveRelative 到代码中，添加完成

后，如下图所示。 

 
图 4.16 

11） 添加输出触点。在“代码 main”窗口中的空白处，单击鼠标右键弹出菜单栏，选择

触点。 
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图 4.17 
然后双击触点，弹出触点属性对话框，单击确定按钮，关闭对话框。 

 
图 4.18 

12） 添加电源导轨线。鼠标右键单击触点 C001,弹出菜单，选择左电源导轨线。 
13） 连线。按照程序逻辑，将功能块与触点进行连接，鼠标移到引脚的引线上的小圆点

上，然后按住鼠标左键，拖动至另一个小圆点，形成连线。连接完成后如下图： 

 
图 4.19 

14） 给功能块引脚赋值。鼠标双击功能块 Axis 引脚，弹出【变量属性】窗口，如下图。

在名称下拉菜单中选择 MC_Axis001,单击确定按钮关闭窗口。 
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图 4.20 

双击功能块 MC_MoveRelative 的 Distance 引脚，弹出【变量属性】窗口，如下图。修改变

量名称为 dis,并设置初值为 10000.0。单击确定按钮关闭窗口。 

 
图 4.21 

使用相同的方法给 MC_MoveRelative 功能块的 Distance、Velocity、Acceleration、
Deceleration 引脚赋值，并设置为不同的名称。结果如下。 

 

图 4.22 
  

24 
 



 

4.7.7. 调试试运行 

1） 回到 MULTIPROG 主窗口，单击工具栏中的【制作】按钮，或者选择菜单【建立 
】->【制作】。在消息窗口中确认编译没有错误。 

 

图 4.23 
2） 在 MULTIPROG 主窗口，单击工具栏中的【工程控制】按钮，或者选择菜单【联机 

】->【工程控制】，打开如下窗口。依次单击【下装】按钮，【冷启】按钮。 

 
图 4.24 

 
3） 在 MULTIPROG 主窗口，单击工具栏中的【调试开/关】按钮，切换到调试状态下。鼠标

左键双击“C000”变量，弹出窗口，确保“值”一栏的单选按钮置于“TRUE”，单击【覆

盖】按钮，即可切换变量 C000 的值为 TRUE，依次启动 PLC 程序中的 MC_Reset 功能块，

MC_PowerOn 功能块和 MC_MoveRelative 功能块，将伺服切换到 PowerOn 状态，并启

动一个相对运动,。 

 
图 4.25 

 
4） 再次鼠标左键双击“C000”变量，弹出窗口，确保“值”一栏的单选按钮置于“FALSE”，

单击【覆盖】按钮，即可切换变量 C000 的值为 FALSE，通过 PLC 程序中的 Reset 功能

块，和 PowerOn 功能块，将伺服切换到 PowerOff 状态。 
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5. 软件安装 

5.1. PC 软件的安装 

5.1.1. 安装须知 

 安装本软件需要管理员权限，否则部分安装文件不能被写入将会造成安装失败。 
 安装过程中，文件会被复制到安装目录，中途取消安装可能会有部分文件遗留在安

装目录。 
 本软件在安装过程中可能需要重启，才能完成安装，所以请在安装本软件前，关闭

其他应用程序，并根据安装提示进行安装。 
 

5.1.2. 安装需求 

5.1.2.1. 支持的操作系统 

MULTIPROG 软件安装在以下操作系统： 
 Windows 7(32 位或 64 位 ) 
 Windows 10(32 位或 64 位 ) 

5.1.2.2. 安装的应用软件 

以下软件将会被安装 
 
名称 版本 
MULTIPROG Ver.5.51.x 
WinPcap Ver.4.1.x 
.NET Framework Ver.3.5SP1 

Ver.4.5.2 
Vc++ Redistributable Package 2005 
 2009 
 2010 
 2015 

5.2. 软件安装 

5.2.1. MultiProg Express 安装 

1） 管理员身份运行 MultiProg Express_5.51_xxxx.exe  
2） 仔细阅读许可证协议，如果接受许可协议中的条款，单击【我接受】开始安装 
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图 5.1 
3） 选择安装选项, 单击【开始安装】安装。 

 
图 5.2 

4） 等待安装完成。在安装过程中可能需要重启，请在重启后重复 1-5 步骤继续完成安装。  
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图 5.3 

5） 单击【完成】完成安装。 

 
图 5.4 

5.3. PC 软件的卸载 

5.3.1. 卸载 MultiProgExpress 打开控制面板 

1） 打开控制面板 
2） 选择 MultiProg Express，然后右键选择卸载按钮。 
3） 单击【卸载】开始卸载。 
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图 5.5 

4） 等待卸载完成,单击完成按钮退出卸载程序 

 

图 5.6 
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6. 使用 MULTIPROG 创建 PLC 工程 

6.1. MULTIPROG 的工程组织基本概念  

IEC61131-3 标准着眼于清晰明了地描述一个复杂的控制问题，并尽可能地通过模块化

的组织方式来减少代码的重复编写。IEC61131-3 标准的软件模型采用层次结构来表示，每

层的元素和各层的相互关系如图所示。 （FU 有时也称作 FC，是功能的简称） 
 

 
图 6.1 

图 6.1 IEC61131-3 软件模型结构示意图  

MULTIPROG 在工程组织结构上完全遵循了 IEC61131-3 标准定义的层次结构和模块

化的思想。打开 MULTIPROG，打开已经建立的工程或者使用工程设置向导新建一个工程，

就可以看到屏幕左侧的工程树窗口中列出了当前工程所用到的所有节点信息，如图所示。  

 

图 6.2工程树窗口 

  

     

资源（ Resource    资源（ Resource    

任务（ Task    任务（ Task    任务（ Task ）   

程序 ) Program (   程序 
) Program (   

 
) ( Program   

FB   FU   
FB   FB   

全局和直接变量      
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图 6.3工程树窗口 
 

工程树中的“库”、“数据类型”、“逻辑 POU”和“物理硬件”这 4 个节点在使用工程设置

向导建立工程之后就必定会出现，但是根据所建立的工程的复杂程度，“库”和“数据类型”节
点可以为空节点。单击“物理硬件”节点前面的加号或者点击工程树窗口下面的“硬件”选项卡，

就可以展开物理硬件的配置（Configuration）。在使用中文语言设置，并且未改动默认的建

立名称的情况下，可以看到“配置（Configuration）”、“资源（Resource）”、“任务（Task）”、
“Global_Variables”和“IO_Configuration”这几个节点，如图所示。其中“任务”节点是可以为

空的，其余节点在工程建立之后则必定存在。  

 

图 6.4 物理硬件节点展开示意图 

6.1.1. 配置（Configuration）  

配置是一种结构元素，对应于 IEC61131-3 标准中最外层的框架，用于定义针对特定应

用的控制系统的特性，其含义是确定了解决某种特定的控制问题的系统框架，包括硬件设备、

处理器资源、I/O 通道、存储和通信地址等。  
通常，一个配置就对应于一台实际的控制器。当需要处理的控制问题较为复杂时，例如

一条生产线的自动化，则需要几台控制器的相互配合，此时可以定义多个配置，每个配置都

是相互分离的个体，不过可以通过通信接口实现信息的交互。  

6.1.1.1. 增加配置  
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注意 

该功能仅在 MultiProg Professional 版本提供。Express 版

本只支持工程树中存在一个配置。 

当需要增加配置时，可以在“物理硬件”或者“配置：eCLR”节点右击，在弹出的开始菜单

中选择“插入…”->“配置”，如图所示。在弹出的对话框中填入配置名称，并选择好相应的 
CPU 类型，点击“确定”按钮即可，如图所示：（目前暂不支持在一个项目中添加多个配置）  

 

图 6.5 右键菜单插入配置 

 

 

图 6.6 配置插入对话框 

6.1.1.2. 配置的其他操作  

如需要删除或者修改配置的定义，同样可以在需要操作的配置节点上使用右键菜单，选

择相应的功能即可。  

6.1.2. 资源（Resource）  

资源位于 IEC61131-3 软件模型的第二层，为运行具体的程序提供支持。资源反映了控

制器的物理结构，为程序和 PLC 的物理输入输出通道提供一个接口。资源是标准定义的一

个语言元素，是作为执行 IEC 程序的虚拟界面。一个资源可以加载、启动和执行多个相互

独立的程序。  
资源需要通过资源名称来加以区别，一个资源相当于一个 CPU，所以资源也可以简单

理解为控制器里的微处理器单元。  
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在使用工程向导建立工程的情况下，默认选择为“Leetro_I5_1213”，这个 CPU 类型代

表的就是 MULTIPROG 运行在 i5 系统上的 PLC。  

6.1.2.1. 修改资源的属性  

右击“资源”节点上，右键菜单中选择“属性”，如图所示。  

 
图 6.7 修改资源的属性 

在弹出窗口的“PLC/处理器”选项卡中的“处理器类型”下拉框中选择其他种类额 CPU，

如图所示。  

 

图 6.8 更改处理器类型 

“eCLR_Simulation” CPU 类型为 PC 仿真, 可用于调试 PLC 逻辑。 

6.1.2.2. 设置资源  

对于资源的设置主要是定义通信接口的类型和参数，以及在线监视时的数据刷新速率。

右击“资源” 节点，在弹出的快捷菜单中选择“设置”菜单，如图所示，其弹出的窗口如图所示。  
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图 6.9 对资源进行设置 

 

图 6.10 资源的设置窗口 

 “建立设置”是用于定义将 IEC 代码编译生成下载到控制器里执行的机器码的一整套

库定义的文件，不同的版本生成的机器码可能不同，所以一般需要选择最新版的“建立设置”
文件。  

“在线更新”的“时间间隔”指的是在使用 MULTIPROG 的 Debug 模式时，控制器内部

变量的值在 MULTIPROG 界面上显示的更新周期。  

6.1.2.3. 全局变量  

工程树中的“全局变量”节点是每个资源（Resource）中惟一存在的。双击该节点即可打

开全局变量工作单，如图所示。  
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图 6.11 全局变量工作单 

全局变量工作单可以简单理解为全局变量表，在其中声明的每一个变量对于其所在的资

源来说都是唯一存在的。同时，对于在其所属的资源中存在的任何一个程序，全局变量都是

可以被访问的，这样就方便了同一资源中的不同程序交换数据和共享信息。  
全局变量工作单中比较常用的是“名称”、“类型”、“地址”和“初值”4 个属性。  

有效地址格式包含： 

• 百分比号“%”，  

• 位置前缀“M”（针对存储器变量）、“I”（物理输入），“Q”（ 物理

输出） 

• 尺寸前缀“X”(BOOL 1位)， “B”(字节 8位)，“W”(字 16位)，

“D”(双字 32位)，“L”(长字 64位)， 

• 存储区符号 0、1、2或 3，后加点号，  

• 该字节的存储器地址，后加点号(BOOL 类型)，  

• 比特位位置(BOOL 类型)。  

总结为：%MXMemoryAreaSign.ByteAddress.BitPosition 

%MBMemoryAreaSign.ByteAddress 

%IX.ByteAddress.BitPosition 

%IB.ByteAddress 

%QX.ByteAddress.BitPosition 

%QB.ByteAddress 

6.1.3. 控制器 

PLC 工程需要按照设定的控制器（处理器）类型进行编译、并下装到对应的控

制器中。MultiProg 软件已适配多种类型的控制器，用户可根据实际所使用的硬件，
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在工程中选择相应的控制器类型及版本进行开发。设定的控制器与实际连接的控

制器不一致（包括版本不一致，类型不一致）会导致程序无法下装。 

6.1.4. 设置控制器类型及版本 

具体操作方式如下： 
方式 1：通过扫描连接控制器，自动设定控制器类型。在菜单栏单击【联机】-【扫

描控制器】打开扫描控制器窗口 

 
图 6.12 

双击控制器图标，可以连接到相应的控制器，同时打开控制控制对话框，并将工程

设置成与所连接控制器相同的类型和版本  
 

方式 2：  
1) 手动选择控制器类型。 在工程树—>【硬件】选项卡中，右键单击【资源】，选择

【属性】，弹出资源属性窗口。在下拉菜单中选择相应的处理器类型。 

 

图 6.13 
2) 手动选择控制器版本。在工程树—>【硬件】选项卡中，右键单击【资源】，选择【设

置】，弹出资源设置窗口。在【建立设置】中选择相应的版本。 
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图 6.14 

6.1.4.1. 控制器类型  

目前常用型号有 i5-1213, i5-1215, MPC-8801，规格请参考章节 4.4。 
具体型号差异请参考硬件手册或咨询经销商。 

6.1.4.2. 控制器版本 

因软件版本迭代更新，形成不同的软件版本。用户在使用过程中，需注意选择与实际控

制器版本相匹配的版本进行编译、下装操作，否则会导致 PLC 程序无法正常运行。 
用户也可通过 MultiProg 对控制器进行升级，将控制器升级到指定的软件版本。具体操

作方式请参考章节 12.1。 

6.1.5. 任务（Task）  

任务处于 IEC61131-3 标准软件模型的第三层，其用于管理程序组织单元（POU）在运

行期的程序实例。可以把任务理解为一个容器，其中装载的就是 POU（POU 的概念将在下

一章阐述）的各种元素，作用是规定了其中装载的 POU 元素何时处于运行状态，何时处于

非活动状态。  

6.1.5.1. 任务类型  

为了能更清晰地区分不同功能的任务，方便编程人员使用，MULTIPROG 定义了 4 种
任务类型，分别是 Default、Cyclic、Event 和 System，这些任务的优先级依次升高。  

Default 任务：相当于传统 PLC 中运行的任务（或者程序），从控制器上电启动之后

便一直循环往复地运行，可以被其他三种任务打断。  
Cyclic 任务：顾名思义是周期性的任务，该类型任务具有一个重要属性“运行间隔”，每

隔这个间隔时间，任务即被投入运行，可以被 Event 和 System 任务打断。  
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Event 任务：该类型任务是基于事件驱动的，即在控制器正常运行时该任务处于非激活

状态，一旦对应的事件被触发，在情况合适的条件下，该任务就会立刻被激活投入运行。该

类型的任务一般用于处理比较紧急的事件。每个任务都需要绑定到一个事件号，每个事件号

对应一种特定事件，支持多个 Event 任务绑定到同一个事件号。  
System 任务：该类型的任务也是事件驱动的，与 Event 任务不同的是，触发 System 

任务运行的时间都是非常紧急的事件，一般都是控制器运行期的异常（Exception）。System 
任务在创建时需要指定触发该程序的事件。System 任务可以抢占任何其他类型任务的运行。  
 

 
注意 

System 任务不能绑定到用户自定义的任务！ 
Event 任务，暂不可用! 

 
图给出了 Default 任务的运行模式，图表示了 Cyclic 任务和 Event 任务、System 任

务的运行模式及相互之间的优先级关系。  

 
图 6.15 Default 任务运行模式示意图 

 
图 6.16 其他三种任务的运行模式和优先级关系 
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6.1.5.2. 修改任务属性  

鼠标右键点击工程树中“Tasks”节点下属的某个具体任务的节点，在快捷菜单中选择“属
性…”，如图所示。  

 

 
图 6.17 修改任务属性 

在弹出窗口中选择“类型”标签页，在“任务类型”下拉框中即可选择任务的类型，如图所

示。  

 

图 6.18 任务属性窗口 

6.1.5.3. 设置任务参数  

任务的类型不同，其需要设置的参数也不一样，下面分别进行说明。在需要更改参数的

任务节点上点击右键，在弹出菜单中选择“设置…”选项，如图所示。  

 

 
39 

 



 

 

图 6.19 更改任务参数 

Default 任务：  

如图所示为 Default 任务的参数设置窗口，其中只有一个参数需要设置。“监视定时时

间”为监视定时器的倒数计时时间，当使能了监视定时器之后，监视定时器就会从“监视定时

时间”开始倒计时，当计时为零时，监视定时器就会向运行的任务发出询问，若运行的任务

没有响应，则监视定时器即会认为任务运行出错，此时就会产生一个运行期异常，对应的 
System 任务就会被激活。  

提示：当控制器的负载较重时，可以适当增大“监视定时时间”或者关闭监视定时器，防

止系统运行出错停止。  

 

图 6.20 任务参数设置窗口 

Cyclic 任务：  

图所示为 Cyclic 任务的参数设置对话框，其中需要设置的参数有“间隔”、“优先权”和
“监视定时时间”3 个。“间隔”就是任务的运行周期，“优先权”就是任务的优先级，只是这个

优先级是在所有的 Cyclic 任务的范围内定义的。默认设置下的优先级范围是 0~31。  
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图 6.21 Cyclic 任务参数设置窗口 

Event 任务：  

图所示为 Event 任务的参数设置窗口，和 Cyclic 任务不同，Event 任务主要关注的该

任务需要绑定的事件号，默认的事件号的范围是 0~5，共 6 个事件，事件的内容可以自行

定义（详情方法请联系乐创技术人员）。Event 任务的优先权的范围为所有 Event 任务内。

默认设置下的优先级范围也是 0~31。  

 

图 6.22 Event 任务参数设置窗口 

System 任务：  

System 任务的参数设置窗口见图。因为 System 任务具有最高的优先级，并且一旦相

对应的事件被触发，该任务会立即得到执行，所以“优先权”和“监视定时时间”不可配置。  

 

图 6.23 System 任务参数设置窗口 

6.1.5.4. 增加删除任务  

一个资源可以支持不止一个任务的运行，即在宏观上，所有这些任务可以同时运行。添

加任务可以通过在“Tasks”节点上点击鼠标右键，在快捷菜单中选择“插入…”->“任务”实现，

如图所示。  
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图 6.24 添加任务  

在弹出窗口中填写添加任务的名称并选择任务的类型，点击“确定”，如图所示。  

 

图 6.25 编辑所添加任务的属性 

注意：任务的名称长度是有限制的，不能超过 7 个字符，并且前 6 个字符中必须有 1 个

是不同的。  
当任务不再需要时，可以在工程树节点上点击右键，在弹出的快捷菜单中选择“删除”项

将任务删除。  

6.1.6. 程序组织单元（POU）  

程序组织单元（Programming Organization Unit，POU）是 IEC61131-3 标准中最重要的 IEC 
基本编程单元，其中包括了程序（Program）、功能块（Function Block）和功能（Function）
3 个组成元素。  

程序：是所有可编程语言元素和结构的逻辑组合，是程序组织单元的最大形式。同时程

序也是 IEC 逻辑的执行主体，是和具体任务相联系的。  
功能块：其是具有面向对象特性的基本算法单元，也就是说一个功能块中包含有自己私

有的变量和内存区域。例如 PID 算法功能块，其内部有用于保存当前时刻输入值和前几个
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周期输入值的变量。  
功能：是一种具有过程特性的基本算法单元，即这个算法单元没有自己私有的变量和内

存区域，只关注算法的实现，运算结果只和当前输入值有关。例如计算正弦的 sin 函数。  
【注意】从概念上来说，功能块和功能的区别在于有没有私有的数据，反应到结果上，

则是算法的结果输出是否具有确定惟一性。功能块的输出值不仅和当前的输入值有关，也和

功能块内部的状态及前面保存的结果有关，所以对于不同的输入值可能会产生不同的输出结

果。而对于功能来说，相同的输入值必定具有相同的输出值。  
程序、功能块和功能在层次和隶属关系上也是有不同的。正如图 IEC61131-3 软件模型

结构图所展示的，程序可以调用功能或者功能块。同样功能块也可以调用功能，但是功能不

能反过来调用功能块和程序。  

6.1.6.1. 程序、功能块和功能的节点组成  

程序、功能块和功能在工程树中的组成是相同的，都具有变量工作单、代码工作单和说

明工作单，如图所示。程序节点的图标是一个绿色的矩形“    ”。功能块的节点图标是一个

绿色的矩形，两侧分别有两条并行的短横线，矩形的上方还有一条长横线“   ”，这表明了在

接口上，功能块可以有多个输入和多个输出。功能的节点图标是一个绿色矩形，左侧有两条

短横线，右侧只有一条短横线“  
图 6.26 ”，这表明在接口上，功能可以有多个输入但是只有一个输出。  

 

 

图 6.27 POU 元素的工程树组成  

代码工作单用于编写实现控制逻辑的算法，除功能不能使用顺序功能图表（SFC）外，

支持 IEC61131-3 标准定义的全部 5 种编程语言。不同的编程语言，工程树中对应的节点

图标也不相同，图中是功能块图（FBD）对应的图标。双击 POU，即可打开代码工作单，如

图所示。 
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图 6.28 功能块图语言的代码工作单 
变量工作单展示了一个程序、功能块或者功能中使用到或者引用的变量。首先打开一个

POU 的代码工作单,然后点击变量工作单点即可打开变量工作单，如图所示，点击即可打开

程序 POU“M1”的变量工作单。 
  

 

图 6.29 变量工作单 

POU 元素的变量工作单和全局变量工作单的内容是一样的，区别在于全局变量工作单

中的“用法” 一列只有“VAR_GLOBAL”一项，而这里有“VAR”和“VAR_EXTERNAL”可选。

“VAR”代表变量为局部变量，而“VAR_EXTERNAL”表示变量是外部的，此处只是对其的引

用，一般来说使用这个用法的变量就是全局变量工作单中的变量，对其进行的操作等同于对

全局变量的操作。“VAR_EXTERNAL_PG”现在已停止使用。  
注意：当使用“VAR”标示变量时，变量名称可以和全局变量工作单中的变量同名，但是这样

表示的是两个变量，彼此没有联系。  

6.1.6.2. 添加删除程序、功能块和功能  

添加 POU 元素的操作过程是大体类似的，下面以添加程序为例说明步骤。  
右键点击“逻辑 POU”节点，在弹出的快捷菜单中选择“插入…”->“程序”，如图所示。  
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图 6.30 添加程序  

在弹出窗口中填入程序的名称，选择相应的编程语言，点击“确定”，如图所示。  

 

图 6.31 插入程序弹出对话框 

删除 POU 元素也很简单，在不需要使用的 POU 元素的节点上右击，在快捷菜单中选

择“删除”即可。在执行此步骤之前需要先关闭该节点有关的工作单。  

6.1.6.3. 功能块的实例化  

使用功能块的代码工作单编写完一段算法并在变量工作单中声明了相关变量，仅仅是对

这个功能块的一个定义，其并不能直接在控制器中运行。要使其能真正运行，就涉及到一个

实例化的概念。功能块实例化之后就产生一个功能块实例，它是这个功能块所定义的各种私

有数据、内存区域，并经过封装的集合，是一个数据实体。  
简单来说，完成一个功能块相当于声明了一种变量类型，而对一个功能块进行实例化就

是生成了这种变量类型的一个实际变量。  
由上面的解释可以得知，功能块的实例化是通过程序对功能块的调用实现的。在 

MULTIPROG 中进行实例化功能块的步骤很简单，以 FBD 语言的程序说明，如图所示。  
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图 6.32 在 FBD 语言的程序代码工作单中实例化功能块 
在 MULTIPROG 右侧的“编辑向导”窗口中，通过下拉框“组”选择“功能块”，在任意一

个功能块图标（以“TON”为例）上点住鼠标左键不放，将图标拖拽至程序的代码工作单范围

内。此时松开鼠标左键，会弹出一个对话框窗口，如图所示。  

 

图 6.33实例化功能块对话框窗口 
在“名称”一栏可以看到有一个默认的名字“TON_1”，用于表明功能块“TON”的一个实例。

同时通过“定义范围”Tab 页中的“局部变量组(V)：”可以知道，功能块实例其实质是一个变量。  
注意：功能块实例的名称可以自己定义，不一定要包含有功能块名称，但是不能和功能

块重名。  
点击图中所示对话框的“确定”按钮，在程序的代码工作单中就出现了功能块的一个实例，

如图所示。在功能块实例“TON_1”图标的顶部可以看到“TON”字符，这用于表示其是通过哪

个功能块实例化得到的。  

  

拖拽   

46 
 



 

 

图 6.34 功能块“TON”实例化完成 

和功能块的情况类似，程序也只是定义了一种数据的结构和类型，同样不能在实际控制

器中运行。要使其能实际运行，同样需要一个实例化的过程。  
程序的实例化是和任务相关联的，而任务又是在资源中运行的，所以程序实例化的过程

可以简单理解为程序所定义的数据、算法指令、数据空间在实际的微处理器上的分配过程。  
在 MULTIPROG 中对程序进行实例化就是在任务中插入程序实例。在工程树中右击需

要运行某个程序的任务节点，选择快捷菜单的“插入…”->“程序实例”条目，如图所示。  
 

 

图 6.35 添加程序实例  

在弹出窗口里命名程序实例，并选择“程序类型”，如图所示。“程序类型”就是指当前工

程树中所有定义的程序节点。  

47 
 



 

 

图 6.36程序实例化对话框 
注意：程序的实例化和功能块略有不同，程序实例和程序可以重名。程序的实例是通过

任务区分的，在同一个任务中不能有同名的程序实例。  

6.1.7. 用户自定义数据类型  

IEC61131-3 标准为了方便各种不同行业和领域的编程人员使用，定义了丰富的数据类

型，分为基本数据类型、一般数据类型和衍生数据类型 3 类。  

6.1.7.1. 基本数据类型  

基本数据类型是在标准中预先定义好的标准化的数据类型，包括数据关键字、数据宽度、

数据表示范围和约定的初始值，详细信息如表所示。  
表 3.1 基本数据类型一览表 

数据类型  关键字  数据宽度(bit)  表示范围  约定初始值  

布尔  BOOL  1  0 和 1  0  

8 位长度位串  BYTE  8  0~16#FF    

16 位长度位串  WORD  16  0~16#FFFF    

32 位长度位串  DWORD  32  0~16#FFFF_FFFF    

64 位长度位串  LWORD  64  0~16#FFFFFFFF_FFFFFFFF    

短整型  SINT  8  -128~+127  0  

整形  INT  16  -32768~+32767  0  

双整形  DINT  32  -231~+231-1  0  

长整形  LINT  64  -263~+263-1  0  

无符号短整型  USINT  8  0~+255  0  

无符号整形  UINT  16  0~+65535  0  

无符号双整形  UDINT  32  0~+232-1  0  

无符号长整形  ULINT  64  0~+264-1  0  

实数  REAL  32  1.5e-45~3.4e38  0.0  

长实数  LREAL  64  5.0e-324~1.7e308  0.0  

持续时间  TIME      T#0s  

日期  DAY      D#0001-01-01  

时刻  TOD      TOD#00:00:00  
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日期和时刻  DT      DT#0001-
0101-00:00:00  

变长单字字节

字符串  

STRING  80  在运行期决定  空串  

6.1.7.2. 一般数据类型  

一般数据类型用“ANY”进行标识，采用分层的结构。该数据类型不对用户的 POU 开放，

所以在编程时无法使用。  

6.1.7.3. 衍生数据类型  

衍生数据类型是在基本数据类型的基础上由用户建立的数据类型，也称导出数据类型，

就是本标题中所说的用户自定义数据类型。  
在 MULTIPROG 中插入用户自定义的数据类型步骤如下：工程树中右击“数据类型”，

选择快捷菜单的“插入…”->“数据类型”条目，如图所示。  

 

图 6.37 插入自定义的数据类型 

在弹出对话框中填入名称，点击“确定”，如图所示。  

 

图 6.38 数据类型插入对话框 
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注意：此处的“名称”只是数据类型工作单的名称，与数据类型没有关系。  
在数据类型工作单中使用字符语言进行编辑，如下所示。  

TYPE 
AI_Signal: (Single,Differ); 

END_TYPE 

枚举数据类型 

TYPE 
AnaSig:INT(0..16000); 

END_TYPE 

子范围数据类型 

TYPE 
AI:ARRAY[1..100] OF AnaSig; 

END_TYPE 

数组数据类型 

TYPE 
STUDENT: 
STRUCT 

NAME: STRING; 
STU_ID: UDINT; 
CLASS: USINT; 
DATE_OF_ENROLL: DATE; 
HEIGHT: REAL; 
WEIGH: REAL; 

    END_STRUCT; 
END_TYPE 

结构体数据类型 

图 6.37 数据类型定义工作单  

按照 IEC61131-3 标准的规定，所有的衍生数据类型的定义都使用“TYPE”关键字开头，

以 
“END_TYPE”关键字结束。MULTIPROG 支持 4 种基本的自定义数据类型，分别是枚

举、子范围、数组和结构体，其对应的示例如上图所示。  
如果这些类型不能满足要求，MULTIPROG 还支持多维数组和数组和结构体的相互嵌

套定义。  
 

6.2. MULTIPROG 窗口及通用操作 

6.2.1. 主窗口 

MULTIPROG 主窗口包含多个子窗口，其布局如下： 
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图 6.39 

图 6.38 MULTIPROG 主窗口 

各子窗口可以通过“视图”菜单显示和隐藏，即单击一次“视图”菜单对应的子菜单项，

则对应子窗口显示，再次单击该子菜单，则对应子窗口关闭。 

6.2.2. 工程树窗口 

工程树窗口用于管理 PLC 工程的所有资源，包括所有的 POU 对象的组织方式，运动控

制功能块库，数据类型，以及硬件资源，任务配置等。 
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图 6.40 

6.2.3. 代码及变量窗口 

每个 PLC 程序逻辑 POU 对应一个程序窗口，一个局部变量窗口； 
在工程树窗口中，切换到“工程”标签页，展开逻辑 POU，鼠标双击逻辑 POU 下的 POU

项，可以打开对应的程序窗口； 

 
图 6.41 

  选中 POU 项，选择主窗口菜单【视图】->【打开变量工作单】，可以打开该 POU 对应

的局部变量窗口； 
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图 6.42 

一个 PLC 工程各 POU 共用一个全局变量窗口，通过选择主窗口菜单【视图】->【全局变

量声明】，可以打开全局变量窗口。 

 
图 6.43 

 

6.2.4. 消息窗口 

显示所有编程调试阶段的输出信息。 
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图 6.44 

6.2.5. 编辑向导窗口 

用于向程序中添加功能块，分类列出了所有功能块，用鼠标按住左键将其拖动到程序窗

口，即可完成向程序添加对应的功能块。 

 
图 6.45 

 

6.2.6. 子窗口的模式 

对于带有红色 X 和蓝色三角符号的子窗口，可以停靠在主界面的窗口内，如下图样式：  
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图 6.46 

图 6.47 MULTIPROG停靠式子窗口 
也可以通过鼠标在子窗口带红色 X 按钮的标题栏双击切换到浮动窗口，或者按住鼠标左

键拖动，将其改变为浮动窗口，浮动窗口样式如下图所示： 

 

图 6.48 MULTIPROG浮动式子窗口 
再次在浮动窗口标题栏双击或者按住鼠标左键拖动窗口到主窗口边沿，可以将其改变为

停靠子窗口。 
拖动过程中，若系统判断到合适的停靠位置，则会自动停靠。若要避免自动停靠，在拖

动过程中按住“CTRL”键。 

6.2.7. 子窗口的大小调整 

对于子窗口，无论是浮动状态还是停靠状态，均可以将鼠标移动到窗口边沿，按住鼠标

左键拖动以调整窗口到任意大小。 
也可以鼠标单击子窗口标题栏中三角形按钮，将该子窗口在子窗口区域最大化和各子窗

口大小均匀分布状态之间切换。  
子窗口最大化： 
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图 6.49 

子窗口均匀分布： 

 
图 6.50 

6.3. 新建工程 

新建一个工程，可以通过工程向导或者一个工程模板来进行； 
相对于工程向导创建工程来说，工程模板创建的步骤更简单，且创建后包含了工程向导

创建后需要手动添加的内容。 
用工程向导创建工程后，必须手工配置以下内容，而用工程模板创建工程后这些内容已

经配置好了。 
 删除缺省的IO配置； 
 功能块库的导入； 
 功能块所引用的数据结构，如轴的数据结构定义； 
 

6.3.1. .使用工程向导创建和配置新工程 

6.3.1.1. 创建工程 

点击 MULTIPROG 主界面中选择菜单“文件”->“新建工程…”，打开新建工程对话框，

在对话框模板区中选择“工程向导”选项，如图所示，点击“确定”进入下一步。  

56 
 



 

 

图 6.51 新建工程对话框 
 
以下描述工程向导创建工程的过程。 
在向导窗口的“工程名称”框中输入工程名称，例如“My_first_Project”，如图所示。根据工

程的命名规则，工程的名称和路径一定不能含有空格或特殊字符，“工程路径”输入框指明了

工程保存的路径，初始状态下为默认路径，用户可以自行指定。 
完成后点击“确定”按钮。  

 
注意 

工程名称和路径中不能包含特殊字符，否则无法成功创

建工程。建议用大小写字母和下划线。 

 

 
图 6.52 设置工程名称和保存路径 

工程向导第二步对话框如图所示。将第一个 POU 取名为“Main”，编程语言选择“梯形图

(LD)”，或者根据自己熟悉的编程语言选择一种。 
点击“下一步”。  
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图 6.53设定POU名称和编程语言 
工程向导第三步用于确定配置的名称和类型，对话框如图所示。在“名称”输入框中填入

配置的名称，这里保持默认的“配置”。在“类型”列表框中选择 PLC 类型为“eCLR”，点击“下一

步”。 【注意】该步骤只在 Professional 版本中配置，Express 版本无该步骤。 

 

图 6.54 确定配置的名称和类型  

工程向导第四步用于选择所要使用的资源，对话框如图所示。“名称”保持默认的“资

源”，“类型”列表框中选择与控制器硬件相对应的类型，点击“下一步”继续。  

【注意】不同的类型选择代表不同的硬件平台，因为在工程制作时，系统会根据资源的

类型生成只能在特定硬件下运行的代码。 
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图 6.55 确定资源的名称和类型 

向导第五步用于指定任务的名称和类型，对话框如图所示。这里仍旧保持默认的名称“任
务”，类型选择为“CYCLIC”，点击“下一步”。有关任务类型的具体含义将在下一章说明。  

 

图 6.56 任务名称和类型选择 

在最后一步，向导的弹出对话框对前面的设置进行了小结，如图所示。  

 

图 6.57 工程向导小结对话框 

如果没有错误，点击“完成”，弹出如下警告信息对话框： 
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图 6.58 

忽略该警告信息，点击“是”。 
就可以在工程树窗口中看到新生成的工程树。如图所示。其中的“工程”页中“逻辑 POU”

节点是有关于算法实现的部分，而“硬件”页中“物理硬件”则是和实际的控制器的类型和设置

相关联。  

 

图 6.59新生成的工程树-工程  

 

图 6.60新生成的工程树-硬件 

6.3.1.2. 导入运动控制功能块固件库 

使用工程向导创建的工程，若要在程序中使用运动控制功能块库，还必须进行如下操作，

导入包含运动控制功能块的固件库。否则，只能使用 IO 从站和对应的逻辑控制； 
导入运动控制功能固件库的步骤如下： 

1） 打开“工程树窗口”。 
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图 6.61 

2） 鼠标右键单击【库】。在弹出菜单中选择【插入】->【固件库】。弹出如下对话框： 

 
图 6.62 

3） 鼠标双击【MS_PLCopen_LIB】打开该文件夹，单击【包括】按钮；即可将固件库导入到

工程中。 
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图 6.63 

6.3.1.3. 添加数据类型 

运动控制功能块会用到一些参数,是用 IEC61131-3 的数据结构定义的，要在程序中引用

轴，则需要定义数据结构，以下描述如何自行添加数据结构： 
1） 在工程树窗口中，鼠标右键单击【数据类型】，在弹出的菜单中选择【插入】->【数据

类型】。 

 
图 6.64 

2） 在【名称】栏输入包含数据类型的工作单名称，如“MyData”，单击【确定】按钮，即可

添加一个空的工作单，用于输入数据结构的定义。 
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图 6.65 
 

3） 输入数据结构定义 
正确输入描述轴等数据结构的代码，即可在编程中引用该数据结构。 

 重新打开工程时，会自动在程序结构中添加系统默认的数据结构。 
 

6.3.2. 使用工程模版创建新工程 

点击 MULTIPROG 主界面中选择菜单【文件】文件->【新建工程…】，打开新建工程对

话框，在对话框模板区中选择“工程模版”选项，如图所示，点击【确定】即可完成工程创建。  

 
图 6.66新建工程对话框  

用工程模板创建的工程，已经包含了 6.3.1 描述的所有内容。 
 
创建成功后，建议先在 MULTIPROG 主界面中选择【文件】->【工程另存为】菜单，将工

程进行保存。 
若没有进行保存，当打开另一个工程，或者退出 MULTIPROG 时，会提示保存： 
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图 6.67 

单击【是】按钮，选择一个保存文件夹，和保存的工程名称，即可将模板生成的工程进

行保存。 

 
注意 

使用模板创建工程后，应当先进行工程保存操作，否则

将影响后续一些配置操作。 

 

6.4. 添加从站 

6.4.1. 导入 ESI 文件 

ESI 文件由 EtherCAT 从站供应商提供，每个不同型号的从站均应当有对应的 ESI 文件。 
MultiProg 必须导入 ESI 文件，才能自动扫描识别 EtherCAT 总线上连接的从站；或者手动

添加对应的从站到设备树； 
ESI 导入方法如下： 
先打开“视图”->“Ethercat”，然后鼠标点击选中 Ethercat 窗口，配置 ESI 的“Ethercat”

选项才会在菜单栏中出现。 

 

图 6.68 
1） 启动 MultiProg，单击菜单“EtherCAT”->“ESI Manager”，打开如下对话框： 
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图 6.69 

2） 在 ESI Manager 对话框中，单击“Add File”，在弹出的打开文件对话框中定位到要添加的

ESI 文件所在的文件夹，并选中要添加的 ESI 文件，单击“打开”按钮。 

 
图 6.70 

3） 添加文件进度条显示添加进度，完成后会在 ESI manager 窗口中显示新添加的设备列表

信息。可单击列表栏每行公司名称左侧的三角符号展开列表，在列表下一级显示具体的

ESI 文件列表项；继续单击 ESI 文件列表项左侧的三角符号，则展开 ESI 文件中描述的设

备名，设备描述信息以及版本信息。 
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图 6.71 

6.4.2. 配置 MULTIPROG 与 i5 的连接 

安装 MULTIPROG 的 PC 与 i5 通过网络连接，必须在 MULTIPROG 工程中配置要连接的 i5
的 IP 地址，才能通过 MULTIPROG 与 i5 连接实现自动扫描从站操作。 

有自动配置和手动配置方法两种方法。 

6.4.2.1. 自动配置 

选择菜单【联机】->【扫描控制器】，在弹出的窗口中双击需要被连接的控制器。 
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图 6.72 

6.4.2.2. 手动配置 

1） 启动 MULTIPROG。在主界面切换到硬件标签页。依次展开“物理硬件”，“配置”，

“资源”。 
2） 右键单击“资源”，在弹出菜单中选择“设置…”。 

 
图 6.73 

3） 在“资源设置”窗口中，修改“通信”-> “类型”为“TCP/IP”。在“通信”-> “参数”

对应的文本框中输入 i5 的 IP 地址，IP 地址后面空格后-p41100 保持不变。 
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图 6.74 
单击“确定”按钮关闭对话框，即完成连接设置。 
若配置正确，连接成功，则通过主界面菜单“联机”->“工程控制．．．”打开工程控

制面板显示如下左边状态；若配置的连接参数与 i5 参数不一致，则出现如下右侧状态，即处

于通信连接超时状态，此时无法进行联机操作。 

 
图 6.75 

 
图 6.76 

 

 

 
 

 

图 6.77 
警告 

每个工程都应当正确设置要连接的 i5 的 IP 地址。否则切

换工程后将无法和 i5 进行联机操作; 
请将连接 i5 的 PC 的 IP 地址设置为与 i5 的 IP 地址在同

一个段内； 
i5 出厂缺省的 IP 地址为：192.168.1.88，可以通过 13.5 节

描述修改 IP 地址。 
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6.4.3. 自动扫描从站 

 
将要添加的从站设备通过网线连接到主站，并将主站和从站上电进入运行状态。在导入

从站设备的 ESI 文件后，即可按照如下步骤扫描添加从站信息到 MultiProg 的设备树。 
1） 启动 MultiProg，单击菜单“视图”->“EtherCAT”，打开如下对话框： 

 
图 6.78 
 

2） 右键单击“配置/资源”，在弹出的如下菜单中单击“Scan EtherCAT Network”。 

 

图 6.79 
进度条显示完成后，窗口左侧设备树中显示扫描到的设备。 
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图 6.80 

6.4.4. 手动添加从站 

 
在要添加的从站设备没有连接到主站的情况下，在导入从站设备的 ESI 文件后，也可以

手动添加从站。可按照如下步骤手动添加从站信息到 MultiProg 的设备树。 
1） 启动 MultiProg，单击菜单“视图”->“EtherCAT”，打开如下对话框： 

 
图 6.81 

 
2） 若右键单击“配置/资源”，在弹出的如下菜单中单击“Insert Slave”。则将在所有设备列

表的第一个位置插入新的设备。 

70 
 



 

 
图 6.82 

3） 若右键单击“配置/资源”下设备树中的选中设备，在弹出的如下菜单中单击“Insert Slave 
After”。则将在选中设备的后面位置插入新的设备。 

 
图 6.83 

 
4） 若右键单击“配置/资源”下的的最后一个设备，在弹出的如下菜单中单击“Append Slave ”。

则将在设备列表的最后位置插入新的设备。 
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图 6.84 

在单击菜单后，弹出以下对话框，在”Slaves”列表中会列出已经通过 ESI 文件导入的所有

设备。选择要添加的设备，并在“Number of Slaves”栏输入设备数量，单击“OK”，则将添加

指定数量的从站设备到设备树。 

 
图 6.85 

 

6.5. EtherCAT 相关参数配置 

在通过自动扫描或者手动添加设备到设备树后，则可按照以下描述配置 EtherCAT 相关

参数。 
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6.5.1. 从站公共参数配置 

 
启动 MultiProg，单击菜单“视图”->“EtherCAT”，打开如下对话框： 

 
图 6.86 

在“EtherCAT”对话框的设备树中单击选中“配置/资源”，在右侧各个标签页对应所有

从站的公共参数配置。 

6.5.1.1. 控制周期 

单击“Master”标签，切换到该页，通过“Cycle Time[us]”下拉列表可选择控制周期，

该控制周期也是 EtherCAT 通讯周期，以微妙为单位。 
i5-1213 支持的最小控制周期为 500 微妙，常用值为 1000 微妙。 
当控制从站数目越多，该周期应当设置越大，避免在设定的控制周期内无法完成通讯。 
 

6.5.1.2. DC 模式设置 

单击“Distributed Clocks”标签，切换到该页，i5 只支持“Bus Shift”模式，因此务必使

“Clock Adjustment”栏的“Bus Shift”单选按钮被选中。 
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图 6.87 
 

6.5.2. 伺服从站参数配置 

6.5.2.1. 从站名称和地址 

在“EtherCAT”对话框的设备树中选中要配置的从站，在右侧各个标签页对应该设备的

属性，其中“General”标签页显示和设置从站的地址，名称。名称的修改将影响到与 PLC 变量

映射后的变量名，其将作为变量名的一部分。 
可通过“Information”栏的“Name”项的文本框修改从站名称。 
“Address”栏的“Station Address”项为从站的地址。一般采用扫描后的缺省地址即可。 

 
注意 

缺省的设备名称通常比较长，建议修改成一个短名称，

以避免在映射到变量后导致变量名过长，而被系统自动

截断变量名称，使得变量名的可读性变差。 
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图 6.88 

6.5.2.2. PDO 参数 

PDO 参数用于 i5 对从站进行周期性控制，基于运动控制和 IO 控制的需要，必须进行 PDO
配置，并将 PDO 参数与全局变量进行映射。 

对于 IO 模块，PDO 参数为数字量或者模拟量输入/输出。 
映射到全局变量后，PLC 程序可通过映射后的全局变量访问实现数字量或者模拟量输入

输出的控制。 

 
图 6.89 
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对于伺服，PDO 参数为 Cia 402 标准定义的可配置为 PDO 参数的 COE 参数数据对象。 

 
注意 

i5 要实现运动控制功能，则带轴功能的从站必须能够配

置以下 COE 参数为 PDO。添加从站后，若缺省 PDO 参数

列表中缺少下表中一个或多个参数，则需要通过下一节

PDO 配置描述的方法将下表中的 PDO 参数配置完整。 

 

6.5.2.3. PDO 配置 

 “PDO Mapping”标签页的内容为 PDO 参数的显示和配置修改。 

 

图 6.90 
Inputs 栏为 TPDO，即从站发给主站的 PDO，也就是 i5 主站要从从站读取的状态类数据

对象； 
Outputs 栏为 RPDO，即主站发给从站的 PDO，也就是 i5 主站要发给从站的命令类数据

对象； 

PDO 类别 Index Subindex 英文名称 中文名称 
TPDO 0x6041 0 Status Word 状态字 

0x6064 0 Actual Position 实际位置 
0x606C 0 Actual Velocity 实际速度 
0x6061 0 Mode of Operation Display 显示当前工作模式 
0x603F 0 Error Code 错误代码 
0x60FD 0 Digit Inputs 数字量输入状态 

RPDO 0x6040 0 Control Word 控制字 
0x607A 0 Target Position 目标位置 
0x60FF 0 Target Velocity 目标速度 
0x6060 0 Mode of Operation 设置工作模式 
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Inputs 栏列出的标有 0x1A00，0x1A01，… 的各栏为从站 ESI 文件预定义的分组 TPDO 数

据对象，可对其进行如下操作： 
1） 鼠标单击各栏复选框，选中栏的数据对象将进入 I 变量区，由系统自动统一编址。 
2） 鼠标单击选中各复选框栏的标题，即复选框标题文件背景加深状态，此时单击底部的

Edit 可打开如下对话框：在该对话框可对 TPDO 对象进行增加，删除，编辑修改，以及

改变在 I 变量中的排列顺序等操作；修改完成后单击“OK”使修改生效并关闭对话框；单

击“Cancel”放弃修改并关闭对话框； 
【注意】若从站 ESI 文件定义中不允许对 PDO 配置进行修改，则该对话框底部的操作按

钮将变灰无效。 

 

图 6.91 
Outputs 栏列出的标有 0x1600，0x1601，… 的各栏为从站 ESI 文件预定义的分组 RPDO

数据对象，可对其进行如下操作： 
1） 鼠标单击各栏复选框，选中栏的数据对象将进入 Q 变量区，由系统自动统一编址。 
2） 鼠标单击选中各复选框栏的标题，即复选框标题文件背景加深状态，此时单击底部的

Edit 可打开如下对话框：在该对话框可对 RPDO 对象进行增加，删除，编辑修改，以及

改变在 Q 变量中的排列顺序等操作；修改完成后单击“OK”使修改生效并关闭对话框；

单击“Cancel”放弃修改并关闭对话框； 
 

 

图 6.92 

注意 
若从站 ESI 文件定义中不允许对 PDO 配置进行修改，则

该对话框底部的操作按钮将变灰无效。 
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图 6.93 
“Variables”标签页的内容为左侧选中从站的全部 RPDO 和 TPDO 参数的列表。通过该

页可以进行以下操作： 
1） 对 PDO 的名称进行修改，名称的长短将影响到 PDO 映射到 PLC 变量的名称，若名称过

程，导致映射到 PLC 变量的名称过长，则 PLC 变量名称将会被截断，使得可读性变差； 
2） 对排列顺序进行修改，排列顺序会作为与 PLC 变量映射后的 I 变量或者 Q 变量中的变量

顺序； 
3） 增加 PDO 对象； 
4） 删除 PDO 对象； 

78 
 



 

 

图 6.94 

6.5.2.4. DC 配置 

“Distributed Clock”标签页的内容为左侧选中从站的 DC 配置选项。 
从“Operation Mode”选项的下拉列表中可以选择从站工作在 FreeRUN 模式，或者工作

在“DC-Synchron”模式； 
 

 

图 6.95 

注意 
根据从站 ESI 文件定义，有的从站可能不支持一种或者

多种模式。 
当 i5 对带轴的从站进行控制时，建议选择“DC-Synchron”
模式，以获得各轴运动更好的同步性，特备是多轴插补

运动等有同步性要求的控制。 
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图 6.96 
 

6.6. PDO 与 IO 变量的映射 

对每个从站进行 PDO 配置后，需要将 PDO 对象映射到 PLC 程序可访问的全局变量，以

便在 PLC 程序中通过映射的全局变量访问从站的数据。 
将 PDO 与 IO 变量映射的步骤如下： 

1） 在 MultiProg 的主界面中单击选择菜单“变量映射”，弹出如下对话框 

 
图 6.97 

2） 鼠标单击选中右侧 PDO；按住 CTRL 键同时多次单击可多选；单击选中第一个，然后按

住SHIFT同时单击最后一个，可选择从第一个单击选中到最后一个单击选中的所有对象。 
3） 单击“New”，即可将右侧选中的 PDO 映射到全局变量，映射后的全局，在左侧列表中列

出。左侧列表前面列出的是预先定义的一些系统全局变量，若要查看 PDO 映射的全局

变量，则向下拖动左侧列表栏的卷滚条。 
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图 6.98 
4） 映射完成后，在 Task Mapping 中选择将 IO 的输入\输出绑定绑定到 PLC 任务,默认选择

为 default,输入\输出将按照 4ms 周期性进行 IO 读取和输出。 
5） 单击窗口右上角的 X 关闭窗口 
6） 也可以单击选择菜单“视图”-> “全局变量声明”，打开全局变量详细列表窗口查看系统变

量和 PDO 映射的全局变量的详细信息。 

 
图 6.99 
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6.7. 变更从站 

当一个工程项目的从站设备发生变化，则需要对 MultiProg 的从站配置信息进行修改。 

6.7.1. 重新自动扫描从站 

若要通过重新自动扫描从站修改从站配置，必须确保从站通过网线正确连接到 i5，且 i5
与安装 MultiProg 的 PC 通过网线连接，连接方法见硬件手册。i5 和从站应当处于上电运行状

态。 
修改方法和步骤如下： 

1） 单击选择菜单“视图”-> “EtherCAT”，打开 EtherCAT 配置窗口。鼠标右键单击左侧列表中

“配置/资源”项。   

 

图 6.100 
2） 在弹出的菜单中选择“Scan EtherCAT Network”菜单项。 

 
图 6.101 

3） 在弹出的对话框中，系统提示重新扫描将删除设备树中已经存在的从站，是否继续。单

击“是”，系统开始重新扫描并重建设备树。 
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图 6.102 
进度条显示完成后，窗口左侧设备树中显示扫描到的设备。若没有扫描到设备，请对照

硬件手册检查 i5 和从站的连接，以及设备是否处于上电运行状态。 

 
图 6.103 

然后按照 6.3 和 6.4 节重新配置 EtherCAT 相关参数，并进行 PDO 与 IO 变量的映射。 
 
重新扫描重建设备树后，原设备树中的从站设备的 PDO 建立的全局 IO 变量的映射关系

自动取消，但全局变量仍在全局变量表中，但地址栏已经为空。新扫描到的从站设备的 PDO
映射后的全局变量名若与之前的一致，则系统会自动在变量名后增加”_001”后缀加以区分，

避免同名。 
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图 6.104 
为避免重新扫描到的从站设备的 PDO 映射后的全局变量名与扫描前已经存在的全局变

量名相近，不便于区分，可删除不再使用的全局变量名。 
删除全局变量的方法如下： 

1） 在全局变量详细信息列表中，单击选中要删除的全局变量。若要多选不连续的多个变量，

按住“CTRL”键同时鼠标多次单击要删除的变量；若要多选连续的多个变量，单击连续区

域的第一个变量，按住“SHIFT”键的同时鼠标单击连续区域的最后一个变量，则从第一个

到最后一个变量之间的所有变量被选中。 
2） 鼠标右键单击选中的变量，在弹出菜单中选择“删除变量/组”，即可删除选中的变量。 

 

图 6.105 

6.7.2. 手动修改从站配置 
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1） 启动 MultiProg，单击菜单“视图”->“EtherCAT”，打开如下对话框： 

 
图 6.106 

2） 选中左侧设备树中要删除的从站设备。右键单击该选中设备，在弹出对话框中选择

“Remove Slave”菜单项，即可删除该设备配置。 

 
图 6.107 

然后按照 6.2.3 节描述手动添加从站，并按照 6.3 和 6.4 节描述配置参数，完成 PDO 与

IO 变量的映射。 
 

6.8. 轴参数配置 

在运动控制系统中，将运动控制的对象称为“轴”。轴中含有通过 EtherCAT 连接的实际

伺服驱动器，EtherCAT 接口的步进电机驱动器和 MC 功能模块内部的虚拟轴。 
 

MC 功能模块的轴中包括下表中的种类。 
轴种类 内容 

伺服轴 使用EtherCAT从站伺服驱动器的轴。分配为实际伺服驱动器加以使用。 
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将1台伺服电机作为1根轴使用。 

虚拟伺服轴 MC功能模块内的虚拟轴。不使用实际伺服驱动器。作为同步控制的主轴

等使用。 

 
MC 功能模块的轴中含有以下相关要素 
构成要素 内容 

轴参数 为MC功能模块控制的各轴设定最大速度、启动速度、原点返回等轴

动作。 

轴变量 轴变量是由MC功能模块控制的包含各轴的轴号等参数的结构体变

量。 

用户程序中轴的

指定方法 

在用户程序中，使用运动控制指令执行运动控制。将执行单轴控制

的运动控制指令称为“轴指令”。 

在指令的输入输出变量结构体Axis_REF中，设定该结构体中的成员

轴号变量的参数值指定轴指令控制哪个轴。 

 

6.8.1. 轴参数概要 

 轴参数一览表 
分类 参数名称 

轴基本设置 轴号 

轴使能 

轴类型 

控制类型 

输出控制 

单位换算设置 显示单位 

电机转一周指令脉冲数 

电机转一周工作行程 

操作设置 最大速度 

启动速度 

最大点进速度 

最大加速度 

最大减速度 

跟随误差检测使能 

最大允许跟随误差 

定位范围 

 定位检查时间 

位置偏差报警时间 

立即停止输入停止方法 

限位停止输入立即停止方法 

正限位 

负限位 

立即停止 

限位设置 软件正限位 

 正软件限位 
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 软件负限位 

 负软件限位 

原点返回设置 回原点模式 

回原点速度 

近点速度 

原点返回加速度 

位置计数设置 计数模式 

模最大位置设计值 

编码器类型 

模最小位置设计值 

伺服驱动设置 电机最大速度 

 转矩偏移量 

 速度偏移量 

 位置偏移量 

 加加速度倍率因子 

 加速度倍率因子 

 速度倍率因子 

 反向间隙补偿 

 反向间隙值 

 反向间隙补偿速度 

 螺距误差补偿 

 螺距误差补偿间隔 

 螺距误差表 

 

 使用轴时必须设定的项目 
为通过 MLUTIPROG 创建的轴设定以下项目后可使用轴 
分类 参数名称 设定内容 

轴基本设置 轴号 自定义轴号，由阿拉伯数字表示 

轴使能 选择[1#使用的轴] 

轴类型 选择需控制的轴的种类 

控制类型 选择[0#开环] 

输出控制 选择轴中分配的EtherCAT 从站设备的节点地址。 

轴种类为[ 虚拟轴] 时无法选择。 

 

 通过MLUTIPROG试运行伺服驱动器时须设定的项目 

 

分类 参数名称 设定内容 

轴基本设置 轴号 自定义轴号，由阿拉伯数字表示 

轴使能 选择[1#使用的轴] 

轴类型 选择需控制的轴的种类 

控制类型 选择[0#开环] 

输出控制 选择轴中分配的EtherCAT 从站设备的节点地址。 

轴种类为[ 虚拟轴] 时无法选择。 

单位换算设置 显示单位 选择[脉冲]、[毫米]等需显示的单位 
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 电机转一周指令脉冲数 根据编码器的分辨率，设定电机转1 圈的脉冲数。 

 电机转一周工作行程 根据机械的规格，设定电机转1 圈的工件移动量。 

 

6.8.2. 轴的设定步骤 

6.8.2.1. 打开运动控制设置界面 

1） 选择菜单【视图】->【运动控制】，打开运动控制设置界面 
2） 鼠标右键单击左侧树状列表中的列表项[轴设置]，在弹出菜单中单击[新建轴]，完成后

鼠标左键双击 MC_Axis001，便能对新建的轴进行基本设置。 

 

图 6.108 
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6.8.2.2. 轴基本设置 

 

图 6.109 
 轴号 
设定逻辑轴号，数值范围为 1 到 32，不能与其他轴重复，该逻辑轴号在 PLC 程序中与轴

参数数据结构中的轴号对应，以便功能块可以通过轴号对[输出控制]项设定对应的从站上的

轴进行控制。 
 轴使能 
使能轴或不使能轴，如果为不使能,在运动控制功能块中使用该轴将会产生错误提示。 
 轴类型 
当前支持伺服轴及虚拟轴。 
 控制类型 
未使用，当前值默认值为开环，修改后不会生效。 
 输出控制 
设定将轴号映射到 EtherCAT 从站(若一个从站只有一个轴，大多数 EtherCAT

伺服为此种模式)，或从站的轴(若一个从站含多个轴)。 
 

 
警告 

必须将轴号映射到从站上的轴或者虚拟轴，否则对工程

编译将会显示出错信息 
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6.8.2.3. 单位换算设置 

 
图 6.110 

PLC 程序中所有运动指令的位置单位称为“指令单位”，控制器主站与伺服从站（伺服

驱动器）之间使用脉冲单位的位置。指令单位与脉冲单位之间通过主站电子齿轮比（或称脉

冲当量）进行换算。 
此功能的使用，可以设定每单位的指令位置对应的电机脉冲数。 

 
 
 
 
 
 

 
 
具体设置方法是： 
在轴的单位换算设置一栏中的“电机转一周指令脉冲数”后面的文本框里输入齿轮比的

分子，在“电机转一周的工作行程”后面的文本框里输入齿轮比的分母，则 

主站电子齿轮比 =
电机转 1 周的脉冲数

电机转 1 周轴的工作行程
 

脉冲位置 = 指令位置×主站电子齿轮比 
 
工作行程指工作台移动的位移。工作行程单位，即指令单位，由显示单位选项指定。主

站电子齿轮参数可以包含机械减速比。 

MC 模块 
指令位置 

“指令单位” 

反馈位置 

“指令单位” 

伺服 

驱动器 
主站电子齿轮 

 

工作台 

脉冲 

单位 
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在运动指令中位置相关的单位均为指令单位，在 MultiProg 中显示的位置相关的单位为

脉冲单位。 

 
注意 

“电机转一周指令脉冲数”、“电机转一周工作行程”

均为整型变量。 

6.8.2.4. 操作设置 

 
图 6.111 

 
 最大速度 
设定了轴的速度上限，运动控制功能块中设置的速度参数若超过这个参数值，则实际被

限制到此速度值。若低于这个参数值，则为功能块设置的速度值。 
 最大转矩 
设定了轴的转矩上限，运动控制功能块中设置的转矩参数若超过这个参数值，则实际被

限制到此限定值。注意：转矩上限设置过小，可能引起轴的加减速时间加长，无法及时响应

动作指令，也可能造成减速距离过长，引起碰撞。 
 启动速度 
设置轴的启动速度，轴的运动将从此速度开始按照功能块设定的加速度完成升速过程。 
 最大点进速度（未使用） 
 最大加速度 
设置轴的加速度上限，运动控制功能块中设置的加速度参数若超过这个参数值，则实际

被限制到此加速度值。若低于这个参数值，则为功能块设置的加速度值。 
 最大减速度 
设置轴的减速度上限，运动控制功能块中设置的减速度参数若超过这个参数值，则实际

被限制到此减速度值。若低于这个参数值，则为功能块设置的减速度值。 
 跟随误差检测使能(未使用) 
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 最大允许跟随误差 
设置轴的最大允许跟随误差,若电机反馈与伺服当前位置的差的绝对值超过设置值，将

会产生报警。 
 到位判断模式 
 设置判断到位的模式，可选“根据目标位置判断”或“根据当前位置判断”。 
 位置偏差报警时间（未使用） 
 立即停止输入停止方法(未使用) 
 限位停止输入停止方法(未使用) 
 正限位(未使用) 
 负限位(未使用) 
 立即停止(未使用) 

6.8.2.5. 限位设置 

 

图 6.112 
【描述各参数的意义】 
 软件正限位 
使能或取消使能 软件正限位功能 
 正软件限位 
设置软件正限位值，若被使能，在运动控制中设置绝对位置值大于该设定值，功能块将

产生错误。 
 软件负限位 
使能或取消使能 软件正限位功能 
 负软件限位 
设置软件负限位值，若被使能，在运动控制中设置绝对位置值小于该设定值，功能块将

产生错误。 
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6.8.2.6. 原点返回设置 

 
图 6.113 

【描述各参数的意义】 
 回原点模式 
设置伺服回原点功能的回原点方式。具体信息参考第 7.2.6 节 
 回原点速度 
设置伺服回原点时的速度，在启动运动控制的回原点功能后，将以该速度进行回零点。 
 近点速度 
当回原过程中接受到近点信号，伺服速度将按照该设定值运行。 
 原点返回加速度 
设置回原点过程中的加速度。 
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6.8.2.7. 位置计数设置 

 
图 6.114 

【描述各参数的意义】 
 计数模式(未使用) 
 编码器类型(未使用) 
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6.8.2.8. 伺服驱动设置 

 
图 6.115 

【描述各参数的意义】 
 电机最大速度 
该值为电机的最大运行速度 
 转矩偏移量(未使用) 
 速度偏移量(未使用) 
 位置偏移量(未使用) 
 加加速度倍率因子(未使用) 
 加速度倍率因子(未使用) 
 速度倍率因子 

实际速度=设定目标速度*速度倍率因子/100;  速度倍率因子数值范围为0~200； 
 反向间隙补偿 

启用后使能反向间隙功能,反向间隙功能如下图： 

 
图 6.116 

 反向间隙值 

2

反向间隙补偿

机械坐标

伺服反馈位置10
机械位置10

伺服反馈位置50
机械位置50

伺服反馈位置50
机械位置20

伺服反馈位置0
机械位置10
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 反向间隙补偿速度 
 螺距误差补偿 

启用后使能螺距误差补偿功能，螺距补偿功能如下图： 

 
图 6.117 

 螺距误差补偿间隔 
螺距误差按照等间隔的方式进行补偿，螺距误差表中相邻两个补偿点之间的距离 

 螺距误差表 
对整个工作行程（软件限位的负极限到正极限）进行等间隔（螺距误差补偿间隔）

划分，在每个补偿点设置设补偿值，补偿点之间的补偿值按照相邻两个补偿点进行线性

计算； 
误差表的第一个补偿值对应位置为软件限位的负极限位置。 
螺距误差表最多允许100个元素。 

 

6.8.3. 轴变量 

i5 中的轴变量由数据类型定义如下，用户可以自己在工程中按如下格式添加数据类型，

也可以通过选择包含轴数据类型的工程模板建立工程后直接使用。 
工程模板中包含的轴变量数据类型定义如下 

 
图 6.118 

6.8.4. 用户程序中轴的指定方法 

双击功能块的 Axis 引脚，弹出变量属性窗口，单击名称下拉菜单，选择在 6.8.2 中创建

的轴。 

软件负极限 软件正极限

机械坐标-50
伺服反馈-50
螺距误差0

机械坐标-30
伺服反馈-31
螺距误差1

机械坐标-10
伺服反馈-8
螺距误差-2

机械坐标10
伺服反馈12
螺距误差-2

机械坐标30
伺服反馈29
螺距误差1

机械坐标50
伺服反馈50
螺距误差0

机械坐标-40
伺服反馈-41
螺距误差1

机械坐标-20
伺服反馈-19
螺距误差-1

机械坐标0
伺服反馈0
螺距误差0

机械坐标20
伺服反馈21
螺距误差-1

机械坐标40
伺服反馈39
螺距误差-1
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图 6.119 

6.9. 轴组参数配置 

6.9.1. 轴组概要 

轴组由多个轴构成，运行直线插补和圆弧插补等含多个轴的指令时，使用轴组。 
在 MLUTIPROG 中使用功能块可启动轴组的运动控制指令或获取轴组的状态。 
轴组规格如下： 

项  目 规  格 

轴组数 最多 32组 

构成轴数 最多 4轴/轴组 

 
轴组中含有以下相关要素。 
构成要素 内容 

轴组参数 为MC功能模块控制的各轴组设定最大插补速度和最大插补加减速度等

轴组动作。 

轴组变量 轴组变量是由MC功能模块控制的各轴组的部分轴组参数、指令插补速

度及异常信息等监控信息组成的变量。 

用户程序中轴组

的指定方法 

在用户程序中，使用运动控制指令执行运动控制。将执行多轴协调控

制的运动控制指令称为“轴组指令”。 

在指令的输入输出变量结构体Axis_GROUP_REF中，设定该结构体中的

轴组号、轴的数量、各轴的轴号三个变量的参数值指定轴指令控制哪

个轴。 

 

6.9.2. 轴组参数概要 

 轴组参数一览表 
分类 参数名称 

轴组基本设置 轴组号 

轴使能 

构成 

升降速模式 

轴 A0、A1、A2、A3 
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轴组操作设置 最大插补速度 

最大插补加速度 

最大插补减速度 

 
 使用轴组时必须设定的项目 
为通过 MLUTIPROG 创建的轴组设定以下项目后可使用轴组。 

分类 参数名称 设定内容 

轴组基本设置 轴组号 为轴组设定一个编号，由阿拉伯数字表示 

轴使用 选择[1#使用的轴] 

构成 选择需控制的轴构成 

升降速模式 选择轴组的升降速模式 

轴 A0、A1、A2、A3 选择分配至轴组的轴，最多可分配 4轴 

 

6.9.3. 轴组的设定步骤 

6.9.3.1. 打开运动控制设置界面 

1） 选择菜单【视图】->【运动控制】，打开运动控制设置界面 
2） 鼠标右键单击左侧树状列表中的列表项[轴组设置]，在弹出菜单中单击[新建轴组]，完

成后鼠标左键双击 MC_ Group001，便能对新建的轴组进行基本设置。 

 

图 6.120 
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6.9.3.2. 轴组基本设置 

 

图 6.121 
 轴组号 
设置轴组的轴组号,注意与其他轴组不能重复。 
 轴使能 
是否使能该轴组，若为使能,在调用运动控制块轴组相关功能块时将产生错误提示。 
 构成 
设置轴组的构成数量，最少为 2 轴，最多为 4 轴 
 升降速模式 
设置轴组的插补升降速模式 
 轴A0…轴A4 
将轴组中的逻辑轴号与配置的轴进行映射。 
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6.9.3.3. 轴组操作设置  

 

图 6.122 
 最大插补速度 
设置轴组的最大插补速度值，当运动控制功能中轴组的功能块插补速度值超过该设定值

时，将按照该设定值运行，否则则按照功能块设定值运行。 
 最大插补加速度 
设置轴组的最大插补加速度值，当运动控制功能中轴组的功能块插补加速度值超过该设

定值时，将按照该设定值运行，否则则按照功能块设定值运行。 
 最大插补减速度 
设置轴组的最大插补减速度值，当运动控制功能中轴组的功能块插补减速度值超过该设

定值时，将按照该设定值运行，否则则按照功能块设定值运行。 
 
 

6.9.4. 轴组变量 

i5 中的轴组变量由数据类型定义如下，用户可以自己在工程中按如下格式添加数据类型，

也可以通过选择包含轴组数据类型的工程模板建立工程后直接使用。 
工程模板中包含的轴组变量数据类型定义如下 
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图 6.123 

6.9.5. 用户程序中轴组的指定方法 

双击功能块的 AxesGroup 引脚，弹出变量属性窗口，单击名称下拉菜单，选择在 6.9.3
中创建的轴组。 

 
图 6.124 

7. 控制程序的编写 

7.1. 支持的编程语言 

 

7.1.1. 编程语言列表 

IEC61131-3 标准定义了 5 种编程语言，下表列出了这 5 种编程语言。 
 

序号 中文名称 英文名称 特点 
1 指令表 Instruction 

List，简称 IL 
指令表编程语言是一种低层语言，具有容易记忆、

便于操作的特点，同时其占用系统资源少，比较适

合在功能不复杂的小型控制系统中使用 
2 梯形图 Ladder 

Diagram，简称

LD 

是 PLC 首先采用的编程语言，也是 PLC 最普遍采

用的编程语言。梯形图编程语言是从继电器控制系

统原理图的基础上演变而来的，与继电器控制系统

梯形图的基本思想是一致的，只是在使用符号和表
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达方式上有一定区别。其容易被工厂电气人员掌

握，特别适用于开关量逻辑控制。 
3 功能块图 Function Block 

Diagram，简称

FBD 

是用逻辑功能符号组成的功能块来表达命令的图

形语言，与数字电路中逻辑图一样，它极易表现条

件与结果之间的逻辑功能。这种编程方法是根据信

息流将各种功能块加以组合，是一种逐步发展起来

的新式的编程语言，正在受到各种可编程控制器厂

家的重视。由于具有图形符号、图形连接，且操作

方便，因此，该编程语言将被广泛采用 
4 结构化文本 Structured 

Text，简称 ST 
大量采用抽象性语句来描述复杂控制系统地功能，

是一种高层语言。更适用于复杂算法的实现。 
5 顺序功能图 Sequence 

Function 
Chart ， 简 称 
SFC 

针对顺序控制系统的控制条件和过程的一套表示

逻辑控制功能的方法。由于其结构严密，流程清晰，

简单易学，有利于设计人员和其他专业人员的交流

沟通 
 

下面将根据这 5 种语言的特点，结合实际的例子说明在 MULTIPROG 中使用这些语言进

行编程。 
 

7.1.2. 指令表（IL）编程语言  

指令表（Instruction List，简称 IL）编程语言起源于德国的“Anweisungsliste(AWL)”，
主要在欧洲和日本流行。其基本原理是基于单累加器操作的执行模式，即每行代码只执行一

次操作。  
指令表编程语言是一种低层语言，具有容易记忆、便于操作的特点，同时其占用系统资

源少，比较适合在功能不复杂的小型控制系统中使用。  
示例：实现四则运算 A+B×(C+D)。  
1) 使用工程建立向导新建一个工程，工程名称为“LanguageSample”，POU 名称为

“MAIN”，语言选择“FBD”，配置选择“Leetro_I5_1213”，资源选择“eCLR EtherCAT 

V2.0.0”，任务选择“Cyclic”。  

2) 在工程树 POU 节点中插入功能块，名称为“ILSample”，语言选择为“IL”。  

3) 双击打开代码工作单，在其中编写如图所示代码。  

 
图 7.1 

图 7.2 IL代码实现 
双击打开变量工作单，在其中定义如图所示的变量。  
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图 7.3 定义变量 

4) 点击编译工作单按钮。  

5) 双击打开程序“MAIN”的代码工作单，在右侧的编辑向导中选择“LanguageSample”，

将 
ILSample 功能块拖拽至代码工作单，如图所示。  

 

图 7.4 ILSample 功能块实例 

7.1.3. 梯形图（LD）编程语言  

梯形图（LD－Ladder Diagram）语言是 PLC 首先采用的编程语言，也是 PLC 最普遍

采用的编程语言。梯形图编程语言是从继电器控制系统原理图的基础上演变而来的，与继电

器控制系统梯形图的基本思想是一致的，只是在使用符号和表达方式上有一定区别。其容易

被工厂电气人员掌握，特别适用于开关量逻辑控制。  
示例：电机的启动、保持和停止控制  
1) 使用指令表编程语言示例中所建立的工程，在工程树 POU 节点中插入功能块

“LDSample”，语言选择“LD”。  

2) 打开代码工作单，点击快捷工具栏中的“网络”功能，在代码工作单中插入 LD 网络，

如图所示。  
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图 7.5 插入 LD 网络 

3) 双击“C000”触点，在弹出窗口中将其名称修改为“START”，用法选择为

“VAR_INPUT”，如图所示，点击“确定”。  

 

图 7.6 修改触点名称和用法 

4) 双击“C001”线圈，在弹出窗口中将其名称改为“RUN”，用法选择为

“VAR_OUTPUT”，如图所示，点击“确定”。  
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图 7.7 修改线圈名称和用法 

5) 单击代码工作单中的“START”触点，然后选择快捷工具栏中的“并行”，在其下面插入

一个并行的触点“C002”，并将该触点改名为“RUN”，如图所示。  

 

图 7.8 

图 4.7 插入并行触点  

6) 点击“RUN”线圈，选择快捷工具栏中的“左触点”，在左边插入一个触点“C003”，如图

所示。  

 

图 7.9 图 4.8 插入左触点 
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7) 双击触点“C004”，在弹出窗口中将其名称改为“STOP”，用法为“VAR_INPUT”，并选

择类型为常闭触点，如图所示。  

 

图 7.10 
8) 点击编译工作单。  

9) 打开“MAIN”代码工作单，将“LDSample”功能块拖拽至工作单中，如图所示。  

 

图 7.11 LDSample 功能块实例 

7.1.4. 功能块图（FBD）编程语言  

功能块图（Function Block Diagram，简称 FBD）编程语言实际上是用逻辑功能符号组成

的功能块来表达命令的图形语言，与数字电路中逻辑图一样，它极易表现条件与结果之间的

逻辑功能。这种编程方法是根据信息流将各种功能块加以组合，是一种逐步发展起来的新式

的编程语言，正在受到各种可编程控制器厂家的重视。由于具有图形符号、图形连接，且操

作方便，因此，该编程语言将被广泛采用。  
示例：方波发生器，占空比 50%，周期可调。  
1) 使用指令表编程语言示例中所建立的工程，在工程树 POU 节点中插入功能块

“FBDSample”，语言选择“FBD”。  

2) 双击打开“FBDSample”的代码工作单，从右侧的“编辑向导”窗口中选择“功能块”，把 
“TON”功能块拖拽至其中，在弹出窗口中将其命名为“TON_Front”，点击“确定”。使用

同样的方法实例化第二个“TON”功能块，取名为“TON_Back”。  
3) 将鼠标移动至“TON_Back”的“Q”输出端，如图所示。此时按住鼠标左键不放，将鼠标

移动到 

“TON_Front”的“IN”输入端，待连接线如图所示变为绿色后，松开左键。  
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图 7.12 鼠标悬停于“TON_Back”的“Q”输出端  

 

图 7.13 鼠标悬停于“TON_Front”的“IN”输入端  

4) 使用同样的方法连接“TON_Front”的“Q”和“TON_Back”的“IN”。  

5) 双击“TON_Front”功能块，在弹出窗口中的“形式参数”Tab 页中“IN”条目勾选“取了反

的”，如图所示。点击确定，此时代码工作单中的“TON_Front”的“IN”输入端就增加了

一个小圆圈，如图所示。  

 

图 7.14 对功能块（功能）的引脚进行取反 
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图 7.15 功能块的输入端已经取反 

6) 在“TON_Front”的输入端“PT”上点击右键，选择快捷菜单中的“变量”项，如图所示。在弹

出窗口中的名称栏填入“HalfCycle_Time”，用法选择“VAR_INPUT”，点击“确定”。  

 
图 7.16在代码工作单中声明变量  

7) 连接“TON_Back”的“PT”输入端和变量“HalfCycle_Time”，如图所示。  

 

图 7.17 两个功能块的引脚连接同一个变量 

8) 再插入一个变量“WaveOut”，类型选择为“BOOL”，用法为“VAR_OUTPUT”。  

9) 最后连接“WaveOut”到“TON_front”的“Q”和“TON_Back”的“IN”的连接线上，如图所

示。  
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图 7.18连接输出变量 

10) 点击编译工作单。  

11) 打开“MAIN”的代码工作单，从右侧的“编译向导”窗口中将“FBDSample”拖拽至其中，

如图所示。  

 

图 7.19 图 4.18 FBDSample 功能块实例  

7.1.5. 结构化文本（ST）编程语言  

结构化文本（Structured Text，简称 ST）是 IEC61131-3 标准中新定义的一种文本化

编程语言，其大量采用抽象性语句来描述复杂控制系统地功能，是一种高层语言。  

结构化文本采用高度压缩的表达形式，具有和其他高级编程语言相同的程序流程控

制能力，编写的代码结构清晰，适用于解决复杂的控制问题，特别适合已经熟悉像 C、

VB 这类高级语言的编程人员使用。但是由于 ST 语言与底层硬件结构无关，所以其需

要编译为机器代码才能执行，运行效率比其他底层语言低。  

示例：求自然数的累加和阶乘。  
1) 使用指令表编程语言示例中所建立的工程，在工程树 POU 节点中插入功能块

“STSample”，语言选择“ST”。  

2) 在“STSample”的变量工作单中输入如图所示的变量。  

 

图 7.20 功能块“STSample”的变量声明 

3) 在“STSample”的代码工作单输入如图所示代码。  
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图 7.21 功能块“STSample”的代码实现  

4) 点击编译工作单。  

5) 打开“MAIN”的代码工作单，从右侧的“编译向导”窗口中将“STSample”拖拽至其中，

如图所示。  

 

图 7.22 STSample 实例 

7.1.6. 顺序功能图（SFC）编程语言  

顺序功能图（Sequence Function Chart，简称 SFC）最早是由法国国家自动化促进会

（Graphe de Commande Etape-Transistion, GRADCET）提出的，针对顺序控制系统的控

制条件和过程的一套表示逻辑控制功能的方法。由于其结构严密，流程清晰，简单易学，有

利于设计人员和其他专业人员的交流沟通，所以自公布不久，就成为许多国家和国际标准，

如 IEC 60848、GB/T26988.6-1993。  
但在 IEC61131-3 标准中，顺序功能图并没有作为一种单独的编程语言被定义，而是作

为编程语言的公共元素。在顺序功能图中，描述顺序控制系统的过程、功能和特性时采用了

文字叙述和图形符号相结合的方法。其即可以被理解成文本类语言，也可以当成图形类语言

使用，按照通常的归类，其还是属于图形类编程语言。  
虽然顺序功能图能对控制问题进行清晰的描述，但是其是文本与图形相结合的语言，而

且 SFC 具有固有的逻辑控制框架，语言代码体积较大，占用的存储空间较多，运行期间所

需的硬件资源较多，不适合解决简单问题和使用于小型控制器。  
示例：交通灯控制程序。  

交通灯有一个控制开关，当开关合上后，交通灯进入自动切换状态。自动状态下，首先

南北方向红灯点亮 13s，同时东西方向的绿灯点亮 8s，然后东西绿灯闪烁 3s，东西绿灯熄

灭，黄灯点亮 2s。接着自动切换，南北红灯熄灭，东西黄灯熄灭，东西方向红灯点亮 15s，
南北绿灯点亮 10s，接着南北绿灯闪烁 3s，之后南北绿灯熄灭，黄灯点亮 2s。  
1) 右键点击工程树窗口中的“逻辑 POU”节点，在弹出菜单中选择插入“功能块”。  

2) 在弹出对话框中添加名称“TrafficLight”，语选择“SFC”，点击确定，如图所示。  
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图 7.23 插入功能块 

3) 打开“TrafficLight”的变量工作单，在其中添加 7 个“BOOL”类型变量，一个为 
“VAR_INPUT”，名称为“启动”。其余为“VAR_OUTPUT”，名称分别为“南北红”、“南北

绿”、“南北黄”、“东西红”、“东西绿”、“东西黄”，如图所示。  

 

图 7.24 声明功能块“TrafficLight”的变量  

4) 打开“TrafficLight”的代码工作单，在其中编辑 SFC 网络。  

5) 点击快捷工具栏中的“创建步转换序列”按钮插入一个最简 SFC 网络到工作单中，如

图所示。  

 

图 7.25 插入最简 SFC 网络 

 “创建步转换序列”右边一个按钮是“创建动作”按钮，在选中动作或者步的情况下，可以

增加一个动作条目。  

“创建步转换序列”右边第二个按钮是“插入并行/选择分支”按钮。在选中转换的情况下

点击，则会在该转换下添加一个 2 条支路的并行结构。如果在选中步的情况下点击，则
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会在该步下添加 2 条支路的选择结构。  

“创建步转换序列”右边第三个按钮是“插入 SFC 分支”按钮，点击该按钮可以手动绘制 
SFC 分支。  
6) 绘制如图所示的 SFC 网络。  

 

图 7.26 交通灯 SFC 网络 

7) 双击延时 8s 转换，打开图形工作单，在其中编写 FBD 程序，如图所示。  

 

图 7.27 延时 8s FBD 语言实现 

“东西绿灯.x”表示步的活动状态。“延时 8s”是转换的名称，同时也表示转换的布尔结果。  
8) 双击延时 3s 转换，打开代码编辑单，在其中编写 ST 程序。  

对于其他转换，可以采用 LD、ST、IL、FBD 四种语言中的任何一种实现，这里不再演
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示。  
9) 双击打开动作“闪烁东西绿灯”，使用 FBD 语言编写程序，如图所示。  

 

图 7.28 动作“闪烁东西绿灯”的实现 

对于动作“闪烁南北绿灯”也可以采用类似的方法，此处不再详述。  
10) 在完成所有代码后，编译功能块“TrafficLight”。  

11) 打开 SFC_1 图形代码工作单，在其中加入刚才编译通过的 TrafficLight 功能块。在

输入输出端连接相应的全局变量，如图所示。  

 

图 7.29 交通灯程序实现 

12) 右击工程树中“资源：eCLR_Simulation”节点，选择“设置”菜单，在如图所示的弹出对

话框中选择通信类型为“仿真 1”，建立设置为“eCLR 2.2 Simulation (Core: 2.8.1)”。  

 

TON_2(IN:=东西绿闪.x,PT:=T#3s);                

延时 3s:=TON_2.Q;                    
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图 7.30 设置资源的参数  

13) 点击确定后，制作整个工程。点击工程控制按钮。在工程控制对话框中点击“下装”按

钮。  

14) 点击“冷启”按钮后关闭工程控制对话框，并点击“调试”按钮，既可以在线观察交通灯

的运行状 
态。  
 

7.2. 运动控制功能 

7.2.1. 单轴位置控制 

7.2.1.1. 动作概要 

MC 功能模块的单轴控制功能包括指定动作曲线的控制和同步控制。 
在需指定动作曲线的控制中，可通过位置控制、速度控制 2 种控制模式进行指定。 

 

7.2.1.2. 绝对值定位 

指定以原点为基准的绝对坐标目标位置的定位。 

 

图 7.31 
功能的详情请参阅“leetro i5-1213 控制器指令手册”的 MC_MoveAbsolu（绝对位置运动）

指令。 
 

7.2.1.3. 相对值定位 

指定与当前位置之间的距离的定位。 
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图 7.32 

功能的详情请参阅“leetro i5 控制器指令手册”的相对位置运动指令 MC_MoveRelative。 
 

7.2.1.4. 周期同步定位 

周期同步定位是按任务周期向轴输出指定目标位置的功能。目标位置以绝对位置指定。 
用于需按用户创建的任意轨迹动作的场合等。 

 
图 7.33 

功能的详情请参阅“leetro I5 控制器指令基准手册”的 MC_SyncMoveAbsolute（周期同步

绝对位置运动）指令。 
 

7.2.1.5. 停止 

停止轴动作的功能包括通过限位输入信号和用户程序的运动控制指令停止的功能以及

发生异常等后停止。 
 
 限位停止输入停止方法(正方向极限输入或负方向极限输入) 
根据伺服驱动器的输入信号状态，在 MC 功能模块中执行立即停止处理。 
 

通过运动控制指令停止 

需停止单轴动作时，应使用MC_Stop( 减速停止) 指令或MC_ImmediateStop( 立即停止) 
指令。 
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 MC_Stop( 减速停止) 指令 
对于非周期同步运动，按指定的减速度减速停止。对于周期同步运动，轴运动将立即停

止。 
如果减速度指定为“0”，则立即停止运动。 
通过本指令执行减速停止时，不会响应其他运动指令。但在减速停止过程中，可通过

MC_ImmediateStop 指令立即停止减速过程。 
 
 
 MC_ImmediateStop( 立即停止) 指令 
可对单轴控制功能执行立即停止。 
 
功能的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令手册”的 MC_Stop(强制停止 )指令、

MC_ImmediateStop(立即停止)指令。 
 

发生异常后等停止 

 单轴动作中发生异常后停止 
单轴动作中发生异常时，根据异常内容立即停止或减速停止。 
 
 发生导致伺服OFF的异常 
发生导致伺服 OFF 的异常时立即停止。伺服 OFF 时伺服驱动器的动作取决于伺服驱

动器的设定。 

停止方法 

 减速停止指令值 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 立即停止指令值 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

时间 

速度 

时间 

速度 

以停止指令指定的降速加速度（T 形）或以

运动指令的加速度（S 形）停止运动 

116 
 



 

 
 

停止的优先顺序 

停止的优先顺序如下表所示。停止过程中如果发生优先顺序较高的停止，则切换至优先

顺序较高的停止方法。 
停止方法 优先顺序 

（数字越大优先度越高） 
立即停止 2 
减速停止 1 

 

7.2.1.6. 超调 

通过 MC_SetOverride( 设定超调值) 指令，设定启动中的轴动作相应的超调值的功能。 
超调值是目标速度相应的比率，可在 0 ～ 200% 的范围内设定。 
如果相对于目标速度设定为 0%，则以速度“0” 停止，保持动作状态。 
启用超调时，导入设定的超调值。 
变更后的超调值超过最高速度时，则变为各轴的“最高速度”。 
 

 对MC_MoveAbsolute( 绝对值定位)指令的超调 

 

图 7.34 
功能的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令手册”的 MC_SetOverride (速度控制)指令。 
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7.2.2. 单轴速度控制 

7.2.2.1. 速度控制 

速度控制是指以指定速度连续移动轴的功能。 
也可指定加速度、减速度及跃度。 
需停止轴时，应使用 MC_Stop、MC_ImmdiateStop 指令或启动其他运动指令。 
目标速度指定为“0” 时，轴不会移动，但轴处于正在动作的状态。 
速度控制过程中，如果多重启动其他运动控制指令，则按指令的降速加速度减速停止后

切换到其它运动指令的动作。 

 

图 7.35 
功能的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令手册”的 MC_MoveVelocity（速度控制）指

令。 
 

7.2.2.2. 周期同步速度控制 

将伺服驱动器的控制模式作为速度控制模式，按控制周期输出指令速度的功能。 
需停止轴时，应使用 MC_Stop、MC_ImmdiateStop 指令或启动其他动作指令。 
目标速度指定为“0” 时，轴不会移动，但轴处于正在动作的状态。 
伺服驱动器中执行速度控制循环以接受指令，因此即使因外部干扰等导致比指令速度慢，

也不会发生速度变动以消除位置偏差。 
功能的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令手册”的 MC_SyncMoveVelocity （周期同步

速度控制）指令。 
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图 7.36 

 

7.2.3. 单轴控制的通用功能 

7.2.3.1. 位置 

 
位置的种类 

MC功能块中包含有以下2种位置。 
位置类型 定义 

指令位置 用于控制轴的由MC功能块输出的位置 
反馈位置或实际位置 从伺服驱动器或计数器输入的实际位置 
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指令位置与反馈位置的关系如下图所示。 

 
图 7.37 

 
指令单位与脉冲单位之间通过主站电子齿轮比（脉冲当量）进行转换。公式如下： 
脉冲单位的位置 = 指令单位的位置 × 主站电子齿轮比 

 
 
指令位置与反馈位置的以下项目相同 

项  目 指令位置 反馈位置 
计数模式 线性模式 与指令位置的计数模式相同 
位置的单位 从脉冲、毫米、微米、纳米 、度、

英寸中设定任意一个 
与指令位置的单位相同 

软件限位 设定软件可操作的范围 与指令位置的范围相同 
当前位置变更 将当前位置变更为任意位置（通过

MC_SetPosition实现） 
同时设定与指令位置相同的值 

原点复位 具有原点复位前和复位后的状态 与指令位置的原点状态相同 
 
位置相关的轴参数 

参数名称 功 能 设定范围 初始值 
定位检查时间 保留。以毫秒为单

位，设定定位完成

的检查时间。 

0~10000 0 

跟随误差检查使能 检查当前跟随误差

是否超过最大允许

跟随差 

0，1 1 

最大允许跟随误差 设置最大跟随误差 大于0的32位浮点数 100 
位置偏差报警时间 保留。设定超过最

大跟随误差的允许

时间，单位为毫秒 

16位无符号数 2 

软件正限位 设定正方向侧的软

件限制值。(单位：

指令单位) 

0 ～ 2147483647 2147483647 

软件负限位 设定负方向侧的软

件限制值。(单位：

指令单位) 

-2147483647～0 -2147483647 

 
轴动作的目标位置指定 

通过运动控制指令的输入变量“Position( 目标位置)”、“Distance( 移动距离)” 指定实际

定位动作的位置和距离。 
 
位置的监控 

可通过指令MC_ReadActualPosition读取轴的反馈位置（指令单位），通过

MC_ReadParameter读取轴的指令位置（指令单位）；或在MultiProg中监控脉冲单位的如下
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变量： 
 

变量名称 数据类型 名称 功能 
0x6064h_00h I32 当前实际位置 反馈位置的当前值，脉冲单位 
    

 

7.2.3.2. 速度 

速度的种类 
MC功能模块使用的轴的速度分为以下2种。 

速度种类 定义 
指令速度 用于控制轴的由MC 功能模块输出的速度。 
反馈速度或实际速

度 
根据通过伺服驱动器和计数器输入的反馈位置，在MC 功能模块内

计算出的速度。 
 
速度的单位 

速度的单位为“指令单位/s”。 
指令单位与脉冲单位之间通过脉冲当量进行转换。公式如下： 
脉冲单位的位置 = 指令单位的位置 × 电机转一周指令脉冲数 / 电机转一周工作行程 

 
速度相关的轴参数 

参数名称 功能 设定范围 初始值 
最大速度 限制轴的最大速度，指

令单位 
大于零的32位浮点数 4E+08 

最大启动速度 设置轴的启动速度，指

令单位 
大于零的32位浮点数 100 

最大点进速度 保留，指令单位 大于零的32位浮点数 1000000 
 
 
轴动作的目标速度指定 

实际的定位动作的速度通过运动控制指令的输入变量“Velocity( 目标速度)” 指定。 
 
速度监控 

可通过MCIF_ReadActualVelocity 指令读取轴反馈速度（指令单位），通过

MC_ReadParameter读取轴的指令速度（指令单位）；或通过MultiProg程序读取轴指令速度

和反馈速度（脉冲单位）。 
变量名称 数据类型 名称 功能 

0x60FFh_00h I32 当前目标速度 指令速度的当前值，脉冲单位。 
向正方向移动带正号，向负方向移动带

负号。 
0x606Ch_00h I32 当前实际速度 反馈速度的当前值，脉冲单位。 

向正方向移动带正号，向负方向移动带

负号。 
 

7.2.3.3. 加速与减速 

加速度与减速度的单位 
加速度和减速度的单位为“ 指令单位/s2”。 
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指令单位是通过位置的脉冲当量进行单位转换后的值。 
 
 
加速度和减速度相关的轴参数 

参数名称 功能 设定范围 初始值 
最大加速度 设定轴的最大加速度 大于0的32位浮点数 1000000 
最大减速度 设定轴的最大减速度 大于0的32位浮点数 1000000 

 
轴动作的加速度和减速度的指定 

通过运动控制指令的输入变量“Acceleration( 加速度)”、“Deceleration (减速度)”指定实

际定位动作的加速度和减速度。 
 
 
加减速动作示例 

对于速度模式运动，如MC_MoveVelocity，指令执行过程中，加减速动作示例如下图

所示。 

 
图 7.38 

 
对于位置模式运动，如MC_MoveAbsolute，当指定的移动量较小或加减速度较低时，

可能无法达到目标速度。 
 

7.2.3.4. 运动控制指令的重启 

下面对单轴动作中变更指令输入变量并重启进行说明。 
指令的重启针对的是启动参数为Execute的指令。这类指令执行过程中，使输入变量

Execute由TRUE->FASLE->TRUE变化时，即指令执行过程中再次输入上升沿信号，称为指

令的重启。对于支持重启的指令，将按变更后输入变量的值进行动作。目前单轴指令支持

的重启操作的有：MC_MoveVelocity、MC_Stop、MC_WriteParameter。 
重启运动指令可变更输入变量。 
如果指令不支持重启，则丢弃重启操作，指令按原参数执行。 

如下图所示，指令 MC_MoveVelocity 执行重启的时序。 
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图 7.39 

功能的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令基准手册”。 
 

7.2.3.5. 运动控制指令的多重启动（缓存模式） 

多重启动在 PLCopen 技术规格书中定义为功能块的缓存模式，指轴在某个指令控制的

动作中，又启动其他运动指令。 
使用多重启动后，可连续、逐次执行多个运动控制指令。 
在 MC 功能模块中多重启动使用以下用语。 

用语 含义 
本手册 PLCopen 

当前指令 以前的 FB 执行多重启动前动作的运动控制指令 
缓存指令 下一个 FB 轴动作中启动并处于执行等待状态的运控控制指令 

 
指定运动控制指令的输入变量 “BufferMode( 选择缓存模式 )” 后可选择以下多重启动

模式。 
上述模式的主要差异在于多重启动指令的执行开始时间和中继速度。 

 
多重启动模式 动作说明 

中断（Aborting） 中断当前指令，执行多重启动的运动控制指令 
等待（Buffered） 当前指令的动作正常结束后执行缓存指令。 

等待时，新启动的指令（缓存指令）不立即执行，而是存储在缓冲内，等待当前指令正

常执行结束后再启动。各轴可缓存 1 条指令。 

Execute 

Busy 

Active 

InVelocity 

Error 

目标速度 2 

目标速度 1 
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中断时，先停止当前指令，之后启动新指令。 
 
使用注意事项 

 

注意 

（1）每轴最多可缓存 3 个多重启动指令，每个轴组最多

可缓存 50 个多重启动指令。多重启动操上限时，如果是

中断模式，则按中断操作正常执行；如果是等待模式，则

新指令会发生异常。 
（2）无法对单轴控制下动作的轴多重启动轴组控制指

令。无法对轴组控制指令下动作的轴多重启动单轴控制

指令。如果在上述情况下执行多重启动，则指令会发生

异常。 

等待 
执行中的当前指令的动作完成前，等待执行多重启动的指令。 
当前指令的动作正常结束后执行缓存指令。 

 
中断 

默认模式。 
中断执行中的指令，等待当前指令结束后，启动多重启动的指令。 
可通过单轴控制和周期同步控制的运动控制指令多重启动中断。 
如下图所示，多重启动两个 MC_MoveAbsolute 指令，缓存模式设置为中断（Aborting）

的时序图。 
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图 7.40 

 

7.2.4. 轴组运动控制 

在使用轴组指令前，事先设定轴组，可进行多轴的插补控制。 

7.2.4.1. 动作概要 

轴组运动控制是为了控制被控对象的轨迹，将多个相关轴进行组合、实现插补运动的

功能。 
在 MC 功能模块中，将执行插补运动的轴组合设定为轴组。 

Execute 

Busy 

Active 

Done 

CommandAborted 

FB1 

Execute 

Busy 

Active 

Done 

CommandAborted 

FB2 

FB1 的 
移动量 

FB2 的 
移动量 

时间 

速度 
FB2 目标速度 

FB1 目标速度 
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通过用户程序将各轴设为伺服 ON 后，启用实际执行插补运动的轴组。 
轴组控制以轴组所属的轴的插补运动为目的，因此无法对轴组中的轴启动单轴动作指

令。轴组所属的轴发生异常时，轴组中所有轴均停止运动。 
 
MC 功能模块中可执行 2 轴～ 4 轴的直线插补和 2 轴的圆弧插补(圆弧插补还未正式发

布）。 
 
启用/禁用轴组 

需启用轴组时，应通过 MC_GrpEnable 指令指定需启用的轴组并使能。如果在禁用状

态下启动其它轴组指令，则指令会发生异常并无法启动。使能轴组后，不能对轴组中的各

轴执行单轴运动指令。轴必须处于停止状态才能调用启用轴组指令。 
需禁用处于启用状态下的轴组时，应通过 MC_GrpDisable 指令指定需禁用的轴组。禁

用后，可使用单轴运动控制指令启动轴运动。 
如果在轴组动作中启动 MC_GrpDisable 指令，则 MC_GrpDisable 发生异常。必须等待

轴组运动停止后调用禁用轴组指令。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

功能的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令基准手册”中的 MC_GrpEnable 指令和

MC_GrpDisable 指令。 
 
轴组位置获取 

通过 MC_GrpReadActPos（获取轴组位置）指令获取轴组中各轴当前的反馈位置。 
 
轴组错误复位 

轴组中各个从站轴（伺服）发生异常时，通过调用 MC_GrpReset( 轴组错误复位) 指
令解除异常。 

通过 MC_Power（ON），使能各轴 

通过 MC_GrpEnable，启用轴组 

执行轴组插补运动 

…… 

通过 MC_GrpDisnable，禁用轴组 

通过 MC_Power（OFF），禁用各轴 
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轴组错误复位的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令基准手册”中的 MC_ GrpReset
（获取轴组位置）指令。 
 

7.2.4.2. 直线插补 

可执行绝对值定位和相对值定位，可指定最大插补速度、最大插补加速度、最大插补

减速度。 
MC 功能模块包括以下 2 种直线插补指令。 
 MC_MoveLinAbs：绝对位置直线插补 
 MC_MoveLinRel：相对位移直线插补 

 
控制 2 轴（X、Y）由 A 点至 B 点的直线插补如下图所示。 

 

图 7.41 
直线插补的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令基准手册”。 

 

7.2.4.3. 圆弧插补 

圆弧插补使用轴组中 2 轴，在二维平面中进行圆弧运动定位。 
可执行绝对位置定位和相对位移定位，可指定圆弧最大插补速度、最大插补加速度、

X 轴位移 X 轴速度曲线 

Y 轴速度曲线 

Y
轴

位

移 
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最大插补减速度。 
 

7.2.4.4. 轴组周期同步位置控制 

该功能周期性输出为轴组中各轴指定的目标位置，应以绝对位置指定出目标位置。 
 

轴组周期同步位置控制功能的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令基准手册”中的

MC_GrpSyncMoveAbs 指令。 
 

7.2.4.5. 插补运动中的停止 

停止轴组插补运动的方式包括调用轴组停止指令、异常引起的停止。 

通过运动控制指令停止 
需停止轴组的动作时，应使用 MC_GrpStop（轴组强制停止）指令

MC_GrpImmediateStop（轴组立即停止）指令。 
 
 MC_GrpStop 指令 

可对轴组中执行的直线插补和圆弧插补指定减速度和跃度，使其在指定轨迹上减速停

止。 
如果减速度指定为“0”，则将立即停止的指令发送至伺服驱动器。 
通过本指令执行减速停止时，无法响应其他运动指令。 

 
 MC_GrpImmediateStop 指令 

可立即停止轴组中的所有轴运动。 
也可对执行 MC_GrpStop 指令后处于减速停止状态的轴组执行。 

 
发生异常等后停止 
 轴组动作中发生异常后停止 

轴组运动过程中，轴组中的组成轴遇到运动方向的限位信号，将立即停止轴组运动。

异常停止执行过程类似于执行 MC_GrpImmediateStop 指令。 
 

7.2.4.6. 多轴协调控制中的超调 

在轴组中执行多轴协调控制时，可通过 MC_GrpSetOverride（设定轴组超调值）指令

对启动中的插补动作设定超调值。 
超调值是插补目标速度相应的比率，可在 0 ～ 200% 的范围内设定。 
如果相对于插补目标速度设定为 0%，则以速度“0” 停止，保持动作状态。 
变更后的超调值超过最高插补速度时，则执行轴组参数的“最高插补速度”；小于 0

按 0 执行。 
功能的详情请参阅“leetro I5 系列控制器指令基准手册”中的 MC_GrpSetOverride 指

令。 
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7.2.5. 多轴协调控制的通用功能  

7.2.5.1. 多轴协调控制中的速度 

多轴协调控制时以轨迹上的插补速度指定速度。单位与单轴时相同，使用“指令单位

/s”。 
 
速度相关的轴参数 
参数名称 功能 设定范围 初始值 
最高插补速度 设定轨迹的最高插补速度。 

通过轴组运动指令指定了超过最高

插补速度的插补目标速度时，以最

高插补速度进行动作。 

大于0的32
位浮点数 

80000 

 
设定轴动作的目标速度 

实际的运动的插补速度通过运动控制指令的输入变量“Velocity（目标速度）” 指
定。 
 

7.2.5.2. 插补运动中的加速和减速 

插补运动时以指令设定的插补加速度和插补减速度控制升降速。轴组加速度单位与单

轴时相同，使用“指令单位/s2”。 
 
插补加速度和插补减速度相关的轴参数 
参数名称 功能 设定范围 初始值 
最大插补加速度 设定轨迹的最大插补加速度。单

位：指令单位/s2 
大于 0的 32
位浮点数 

10000 

最大插补减速度 设定轨迹的最大插补减速度。单

位：指令单位/s2 
大于0的32
位浮点数 

10000 

 
设置轴组动作的插补加速度和插补减速度 

通过轴组运动控制指令的输入变量“Acceleration（升速加速度）”、“Deceleration 
（降速加速度）”指定实际定位动作的插补加速度和插补减速度。 
 

7.2.5.3. 多轴协调控制的运动控制指令的重启 

重启直线插补或圆弧插补指令后，指令不响应重启操作，仍执行原来的运动。 
 

7.2.5.4. 多轴协调控制的运动控制指令的多重启动（缓存模式） 

与轴动作相同，在轴组中也可多重启动多轴协调控制。 
如果在插补运动中使用多重启动，则可执行多个直线和圆弧连续的轨迹控制。 
指定运动控制指令的输入变量“BufferMode” 后可选择与单轴时相同的多重启动模

式。 
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轴动作的指令和轴组动作的指令无法相互多重启动。 
轴组运动多重启动时序与单轴运动相同。 

 
中断 

指令的默认模式。 
中断执行中的指令，停止后执行多重启动的新指令。 
单轴运动控制指令和轴组运动控制指令无法相互执行中断。 
如果对单轴运动中的轴启动轴组动作，轴组指令会发生异常并停止。 
如果在轴组动作中，对轴组中的某轴启动单轴运动指令，则单轴运动指令会发生异常

并停止。 
等待 

执行中的动作完成前，等待执行多重启动的指令。 
当前指令的动作正常结束后执行缓存指令。 

 

7.2.6. 原点复位 

MC_Home 指令启动回原点运动（或称回零运动）及设置回远点结束后系统所处的坐

标位置。 
回原点运动的参数，包括回原点模式、回原点速度、近点速度、原点返回加速度、电

机最大速度。 通过【轴设置】->【原点返回设置】 设置原点模式、回原点速度、近点速

度、原点返回加速度这 4 个参数。在【轴设置】->【伺服驱动设置】设置 “电机最大速

度”。 
回零方式一共有 37 种，注意：回零方式一定不能设置成 0，否则将导致电机无法正常

执行回零操作。不同的伺服，轴模块等产品支持的回零方式有所不同，请对照伺服说明手

册，选择正确的回零模式。 
37 种回零方式 

回零方式号 说明 
0 No homing method assigned 
1 -Ve LS & Index Pulse 
2 +Ve LS & Index Pulse 
3 +Ve HS & Index Pulse direction reversal 
4 +Ve HS & Index Pulse no direction change 
5 -Ve HS & Index Pulse direction reversal 
6 -Ve HS & Index Pulse no direction change 
7 On +Ve HS –Index Pulse 
8 On +Ve HS +Index Pulse 
9 After +Ve HS reverse +Index Pulse 
10 After +Ve HS +Index Pulse 
11 On -Ve HS –Index Pulse 
12 On -Ve HS +Index Pulse 
13 After -Ve HS reverse +Index Pulse 
14 On -Ve HS +Index Pulse 
15 保留 
16 保留 
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17 Same as 1 without Index Pulse 
18 Same as 2 without Index Pulse 
19 Same as 3 without Index Pulse 
20 Same as 4 without Index Pulse 
21 Same as 5 without Index Pulse 
22 Same as 6 without Index Pulse 
23 Same as 7 without Index Pulse 
24 Same as 8 without Index Pulse 
25 Same as 9 without Index Pulse 
26 Same as 10 without Index Pulse 
27 Same as 11 without Index Pulse 
28 Same as 12 without Index Pulse 
29 Same as 13 without Index Pulse 
30 Same as 14 without Index Pulse 
31 保留 
32 保留 
33 On Index Pulse +Ve direction 
34 On Index Pulse -Ve direction 
35 Current positon = home 
36 保留 
37 Current positon = home 

备注： 
+Ve：positive 方向 
-Ve：negative 方向 
LS：Limit switch 
HS：Home switch 
Index Pulse：编码器 Z 脉冲 

 

图 7.42 
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图 7.43 

 
图 7.44 
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图 7.45 

 
图 7.46 
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图 7.47 

 
图 7.48 
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图 7.49 

 
图 7.50 
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图 7.51 

 

图 7.52 
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图 7.53 

 

图 7.54 
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图 7.55 
 

7.2.7. 其他功能 

7.2.7.1. 当前位置变更功能 

将伺服轴的指令当前位置变更为任意值，将反馈当前位置变更为与指令当前位置保持

位置偏差的值的功能。 
使用MC_SetPosition（变更当前位置）指令，指定需变更的当前位置。 
可在轴动作中变更当前位置。但不能中停止运动指令执行中变更当前位置。 
在轴运动中变更当前位置，只改变轴坐标位置，不变更移动的距离。 

 
 轴停止状态下执行时的时序图 

 

图 7.56 
MC_SetPosition（变更当前位置）指令的详情请参阅“leetro I5系列控制器指令手

册”。 
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7.2.7.2. 锁定功能 

当伺服驱动器接收到有效的触发信号时，自动记录触发时轴的位置，也称为锁存轴当

前位置，通过MC_TouchProbe（启用锁定）指令可反馈出该锁存位置。 
锁存信号参数通过MC_TouchProbe指令设置。触发信号是一个结构体变量，包括：设

备选择（驱动器锁存、控制器锁存）、锁存器ID（每个轴有两个锁存器）、触发时间模式

（单次锁存、连续锁存）、触发源（输入口、Index脉冲）、触发信号电平（上升沿触发、

下降沿触发）。 
当MC_TouchProbe指令处于激活状态但需要终止锁定功能时，应使用MC_AbortTrigger

（禁用外部锁定）指令。 
锁定功能的详情请参阅“leetro I5系列控制器指令手册”中的MC_TouchProbe指令和

MC_AbortTrigger指令。 
 

7.2.7.3. 软件限制功能 

除硬件的限位输入信号输入以外，还可设置软件限位。 
软件限位的监控范围由【轴设置】->【限位设置】中“正软件限位”和“负软件限

制”设定。 
 

 

图 7.57 
 
 
 软件限制功能相关的轴参数 

参数名称 功能 设定范围 初始值 
软件正限位 设定正方向的软件限制值。 

单位为指令单位。 
32位浮点数， 
负数、正数、0 

2147483647 

软件负限位 设定负方向的软件限制值。 
单位为指令单位。 

-2147483647 

 
根据轴的动作状态和运动控制指令，软件限制在以下2种情况下启动。 
 启动运动指令时 
·当前位置在软件限制范围内时，目标位置超过软件限制范围时指令会发生异常。 
·当前位置超过软件限制范围时，可向软件限制范围内移动。此时的目标位置需在软件

软限位范围 

负软件限位 正软件限位 

硬件限位范围 

负硬件限位 正硬件限位 

轴机械范围 
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限制范围内。 
 
 轴动作时 
定位动作中、连续动作中、多轴协调动作中的轴动作时，指令位置从在范围内变为超

过范围时轴会发生异常。 
 

7.2.7.4. 位置偏差监控功能 

轴的指令位置与反馈位置之差为位置偏差。MC 功能模块按运动控制周期监控位置偏

差。位置偏差值超过轴参数的“最大允许跟随误差”的时长大于 “位置偏差报警时间”

时，指令会输出错误。通过原点复位执行接触动作时，位置偏差监控功能无效。 
 

7.3. 运动控制功能块库的使用 

 

7.3.1. 运动控制功能块库的添加 

1） 打开“工程树窗口”。 

 
图 7.58 

2） 鼠标右键单击【库】。在弹出菜单中选择【插入】->【固件库】。弹出如下对话框： 
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图 7.59 

3） 鼠标双击【MS_PLCopen_LIB】打开该文件夹，单击【包括】按钮；即可将固件库导入到

工程中。 
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图 7.60 

4） 在右侧的[编辑向导]窗口的“组”一栏的下拉列表中选择【MS_PLCopen_LIB】或【全部

FU 和 FB】，在下拉列表下面便会列出所有的 MC_前缀的运动控制功能块。 
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图 7.61 
 

7.3.2. 运动控制功能块列表 

下表为 i5 运动控制功能块，也称为运动控制指令的种类和说明。 

种类 指令 PLCopen 标准 功能说明 

轴指令 

MC_Power 是 该功能块控制伺服驱动器使能或禁止. 

MC_Home 是 
该功能块控制一个轴回原点的操作。回原点

的模式、速度等参数可以由轴参数来设定。 
MC_Stop 是 该功能块用于轴减速停止。 

MC_MoveAbsolute 是 
该功能块指定轴的绝对坐标的目标位置，进

行定位。 

MC_MoveRelative 是 
指定轴自指令当前位置起的移动距离，进行

定位。 

MC_MoveVelocity 是 以指定速度参数进行运动。 

MC_TorqueControl 是 以指定转矩参数进行运动。 

MC_SetPosition 是 设置轴的当前指令位置。 
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MC_SetOverride 是 设置轴的倍率因子。 

MC_ReadParameter 是 读取轴参数。 
MC_WriteParameter 是 修改轴参数。 
MC_ReadActualPosition 是 读取轴的实际位置。 

MC_ReadActualVelocity 是 读取轴的实际速度。 

MC_ReadStatus 是 读取轴状态。 
MC_ReadMotionState 是 读取轴运动状态。 
MC_ReadAxisInfo 是 读取轴信息。 
MC_ReadAxisError 是 读取轴错误信息。 
MC_Reset 是 轴错误复位。 
MC_TouchProbe 是 轴位置锁存。 
MC_AbortTrigger 是 取消轴位置锁存。 
MC_ImmediateStop 扩展指令 立即停止。 

MC_SyncMoveVelocity 扩展指令 单轴周期同步速度模式运动。 

MC_SyncMoveAbsolute 扩展指令 单轴周期同步位置模式运动。 

轴组指

令 

MC_GrpEnable 是 启用轴组。 
MC_GrpDisable 是 取消轴组。 
MC_GrpReset 是 轴组错误复位。 
MC_GrpSetOverride 是 设置轴组的倍率因子。 
MC_GrpReadActPos 是 读取轴组中各轴的实际位置。 
MC_GrpStop 是 减速停止轴组运动。 

MC_GrpImmediateStop 扩展指令 立即停止轴组运动。 

MC_MoveLinAbs 是 指定绝对坐标的目标位置，进行直线插补。 

MC_MoveLinRel 是 指定相对位置，进行直线插补。 

MC_GrpSyncMoveAbsolute 扩展指令 轴组周期同步位置模式运动。 

LMC_MoveLinear 扩展指令 
轴组直线插补，插补中可以动态改变目标位

置（绝对） 

MC_MoveCircAbs 是 绝对圆弧插补（二维） 

MC_MoveCircRel 是 相对圆弧插补（二维） 

IO 指令 

MC_ReadDigitalInput 是 读取主站输入口状态。 
MC_WriteDigitalOutput 是 保留。 

LMC_WriteBit 扩展指令 
设置主站输出口状态/设置从站输出口状态

（系统任务下）（按位设置）。 
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LMC_WriteByte 扩展指令 
设置主站输出口状态/设置从站输出口状态

（系统任务下）（按字节设置）。 
高速计

数器指

令 

LMC_EnableHSCounter 扩展指令 该功能块控制高速计数器使能或禁止. 

LMC_HSCounter 扩展指令 
读取高速计数器的计数值。 

扩展轴

指令 
LMC_WriteObject 扩展指令 修改轴参数，参数类型为整形。 
LMC_ReadObject 扩展指令 读取轴参数，参数类型为整形。 

 

7.3.3. PLC 程序添加功能块 

 
1） 光标移动到想要添加的功能块上，按住鼠标左键，将其拖动至工作区域的某个位置。 

 

图 7.62 
2） 然后松开鼠标。 

 
图 7.63 

3） 鼠标左键单击代码的空白区域的某个位置，点击[网络]，向代码中添加一个网络。移动
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工作区域中的功能块，使功能块的 Enable 和 Status 引脚与网络线重合，形成网络回路。 

 

图 7.64 
 

7.3.4. 功能块实例化 

1） 右击[数据类型]，在弹出的菜单栏中将光标定位到[插入]，然后点击[数据类型]，创建一

个包含轴信息的结构体。若用工程模板创建的工程，则已经包含了轴的数据类型。 
     

 
图 7.65 

 
2） 点击功能块的引脚 Axis 
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图 7.66 

3） 修改名称，数据类型，初值，完成该引脚的设置。 

 
图 7.67 

 
4） 输入触点 C001 和输出引脚 C002 实例化，如果输入触点和输出引脚不实例化，将不能

完成工程的编译。 
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图 7.68 

 

7.4. MC 单轴运动实例 

注：此处的单轴仅指未使用轴组，并不是指系统只有一个伺服轴。 

7.4.1. PLC 工程建立 

以下实例模拟生产线上贴标机给商品贴标签的过程，轴 1 代表贴标机的标签轴、轴 2 代

表配合贴标机的水平传送带轴，实现步骤如下： 
 

1） 使用工程模版创建新工程。   

 
图 7.69 

 
2） 添加伺服从站 
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图 7.70 

 
3） PDO 与 IO 变量映射 

 
图 7.71 

4） 制作工程，检查操作是否正确 
5） 配置运动控制参数 
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图 7.72 
注：实际配置在此不一一描述，请参考章节 6.8, 6.9。 

 
 
6） 根据工艺流程，控制需求编写 PLC 程序 
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图 7.73 

 
运动功能块具体使用方法参考指令手册，更多详细帮助信息可参考 PLC 帮助（按”F4”打开）。 
7） 在编程窗口点击“制作”按钮，编译工程。 
 
8） 编译后点击“工程控制对话框”按钮，再选择“下装”，程序下装后点击“冷启动”。 
 

7.4.2. 单轴 DEMO 控制逻辑及操作方法 

操作方法：控制器上电或启动以后，先置位“First_check”，并保持为 1，然后置位“Device_start”，
伺服轴按照控制流程循环执行贴标动作。需要停止演示时，复位“Device_start”即可。 
控制逻辑 
每一次下装工程或重启控制器以后必须先置位布尔变量“First_check”并保持该变量为 1，
这一步是为了保证下装或者重启以后，复位可能出现的控制器和伺服错误信息。若复位指令

执行成功，会自动激活轴使能，周期信号会以 2S 一次频率输出，模拟传感器信号。 
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图 7.74 
传送带轴在设备启动后会按照变量“Velocity”指定的速度保持匀速运动。标签轴在周期信号

出发后，延迟一定时间后开始以和传送带相同的速度转动固定距离后停止，等待下一次触发，

模拟贴标动作。 
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图 7.75 

 
复位“Device_start”，伺服轴停止并关闭轴轴使能。 

 

图 7.76 
注：具体 DEMO 可在 MLUPROG 软件的菜单“文件”、“打开工程\解压缩工程”目录下找
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到。 

7.5. MC 轴组运动实例 

以下实例模拟立体仓库中堆垛机取托盘的过程，X 轴代表堆垛机的水平移动轴、Y 轴代

表堆垛机的垂直移动轴，Z 轴代表堆垛机的货叉伸缩轴；实现步骤如下： 

7.5.1. PLC 工程建立 

1） 使用工程模版创建新工程。 

 
图 7.77 

 
2） 添加伺服从站 

 
图 7.78 

 
3） PDO 与 IO 变量映射 
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图 7.79 

 
4） 制作工程，检查操作是否正确 
5） 配置运动控制参数 

 
图 7.80 

注：实际配置在此不一一描述，请参考章节 6.8, 6.9。 
 

6） 根据工艺流程和控制需求编写 PLC 程序 
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图 7.81 

运动功能块具体使用方法参考指令手册，更多详细帮助信息可参考 PLC 帮助（按”F4”打开）。 
7） 在编程窗口点击“制作”按钮，编译工程。 
8） 编译后点击“工程控制对话框”按钮，再选择“下装”，程序下装后点击“冷启动”。 
注：具体 DEMO 可在 MLUPROG 软件的菜单“文件”、“打开工程\解压缩工程”目录下找

到。 

7.5.2. 轴组 DEMO 控制逻辑及操作方法 

操作方法：控制器上电或启动以后，先置位“First_check”，并保持为 1，然后置位“Device_start”，
伺服轴按照控制流程运行完一个动作周期后停止，复位“Device_start”后再将其置位（生成

上升沿），伺服轴又会再运行一个动作周期。需要停止演示时，复位“First_check”即可。 
控制逻辑 
每一次下装工程或重启控制器以后必须先置位布尔变量“First_check”并保持该变量为 1，
这一步是为了保证下装或者重启以后，复位可能出现的控制器和伺服错误信息。若复位指令

执行成功，会自动激活轴使能与启用轴组，轴组有 X 轴和 Y 轴组成。本段代码如下所示 
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图 7.82 
 
 
然后给变量“AXIS_X”（X 轴位置）和“AXIS_Y”（Y 轴位置）赋值，也可以直接使用初始值

演示。接着置位变量“Device_start”，轴组运动指令被上升沿激活，X 轴与 Y 轴开始同步运

动，模拟堆垛机沿直线运动到货物存放位置。 
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图 7.83 

 
 
到达货物存放位置后，首先关闭轴组（释放轴组后，Y 轴才能单独运动），Y 轴和 Z 轴会模

拟堆垛机货叉取托盘过程，代码如下 
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图 7.84 
 
货物从货架取出后，轴组会在下一个 PLC 周期内再次被激活，然后 x 轴和 Y 轴模拟堆垛机带

着货物沿直线返回出发位置，至此一个动作周期完成。代码如下 
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图 7.85 
 

7.6. POU 单元调用方法举例 

软件支持 3 种 POU 单元，程序（Program）、功能块（Function Block）和功能（Function），

总的原则：“程序”可以调用所有“功能块”和“功能”，但是不能调用另一个“程序”；

“功能块”只能调用除它自身以外的其他“功能块”和所有“功能”；“功能”只能调用除

自身以外的其它“功能”；在原则内，“功能块”和“功能”能够重复调用，以下面的工程

举例 
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图 7.86 
在该工程中，main 是程序 POU，FB1 和 FB2 是功能块 POU，FC1 和 FC2 是功能 POU。 
首先打开 main 程序 POU，允许的调用如下。 

 

图 7.87 
 
然后打开 FB1 功能块 POU，允许的调用下。 

 
图 7.88 

 
下面这种情况属于错误调用，因为 FB1 调用了自身，属于递归调用范畴，在 PLC 工程内不允

许递归调用。 

 
图 7.89 

最后打开 FC1 功能 POU，允许的调用如下。 

调用正确 

调用正确 

调用错误 

非法调用自身 

161 
 



 

 

图 7.90 
 
下面这种属于错误调用，因为 FC1 调用了自身，工程内不允许递归调用。 

 
图 7.91 

 

7.7. 多任务、多程序组合应用举例 

工程中可以使用多个任务和多个程序灵活组合，实现不同的项目需求，以下面的工程为例讲

解正确的组合方法、优先级等问题。 
首先需要明确，程序 POU 必须插入到“任务”中才能执行，而“任务”中也只能插入程序，

不能插入其他类型的 POU； 
工程如下，main_1、main_2、main_3 是程序 POU，任务 1 是 DEFAULT（默认循环）任务，任

务 2 和任务 3 都是 CYCLIC（周期循环）任务。分别在任务 1、2、3 中插入程序 main_1、
main_2、main_3； 

调用正确 

调用错误 

非法调用自身 
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图 7.92 

任务 2，任务 3 ，是 CYCLE 任务, 任务优先级、循环执行周期可根据用户自行设定。任务优

先级数据越小，优先级越高。 
任务 1 是 DEFAULT 任务，任务优先级为 16，循环执行周期为 4ms。 
CYCLE 任务、DEFAULT 任务均由系统周期性调度执行。优先级高的任务优先抢占系统资源（CPU
运算能力），优先执行，执行完毕后释放系统资源。 
 
程序的执行顺序与优先级设置有关，分为两种情况； 
情况 1：任务 2 与任务 3 的优先级不同，比如任务 2 优先级为“0”，任务 3 优先级为“1”，

即任务 2 优先级高于任务 3,则在 PLC 启动时，按照调度规则，优先执行任务 2，其次为任务

3，再然后是任务 1。  
 
情况 2：任务 2 与任务 3 的优先级相同，比如任务 2 和任务 3 优先级都为“0”， 
即任务 2 任务 3 优先级相同, 则在 PLC 启动时，按照调度规则，任务 2、任务 3 平均分配系

统资源（CPU 运算能力）优先启动执行，再然后是任务 1。 
 
关于优先级的详细信息，请参考本文 8.3 节。 
 
程序与任务的组合可以是多种多样的，工程任务中插入的程序也可以是如下形式 

 
163 

 



 

图 7.93 
 

7.8. 封装及调用用户库举例 

‘库’子树含有您的工程中所包含的所有库。它们既可以是用户自定义库，也可以是固件

库：  
固件库是那些包含了由 PLC 制造商所提供的 POU 的库。固件库的文件扩展名为*.fwl。 

用户库是"普通的"工程，其 POU 将被重复使用。作为用户库而包括进来的工程中的程序、功

能块、功能和用户自定义数据类型都可以在当前工程中重复使用。 用户库的扩展名为*.mwe。 
在前面的章节中已经详细讲解了如何添加使用固件库，此节专门讲解如何导入用户库。 
在添加用户库前，我们应该先有一个作为用户库工程，可以新建以下工程，工程名为

USER_LIABRARY。工程包含一个程序 POU（main），一个功能块 POU（FB1），一个功能 POU
（FC1）；在 POU 中编写好代码以后，编译保存。工程默认使用工程模板创建。（此处仅是

演示，POU 内没有编写具体代码） 
有两点需要重点注意： 
1、一定要保证作为用户库的工程能编译制作通过，这是工程能作为用户库工程的前提条件，

每次用户库工程有更改都应该记住重新编译保存； 
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接着我们再次使用工程模板新建第 2 个工程作为调用工程，工程名为“DE1”。在第 2 个工

程中使用第 1 个工程作为用户库，导入方式与导入固件库类似。在工程树中，右键点击‘库’
文件夹，并从上下文菜单选择‘插入 > 用户库...’，选中对应工程，点击 ‘包括库’对话框打开。 

 

图 7.94 

 
包含用户库以后我们可以在库目录下看到它，如下图所示 

 
图 7.95 
然后我们需要进行一个额外的操作，删除红圈处的数据类型文件“Axis_TYPE”，因为两个工
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程都是用工程模板建立，所以都包含了相同的自定义数据类型文件，若不删除一个编译时会

提示重复定义数据类型。用户库在调用工程中是不能更改的，所以删除工程的自定义数据类

型文件是唯一选择。 
另外还要注意的一点：程序也是用户库中的可调用 POU，可以直接插入到任务中执行。但是

注意不要和调用工程中的 POU 同名，否则用户库中的程序 POU 会被隐藏。 

 
图 7.96 
 
调用用户库中的 POU 和调用其它 POU 的方法一致，直接用鼠标左键点住，拖动到代码工作

单内即可，双击用户库中 POU 单元，可以通过查看模式打开 POU 的代码工作单和变量工作

单； 

 
图 7.97 
（图中 FB1 定义了形式参数，FB2 没有定义，所以调用图形有区别） 
 
用户库的多重包含 
软件支持用户库的多重包含，如用户库工程 2 包含使用了用户库工程 1,最终工程 3 包含了

用户库工程 2 是可行调用方式；即使用了用户库的工程本身也可以作为用户库。注意此时必

须满足的条件是工程 1 也作为用户库导入到工程 3 中； 

名称相同，用户库中的程序 main 无法使用 
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注意各个 POU 不要重名； 
不建议在两个工程中互相包含为用户库，极易陷入递归调用的陷阱。 
 

 
图 7.98 
 
用户库的加密和隐藏 
该方法适用于所有 POU 和自定义数据类型文件的加密，不管是用户库工程还是调用工程，

以用户库工程举例。 
打开用户库工程，若我们要隐藏 POU 单元“FB1”则右键点击“FB1”，在打开的菜单中选

择“属性”，在属性菜单中选择“安全性”把“读保护”、“写保护”都勾选上，点击“应

用”再点击“确定”。 

 
图 7.99 
 
接下来我们还需要设置密码，在菜单栏中选择“文件”>“输入密码”，设置密码以后点击

FB3 中使用了 FB2 

用户库 1 

用户库 2 
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“激活密码”。 

 
图 7.100 
 
密码激活以后如下图所示；我们可以看到 POU 单元“FB1”前面出现了一个钥匙符号，此

时再双击“FB1”无法打开它的工作单。另外一种激活密码的方式是在设置密码时点击“确

定”编译制作后先关闭工程，然后重新打开。 

 

图 7.101 
 
若想要重新编辑“FB1”则需要输入正确的密码，“文件”>“输入密码”。 
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图 7.102 
 
安全设置读/写保护和文件输入密码两个步骤缺一不可，缺少任何一个环节都实现不了加

密效果。 
注。若没有勾选“读保护”和“写保护”，只是添加了文件密码，那么各个 POU 的代码和变

量工作单都可以被编辑，仅仅是 POU 的“属性”>“安全性”被锁定，无法勾选。 
 
取消密码操作 
若不想再使用密码，在输入密码以后，再次选择“文件”>“输入密码”，然后点击“撤销

密码”，确认即可。密码撤销后，工程不再处于加密状态。 

 
图 7.103 
 
 
按照上述方法把用户库工程中所有 POU 单元和数据类型文件都设置为加密模式，编译后保

存。然后打开调用工程，可以看到加密后的用户库在调用工程中的状态。 
用户库中的 POU 和数据类型定义文件都已经显示为加密状态，无法再查看 POU 中的内容

（查看模式不再有效）。加密的 POU 不能再从目录下直接拖动到代码单调用，只能从右侧

的“编辑向导”中选择对应的用户库，然后拖动调用； 

取消密码 
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图 7.104 
若想要隐藏用户库中的部分 POU，保证这一部分 POU 不能在调用工程中被使用，一种灵活

的方式是把这一部分 POU 设置为隐藏。重新打开用户库工程，因为工程出于加密状态，所

以首先选择“文件”>“输入密码”，解锁工程以后，选择要隐藏的 POU 单元，比如“FB2”，

右键点击在打开的菜单中选择“属性”>“属性”，勾选“隐藏”然后点击“应用”、“确

定”，编译后保存。 

 

图 7.105 
 
 
再次打开调用工程，可以发现在“编辑向导”中只能调用 POU 单元“FB1”，已经看不到

“FB2”。 

从编辑向导中调用 无法直接拖动调用 
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图 7.106 
 

7.9. 工程输出应用举例 

当需要把工程输出给另一方使用时，有两种方式可以实现工程输出。原文件直接拷贝和原文

件压缩后拷贝。在输出过程中，因为库（固件库、用户库）的引用位置变更需要接收用户进

行一些操作，才能正确使用。 
 
原文件直接拷贝 
用工程模板新建一个工程，保存工程并将工程命名为“DE1”，完整的工程文件应包含以下

两部分。 

 
图 7.107 
 
打开工程“DE1”，在此例中，工程内同时包含了固件库和用户库（用户库已经加密）。如

下图所示 

仅有 FB1 可调用 
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图 7.108 

 
 
 
 
右键点击固件库和用户库，选择“属性”，看到两个库的路径 
固件库路径 

 
图 7.109 

 
用户库路径 

固件库 

用户库 
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图 7.110 
 
固件库和用户库的路径属性告诉我们，工程文件本身并没有包含固件库文件和用户库文件，

工程内只是提供了一个路径调用库文件。因此，当我们把工程文件拷贝给另一方使用时，应

该把固件库文件和用户库文件一起提供给对方.当接收工程的用户在电脑上上打开工程后，

由于库路径并不会自动更新，所以应该先删除原有的固件库和用户库。然后重新添加这两个

库，使库路径指向用户电脑上正确库文件所在的位置。 

 
图 7.111 

 
如果不重新添加库直接编译时往往会提示如下信息 

删除固件库、用户库后，重新添加库 
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图 7.112 

也可能提示 

 

图 7.113 
执行完上面步骤以后，接收工程的用户可以正常使用工程。 
注.如果接收工程的用户重新编辑了用户库工程，同样需要删除然后重新添加库才能保证用

户库工程能被编译通过，用户库工程编译以后才能在调用工程中作为用户库使用。建议加密

用户库工程，避免错误操作。 
 
压缩文件操作 
当要输出的工程含有较多的文件时(比如工程含有多个库文件），也可以选择把所有的文件

压缩为一个文件打包输出，打包后的文件后缀为“.zwe”。 
首先打开一个工程，选择“文件”>“工程另存为/压缩为”，在“保存类型”一栏下拉，选

择“已压缩工程文件（*.ZWE）”，再把“压缩选项”中的内容全部勾选，选择存储目录后

点击“压缩”。如下图所示 
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图 7.114 

 
压缩后得到文件如下图所示 

 
图 7.115 

 
当用户接收到该压缩工程文件后，双击即可解压该工程。解压过程中弹出的对话框全部选择

“是”或者“允许”，解压完成后得到一个新工程，新工程自动链接了新的固件库和用户库，

无需用户重新连接。 
 

8. 任务设计 

8.1. 任务设计步骤概要 

1） 规划设计每个程序 POU 的任务类型； 
2） 规划设计每个程序 POU 的任务优先级； 
3） 按设计将程序 POU 分配到任务； 

8.2. 任务类型 

为了能更清晰地区分不同功能的任务，方便编程人员使用，MULTIPROG 定义了 4 种
任务类型，分别是 Default、Cyclic、Event 和 System，这些任务的优先级依次升高。  

Default 任务：相当于传统 PLC 中运行的任务（或者程序），从控制器上电启动之后

3 

2 

4 

1 
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便一直循环往复地运行，可以被其他三种任务打断。  
Cyclic 任务：顾名思义是周期性的任务，该类型任务具有一个重要属性“运行间隔”，每

隔这个间隔时间，任务即被投入运行，可以被 Event 和 System 任务打断。  
Event 任务：该类型任务是基于事件驱动的，即在控制器正常运行时该任务处于非激活

状态，一旦对应的事件被触发，在情况合适的条件下，该任务就会立刻被激活投入运行。该

类型的任务一般用于处理比较紧急的事件。每个任务都需要绑定到一个事件号，每个时间号

对应一种特定事件，支持多个 Event 任务绑定到同一个事件号。  
System 任务：该类型的任务也是事件驱动的，与 Event 任务不同的是，触发 System 

任务运行的时间都是非常紧急的事件，一般都是控制器运行期的异常（Exception）。System 
任务也有对应的事件号，不过不需要用户手动绑定，因为这些事件号和对应的事件都是预先

定义好的。System 任务可以抢占任何其他类型任务的运行。  
图 6.12 给出了 Default 任务的运行模式，图 6.13 表示了 Cyclic 任务和 Event 任务、

System 任务的运行模式及相互之间的优先级关系。  

 
图 8.1 

图 6.12 Default 任务运行模式示意图  

 
图 8.2  

图 6.13 其他三种任务的运行模式和优先级关系  
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8.3. 任务优先级 

Cyclic 任务和 Event 任务可以设置 0~15 的优先级。任务按照优先级抢占执行。 
Default 任务优先级低于 Cyclic 任务和 Event 任务，当然也低于 System 任务。 
System 任务优先级高于 Cyclic 任务和 Event 任务。 
根据以上任务优先级，将不同 POU 的控制逻辑添加到对应优先级的任务中。 

8.4. 将程序分配到任务 

8.4.1. 增加删除任务  

一个资源可以支持不止一个任务的运行，即在宏观上，所有这些任务可以同时运行。添

加任务可以通过在“Tasks”节点上点击鼠标右键，在快捷菜单中选择“插入…”->“任务”实现，

如图所示。  

 

图 8.3 添加任务 

在弹出窗口中填写添加任务的名称并选择任务的类型，点击“确定”，如图所示。  

 

图 8.4 编辑所添加任务的属性 

注意：任务的名称长度是有限制的，不能超过 7 个字符，并且前 6 个字符中必须有 1 个

是不同的；目前软件版本最多支持 10 个不同优先级的任务。  
当任务不再需要时，可以在工程树节点上点击右键，在弹出的快捷菜单中选择“删除”项

将任务删除。  

8.4.2. 向任务分配程序 
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1） 鼠标右键单击”Tasks”。 

 
图 8.5 

2） 在弹出菜单选择“插入”->“程序实例…”。 

 
图 8.6 

3） 在弹出的窗口中，“程序类型”下拉列表选择程序类型，“程序实例”填写该类型程序

实例化的名称，然后单击“确定”即可向任务添加程序实例。 

 
图 8.7 

【注意】必须在逻辑 POU 中已经编写了程序，才可以在任务中插入程序实例操作时，从

程序类型的下拉列表中选择逻辑 POU 中的程序，并将其实例化。 
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图 8.8 

4） 鼠标右键单击选中的任务下的程序实例，在弹出菜单中选择“删除”即可删除添加的程序

实例。 
 
 

9. 调试与运行 

9.1. 步骤概要 

控制程序编写后，可以按照以下步骤进行调试运行，以确保控制逻辑符合控制需要。 
1） 按照第 6 章描述内容使用，创建了 PLC 程序，配置了从站，并确认已配置 MULTIPROG

与 i5 的连接。 
2） 确认 i5 与从站连接并处于上电运行状态。 
3） 编译制作通过并下装程序。 
4） 冷启以使得 PLC 处于运行状态。 
5） 点击工具栏中的“调试开/关”按钮，从编辑模式切换到调试模式。 
6） 运用本章描述的调试手段进行 PLC 程序调试。 

9.2. 连接控制器 

可通过以下两种方式连接到控制器：  
（1） 在线扫描  在菜单栏单击【联机】-【扫描控制器】打开扫描控制器窗口 
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图 9.1 

   窗口中将列举出所有可以被连接的控制器的基本信息（包括处理器类型、处理

器版本、IP 地址）。 
  双击控制器图标，可以连接到相应的控制器，同时打开控制控制对话框，并将工程

设置成与所连接控制器相同的类型和版本  
（2） 手动设置   

a 手动选择控制器类型。在菜单栏单击【附加】-【选择控制器】打开选择控

制器窗口, 选择对应控制器的类型，及版本号，双击控制器图标，关闭选择

控制器窗口 

 
图 9.2 

b 在工程树窗口点击左下角硬件选项卡，切换到物理硬件配置界面。在【资

源】节点右键单击，弹出右键菜单，单击【设置】，弹出资源设置对话框。 
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图 9.3 

 

图 9.4 

c 在通信参数中，填写目标控制器的 IP 地址。点击【确定】保存通信参数、

并关闭窗口。 

d 点击工具栏的图标 打开工程控制对话窗口。 

9.3. 联机调试 

9.3.1. 调试模式 

在线监视 PLC 的运行，能动态地观察各个变量的值及程序的运行状态。 
1） 点击工程控制对话框中的“冷启”按钮，保证 PLC 处于运行状态。 

2） 点击工具栏中的“调试开/关”按钮，从编辑模式切换到调试模式。  

3） 图 9.5 

9.3.2. 强制 

将一个变量锁定在某个值上，在强制期间该变量都维持该值不变，直到复位强制。强制

操作只对 I/O 变量有效。 
1） 在调试模式下，双击变量，出现“调试：资源”对话框，如下图所示： 
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图 9.6 
2） 选择 “TRUE”，然后点击“强制”，结果“Motor_Start”变量将被强制为“TRUE”；  
3） 若要取消强制变量，则在“调试：资源”对话框中，点击“复位强制列表”即可取消。 

9.3.3. 覆盖 

由用户临时性地将一个值赋给一个变量。该值将一直保持到程序在下一个程序循环中用

原值再次覆盖掉这个值的时候。 
1） 在调试模式下，双击变量，出现“调试：资源”对话框，如上图所示。 
2） 点击“覆盖”，即可实现该操作。 

9.3.4. 交叉参考窗口 

用于调试和错误隔离 

1） 点击工具栏中的'交叉参考窗口'图标，以打开交叉参考窗口。  

2） 将光标放于交叉参考窗口中，并用鼠标右键点击窗口背景，以打开其上下文菜单,如下

图所示。 

 

图 9.7 
3） c,点击“建立交叉参考”菜单项，创建的交叉参考列表如图所示。 

 

图 9.8 
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4） 双击交叉参考窗口中的某个变量，将会打开使用了这个变量的工作单，并加亮此变量。 
5） 另外，如果您在工作单中标记一个变量，交叉参考窗口中的相应变量也将被标记。 
6） 过点击“交叉参考”图标来关掉交叉参考窗口。 

9.3.5. 变量监视窗口 

在不打开使用了该变量的工作单情况下，就可以监视该变量当前值。 
1） 点击“调试开/关”图标，将工作单切换到调试模式。 

2） 点击菜单栏中“监视窗口”图标，打开变量监视窗口。  

3） 图 9.9 
4） 在工作单中，用鼠标右键点击某个变量，以打开其上下文菜单，并选择'添加到监视窗口

'，以便将此变量插入列表中。 
  例：将变量 Motor_Start、Pressed、Actual_Time 添加到变量监视窗口中，如下图。 

    

图 9.10 
 现在可以使用 I/O 仿真程序来操作各触点，在监视窗口中观察变量值的变化。 

9.3.6. 逻辑分析器 

9.3.6.1. 功能 

逻辑分析器是一个功能强大的工具，用于记录 PLC 上的变量值（以连续模式或限定周

期模式），并且以曲线的形式图形化地显示它们，其 x 轴(时间)和 y 轴(变量值)上都有可调节

的刻度。 

9.3.6.2. 记录模式 

     逻辑分析器提供了两种记录模式： 
1）限定周期的记录：值被记录了指定数目的周期。在记录过程中，不更新逻辑分析器

的显示。值由运行期系统存储，并且在完成记录之后被上传。  
2） 连续记录：这个模式对于 PLC 应用程序的长期诊断很有用。与限定周期模式相比，、

该曲线的显示在记录过程中不断更新(即：连续的)。记录过程可以由用户来停止，也会

在所使用的 PC 的存储器容量满了的时候停止。 

9.3.6.3. 如何使用 

1） 使用条件：在使用逻辑分析器之前，要确保将已编译工程下装到 PLC。PLC 处于运

行状态。编程系统处于联机模式。 
2） 打开逻辑分析器：主界面单击“视图”->“逻辑分析器”，随后可右键弹出页面打

开设置栏。或者在主界面单击“联机”->“逻辑分析器”，也可以进入设置栏。如

下两图所示。 
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图 9.11 

 
图 9.12 

3） 添加变量：打开相应变量表，选中相应变量，右键点击“添加到逻辑分析器”，

随后在上图设置栏内，点击“已连接变量…”对需要监控的变量进行勾选或清除。

（默认全勾选）如下两图所示。 

 
图 9.13 

 
图 9.14 

4） 配置：在上图设置栏内点击“触发器配置”，进入下图界面。设置触发条件和记

录模式。在这里我们选择连续采样模式，同时将触发条件设置为变量等于自身，

让其在开始后能一直采集（详细设置请参考 MULTIPROG“PLC 帮助”） 
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图 9.15 
5） 记录和保存：选择需要监控的变量（最多 10 个变量），点击设置栏内“开始记录”，

进行记录。记录完毕后，请点击“停止记录”。如果需要，您可以将已经记录的

数据导出到一个 *.csv 文件，以及/或者将曲线保存到一个文件，以便以后再次加

载和显示它们。要删除所有曲线，请选择“清除曲线”。 
6） 参考：详细操作流程（加载触发条件、设置 X 轴单位等）请参考 MULTIPROG“PLC

帮助”，本文不作过多赘述。 

9.4. 正式运行 

9.4.1. 下装引导工程实现上电启动运行的 PLC 程序 

工程中的控制程序调试完成后，则可以将工程下装成为引导工程，在 i5 上电时自动加载

运行，即正式运行时脱离 MULTIPROG 独立运行。 
下装引导工程意味着：将工程(包括所有的编译数据)发送到所连接的目标系统上，并保

存在永久存储器中。在发生电源故障或者 PLC 上电之后，会自动执行引导工程。 
设置工程为引导工程的方法为： 

1） 主界面单击“联机”->“工程控制…”菜单，打开工程控制面板对话框。 

 
图 9.16 

2） 单击“更多…”按钮，打开“下装选项”对话框。单击“下装”按钮，则将当前工程（称

为 A 工程）下装为引导工程；但关闭该窗口回到工程控制窗口，执行下装工程操作（称

为 B 工程），则只是将 B 工程下装到 i5 内存（相比于作为引导工程下装速度更快），
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下次上电仍加载运行 A 工程。 
3） 若选中“作为引导工程永久驻留”复选框。单击“关闭”按钮关闭窗口，则以后通过“下

装选项”窗口和“工程控制”窗口“下装”按钮执行下装，均将下装的工程设置为引导工程。 

 
图 9.17 

4） 再次打开“更多…”按钮，打开“下装选项”对话框。单击“激活”按钮，将引导工程

激活。 

9.4.2. 删除上电启动运行的 PLC 程序 

已设为上电启动运行的 PLC 程序，可以通过以下方法删除。 
1） 主界面单击“联机”->“工程控制…”菜单，打开工程控制面板对话框。 

 
图 9.18 

2） 单击“更多…”按钮，打开“下装选项”对话框。单击“删除”按钮即可删除引导工程。

删除引导工程后，重新上电系统不再加载运行工程，必须通过“工程控制”窗口，执行下

装启动操作。 
【注意】若“作为引导工程永久驻留”复选框被选中，则在删除引导工程后，无论在哪个窗

口再执行下装，则下装工程仍将作为引导工程。 
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图 9.19 

 
 
 

10. 连接人机界面 

10.1. 与人机界面的连接步骤概要 

i5 系列支持 Modbus RTU 及 Modbus TCP 两种 Moudbus 通信机制。 

10.2. 连接配置 

10.2.1. Modbus RTU 串口通信 

本串口支持 RS-485 RS-232 两种方式。参考硬件手册，连接 HMI 的串口与 i5 控制器的

串口。 
i5 控制器 Modbus 串口通信参数可在【视图】->【通信参数】 中进行配置，配置参数

随工程下装，并重启后生效。 
根据标准 Modbus RTU 协议即可与 i5 控制器进行通信。 

10.2.2. Modbus TCP 网口通信 

将 i5 控制器 的 EtherNet 与 HMI 的网口直接连接或经过路由器连接。 
i5 控制器 Modbus 网口通信端口可在【视图】->【通信参数】中进行配置，配置参数随

工程下装，并重启后生效。 
根据标准 Modbus TCP 协议即可与 i5 控制器进行通信。 

 

10.3. MODBUS 地址 

 ModBus 对应的寄存器列表见附表 1。 
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11. 与 PC 组合控制 

11.1. 与 PC 组合控制步骤概要 

i5 主要按照控制程序实现对设备的实时控制，在控制过程中，若需要高密集计算的处理，

如视觉处理，对内存和 CPU 的要求比较高，为提高处理效率，可以将这部分运算处理通过

PC 编程实现，将处理结果通过 API 接口调用和通信传输到 i5，影响 i5 的实时控制逻辑。 
 
因 Windows 为非实时的操作系统，且基于标准以太网 TCP/IP 连接也非实时，因此应当

合理分配 PC 运算处理内容和 i5 的控制逻辑内容，避免频繁地通信交换数据，而影响运行效

率和 PLC 控制的实时性。 
PC 的处理和 i5 的控制逻辑应当交替进行，PC 作为控制主体，通过共享变量将处理结果

数据以及命令传递给 i5，i5 的 PLC 程序根据数据和命令字执行实时控制逻辑，并将状态更新

到共享变量，PC 通过共享变量的访问读取查询 i5 的控制逻辑执行状态，进行下一个应用处

理周期的运算处理。 
 
 

 

图 11.1 
 

PC 
Windows 应用程序 

Windows DLL 
（包含 MODBUS 协议的 API） 

Windows API 

PLC 控制程序 

i5 
MODBUS 可访问的 PLC 变量缓冲区 

MULTIPROG 
 
编写，编译，下装 PLC 程序 

写入处理结果数据

和命令；读取 PLC 控

制逻辑的状态 

读取 PC 的处理数据和命令，

执行控制逻辑;更新控制状

 

下装 PLC 程序 
获取显示 
调试信息 

MULTIPROG 服务

程序 
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实现 i5 与 PC 的组合控制步骤如下： 
1） 根据总需求分解需要 PC 编程处理和 i5 编程处理的应用逻辑部分； 
2） 根据需求分解，设计 PC 应用和 PLC 程序需要交换的数据和命令及状态，定义共享变量； 
3） 使用 Visual C++或者 Visual C#，编写 windows 应用程序，实现 PC 处理的部分； 
4） 调用适用于 i5 包含 API 的 DLL 与 i5 进行通信，对 MODBUS 和 PLC 共享的变量进行读

写； 
5） 适用 IEC61131-3 标准规范的语言编写 PLC 控制程序，对 MODBUS 和 PLC 共享的变量进

行读写。 
6） 运行 Windows 应用程序的 PC 和运行 PLC 控制程序的 i5 联调。 

 
 

11.2. 连接配置 

PC 端通过 Modbus TCP 协议与 i5 通信进行数据交换，实现组合控制。 
将 i5 控制器 的 EtherNet 与 PC 的网口直接连接或经过路由器连接。 
i5 控制器 Modbus 网口通信端口可在【视图】->【通信参数】中进行配置，配置参数在

随工程下装，并重启后生效。 
 调用 API 即可与运行中的 i5 控制器 进行通信。 
 

Modbus 通信 API 基本调用流程如下： 
1) 调用 LTI5_ NewLink 函数 获取连接句柄; 

2) 调用 LTI5_ ModbusConnect 函数建立与控制器的连接。 

3) 执行步骤 2无错误返回，可调用 LTI5_ModbusWriteRegister 将数值写入控制器 Modbus 

寄存器中，或者调用 LTI5_ModbusReadInputRegisters 从控制器中读取 Modbus 寄存

器值。其他读写操作及函数使用见 API 接口函数说明。 
4) 调用 LTI5_ ModbusClose 可断开与控制器的连接。 

 

数据采集 API 基本调用流程如下： 
1) 调用 LTI5_ SamplingInit初始化数据采集; 

2) 调用LTI5_SetSamlingRange 设置采集数据的范围 

3) 调用LTI5_SetSamplingTime 设置采集的时间参数 

4) 调用LTI5_SamplingStart 开始采集数据 

5) 调用LTI5_GetSamplingData 获取控制器采集到的数据，用户根据得到的数据进行解析 

6) 调用LTI5_SamplingStop停止采集数据 

11.3. 函数库的 API 定义 

【DLL 接口函数的说明，函数名列表，详细说明见指令手册】 
序号 接口函数 

1 LTI5_LINK LTI5_NewLink(); 
2 void LTI5_DeleteLink(LTI5_LINK tLink); 
3 void LTI5_SetDebug(LTI5_LINK tLink,BOOL bIsDebug); 
4 UINT32 LTI5_ModbusConnect(LTI5_LINK tLink,const CHAR8* strParm); 
5 UINT32 LTI5_ModbusClose(LTI5_LINK tLink); 
6 UINT32 LTI5_ModbusReadInputBits(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, CHAR8 *pchValue) 
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7 UINT32 LTI5_ModbusReadCoils(LTI5_LINK tLink, UINT32 dwAddr, CHAR8 *pchValue, UINT32 dwBitNum) 
8 UINT32 LTI5_ModbusWriteCoil(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, CHAR8 chValue) 
9 UINT32 LTI5_ModbusWriteCoils(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, CHAR8 *pchValue, UINT32 dwBitNum) 

10 UINT32 LTI5_ModbusReadInputRegisters(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, UINT16 *pwValue, UINT32 
dwRegNum) 

11 UINT32 LTI5_ModbusReadRegisters(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, UINT16 *pwValue, UINT32 
dwRegNum) 

12 UINT32 LTI5_ModbusWriteRegister(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, UINT16 wValue) 
13 UINT32 LTI5_ModbusWriteRegisters(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, UINT16 *pwValue, UINT32 

dwRegNum) 
14 UINT32 LTI5_ModbusWriteReadRegisters(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, UINT16 *pwValue, UINT32 

dwRegNum) 
15 UINT32 LTI5_SamplingInit(char *pAddr); 
16 UINT32 LTI5_SamplingExit(void); 
17 UINT32 LTI5_SamplingStart(void); 
18 UINT32 LTI5_SamplingStop(void); 
19 CHAR8*  LTI5_GetSamplingData(); 
20 UINT32 LTI5_SetSamplingTime(UINT16 wTime_ms, UINT16 wTimePeriod, UINT16 wPreTime_ms); 
21 UINT32 LTI5_SetSamplingRange(UINT16 wStartAddrI, UINT16 wNumberI, UINT16 wStartAddrQ, UINT16 

wNumberQ, UINT16 wStartAddrM, UINT16 wNumberM); 

11.3.1. 函数库的 API 接口描述 

IF-1. LTI5_ NewLink 
 

语法 LTI5_LINK  LTI5_NewLink(); 
输入 无 
输出 无 

返回值 
连接对象的句柄 
NULL：错误 
非NULL：正确 

描述 创建新连接对象  
上级  
下级  

 

IF-2. LTI5_ DeleteLink 
 

语法 void LTI5_DeleteLink(LTI5_LINK tLink); 
输入 tLink - 由LTI5_NewLink()返回的句柄 
输出 无 
返回值 无 
描述 删除连接句柄，释放内存 
上级  
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下级  
 

 

IF-3. LTI5_ SetDebug 
 

语法 void LTI5_SetDebug(LTI5_LINK tLink,BOOL bIsDebug); 

输入 
tLink - 由LTI5_NewLink()返回的句柄 
bIsDebug –调试标志，0：非调试模式 1：调试模式  

输出 无 
返回值 无 

描述 
设置调试模式 
在调试模式下可打印输出通信数据帧 

上级  
下级  

 

IF-4. LTI5_ ModbusConnect 
 

语法 UINT32 LTI5_ModbusConnect(LTI5_LINK tLink,const CHAR8* strParm); 

输入 
tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
strParm-连接参数 格式为-ip{addr}:{port} 例如：-ip192.168.1.88:1502 

输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 建立MODBUS连接 
上级  
下级  

 

IF-5. LTI5_ ModbusClose 
 

语法 UINT32 LTI5_ModbusClose(LTI5_LINK tLink); 
输入 tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 关闭MODBUS连接，关闭后MODBUS读写接口不再可以使用 
上级  
下级  

IF-6. LTI5_ModbusReadInputBits 
 

语法 UINT32 LTI5_ModbusReadInputBits(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, const CHAR8 *pchValue) 
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输入 
tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
dwAddr – Modbus地址  

输出 pchValue – 读回的值； 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 读取输入位变量 
上级  
下级  

 

IF-7. LTI5_ModbusReadCoils 
 

语法 
UINT32 LTI5_ModbusReadCoils(LTI5_LINK tLink, UINT32 dwAddr, CHAR8 *pchValue, UINT32 
dwBitNum) 

输入 
tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
dwAddr – Modbus地址  
dwBitNum – 要从dwAddr地址开始读取的连续线圈个数 

输出 pchValue – 读回的值，从[0]单元开始依次存放读回的线圈状态，0或者1； 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 读取多个输出或者内部线圈值 
上级  
下级  

 

IF-8. LTI5_ModbusWriteCoil 
 

语法 UINT32 LTI5_ModbusWriteCoil(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, CHAR8 chValue) 

输入 
tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
dwAddr – Modbus地址  
chValue – 要写到dwAddr地址的值 

输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 写一个输出或者内部线圈值 
上级  
下级  

 

IF-9. LTI5_ModbusWriteCoils 
 

语法 
UINT32 LTI5_ModbusWriteCoils(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, const CHAR8 *pchValue, 
UINT32 dwBitNum) 

输入 tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
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dwAddr – Modbus地址  
pchValue – 要写到dwAddr地址开始的值，从[0]单元开始依次存放要写的线圈状态值，0或者1； 
dwBitNum -要写到dwAddr地址开始的连续线圈个数 

输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 写多个输出或者内部线圈值 
上级  
下级  

 

IF-10. LTI5_ModbusReadInputRegisters 
 

语法 
UINT32 LTI5_ModbusReadInputRegisters(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, UINT16 *pwValue, 
UINT32 dwRegNum) 

输入 
tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
dwAddr – Modbus地址  
dwBitNum -要从dwAddr地址开始读取的连续寄存器个数 

输出 pwValue – 返回读取到的dwAddr地址开始的值，从[0]单元开始依次存放读取到的寄存器值； 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 读多个输入寄存器值 
上级  
下级  

 

IF-11. LTI5_ModbusReadRegisters 
 

语法 
UINT32 LTI5_ModbusReadRegisters(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, UINT16 *pwValue, 
UINT32 dwRegNum) 

输入 
tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
dwAddr – Modbus地址  
dwBitNum -要从dwAddr地址开始读取的连续寄存器个数 

输出 pwValue – 返回读取到的从dwAddr地址开始的值，从[0]单元开始依次存放读取到的寄存器值； 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 读多个输出或者内部寄存器值 
上级  
下级  

 

IF-12. LTI5_ModbusWriteRegister 
 

语法 UINT32 LTI5_ModbusWriteRegister(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, UINT16 wValue) 
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输入 
tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
dwAddr – Modbus地址  
wValue – 要写到dwAddr地址的寄存器值； 

输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 写单个输出或者内部寄存器值 
上级  
下级  

 
 

IF-13. LTI5_ModbusWriteRegisters 
 

语法 
UINT32 LTI5_ModbusWriteRegisters(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, const UINT16 *pwValue, 
UINT32 dwRegNum) 

输入 

tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
dwAddr – Modbus地址  
pwValue – 要写到dwAddr地址开始的值，从[0]单元开始依次存放要写的寄存器值； 
dwBitNum -要写到dwAddr地址开始的连续寄存器个数 

输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 写多个输出或者内部寄存器值 
上级  
下级  

 

IF-14. LTI5_ ModbusWriteReadRegisters 
 

语法 
UINT32 LTI5_ModbusWriteReadRegisters(LTI5_LINK tLink , UINT32 dwAddr, UINT16 *pwValue, 
UINT32 dwRegNum) 

输入 

tLink - 由LTI5_NewLink（）输出参数返回的句柄 
dwAddr – Modbus地址  
pwValue – 要写到dwAddr地址开始的值，从[0]单元开始依次存放要写的寄存器值； 
dwRegNum -要读写的dwAddr地址开始的连续寄存器个数 

输出 pwValue – 读回的从dwAddr地址开始的值，从[0]单元开始依次存放读取到的寄存器值； 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 读写多个输出或者内部寄存器值 
上级  
下级  
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IF-15. LTI5_ SamplingInit 
 

语法 UINT32 LTI5_SamplingInit(char *pAddr); 
输入 pAddr –IP地址 例如“192.168.1.88” 
输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 采样初始化 
上级  
下级  

 

IF-16. LTI5_ SamplingExit 
 

语法 UINT32 LTI5_SamplingExit(void); 
输入 无 
输出  

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 退出采样 
上级  
下级  

IF-17. LTI5_ SamplingStart 
 

语法 UINT32 LTI5_SamplingStart(void); 
输入 无 
输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 开始采样 
上级  
下级  

 

IF-18. LTI5_ SamplingStop 
 

语法 UINT32 LTI5_SamplingStop(void); 
输入 无 
输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 停止采样 
上级  
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下级  

IF-19. LTI5_ GetSamplingData 
 

语法 CHAR8*  LTI5_GetSamplingData() 
输入 无 
输出 无 

返回值 
NULL：获取数据错误  
非NULL：数据  

描述 

获取采样数据 
获取的数据格式： 
内容 数

据

组

数

n 

数据

1 
索引 

数据 
1 
时 间 戳

（us）  

数 据

1 
长度 

数据 
1 

。。。。 数 据

n 
索引 

数据 
n 
时间戳

（us）  

数据 
n 
长度 

数据 
n 

长度 
（字节） 

2  4 4 1 数据 1
长度 

 4 4 1 数据n
长度 

 
数据内容 按照 M3区、I区、Q区数据先后进行排列 

上级  
下级  

 

IF-20. LTI5_ SetSamplingTime 
 

语法 UINT32 LTI5_SetSamplingTime(UINT16 wTime_ms, UINT16 wTimePeriod, UINT16 wPreTime_ms); 

输入 
wTime_ms- 0:连续采样 非0-采样时长(毫秒) 
wTimePeriod –采样分度 分度为1时 1ms采样一次， 分度为2时 2ms 采样一次 
wPreTime_ms –预采样时间 

输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 设置采样时长，采样间隔时间等 
上级  
下级  

IF-21. LTI5_ SetSamlingRange 
 

语法 
UINT32 LTI5_SetSamplingRange(UINT16 wStartAddrI, UINT16 wNumberI, UINT16 wStartAddrQ, 
UINT16 wNumberQ, UINT16 wStartAddrM, UINT16 wNumberM); 

输入 
wStartAddrI-采样I区域开始地址, 
wNumberI-采样I区域数据长度, 
wStartAddrQ-采样Q区域开始地址, 
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wNumberQ-采样Q区域数据长度, 
wStartAddrM-采样M3区域开始地址, 
wNumberM-采样M3区域数据长度, 
 
以上地址均对应为PLC 程序内变量分配的地址 

输出 无 

返回值 
0：正确 
非0：错误代码 

描述 
设置采样范围 
各区域总长度之和不得超多128字节 

上级  
下级  

 

12. 系统维护 

12.1. 固件升级 

1） 连接到控制器，然后打开菜单【联机】->【版本信息】 

 
图 12.1 

点击”控制器升级”，开始升级固件(若控制器当前版本与目标版本相同，则无需升级)。 
升级完成后，重启控制器完成升级。 

12.2. 设置 i5 的系统时间 

1） 打开菜单【联机】->【设置系统时钟】。 
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图 12.2 

 
在【时间与日期】栏修改时间后，单击【更新日期和时间】按钮，则控制器时间将被设定为

修改后的时间。 
 

12.3. 设置 i5 的 IP 地址 

1） 打开菜单【视图】->【通信参数】，单击 【TCP/IP 设置】选项卡，将 IP 地址设定为新

IP 地址。 

 
图 12.3 

使用 MultiProg 编译该工程；编译完成后在消息窗口中提示“当前 IP 与设置 IP 不一致，若下

装工程 控制器系统 IP 将被更改为：xxx.xxx.x.xx (新 IP)；确认需要更改 IP 地址则忽略改信息。 
使用 MultiProg 下装编译后的工程；下装后 IP 将会被设置为新的 IP。新的 IP 地址将在重新

上电启动后生效。因为 IP 地址改变，导致 MultiProg 与 i5 的连接中断，【工程控制面板】中
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显示连接状态为“超时”。 
通过 6.4.2 节方法将工程中的资源中的 IP 地址改为新设置的 IP 地址，即可恢复 MultiProg 与

i5 的连接。 
 

12.4. 系统日志 

系统日志记录了 i5 运行过程中的日志信息，可在日志页面查看。 
日志信息包括日志产生的时间，错误代码，以及附加信息；日志错误代码的详细说明见

附录 2：异常代码一览表 
日志查看步骤： 

1） 【联机】->【日志】显示系统日志。 

 
图 12.4 

点击【清除】可清除当前日志； 
勾选【去重】可去除重复产生的日志； 
点击【导出】可将日志导出到文件中保存； 

 
注意 

日志会在重新上电后被清除! 

 

13. 故障的确认和处理 

13.1. 启动过程故障 

启动过程指 i5 从上电到进入运行状态的过程，该过程中，日志系统可能还未进入就绪状

态，需要通过动作状态指示灯来获知启动过程是否完成以及发生的故障种类，为现场排除故

障提供依据。 
 

13.1.1. 动作状态显示LED 
 控制器的动作状态显示LED示意图 

在控制器的正面中央，有显示控制器动作状态的 LED。 
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图 13.1 动作状态显示 LED 

 控制器状态显示LED详细描述 
LED 显示的内容如下所示      （○：点亮 ON   ◎：闪烁 BLINK n   ●：熄灭 OFF） 

BLINK n：循环闪烁 n 次，一次闪烁为亮 200 毫秒，熄灭 200 毫秒，闪烁 n 次后熄灭 1000
毫秒，然后重复以上过程。 

LED 名称 显示色 状态 内容 

PWR 绿色 
○ 点亮 通电中。 
● 熄灭 未接通电源。或者电源电压处于容许电压范

围外。 

RUN 绿色 

○ 点亮 启动中（电源接通后，正在切换至运行模式

或程序模式） 
◎ 循环闪烁 3 次

后熄灭 1 秒 

运行模式下正常状态 

● 熄灭 程序模式下运行停止中、控制器复位中或发

生了以下任一异常： 
 全部停止故障等级的控制器异常 
 控制器处理器异常 

ERROR 红色 

○ 点亮 通过自诊断检测到以下异常 
 全部停止故障等级的控制器异常 
 控制器处理器异常 

◎ 循环闪烁 n 次

后熄灭 1 秒 
上电初始化过程中不同阶段出现错误（此时

RUN 为 OFF，BUSY 为 ON）； 
运行过程中出现不同致命错误（此时 RUN
为 ON，BUSY 为 OFF） 

● 熄灭 控制器正常运行中，处理器复位中。 

BUSY 黄色 

○ 点亮 系统上电启动过程中正在对外设进行初始

化设置 
◎ 闪烁 正在访问内置非易失性存储器。 
● 熄灭 上述除外。 

SD PWR 绿色 ○ 点亮 正在向 SD 存储卡供电，可使用。 
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◎ 闪烁 正在执行备份、恢复等。 
● 熄灭 正在停止向 SD 存储卡供电、未安装 SD 存

储卡或安装的 SD 存储卡的文件格式不支

持。 

SD BUSY 黄色 
◎ 闪烁 正在访问 SD 存储卡。 
● 熄灭 未访问 SD 存储卡。 

 
上电启动过程在 OS 加载成功，并加载应用程序，日志系统正常工作前主要通过 LED 显

示启动过程以及出现的故障状态； 
成功后 RUN 进入循环闪烁 3 次状态后，则通过日志可以获取更多错误信息； 
 

启动 
顺序 

步骤说明 POWER LED RUN LED ERR LED BUSY LED 

1 上电前 OFF OFF OFF OFF 
2 UBOOT 启动完成 ON ON ON ON 
3 OS 镜像加载失败，加载备份 OS 镜

像 
ON ON ON OFF 

4 OS 镜像加载成功，Init.out 加载失

败 
ON OFF ON OFF 

5 Init.out 加载 SYS_Main.out 调用

SYS_Run()失败 
ON OFF ON ON 

6 SYS_Run()加载模块文件失败 ON OFF BLINK 1 
 

ON 

7 SYS_Run()判断已加载模块版本不

匹配 
ON OFF BLINK 2 ON 

8 SYS_Run()调用模块初始化失败 ON OFF BLINK 3 
 

ON 

9 创建 Task 失败 ON OFF BLINK 4 ON 
10 MODBUS 通讯建立失败 ON OFF BLINK 5 ON 
11 系统未连接从站进入运行状态 ON BLINK 2 OFF OFF 
12 系统进入运行状态正常 ON BLINK 3 OFF OFF 
13 系统 ECAT 周期处理时间超过设定

值 
ON ON BLINK 1 ON 

14 系统 PLC 周期处理时间超过设定

值 
ON ON BLINK 2 ON 

 
注： 
1） BUSY LED 灯闪烁时，请勿关闭控制器的电源。在 BUSY LED 亮灯过程中，将控制器内的

用户程序及设定值备份到内置非易失性存储器中。若关闭电源，则无法备份数据。另外，

还会导致下次启动时全部停止故障等级的控制器异常，并且运行停止。 
2） SD 存储卡访问中（SD BUSY LED 闪烁），请勿关闭电源或拔出 SD 存储卡。否则可能会损

坏数据，导致使用该数据时无法正确动作。从通电中的控制器中取出 SD 存储卡时，请

先按下 SD 卡供电停止按钮，待 SD BUSY LED 和 SD PWR LED 熄灭后，拔出 SD 存储卡。 
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13.2. 调试过程故障 

对 PLC 程序的调试过程中的关键错误导致的故障，可通过 MULTIPROG 获取。所有故障

的错误代码和信息也可通过系统日志查看。 

13.2.1. MULTIPROG 无法与 i5 连接显示超时 

在 MULTIPROG 与 i5 联机状态下，点击 MULTIPROG 中的“联机”->”工程控制”菜单，弹出

如下对话： 

 
图 13.2 

显示超时，无法进行联机操作，可能的原因及处理办法如下： 
 安装运行MULTIPROG的PC与i5的网线连接断开，或接触不良导致通讯中断 
检查网线与 PC 和 i5 的网口是否连接，可重新插拔网线确认物理连接正确； 
网线是否正确插入了 i5 上标注为 EtherNET 的端口，而非 EtherCAT 的端口； 
 
 MULTIPROG中当前工程的IP设置与i5的IP不一致 
通过鼠标右键单击工程中的“资源”，在弹出的菜单中选择“设置”，弹出如下对话框： 
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图 13.3 
在对话框的“通信”，“参数”一栏，修改 IP 地址为 i5 的 IP 地址，单击“确定”关闭对话

框，则可以与 i5 恢复正常连接； 
 

13.2.2. 通过 MULTIPROG 查看错误信息 

在 MULTIPROG 与 i5 联机状态下，下装 PLC 程序并启动 PLC 程序后，如果“工程控制窗

口”中的“错误”按钮闪烁，则鼠标单击“错误”，即可切换到错误信息显示窗口，显示错误

代码及其错误信息。 

13.2.3. 查看错误信息 

在与 i5 联机状态下，通过菜单【联机】->【日志】，可以查看系统产生的日志信息，包

括日志产生时间，日志代码，附加信息。 
 

13.3. 运行过程故障 

正式运行过程，一般不再与 MULTIPROG 连接，可按照第 11 章描述内容，配置 HMI 显示

日志信息，通过 HMI 查看错误信息日志。 

14. 安全设置 

14.1. 安全设置概述 

为保证用户 PLC 程序安全，保证在非法设备上不能运行非法拷贝的 PLC 程序，可设置

控制器密码将 PLC 程序进行加密。 

14.2. 加密设置操作步骤 

1， 打开【联机】->【设置控制密码】 

 
图 14.1 

2， 输入需要设置的密码并确认后，点击设置密码，完成操作； 

 注意 
1. 密码为任意的字符、数字的组合。 
2. 可通过重新设置密码的方式，覆盖之前设置的

密码 
3. 设置有相同密码的两台或多台控制器之间的工

程镜像可相互拷贝。 
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15. 附录 

15.1. 附录 1：MODBUS 地址表 

 
Modbus Map地

址 

功能及说明 数据类型 初始值 

0~9999 输出线圈 BOOL  

10000~29999 输入线圈 BOOL  

30000~39999 输入寄存器 UDINT  

40000~65535 保持寄存器 UDINT  

30000~30999 MultiProg I变量

(I0~I1999) 

两个I变量占用一个Modbus

寄存器，例如I0占用30000

低8位，I1占用30000高8位  

UDINT  

31000~31999 MultiProg Q变量

(Q0~Q1999) 

两个Q变量占用一个Modbus

寄存器，例如Q0占用31000

低8位，Q1占用31000高8位 

UDINT  

40000~49999 MultiProg M3变量 

(M0~M19999)  

两个M变量占用一个Modbus

寄存器，例如M0占用40000 

M1占用40000高8位 

M3 变量具体划分请参考附

录3 

UDINT  

138 T：操作记录使能 F：操作

记录禁止 

BOOL F 

139 F->T：翻到第1页 BOOL F 

140 F->T：翻到最后一页 BOOL F 

141 F->T：前翻一页 BOOL F 

142 F->T：后翻一页 BOOL F 

158 F->T：添加一个账号信息 BOOL F 

159 F->T：更新一个账号 BOOL F 

160 F->T：删除一个账号 BOOL F 

161 F->T：切换登录账号 BOOL F 

168 T：运行  F：停止 BOOL F 

169 F->T：单轴点动 BOOL F 

170 F->T：单轴停止 BOOL F 

171 F->T：单轴回零 BOOL F 

172 F->T：回零停止 BOOL F 
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178 T：由eCLR内核设置为

TRUE，表示执行了PLC程序

下装 

F：由MODBUS客户端获取状

态后将其复位成FALSE 

BOOL F 

20000 TRUE：PLC运行状态 

 FALSE：PLC停止状态 

BOOL F 

20001 TRUE：PLC正在下装状态

 FALSE：PLC下装完成状

态 

BOOL F 

20010 TRUE：控制器系统运行异

常，产生了运行错误，具体

错误见错误代码  

FALSE：控制器系统运行正

常 

BOOL F 

20011 TRUE:用户程序运行中抛出

异常为 

BOOL F 

35000~35005 控制器信息>>序列号 

(UDINT数组) 

UDINT 0 

35006~35009 控制器信息>>硬件版本 

(UDINT数组) 

UDINT 0 

35010~3513 控制器信息>>软件版本 

(UDINT数组) 

UDINT 0 

35016 控制器信息>>主版本号 UDINT 0 

35017 控制器信息>>次版本号 UDINT 0 

35020 当前时间>>年 UDINT 0 
35021 当前时间>>月 UDINT 0 

35022 当前时间>>日 UDINT 0 

35023 当前时间>>时 UDINT 0 

35024 当前时间>>分 UDINT 0 

35025 当前时间>>秒 UDINT 0 

35026 系统IP>>类型 

0 Ipv4 1Ipv6 

UDINT 0 

35025~35032 系统IP>>IP地址 

当IP类型为IPv4时前4个字

节有效,存放4字节16进制数 

当IP类型为IPV6时16个字节

有效，存放16字节16进制数 

UDINT 0 

35033~35040 系统IP>>子网掩码 

存放方式与IP地址相同 

UDINT 0 

35480~35919 模块信息(共20个模块) 

第一个模块地址范围为

35480~35501 模块详细信息

见地址35480~35501  

UDINT  
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35480~35483 模块>>版本号 

依次为主版本号，次版本

号，子版本号，Build号 

UDINT 0 

35484~35489 模块>>编译时间 

依次为年,月,日,时,分,秒 

UDINT 0 

35490 模块>>编译模式 
1 -Debug 2 -Release 

  

UDINT 0 

35491 模块名称长度字节数 UDINT 0 

35492~35499 模块名称 STRING NULL 

35500 全局变量数据大小 UDINT 0 

35501 模块 ID UDINT 0 

35920~37159 最近20条日志信息 

第一条日志地址范围为

35920~35981 日志详细信息

见地址35920~35981 

UDINT  

35920~35921 日志>>错误代码 DWORD 0 
35922  日志>>日志来源 UDINT 0 

35923~35928 日志>>时间 

依次为年,月,日,时,分,秒 

UDINT 0 

35929 日志>>附加信息长度(字节) UDINT 0 

35930~35979 日志>>附加信息 STRING NULL 

35980~35981 日志>>扩展日志码高32位ID DWORD 0 

50020~50025 系统时间设置 

依次为年,月,日,时,分,秒 

UDINT 0 

    
 

15.2. 附录 2：异常代码一览表 

 

15.2.1. 系统管理相关 

 
代码 描述 

（描述发生了什么异常） 

处理方法 

（描述异常产生的原因，以及如何通过

操作解决这个异常） 

0x0000 无错误  

0x0401 内存分配失败 联系供应商 

0x0402 参数文件读取失败 重新编译工程，下装 

0x0403 参数文件写入失败 联系供应商 

0x0404 参数数据类型错误 联系供应商 

0x0501 切换工作目录失败 联系供应商 

0x0502 卸载网口驱动失败 联系供应商 
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0x0503 读取系统初配置文件失败 联系供应商 

0x0504 打开模块文件失败 联系供应商 

0x0505 加载模块失败 联系供应商 

0x0506 系统加载模块失败 联系供应商 

0x0509 创建任务失败 联系供应商 

0x050A 启动任务失败 联系供应商 

0x050B 模块初始化失败 联系供应商 

0x050C 创建信号量失败 联系供应商 

0x050D 获取函数指针失败 联系供应商 

0x050F 未连接 EtherCat 从站 
1）连接拟使用的从站 

2）检查与从站的通信线路是否正常 

0x0511 内存分配失败 联系供应商 

0x0512 配置系统 IP 失败 联系供应商 

0x0514 获取系统 IP 地址失败 联系供应商 

0x0515 获取系统 Mask 地址失败 联系供应商 

0x051A 
设置参数模块回调函数失败(系
统 IP 配置) 

联系供应商 

0x051B 
系统 IP 更改为{0}，重新上电后

生效 
提示信息,确认IP修改 

0x0522 配置系统时间失败 联系供应商 

0x0523 配置 RTC 时钟失败 联系供应商 

0x0526 设置委托函数失败(系统时间) 联系供应商 

0x0536 系统升级完成 提示信息，确认升级成功 

0x0538 文件重命名错误 检查文件明是否合法 

0x0539 升级包解析错误 
1) 尝试重新升级 

2) 检查升级包是否完整 

0x053A 获取文件校验码错误 检查升级包是否完整 

0x053B 升级包打开错误 检查升级包是否正确 

0x053C 设置委托函数失败(系统 IP 配置) 联系供应商 

0x0541 Modbus 同步数据失败 联系供应商 

0x0542 
Modbus 连接回调函数设置失

败 
联系供应商 

0x0543 
设置参数模块回调函数失败

(Modbus 配置) 
联系供应商 

0x0551 获取 FPGA 版本信息失败 联系供应商 

0x0552 获取 FPGA 编译日期失败 联系供应商 

0x0553 获取 OS 版本信息失败 联系供应商 

0x0554 获取 OS 编译日期失败 联系供应商 

   

 

15.2.2. 参数操作相关 
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代码 描述 

（描述发生了什么异常） 

处理方法 

（描述异常产生的原因，以及如何通过

操作解决这个异常） 

0x0000 无错误  

0x0301 使用了未分配的内存 请与供应商联系 

0x0302 内存分配失败 请与供应商联系 

0x0306 参数未定义 

1） 检查是否在PDO Mapping 中配置了

该对象,并进行映射 

2） 检查该从站是否支持该参数 

0x0307 复制附加信息出错 请与供应商联系 

0x0320 EtherCAT 产生未知错误 
检查EtherCAT 从站错误代码，并根据

错误代码排除问题 

0x0321 从站未进入 OP 状态 

1) 检查通信连接线路，是否与工程相

符合 

2) 检查从设备通信状态是否正确 

0x0322 
SDO 参数未定义(SubIndex 超出

范围) 
检查参数配置是否正确 

0x0323 试图修改只读的 SDO 参数 检查参数是否被配置为RXPDO  

0x0324 
SDO 参数类型错误，数据长度不

匹配 
检查参数配置是否被配置为RXPDO 

0x0325 从站无效状态 

1) 检查通信连接线路，是否与工程相

符合 

2) 检查从设备通信状态是否正确 

0x0326 
初始化命令未执行(从站未挂载

在总线上) 

1) 检查通信连接线路，是否与工程相

符合 

2) 检查从设备通信状态是否正确 

0x0327 不支持邮箱协议 检查从设备是否支持邮箱协议 

0x0340 打开参数配置文件失败 重新编译下装工程文件 

0x0341 轴未映射 在轴设置中，映射从站 

0x0342 轴的数量超出范围 将轴的数量减少到最大支持的轴以内 

0x0343 轴组的数量超出范围 
将轴组的数量减少到最大支持的轴组以

内 

0x0344 从站的数量超出范围 
将从站的数量减少到最大支持的从站数

量以内 

0x034A 参数 Index 超出范围 检查参数是否正确 

0x034B 参数 SubIndex 超出范围 检查参数是否正确 

0x034C 没有映射轴 在轴设置中，映射从站 

0x034D 没有配置 TPDO 对象 添加需要的TPDO对象 

0x034E 没有配置 RPDO 对象 添加需要的RPDO对象 

0x034F 
参数配置文件与参数模块不兼

容 
升级MultiProg 软件或控制器固件 

0x0352 掉电保持参数保存失败 联系供应商 
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0x0353 掉电保持参数加载失败 联系供应商 

0x0354 
从内核获取掉电保持参数地址

失败 
联系供应商 

0x0370 试图修改只读参数 检查该参数是否被配置成RxPDO 

0x0371 获取参数值错误 联系供应商 

0x0372 设置参数值错误 联系供应商 

0x0380 保存参数到 FRAM 错误 联系供应商 

0x0381 从 FRAM 获取参数错误 联系供应商 

0x0391 读取主站 IO 错误 联系供应商 

0x0392 写主站 IO 错误 联系供应商 

0x03A0 轴没有定义 在轴设置中添加拟使用的轴 

0x03A1 轴组没有定义 在轴组设置中添加拟使用的轴组 

0x03A2 从站没有定义 在轴设置中选择正确的从站 

0x03A5 参数 没有定义 

1） 检查是否在PDO Mapping 中配置了

该对象,并进行映射 

2） 检查该从站是否支持该参数 

0x03A6 参数 只读 检查该参数是否被配置成RxPDO 

0x03A7 获取参数值错误 联系供应商 

0x03A8 设置参数值错误 联系供应商 

0x03A9 参数数据类型错误 联系供应商 

0x03AA 从站没有映射到轴 在轴设置中选择正确的从站 

   

 
 

15.2.3. MODBUS 相关 

 
代码 描述 

（描述发生了什么异常） 

处理方法 

（描述异常产生的原因，以及如何通过

操作解决这个异常） 

0x0701 内存分配失败 
1） 重启控制器 

2）请与供应商联系 

0x0702 Modbus Map 写入失败 请与供应商联系 

0x0703 Modbus Map 初始化错误 请与供应商联系 

0x0704 Modbus 读取失败线圈错误 检查Modbus 通信参数是否正确 

0x0705 Modbus 读取输入线圈错误 检查Modbus 通信参数是否正确 

0x0706 Modbus 读取寄存器错误 检查Modbus 通信参数是否正确 

0x0707 Modbus 读取驶入寄存器错误 检查Modbus 通信参数是否正确 

0x0708 Modbus 写单个寄存器错误 检查Modbus 通信参数是否正确 

0x0709 Modbus 写多个个寄存器错误 检查Modbus 通信参数是否正确 

0x070A Modbus 写单个线圈错误 检查Modbus 通信参数是否正确 

0x070B Modbus 写多个线圈错误 检查Modbus 通信参数是否正确 

0x070C Modbus 读写多个寄存器错误 检查Modbus 通信参数是否正确 
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0x0801 内存分配失败 请与供应商联系 

0x0808 Modbus 初始化失败 请与供应商联系 

0x0809 Modbus 请求记录错误 请与供应商联系 

0x080A 委托函数执行错误 请与供应商联系 

0x080C 试图调用未初始化的委托函数 请与供应商联系 

   

 

15.2.4. 参数文件解析相关 

 
代码 描述 

（描述发生了什么异常） 

处理方法 

（描述异常产生的原因，以及如何通过

操作解决这个异常） 

0x0401 内存分配失败 

2） 重启控制器 

3） 请与供应商联系 

0x0402 参数文件读取失败 

1) 重新编译下装程序 

2) 请与供应商联系 

0x0403 参数文件写入失败 

1) 重新编译下装程序 

2) 请与供应商联系 

0x0404 参数数据类型错误 

1) 重新编译下装程序 

2) 请与供应商联系 

   

 

15.2.5. PLC 内核相关 

 
代码 描述 

（描述发生了什么异常） 

处理方法 

（描述异常产生的原因，以及如何通过

操作解决这个异常） 

0x0101 内存动态分配失败 系统没有足够大的连续空闲内存。重启

i5后若仍然出现，则请与供应商联系。 

0x0102 从工程中解析参数配置文件失败 可能是工程下载出错或者内部存储异

常；请重新下载工程再试，若仍然出

现，则请与供应商联系。 

0x0103 PDO没有配置 工程中没有配置PDO并映射PDO到PLC变

量，请通过MULTIPROG配置并映射PDO。 

0x0104 从工程文件中解析参数配置文件

成功，但保存文件失败 

内部存储异常，请重新下载工程再试，

若仍然出现，则请与供应商联系。 

0x0105 EtherCAT周期内任务处理时间超

过最大允许值 

可能是PLC工程中的处理逻辑太复杂，

超过i5的处理能力；请用一个简单逻辑

的PLC工程下装运行尝试，若仍然出现

该错误，请与供应商联系；若不在出

现，则需要简化PLC的工程逻辑，降低

复杂性； 
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0x0106 EtherCAT实际周期超过了设定周

期允许的偏差的最大值 

系统错误，请与供应商联系。 

0x0107 EtherCAT实际周期小于了设定周

期允许的偏差的最小值 

系统错误，请与供应商联系。 

0x010A 当前下装的工程中设置的DC的模

式与i5内核当前的DC模式不一致 

重新上电启动再试，若仍然出现该错误

代码，请与供应商联系 

0x010B 找不到其它模块的接口函数的入

口 

模块没有全部正确加载，请升级i5再

试；若问题持续出现，请与供应商联系 

0x010C 加载系统配置文件错误 可能是内部存储异常，请上电重启再

试，若仍有问题，请与供应商联系 

0x010D PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x010E PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x010F PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x0110 PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x0111 PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x0112 PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x0113 PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x0114 PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x0115 PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x0116 PLC内核初始化错误 请与供应商联系 

0x0117 PLC工程中PDO没有配置 请通过MultiProg配置从站PDO，并映射

为变量 

0x0118 EtherCAT周期设置改变，但没有

生效，PLC无法启动 

重新上电后新设置的周期才能生效 

0x0119 EtherCAT周期设置为了控制器不

支持的值 

请将EtherCAT周期设置为控制器支持的

范围，并重新上电 

0x011A EtherCAT的DC模式设置为了控制

器不支持的模式 

请将EtherCAT的DC模式设置为控制器支

持的模式，并重新上电 

0x011B PLC内核错误 请与供应商联系 

0x011C EtherCAT协议栈错误 请与供应商联系 

0x011D EtherCAT总线上的从站和

MultiProg中配置的从站不一致 

请检查MultiProg中配置的从站是否与

总线上连接的从站数量和型号是一致

的；或者从站扫描从站信息； 

0x011F 【致命错误】RPDO配置的数据对

象地址和偏移量超过了缓冲区范

围 

检查RPDO中配置的数据对象的地址是否

有效 

0x0120 【致命错误】TPDO配置的数据对

象地址和偏移量超过了缓冲区范

围 

减少TPDO中配置的数据对象的地址是否

有效 

0x0121 【致命错误】掉电保存信息版本

不匹配 

本次启动加载的掉电保存数据版本与固

件版本不匹配，本次掉电保存数据失

效，请确认当前掉电保存数据是否正

确，从新的一次掉电开始这些数据将重

211 
 



 

新得到保存 

0x0122 EtherCAT连接中断 检查EtherCAT连接电缆是否可靠 

0x0124 日志信息：DC模式被设置为 确认是否是当前的所需的DC模式 

0x0127 日志信息：PDO配置数据大小 用于确认配置的PDO数据大小 

0x0128 EtherCAT初始化过程中对从站初

始化命令收到错误的回应 

检查从站型号是否在控制器测试适配的

范围，若没有请与供应商联系 

0x012C SDO数据对象操作错误 根据日志附加信息确定错误的数据对象

的索引和子索引 

0x012D 至少有一个从站在错误状态 检查从站是否处于报警状态，若从站处

于报警状态，对从站重新上电 

0x012E 从站错误 具体错误信息见错误日志附加信息 

0x0130 PLC启动过程等待从站进入Op状态

超时 

检查从站是否处于报警状态，若从站处

于报警状态，对从站重新上电 

0x0131 EtherCAT周期性过程通讯计数器

错误 

检查主站和从站连接是否可靠 

0x0132 【致命错误】PLC运行因错误停止

无法启动 

检查日志中的最近的错误信息确定具体

原因 

0x0133 主站发送给从站的数值帧没有获

得从站回应 

检查主站和从站连接是否可靠，以及通

讯周期和DC模式设置是否在允许范围内 

0x01F0 错误详细描述1 用于显示错误附加信息，通常显示其前

面最近的一条错误信息的附加说明第1

部分 

0x01F1 错误详细描述2 用于显示错误附加信息，通常显示其前

面最近的一条错误信息的附加说明第2

部分 

   

 

15.2.6. 运动控制相关 

 
代码 描述 

（描述发生了什么异常） 

处理方法 

（描述异常产生的原因，以及如何通过

操作解决这个异常） 

   

0x1200 读写配置参数或COE对象出错 参数、对象未在MultiProg中配置，映

射，或类型错误。 

可通过MultiProg查看日志显示的详细错

误提示信息，或编译信息，再补充相应

参数。 

0x1211 PDS状态转换出错 伺服使能过程中状态转换出错 

重新使能功能块MC_Power，如果错误保

持，请与供应商联系。 

0x1212 PDS不支持HM工作模式 伺服不支持HM（Homing mode）工作模式 

不能使用MC_Home功能块，请与供应商联
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系。 

0x1213 PDS不支持csp工作模式 伺服不支持Cyclic位置控制模式（csp 

mode）工作模式 

不能使用绝对运动、相对运动功能块，

请与供应商联系。 

0x1214 PDS不支持csv工作模式 伺服不支持Cyclic速度控制模式（csv 

mode）工作模式 

不能使用速度运动功能块，请与供应商

联系。 

0x121B 未配置的COE对象 控制器接收到不支持的COE对象 

通过MultiProg配置该对象，或请与供应

商联系。 

0x121C 伺服的错误码对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站

603F对象到TxPDO,或未映射到全局变量 

0x121D COE控制字对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6040对象到RxPDO,或未映射到全局变量 

0x121E COE状态字对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6041对象到TxPDO,或未映射到全局变量 

0x121F COE工作模式对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6041对象到RxPDO,或未映射到全局变量 

0x1220 COE显示工作模式对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6061对象到TxPDO,或未映射到全局变量 

0x1221 COE实际位置对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6064对象到TxPDO,或未映射到全局变量 

0x1222 COE跟随误差窗口对象未配置 该从站对象字典不支持6065对象。 

0x1223 COE跟随误差超时对象未配置 该从站对象字典不支持6066对象。 

0x1224 COE到位检查范围对象未配置 该从站对象字典不支持6067对象。 

0x1225 COE到位检查时间对象未配置 该从站对象字典不支持6068对象。 

0x1226 COE实际速度对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

606C对象到TxPDO,或未映射到全局变量 

0x1227 COE目标位置对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

607A对象到RxPDO,或未映射到全局量。 

0x1228 COE工作行程对象未配置 该从站对象字典不支持607B对象。 

0x1229 COE软限位对象未配置 该从站对象字典不支持607D对象。 

0x122A COE原点偏移量对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

607C对象到RxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x122C COE pp模式最大速度对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

607F对象到RxPDO,或未映射到全局量。 

0x122D COE最大电机速度对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6080对象到RxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1231 COE回零模式对象未配置 该从站对象字典不支持6098对象。 
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0x1232 COE回零速度对象未配置 该从站对象字典不支持6099对象。 

0x1233 COE回零加速度对象未配置 该从站对象字典不支持609A对象。 

0x1234 COE位置偏移量对象未配置 该从站对象字典不支持60B0对象。 

0x1235 COE速度偏移量对象未配置 该从站对象字典不支持60B1对象。 

0x1236 COE扭矩偏移量对象未配置 该从站对象字典不支持60B2对象。 

0x1237 COE锁存功能对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

60B8对象到RxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1238 COE锁存状态对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

60B9对象到RxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1239 COE锁存器1上升沿锁存值对象未配

置 

未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

60BA对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x123A COE锁存器1下降沿锁存值对象未配

置 

未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

60BB对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x123B COE锁存器2上升沿锁存值对象未配

置 

未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

60BC对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x123C COE锁存器2下降沿锁存值对象未配

置 

未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

60BD对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x123D COE最大升速加速度对象未配置 该从站对象字典不支持60C5对象。 

0x123E COE最大降速加速度对象未配置 该从站对象字典不支持60C6对象。 

0x123F COE数字IO对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

60FD对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1240 COE目标速度对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

60FF对象到RxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1242 状态字对象没有配置为PDO 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6041对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1243 错误码对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

603F对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1244 错误码对象没有配置为PDO 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

603F对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1245 数字输入对象没有配置为PDO 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

60FD对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1246 实际位置对象没有配置为PDO 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 
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6064对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1247 该从站不支持MC_TouchProbe功能  该从站不支持MC_TouchProbe功能  

0x1248 该从站不支持MC_AbortTrigger功

能 

该从站不支持MC_AbortTrigger功能 

0x1249 该从站不支持此对象 该从站对象字典不支持此对象 

0x124A 伺服未使能 伺服未使能。 

检查伺服是否未使能或出错。 

0x124B 最大输出转矩对象未配置 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6072对象到RxPDO,或未映射到全局量。 

0x124D 编码器命令对象为未配置为PDO 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

642B对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x124E 编码器状态对象未配置为PDO 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6511对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x124F 编码器当前位置对象未配置为PDO 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6020对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1250 编码器预设位置对象未配置为PDO 未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

6010对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1251 编码器位置比较输出映射对象未配

置为PDO 

未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

633A对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1252 编码器配置预置位置比较输出点对

象未配置为PDO 

未在MultiProg中配置EtherCAT伺服从站 

642D对象到TxPDO,或未映射到全局变

量。 

0x1300 创建RTL节点缓冲失败 控制器上电初始化分配内存失败。 

控制器重新上电，无法消除请与供应商

联系。 

0x1301 创建RTL轴缓冲失败 控制器上电初始化分配内存失败。 

控制器重新上电，无法消除请与供应商

联系。 

0x1303 输出COE参数超时 将功能块操作的COE参数输出到伺服从站

的时间超过最大允许值。 

检查MultiProg中配置的伺服是否与连接

的伺服匹配，控制器和伺服重新上电，

无法消除请与供应商联系。 

0x1304 没有配置的PDO对象 未在MultiProg中配置的PDO对象。 

根据MultiProg或日志信息，确定未配置

的参数ID，在MultiProg中配置成PDO参

数 

0x1305 未配置的参数 未在MultiProg中配置的对象。 
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根据MultiProg或日志信息，确定未配置

的参数ID，在MultiProg中配置。 

0x1307 从站没有连接 内核反馈没有找到指定的伺服从站。 

检查EtherCAT连接，重新上电控制器和

从站。 

0x1308 从站号没有配置 内核反馈没有伺服从站号错误。 

检查EtherCAT连接，重新上电控制器和

从站。 

0x1309 从站未知错误 内核反馈没有伺服从站号错误。 

检查EtherCAT连接，重新上电控制器和

从站。 

0x130A 轴没有与从站映射 轴设置中轴号没有与伺服从站完成映

射。 

在轴设置中将伺服从站配置到指定的轴

号。 

0x130D 超出位置范围 MC_SetPosition中设置的位置超出范

围。 

修改MC_SetPositon中的位置参数。 

0x130E 读取RTL层命令节点缓冲失败 指令在控制器内部读缓冲失败。 

系统内部错误，请与供应商联系。 

0x1400 单轴功能块操作轴组轴 MC_Stop或MC_ImmediateStop操作的轴属

于轴组里的一根轴。 

要停止轴组轴的运动采用MC_GrpStop或

MC_GrpImmediateStop。 

0x1401 创建BLL节点缓冲失败 控制器上电初始化分配内存失败。 

控制器重新上电，无法消除请与供应商

联系。 

0x1402 创建BLL轴缓冲失败 控制器上电初始化分配内存失败。 

控制器重新上电，无法消除请与供应商

联系。 

0x1403 伺服未使能 伺服未使能。 

检查伺服是否未使能或出错。 

0x1404 单轴插补已结束，剩余距离为0 在动态改变单轴目标位置时单轴运动已

经结束又改变目标位置报1404错误。 

0x1405 单轴改变目标位置，轴处于降速过

程中反向运动前这个阶段不能再次

改变目标位置 

在动态改变单轴目标位置时，轴处于降

速过程中反向运动前这个阶段不能再次

改变目标位置。 

可以在降速结束后反向运动时再次修改

目标位置。 

0x1406 创建BLL轴组缓冲失败 控制器上电初始化分配内存失败。 

控制器重新上电，无法消除请与供应商

联系。 

0x1480 轴组插补已结束，剩余距离为0 在动态改变轴组目标位置时轴组运动已

经结束又改变目标位置报1480错误。 
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0x1481 轴组改变目标位置，轴组处于降速

过程中反向运动前这个阶段不能再

次改变目标位置 

在动态改变轴组目标位置时，轴组处于

降速过程中反向运动前这个阶段不能再

次改变目标位置。 

可以在降速结束后反向运动时再次修改

目标位置。 

0x1490 辅助点为圆心，无法构成圆弧 修改圆心坐标，使圆心到起点与终点的

距离相等。 

0x1491 辅助点为通过点，无法构成圆弧 修改通过点坐标，使其三点不在同一条

直线上 

0x1492 辅助点为半径，半径=0或太小 修改半径长度，使半径*2大于等于起点

到终点的距离 

0x1493 辅助点为半径，起点终点重合 不支持起点终点重合的半径模式圆弧，

若要绘制整圆，采用其他两种模式。 

0x1500 多个MC_Power功能块操作了相同轴 每个轴只能使用一个MC_Power功能块进

行使能或禁用。 

在MultiProg中删除多余的MC_Power功能

块或修改轴号。 

0x1501 功能块主参数出错 PLC执行过程中执行过程中发生变化，轴

号发生了变化。 

检查PLC程序，功能块在执行过程中是否

修改了轴号参数。 

0x1502 功能块序号出错 功能块序号超出有限范围。 

系统内部错误，请与供应商联系。 

0x1504 写运行缓冲失败 指令在控制器内部写缓冲失败。 

系统内部错误，请与供应商联系。 

0x1505 写进给缓冲失败 指令在控制器内部写缓冲失败。 

系统内部错误，请与供应商联系。 

0x1506 写通信缓冲失败 指令在控制器内部写缓冲失败。 

系统内部错误，请与供应商联系。 

0x1507 写轴组缓冲失败 指令在控制器内部写缓冲失败。 

系统内部错误，请与供应商联系。 

0x1510 伺服未使能 伺服还未进入使能状态。 

调用MC_Power，使能伺服轴。 

0x1512 伺服回零错误 伺服电机回零过程中出现错误。 

伺服重新上电。如果不能消除，请与供

应商联系。 

0x1513 伺服回零错误 伺服电机回零过程中出现错误。 

伺服重新上电。如果不能消除，请与供

应商联系。 

0x1515 伺服回零错误 伺服电机回零过程中出现错误。 

伺服重新上电。如果不能消除，请与供

应商联系。 

0x1520 轴运动有冲突，不能启动运动 启动速度运动、位置运动时，当前的轴

状态不允许启动运动。 
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查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x1521 周期同步运动的缓冲模式参数有误 启动周期同步运动功能块时，功能块的

缓冲参数设置有误，不能为等待方式。 

修改周期同步运动功能块的缓冲参数为

中断方式。 

0x1522 启动MC_AbortTrigger失败 启动MC_AbortTrigger时，操作的轴已处

于停止锁存状态中，即已启动了停止锁

存功能，还未执行结束。 

检查PLC程序是否有多个停止锁存功能块

同时启动执行。 

0x1523 轴运动有冲突，不能启动回零 启动回零运动时，当前的轴状态不允许

启动运动。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x1524 复位启动失败 启动MC_Reset功能块时，轴处于运动过

程中。 

修改PLC程序，等待运动停止后启动复位

操作。 

0x1525 设置位置失败 启动MC_SetPosition功能块时，当前的

轴状态不允许功能块执行。 

查看指令手册，了解MC_SetPosition功

能块的启动条件，修改PLC程序。 

0x1526 功能块轴号参数设置错误 扫描功能块时，未找到配置的轴号。 

检查轴设置中已配置了哪些轴，修改PLC

程序轴号参数。 

0x1527 控制器内部错误 控制器内部错误。 

请与供应商联系。 

0x1528 创建工作节点失败 控制器系统初始化时分配内存失败。 

请与供应商联系。 

0x1529 创建轴失败 控制器系统初始化时分配内存失败。 

请与供应商联系。 

0x152A 创建轴组失败 控制器系统初始化时分配内存失败。 

请与供应商联系。 

0x152B 功能块数量超过允许最大值 控制器最多允许PLC程序中使用5000个功

能块，功能块数超个5000将报错。 

删除PLC程序中的多余功能块。 

0x152E 轴组中轴的数量超过4 轴组功能块最大轴数为4，超过该值将报

错。 

修改轴组功能块中的轴数参数。 

0x152F MC_TouchProbe功能块参数错误 MC_TouchProbe功能块TrigerInput结构

体的LevelType参数触发信号电平设置错

误。 

修改PLC程序中功能块参数。 
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0x1531 MC_MoveVelocity启动失败 启动MC_MoveVelocity功能块时，轴处于

错误状态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x1532 MC_Home启动失败 启动MC_Home功能块时，轴处于错误状

态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x1533 MC_Stop启动失败 启动MC_Stop功能块时，轴处于错误状

态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x1534 MC_GrpStop启动失败 启动MC_GrpStop功能块时，轴处于错误

状态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x1535 MC_GrpImmediateStop启动失败 启动MC_GrpImmediateStop功能块时，轴

处于错误状态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x1536 轴组绝对运动或相对运动启动失败 启动轴组绝对运动或相对运动功能块

时，轴处于错误状态。 

查看指令手册，了解轴组绝对运动或相

对运动功能块的启动条件，修改PLC程

序。 

0x1537 MC_GrpSyncMoveAbs启动失败 启动MC_GrpSyncMoveAbs功能块时，轴处

于错误状态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x1538 MC_ImmediateStop启动失败 启动MC_ImmediateStop功能块时，轴处

于错误状态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x1539 MC_WriteParameter启动失败 启动MC_WriteParameter功能块时，轴处

于错误状态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x153A 创建或取消轴组失败 启动MC_GrpEnable、MC_GrpDisable功能

块时，轴处于错误状态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条

件，修改PLC程序。 

0x153B MC_GrpReset启动失败 启动MC_GrpReset功能块时，轴处于错误

状态。 

查看指令手册，了解功能块的启动条
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件，修改PLC程序。 

0x153C 单轴运动的轴已被配置到轴组中 如果轴已被配置的轴组中，不能单独启

动。 

修改功能块轴号参数。 

0x153D 轴组之间有冲突 轴组中的某轴已被配置到其它轴组中。 

修改功能块轴号参数。 

0x153E 启动轴组功能块时，未使能该轴组 轴组功能块启动前，必须先调用

MC_GrpEnable使能轴组。 

修改PLC程序，补充MC_GrpEnable功能

块。 

0x1542 节点号超限 控制器系统内部错误。 

请与供应商联系。 

0x1543 轴缓冲满 单轴运动功能块缓冲已存储了一条指令

（满），不能存储新增的指令。 

0x1544 轴组缓冲满 轴组运动功能块缓冲已存储了50条指令

（满），不能存储新增的指令。 

0x1545 轴组缓冲读错误 未能从轴组缓冲中取出指令。 

系统内部错误，请与供应商联系。 

0x1547 伺服中6080 COE参数值为0 伺服驱动器中6080存储的是最大电机速

度参数，伺服在hm（回零模式）、csv模

式下，该参数必须大于0。 

在轴设置中配置该参数大于0，重新下载

PLC程序。 

0x1548 功能块轴组号参数设置错误 扫描轴组功能块时，未找到配置的轴组

号。 

检查轴设置中已配置了哪些轴组，修改

PLC程序轴组号参数。 

0x1549 运动过程中轴组变成未使能状态 轴组运动中，调用了MC_GrpDisable功能

块。 

轴组运动中，不能调用MC_GrpDisable功

能块。 

0x154A 功能块参数错误 功能块参数错误。 

查看指令手册，了解功能块输入参数范

围，修改PLC程序。 

0x154B 线段长度超限错误 输出到伺服的线段长度超过最大跟随误

差。 

（1）检查轴设置中跟随误差是否过小；

（2）系统内部出错，请与供应商联系。 

0x154C 控制器内部创建缓冲失败 控制器上电初始化创建共享内存缓冲失

败。 

控制器重新上电，无法消除请与供应商

联系。 

0x154D 轴组绝对运动或相对运动启动失败 当前正在执行轴组的周期同步运动，而

新启动的运动与上一条指令间的衔接方
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式为缓冲模式，则新指令无法执行。 

修改轴组运动的衔接方式为中断模式。 

0x154E 验证轴组数为0 未配置轴组，如果PLC程序中使用了轴组

功能块，将出现此错误。 

配置拟使用的轴组。 

0x154F 验证轴组号出错 使用了未配置的轴组号。 

（1）PLC程序中使用配置的轴组号；

（2）配置拟使用的轴组。 

0x1550 轴类型错误，不支持的轴类型 轴类型选择错误，该版本只支持伺服轴

和虚拟伺服轴。 

轴类型选择伺服轴或虚拟伺服轴。 

0x1552 轴未使能为轴组 启动轴组运动前未使能轴组。 

在启动轴组运动前先启动MC_GrpEnable

使能轴组。 

0x1553 周期运动指令与其他运动冲突 轴在运动过程中不能使用周期运动指

令。 

0x1554 该从站对应的轴不支持此功能 该从站对应的轴不支持此功能 

0x1555 系统还未准备好，无法启动功能块 请与供应商联系。 

0x1556 功能块超时，目前用于功能块速度

为0的超时报警 

请查看日志并记录日志内容与供应商联

系 

0x1557 Power off失败，伺服未进入OFF状

态 

（1）检查EtherCAT网络连接；（2）请

与供应商联系。 

0x1558 Power on失败，伺服未进入ON状态 （1）检查EtherCAT网络连接；（2）请

与供应商联系。 

0x1564 电机一周工作行程为0错误 轴设置中电机一周工作行程不能为0。 

修改该参数大于0。 

0x1565 PLC程序启动时设置伺服参数出错 MultiProg下载PLC程序或控制器启动PLC

程序时，控制器会配置的伺服参数写入

从站，如果写入出错将输出此错误。 

（1）检查EtherCAT网络连接；（2）请

与供应商联系。 

0x1567 PLC程序启动时读配置文件参数出

错 

MultiProg下载PLC程序或控制器启动PLC

程序时，控制器会将读取配置参数，如

果读取出错将输出此错误。 

请与供应商联系。 

0x1570 

~ 

0x157C 

创建工作节点缓冲失败 首次扫描功能块创建工作节点时分配内

存失败。 

系统内部错误，请与供应商联系。 

0x1580 复位伺服故障失败 MC_Reset复位伺服异常失败。 

检查伺服的异常号是否支持软件复位。 

0x1581 使用了不支持的参数ID号 MC_WriteParameter、MC_ReadParameter

中参数ID号错误。 

查看指令手册，了解控制器支持的ID

号。 
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0x1582 只读参数不支持写操作 MC_WriteParameter写了只读参数。 

修改功能块参数号。 

0x1590 虚拟轴无此功能 虚拟轴无MC_TouchProbe、

MC_AbortTrigger功能。 

0x1600 从站缺省错误 重启从站或对从站进行Reset操作。 

0x1700 功能块输入参数结构体长度校验出

错 

检查功能块对应的结构体长度或者数组

长度是否正确。 

0x1701 不支持的指令 不支持的指令。 

0x1702 轴组参数错误 检查轴组号设置与PLC程序中是否一致。 

0x1800 多个LMC_EnableHSCounter功能块

操作了相同ch 

每个轴只能使用一个

LMC_EnableHSCounter功能块进行使能或

禁用。 

在MultiProg中删除多余的

LMC_EnableHSCounter功能块或修改轴

号。 

0x1801 高速计数器未使能 高速计数器还未进入使能状态。 

调用LMC_EnableHSCounter，使能高速计

数器。 

0x1802 高速计数器功能关闭失败，高速计

数器未进入OFF状态 

请与供应商联系。 

0x1803 高速计数器ch错误 使用了未配置的高速计数器ch号。 

（1）PLC程序中使用配置的高速计数器

CH号；（2）配置拟使用的高速计数器。 

   

 

15.3. 附录 3: M3 变量地址表 

 

地址 功能及说明 数据类型 

0~1999 具有掉电保持功能的Modbus 可访问的变量 

将变量地址映射到该区间，则该变量具有掉电保持属

性，无需勾选保持属性。 

CHAR8 

2000~19999 不具有掉电保持功能的Modbus 可访问变量 CHAR8 
 

 注意 
1， 分配到 M3 地址的变量不能在编程界面勾选保持属

性,否则在编译时将报错。 

2， PLC工程在冷启后，具有保持属性的数据将被重置为

初始值 
3， M3 保持区域的初始值，在冷启后均将被设置为 0. 
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